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As informacgdes aqui contidas sao propriedade de Universal Robots A/S e nao devem ser reproduzidas no
seu todo ou parcialmente sem o consentimento por escrito de Universal Robots A/S. As informacdes
contidas no presente documento estado sujeitas a alteragoes sem aviso prévio e nao 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 omissoes no presente
documento.

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

The Universal Robots logo is a registered trademark of Universal Robots A/S.
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1. Responsabilidade e utilizacao prevista

1.1. Limitacdo de Responsabilidade

Descri¢ao As informacgbes 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 o manipulador industrial estiver em conformidade com todas as
instrucbes de seguranca.

1.2. Finalidade

Descricao
LER MANUAL
A nao utilizagdo do brago do robd de acordo com a utilizagédo

prevista pode resultar em situagdes perigosas.

* Leia e siga as recomendacdes para a utilizagdo prevista e as
especificagdes fornecidas no Manual do Utilizador.

Os robds da Universal Robots destinam-se a uso industrial, para manusear
ferramentas/efetores finais e acessoérios, ou para processar ou transferir componentes
ou produtos. Para mais informagdes sobre as condi¢des em que o robd deve
funcionar, consulte as Declaragdes e Certificados e as especificacdes técnicas.
Todos os robés da Universal Robots estdo equipados com fungdes de seguranca,
concebidas propositadamente para permitir aplicagbes colaborativas, em que a
aplicagao do robd funciona em conjunto com um humano.

As aplicagdes colaborativas destinam-se apenas a aplica¢des n&o perigosas, onde a
aplicagdo completa, incluindo ferramenta/acionador final, pe¢a de trabalho,
obstaculos e outras maquinas, ndo apresentam nenhum risco significativo, segundo a
avaliacao de risco da aplicacao especifica.

UR3e 13 Manual do utilizador



1. Responsabilidade e utilizagdo prevista UNIVERSAL ROBOTS

é AVISO
A utilizacao do brago do robd fora dos fins previstos pode resultar em
ferimentos.

* Nao utilize o rob6 para nenhuma das situagdes descritas
abaixo:

* Qualquer utilizagdo em locais perigosos ou ambientes
explosivos.

* Aplicagcées médicas com contacto ou proximidade de
pacientes.

* Qualquer aplicagao que exija 0 cumprimento de normas
higiénicas e/ou sanitarias especificas, como o contacto
direto com alimentos, bebidas e/ou produtos
farmacéuticos.

* E proibida qualquer utilizagdo ou aplicacdo que se
desvie da utilizagao pretendida, especificagdes 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.

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

* Nao utilize o robd para nenhuma das situagdes descritas
abaixo:

* Qualquer utilizagdo em locais perigosos ou ambientes
explosivos.

* Aplicagbes médicas com contacto ou proximidade de
pacientes.

* Qualquer aplicagédo 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 aplicacdo que se
desvie da utilizagao pretendida, especificagdes 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 UTILIZACAO INDEVIDA.
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1. Responsabilidade e utilizagao prevista

A

A

AVISO

Evite modificar o rob6. Uma modificagdo pode criar riscos
imprevistos. Todas as remontagens autorizadas devem ser feitas
conforme a versao mais recente dos manuais de servico
correspondentes.

AVISO

A ndo consideracao dos riscos acrescidos de um maior alcance,
cargas uteis mais elevadas e maiores binéarios e velocidades de
funcionamento associados a um robé de maiores dimensdes, pode
resultar em ferimentos ou morte.

* Asua avaliagao de risco deve incluir os riscos adicionais de
alcance, carga Uutil e velocidade.

UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS

2. O seurobd

Introdugéo

Nas caixas

Parabéns pela compra do seu novo robd Universal Robots, que consiste no brago do
robd (manipulador), caixa de controlo e Teach Pendant.

Originalmente concebido para imitar a amplitude de movimento de um brago humano,
o bracgo do robd é composto por tubos de aluminio, articulados por seis articulagoes,
que permitem grande flexibilidade na sua instalagao de automacao.

A interface de programacao patenteada da Universal Robots, PolyScope, permite-lhe
criar, carregar e executar as suas aplicagdes de automatizagao.

* Braco do Robd

* Caixa de Controlo

* Teach Pendant ou um Teach Pendant 3PE

* Suporte de montagem para a Caixa de Controlo

* Suporte de montagem para o 3PE Teach Pendant
* Chave para abrir a Caixa de Controlo

* Cabo para ligar o brago do robé e a caixa de controlo (varias opc¢des
disponiveis, dependendo do tamanho do robd)

* Cabo de alimentag&o ou cabo de energia compativel com a sua regido
* Funda redonda ou funda de elevagao (consoante o tamanho do robd)
* Adaptador do cabo da ferramenta (consoante a versao do robd)

* Este manual

Manual do utilizador
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Sobre o brago do As articulagdes, a base e o flange da ferramenta sdo os principais componentes do
robd brago do robé. O controlador coordena o movimento da articulagdo para mover o brago
do robé.

A fixagado de um efetor de extremidade (ferramenta) ao Flange da Ferramenta na
extremidade do brago do robd permite que o robé manipule uma peca de trabalho.
Algumas ferramentas tém um objetivo especifico para além da manipulagdo de uma
peca, por exemplo, inspegao de controlo de qualidade , aplicagdo de adesivos e
soldadura.

\Tool flange

Y
"Wrist 3 joint

\\\ \Wrist 2 joint

\

| Wrist 1 joint
.
{|.
{
H.’
Base/
!
Base joint| [ f

| .
Shoulder joint/  Elbow joint|

1.1: Os principais componentes do brago do robé.

* Base: onde o bracgo do rob6 esta montado.

Ombro e cotovelo: fazem movimentos maiores.
* Pulso 1 e Pulso 2: fazer movimentos mais precisos.
* Pulso 3: onde a ferramenta esté ligada a Flange da Ferramenta.

O robd é uma maquina parcialmente concluida, por isso € fornecida uma declaracéo de
incorporacdo. E necessaria uma avaliacdo de riscos para cada aplicaco de robé.

UR3e 17 Manual do utilizador
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Como ler este
manual

Garantia do
Produto

Isencdo de
Responsabilidade
do Manual do
Utilizador

myUR

Onde encontrar
mais informacées

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

Manual de Instalacdo de Hardware
A instalagdo mecanica e elétrica do robé.

Manual PolyScope
Programacao do robd.

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

Encontre informacdes relativas & garantia especificas para o seu produto em myUR

Universal Robots A/S continua a melhorar a fiabilidade e o desempenho dos seus
produtos e, como tal, reserva-se o direito de atualizar os produtos e a documentacéo
dos mesmos, sem aviso prévio. Universal Robots A/S toma todas as precaugdes
para garantir que o conteudo do(s) Manual(is) do Utilizador é preciso e correto, mas
nao assume qualquer responsabilidade por quaisquer erros ou informacdes em falta.

myUR é um portal do cliente que permite registar todos os seus robds, acompanhar
casos de servi¢co em robds e fazer perguntas gerais de apoio. V4 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.

O site de apoio (www.universal-robots.com/support) contém o seguinte:

* VersoOes deste manual noutros idiomas
* Manual do PolyScope

* O Manual de Servigo com instrugdes para resolugao de problemas,
manutenc¢ao e reparagao

* O Manual de Scripts para utilizadores avancados

Manual do utilizador
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~ UNIVERSAL ROBOTS 2.0 seu robd

UR+

Foruns UR

Academy

Developer suite

Manuais online

O site UR+ (www.universal-robots.com/plus) € um showroom online que fornece
produtos de vanguarda para personalizar a sua aplicagao de robd UR. Pode encontrar
tudo que precisa num so6 lugar - desde operadores terminais e acessoérios a camaras
de visao e software. Todos os produtos séo testados e aprovados para integrar com
robds UR, garantindo uma configurag¢do simples, uma operacao fidvel, uma
experiéncia de utilizador estavel e facilidade de programacao. Pode também aceder ao
Programa de Parceiros UR+ através da nossa nova plataforma de software
(plus.universal-robots.com), que Ihe permite desenhar produtos mais intuitivos para
robds 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 os nossos administradores sao
funcionarios da UR, a grande maioria do conteudo foi criado por vocés, utilizadores do
Férum UR.

O site da UR Academy academy.universal-robots.com oferece uma variedade de
oportunidades de formagéo.

O UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite € a colegao
de todas as ferramentas necessarias para construir uma solugao completa, incluindo o
desenvolvimento de URCaps, a adaptacao de efetores terminais, e a integragao de
hardware.

Guias e manuais podem ser lidos online. Reunimos um grande numero de documentos
em https://www.universal-robots.com/manuals

* Manual do Software PolyScope com descri¢cbes e instrugdes para o software

* O Manual de Servigo com instrugdes para resolucéo de problemas, manutengao
e reparagao

* O diret6rio de scripts com scripts para programacéao aprofundada

UR3e
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2.1. Especificacoes técnicas UR3e

Tipo de robd
Peso do robd
Carga util maxima
Alcance

Intervalos de articulagdes

Velocidade

Frequéncia de atualizacdo do sistema
Precisao do sensor do binario de forga
Repetibilidade de pose

Pegada

Graus de liberdade

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

Portas de E/S da caixa de controlo

Portas de E/S da ferramenta
Comunicagao da Ferramenta

Fonte de alimentagéo de E/S da ferramenta e
tensé@o

Fonte de alimentagéo de E/S da caixa de
controlo

Comunicagao

Programacao

Ruido

Classificacao IP
Classificagao de salas limpas
(geral por modelo)

Consumo de energia (média)
Consumo de energia

Classificacado de Corrente de Curto-Circuito
(SCCR)

Operacgao de colaboragao

Materiais

UR3e

11,1kg/24,51b

3kg/6,61b

500 mm /19,7 pol

Rotacgao ilimitada do flange da ferramenta, + 360 ° para
todas as outras juntas

Todas as articulagdes do pulso: Max 360 °/s.
Outras juntas: Max 180 °/s.
Ferramenta: Aprox. 1 m/s / Aprox. 39,4 em/s.

500 Hz

3,5N

£ 0,03 mm/0,0011in (1,1 mils) por ISO 9283

@128 mm/ 5,0 pol

6 juntas rotativas

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

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

2 entradas digitais, 2 saidas digitais, 2 entradas analégicas
RS

12V/24 V 600 mA

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 grafica do utilizador PolyScope no ecra tatil de 12"
Braco do robé: Menos de 60dB(A) Caixa de controlo:
Menos de 50dB(A)

Braco do robd: Menos de 65dB(A) Caixa de controlo:
Menos de 50dB(A)

IP54

Braco do robd: ISO Classe 7, Caixa de controlo: ISO
Classe 6

300 W

Aprox. 150 W usando um programa tipico

200a

17 funcdes avancadas de seguranca. Em conformidade
com: EN ISO 13849-1, PLd, Cat.3e EN ISO 10218-1

Aluminio, plastico PC/asa

Manual do utilizador

20 UR3e

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 2. O seu robd

O robd pode trabalhar em uma faixa de temperatura
ambiente de 0-50 °C0-50 °C Em alta velocidade de junta
continua, a especificagdo maxima de temperatura
ambiente é reduzida.

Fonte de alimentacao da caixa de controlo 100-240 VAC, 47-440 Hz

Cabo TP: Teach Pendant até a caixa de
controlo

Intervalo de temperatura ambiente

4,5m/ 177 pol

Standard (PVC) 6 m/236 in x 13.4 mm
Cabo do robd: brago do rob6 para a caixade | Standard (PVC) 12 m/472.4 in x 13.4 mm
controle (opgdes) HiFlex (PUR) 6 m/236in x 12.1 mm

HiFlex (PUR) 12 m/472.4 in x 12.1 mm

UR3e 21 Manual do utilizador
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2.2. Teach Pendant com Dispositivo de Ativacao de 3
posicoes

Descricao Dependendo da geracgao do robd, o seu Teach Pendant pode incluir, ou ndo, um
dispositivo de ativacao de 3 posigoes (3PE).
Os robés UR20 e UR30 tém o 3PE incorporado, denominado 3-Position Enabling
Teach Pendant (3PE TP). O Teach Pendant sem o 3PE nao funcionara com o UR20 e
o UR30.
The enabling buttons are on the underside of the Teach Pendant, as illustrated below.
Pode utilizar qualquer um dos botdes, de acordo com a sua preferéncia. Se o Teach
Pendant estiver desligado, deve ser ligado e configurado um dispositivo 3PE externo.
A funcionalidade do 3PE TP estende-se a interface PolyScope, onde existem fungdes
adicionais no Cabecalho.

@ AVISO
O Teach Pendant 3PE néo esta incluida na compra da caixa de
controlo OEM, pelo que nao é fornecida a funcionalidade de ativagao
do dispositivo. A utilizagdo de um UR20, ou de um UR30, requer um
dispositivo de ativagdo externo ou um 3PE Teach Pendant para
programar, ou ensinar, dentro do alcance da aplicagéo do robd. Ver
ISO 10218-2.

Visdo geral do TP 1. Bot&o de alimentacéo

2. botao de Paragem de Emergéncia

3. Porta USB (vem com uma tampa de protecgéo contra o pd)
4

. Botoes 3PE
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Condugéo Livre  Um simbolo de robd Freedrive esta localizado debaixo dos botdes 3PE, conforme
ilustrado abaixo.
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2.2.1. Funcoes dos Botdes 3PE Teach Pendant

Descrigdo
AVISO
Os botdes 3PE estéo ativos apenas no modo Manual. No modo

Automatico, o movimento do robd nao requer agao do botao 3PE.

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

Posicéo Descricédo Acéo
O movimento do robd &
Nao ha pressao interrompido no modo Manual. A
1 Libertar sobre o botéo 3PE. energia néo é retirada do brago do
N&o esta premido. robd e os travdes permanecem
soltos.
Existe alguma
Pressao ligeira | presséo sobre o Permite que o seu programa seja
2 (Premir botdo 3PE. Esta executado quando o robd esta no
ligeiramente) premido até um modo Manual.

ponto intermédio.
Ha pressao total

Presséo forte - O movimento do robd &
. sobre o botéo 3PE. . .
3 (Premir Esta premido até ao interrompido no modo Manual. O
fortemente) P robd esta em Paragem 3PE.

fim.

1 Libertacdo de botbes 2 Pressao dos botdes
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2.2.2. Usar os botdes 3PE

Utilizando 0 3PE  Para executar um programa

1. On PolyScope, ensure the robot is set to Manual mode, or switch to Manual
mode.

Mantenha uma presséo ligeira sobre o botao 3PE.
3. On PolyScope, tap Play to run the program.

O programa é executado se o bracgo do robé estiver na primeira posicdo do
programa.

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

Para interromper um programa

1. Release the 3PE button or, on PolyScope, tap Stop.

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

Para continuar a execug¢ao do programa, mantenha a luz do botdo 3PE
premida e toque em Retomar no PolyScope.

Freedrive com botoes de 3PE

Utilizacao da funcionalidade Mover Robd para Posigao

Descri¢gdo A fungcdo Mover Robd para Posigcéo permite ao brago do robé mover-se para a
posicao inicial, apds concluir um programa. O braco do robd deve estar na posicao
inicial antes de poder executar o programa.

Para mais informacgdes, consulte 1. Colocar o rob6é em posicao na pagina 1.

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

No PolyScope, aparece o ecra Move Robot into Position a mostrar o
movimento do bracgo do robd.

Prima ligeiramente e mantenha premido o botao 3PE.

4. Agora, no PolyScope, prima e mantenha premido Automove para que o brago
do robd se mova para a posigao inicial.

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

Solte o botdo 3PE para parar o programa.
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2.3. Visao geral do PolyScope

Description

Utilizacdo do
Ecra Tactil

O PolyScope ¢ a Interface Grafica do Usuario (GUI) no Teach Pendant que opera o
braco do rob6 através de uma tela sensivel ao toque. Vocé cria, carrega e executa
programas para o robd no PolyScope. A interface PolyScope é dividida conforme
mostrado na ilustracdo a seguir:

* A: Cabecgalho com icones/separadores que disponibilizam ecras interativos
para si.

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

* C: Ecra com campos e opgdes para gerir e monitorizar as agoes do rob0.

A sensibilidade ao toque visa evitar falsas sele¢des no PolyScope e prevenir
movimentos inesperados do robé.

O ecra tactil do Teach Pendant esta otimizado para utilizagdo 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
* emissdes de ondas de radio

* outros ruidos conduzidos do ambiente operacional.

Para obter melhores resultados, utilize a ponta do dedo para fazer sele¢bes no ecra.
Neste manual, isso é referido como um 'toque’'.

Se pretender, pode utilizar caneta disponivel comercialmente para fazer sele¢des no
ecra.

UR3e
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2.3.1. icones/abas no PolyScope

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

fcones / fungdes do
cabecalho

Executar € um meio simples de operar o robé com programas preé-
escritos.

Programa cria e/ou modifica programas de robés.

A Instalagao configura as configuragdes do braco do robd e do equipamento
externo, por exemplo montagem e seguranga.

8 Mover controla e/ou regula o movimento do robd.
7l E/S monitoriza e define sinais de Entrada/Saida ao vivo de e para a caixa
de controlo do robé.

Registo indica a saude do robd, assim como quaisquer mensagens de
aviso ou erro.

ABCDE
default

Gestor de Programa e Instalagao
seleciona e visualiza o programa e a instalagéao ativos. O Gerenciador de
Programas e Instalagéo inclui: Caminho do Arquivo, Novo, Abrir e Salvar.

Novo... cria um novo Programa ou Instalagéo.
Abrir... abre um programa ou instalagao previamente criado e guardado.

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

Modos Operacionais

1 Automatic indica que o modo operacional do robd esté definido como
Automatico. Toque nele para mudar para o0 modo operacional Manual.

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

Controle Remoto Os icones do modo Local e do modo Remoto sé se tornam acessiveis se ativar o
Controlo Remoto.

Manual do utilizador 28 UR3e

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

[cones de rodapé
/ Fungdes

Modo manual de
alta velocidade

Cel - :
Local indica que o robd pode ser controlado localmente. Toque nele para mudar
p

ara o controlo remoto.
O

Remoto indica que o robd pode ser controlado a partir de um local remoto.
Toque para mudar para o controlo local.

CCCcC
A soma de verificagdo de seguranga mostra a configuragdo de seguranca
ativa.

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

Inicializar faz a gestédo do estado do robd. Quando esta vermelho, pressione-o
para fazer o robd funcionar.

Deslizador de Velocidade mostra em tempo real a velocidade
relativa a que o bracgo do robd se move, considerando as definigcdes de seguranca.

Simulation

Simulagao alterna a execugao de um
programa entre o Modo de Simulagéo e o Rob6 Real. Ao executar no Modo de
Simulagéo, o Brago do Robd ndo se move. Portanto, o robd ndo pode danificar a si
mesmo ou a equipamentos proéximos em caso de colisdo. Se vocé nao tiver certeza do
que o Braco Robético fara, use o Modo de Simulagao para testar os programas.

Iniciar inicia o Programa rob0 carregado atual.
E Passo permite que um Programa seja executado em etapa Unica.

E Parar para o programa de rob0s carregado atualmente.

O Modo Manual de Alta Velocidade € uma funcdo de espera para funcionamento,
apenas disponivel no modo Manual quando esta configurado um Dispositivo de
Ativacao de Trés Posicoes.

=
ri=1v]10(11 Modo manual de alta velocidadepermite que a velocidade da ferramenta
e do cotovelo excedam temporariamente 250 mm/s.

UR3e
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3. Seguranca

Description

3.1. Geral

Descrigdo

Reveja este conteudo para compreender as principais diretrizes de seguranca,
incluindo mensagens de seguranga importantes e as suas responsabilidades ao
trabalhar com o robd. Note que a concec¢éao e a instalagdo do sistema n&o sao aqui
abordadas.

Este capitulo contém importantes informagdes de seguranga, 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 subsec¢des sdo gerais. As subsecdes posteriores contém
dados de engenharia especificos relevantes para permitir a configuragdo e a
programagcao do robd. O capitulo Funcoes e Interfaces Relacionadas com a
Seguranca descreve e define as fungées relacionadas com a seguranga
particularmente relevantes para as aplicagdes de colaboragao.

As instrucdes e orientagdes fornecidas no capitulo Funcdes e Interfaces Relacionadas
com a Seguranca, bem como na sec¢do Avaliacao de Riscos sdo particularmente
importantes.

E essencial observar e seguir todas as instrucées de montagem e as orientacdes
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 robd
ou a outros equipamentos devido a erros de programacao ou mau
funcionamento do robd.
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3. Seguranga

3.2. Tipos de mensagens de seguranca

Descrigdo

As mensagens de seguranca sao utilizadas para realc¢ar informagoes importantes.
Leia todas as mensagens para ajudar a garantir a seguranca e evitar ferimentos no
pessoal e danos no produto. Os tipos de mensagens de seguranga sao definidos

abaixo.

> B B P

S & ©®

AVISO

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

AVISO: ELETRICIDADE

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

AVISO: SUPERFICIE QUENTE

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

CUIDADO

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

TERRA
Indica a ligacao a terra.

ATERRAMENTO DE PROTEGAO
Indica a ligacao a terra de protegao.

AVISO

Indica o risco de danos no equipamento e/ou informacgdes a registar.

LER MANUAL

Indica informacdes mais detalhadas que devem ser consultadas no
manual.

UR3e
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3.3. Adverténcias e Precaucoes Gerais

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

é AVISO
O ndo cumprimento das praticas gerais de seguranca, listadas
abaixo, pode resultar em ferimentos.

* Verifique se o brago do robd e a ferramenta/acionador final
estao correta e firmemente aparafusados no lugar.

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

* Verifique se o pessoal esta protegido durante a instalacao,
comissionamento, programacgao/ ensino, operagao e uso.

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

* Evite usar o rob0 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 situagcdes perigosas e da
protecdo fornecida, explique quaisquer limitagcdes da
protecgao e os riscos residuais.

* Informe os utilizadores da localizagdo do(s) botdo(des) de

paragem de emergéncia e de como ativa-la em caso de
emergéncia ou de situagdo anormal.

* Auvise as pessoas para manterem a cabeca e a cara fora do
alcance do robd, incluindo quando o rob6 esta prestes a
comegar a funcionar.

* Esteja ciente da orientacdo do robd para entender a direcdo
do movimento ao usar o Teach Pendant.

é 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 nao
tém arestas afiadas ou pontos de aperto.

* Poderéo ser necessarias luvas e/ou 6culos de protegao.
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f E AVISO: SUPERFICIE QUENTE

O contacto prolongado com o calor gerado pelo brago do robé e pela
Caixa de Controlo, durante o funcionamento, pode provocar
desconforto e ferimentos.

* Nao manuseie nem toque no robd durante o funcionamento ou
imediatamente apds 0 mesmo.

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

* Permita que o robd arrefecga, desligando-o e aguardando uma
hora.

é CUIDADO
A falha em realizar uma avaliag¢do de risco antes da operagao pode
aumentar o risco de lesdes.

* Realize uma avaliagéo dos riscos e reduza-os antes da
operagao.

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

* Leia as informacgdes encontradas na Gestao de Riscos.

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

* Teste todas as fungdes e o programa do robd separadamente.

AVISO
Campos magnéticos muito fortes podem danificar o robd.

* Nao exponha o robd a campos magnéticos permanentes.

LER MANUAL
Verifique se todo o equipamento mecanico e elétrico esta instalado

de acordo com as especificagdes e avisos encontrados na Interface
Mecanica e na Interface Elétrica.
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3.4. Integracao e responsabilidade

Descrigdo

A informacgao neste manual nao contempla projetar, instalar e operar toda a aplicagéo
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 os requisitos de seguranga previstos nas normas e regulamentos do pais onde o
robd serd instalado.

Os integradores de robds Universal Robots e-Series s&o responsaveis por garantir
gue as leis e normas aplicaveis de seguranca do pais em questdo sejam observadas e
que quaisquer perigos significativos na aplicagdo robd sejam eliminados. De forma
ndo exaustiva, estes seriam:

* Realizagdo de uma avaliagao dos risco para o sistema de robds completo

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

* Configuragao das definicoes de segurancga apropriadas no software

* Garantir que o usuario ndo modifigue nenhuma medida de segurancga

* Validar que todo o sistema do robd foi projetado e instalado corretamente
* Especificar instru¢des de uso

* Marcar a instalagao rob6 com sinais pertinentes e informacgéo de contato do
integrador

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

3.5. Categorias de parada

Descrigdo

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

Categorias o
de parada Descrigdo
0 Pare o robd por remogao imediata de energia.

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

*Pare o robd com energia disponivel para as unidades, enquanto

2 mantém a trajetoria. A poténcia de acionamento é mantida depois
que o robd esta parado.

1

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

Description Os bragos do rob6 tém tamanhos e pesos diferentes, € importante utilizar as técnicas
de elevacdo e manuseamento adequadas a cada modelo. Aqui pode encontrar
informacgdes sobre como levantar e manusear o robdé em seguranca.

4.1. Control Box and Teach Pendant

Description A Caixa de Controlo e o Teach Pendant podem ser transportados por uma pessoa.
Enquanto estiverem a ser utilizados, todos os cabos devem ser enrolados e mantidos
para evitar riscos de tropecar.

4.2. Braco do Robd

Description O brago do robd, dependendo do peso, pode ser transportado por uma ou duas
pessoas, a menos que a funda seja fornecida. Se a funda for fornecida, € necessario
equipamento de elevacéo e de transporte.
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5. Montagem

Description Instale e ligue o brago do robd e a caixa de controle para comecar a usar o PolyScope.

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

Desembale o brago do robd e a caixa de controlo.
2. Monte o brago do rob6 numa superficie resistente e sem vibragoes.

Verifique se a superficie pode suportar pelo menos 10 vezes o torque total da
junta de base e pelo menos 5 vezes o peso do brago do robd.

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

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

é AVISO
A néo fixagao do brago do robd a uma superficie resistente pode
provocar ferimentos causados pela queda do robd.

* Assegurar que o braco do robd esta fixo a uma superficie
resistente
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5.1. Espaco de trabalho e espaco operacional

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

AVISO
O desrespeito pelo espaco de trabalho e espago operacional do rob6
pode resultar em danos materiais.

* Considere as informagodes abaixo ao escolher o espaco
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.

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

Espaco de O volume cilindrico esta tanto diretamente acima como diretamente abaixo da base do
trabalho robd. O robot estende-se 500 mm a partir da articulagédo de base.

Frente Inclinado
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5.2. Dimensionamento do suporte

Dimensionamento A estrutura (suporte) na qual o brago do robd estd montado é uma parte crucial da
do suporte instalacéo do robd. O suporte deve ser robusto e estar isento de vibragdes
provenientes de fontes externas.

Cada articulacao do rob6 produz um binario que move e para o bracgo do robd.
Durante o funcionamento normal ininterrupto e durante o movimento de paragem, os
binarios das articulagdes sao transferidos para o suporte do robd como:

* Mz: Torque ao redor do eixo Z da base.
* Fz: Forgas ao longo do eixo Z da base.
* Mxy: Torque de inclinagdo em qualquer dire¢cao do plano XY da base.

* Fxy: Forca em qualquer dire¢ao no plano XY da base.

Defini¢do de forca e momento no flange da base.
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Dimensioname A magnitude das cargas depende do modelo do robd, do programa e de varios outros
nto do suporte  fatores.
O dimensionamento do suporte deve ter em conta as cargas que o brago do robd gera
durante o funcionamento normal ininterrupto, e durante o movimento de paragem das
categorias 0, 1 e 2.

Durante o movimento de paragem, as articulagdes podem exceder o binario nominal
maximo de funcionamento. A carga durante o movimento de paragem ¢é independente
da categoria de paragem.

Os valores indicados nas tabelas seguintes sdo cargas nominais maximas nos
movimentos mais desfavoraveis, multiplicadas por um fator de seguranca de 2,5. As
cargas reais nao excederao esses valores.

Modelo do robd Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR3e 170 490 220 390
Binarios maximos das articulagdo durante as paragens de categoria 0, 1e 2.

Modelo do robd Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]

UR3e 140 370 180 320
Binarios maximos das articulagbes em funcionamento normal.

As cargas normais de funcionamento podem ser geralmente reduzidas através da

diminuicao dos limites de aceleragao das articulagbes. As cargas operacionais reais

dependem da aplicagéo e do programa do rob6. Pode utilizar o URSim para avaliar as

cargas esperadas na sua aplicagao especifica.
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Dimensionamento  Os utilizadores tém a op¢&o de incorporar margens de seguranga adicionais, tendo
do suporte em conta as seguintes consideragoes de concec¢ao:

* Rigidez estatica: Um suporte que nao seja suficientemente rigido defletira
durante o movimento do robd, fazendo com que o braco do rob6 nao atinja o
ponto de passagem ou caminho pretendido. A falta de rigidez estatica
também pode originar uma ma experiéncia de ensino do freedrive, ou em
paragens de protecao.

* Rigidez dindmica: Se a frequéncia propria do suporte corresponder a
frequéncia de movimento do brago do robé, todo o sistema pode entrar em
ressonancia, criando a impressao de que o brago do robd vibra. A falta de
rigidez dindmica também pode resultar em paragens de protecao. O suporte
deve ter uma frequéncia de ressonancia minima de 45 Hz.

* Fadiga: O suporte deve ser dimensionado para corresponder a vida util
operacional esperada, e aos ciclos de carga do sistema completo.

é CUIDADO
* Se o rob0 estiver montado num eixo externo, as

aceleracdes deste eixo ndo devem ser muito altas. E
possivel deixar o software do robd compensar a aceleragao
dos eixos externos utilizando o comando de script set_
base_acceleration()

* Aceleragées altas podem fazer com que o robé faga
paragens de seguranca.

é AVISO
* Risco potencial de queda.

* As cargas operacionais do brago do robé podem fazer com
que as plataformas moveis, tais como mesas ou robds
méveis, tombem, resultando em possiveis acidentes.

* Dar prioridade a seguranca atraves da aplicacédo de
medidas adequadas para evitar a inclinacao das
plataformas méveis em qualquer altura.

5.3. Descrigcao da Montagem
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Description Brago de Montado com quatro parafusos de 8.8, 8.5 mm de resisténcia e

robd (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

9 resisténcia 8.8. Para reposicionar a ferramenta com precisao,

ferramenta) . ) . -

utilize um pino no buraco de @6 disponibilizado.
Caixa de A Caixa de Controlo pode ser pendurada numa parede ou
Controlo colocada no chao.

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

Teach Pendant.

Aviso:

Classificagdo de A CUIDADO

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

* Monte o rob6 em um ambiente adequado para a classificagao
IP. O robd nao deve ser operado em ambientes que excedam
aqueles correspondentes as classificagdes IP do rob6 (IP54),
Teach Pendant (IP54) e da caixa de controle (IP44)

Aviso:
Montagem A AVISO
A montagem instdvel pode levar a acidentes.

* Tenha sempre a certeza de que as pegas do robd estao
montadas e aparafusadas no seu lugar de forma correta e
segura.
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5.3.1. Prevencao de singularidade

Description Uma singularidade é uma pose que restringe o movimento e a capacidade de
posicionar o rob0.
O bracgo do robé pode parar ou fazer movimentos muito bruscos e rapidos se se
aproximar de uma singularidade. A medida que o braco do robé se aproxima de uma
posigéo de singularidade, a resisténcia aumenta, fazendo com que a posic¢ao seja
pesada.

é AVISO
A singularidade pode causar lesdes a alguém que esteja ao alcance
do movimento do brago do robd, da garra e da peca de trabalho.

* Evite movimentos de programagao que resultem em poses
que possam causar uma singularidade.

5.3.2. Instalacao fixa e movel

Description Quer o brago do robd esteja fixo (montado num suporte, na parede ou no chao) ou
numa instalagao maovel (eixo linear, carrinho de empurrar ou base moével do rob6),
deve ser instalado de forma segura, para garantir a estabilidade em todos os
movimentos.
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Montagem
5.4. Fixacao do braco do robo
Description _
J; Surface on which the robot is fitted
>
« ] 0.05]
m r m
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Para desligar o
brago do robd

Para fixar o brago
do robo

Dimensées e padrédo de orificios para a montagem do robot.

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

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

Pressione o botao de energia no Teach Pendant para desligar o robd.

Desligue o cabo de rede / cabo de alimentacao da tomada de parede.

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

armazenada.

. Coloque o brago do robd na superficie em que sera montado. A superficie deve

estar regular e limpa.

. Apertar os quatro parafusos M6 de resisténcia 8,8 com um binario de 9 Nm.

(Os valores de binario foram atualizados SW 5.18. A versao impressa anterior
mostra valores diferentes)

. Sefor necessaria uma remontagem precisa do robd, utilizar o orificio de @5 mm

e aranhura de @5x8 mm com os pinos de posicionamento ISO 2338 @5 h6
correspondentes na placa de montagem.

UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Montagem

9.5. Desobstrucao da caixa de controlo

Descrigdo

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

A Caixa de Controlo requer uma folga minima de 50 mm em cada lado para um fluxo
de ar fresco suficiente. A distancia recomendada para a caixa de controlo é de

200 mm.

1 200 mm

é AVISO
Uma caixa de controlo humida pode causar lesdes fatais.

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

* Coloque a Caixa de Controlo (IP44) num ambiente adequado
para a classificacao IP.

UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS

5.6. Ligacoes do rob6: Cabo da flange da base

Descrigdo

Conetor de Cabo
de Fange de
Base

Esta subsecc¢ao descreve a ligacdo para um braco de rob6 configurado com um
conecor de Cabo de Flange de Base. Para informagbes sobre como ligar um brago de
robd configurado com um Cabo de Robd fixo de 6 metros, consulte 5.6 Ligagdes do
robd: Cabo da flange da base acima.

O conetor do cabo da flange de base estabelece a ligagéo do robd, ligando o brago do
robd a caixa de controlo. O Cabo Robb liga-se ao conector do Cabo da Flange Base
numa extremidade, e ao conector da Caixa de Controlo na outra extremidade.

Pode bloquear todos os conetores quando a ligagao do rob6 estiver estabelecida.

é CUIDADO
A ligacdo maxima do robd desde o brago do robé até a caixa de
controlo é de 6 m. A ligagao inadequada do rob6 pode resultar em
perda de energia para o bracgo do robd.

* Nao prolongue um cabo do robd 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 na
propriedade.

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

5.7. Ligacoes do rob6: Cabo do robd

Descrigdo

Esta subsecc¢ao descreve a ligacdo de um brago do robd configurado com um cabo de
robd fixo de 6 metros. Para informagdes sobre como ligar um brago de rob6
configurado com um conetor de cabo de flange de base, consulte 5.7 Ligacdes do
robd: Cabo do rob0 acima.
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Ligarobrago e a
caixa de controlo

Estabeleca a ligagéo do robd, ligando o brago do robé a Caixa de Controlo com o Cabo
do Robé.

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

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

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

* Nao desligar o Cabo do Robd quando o brago do robd estiver
ligado.

* Nao prolongar ou modificar o Cabo do Robd original.

UR3e
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5.8. Conexao a rede elétrica

Descrigdo

Conexao a rede
elétrica

O cabo de alimentacao da Caixa de Controlo tem uma ficha IEC normalizada na
extremidade. Conecte um plugue ou cabo de alimentagéo especifico do pais ao
plugue IEC.

AVISO
* |EC 61000-6-4:Ambito do Capitulo 1: "Esta parte da IEC
61000 para requisitos de emissoes 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:
"LocalizagGes caraterizadas por uma rede elétrica
separada, fornecida por um transformador de alta ou
média tensé&o, dedicado ao fornecimento da instalagao".

Para alimentar o robd, a Caixa de Controlo deve ser ligada a rede elétrica através do
cabo de alimentacgao fornecido. O conetor IEC C13 no cabo de alimentacgéao liga-se a
entrada de aparelho IEC C14 na parte inferior da caixa de controlo.

AVISO
Use sempre um cabo de alimenta¢do com uma ficha de parede
especifica do pais ao ligar a caixa de controlo. Nao use um adaptador.

Como parte da instalagao elétrica, fornega o seguinte:
* Conexdo com a terra
* Fusivel principal
* Dispositivo de corrente residual
* Um interruptor bloqueéavel (na posi¢do de DESLIGADO )
Um interruptor principal deve ser instalado para desligar todos os equipamentos na

aplicacao do rob6 como um meio facil de bloqueio. As especificagoes elétricas sao
mostradas na tabela abaixo.
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5. Montagem

Tabela Parametro Unidade

Tenséao de entrada 90 - 264 VAC
Fusivel da alimentagao externa (90-200 V) 88 - 16 A
Fusivel da alimentacgao externa (200-264 3 i 16 A

V)

Frequéncia da entrada 47 - 440 Hz
Energia de standby - - <1.5 w

. . . 125 250
Energia operacional nominal 90 150 305 w

Riscos elétricos
é AVISO: ELETRICIDADE

O nado cumprimento de qualquer dos avisos abaixo pode resultar em
ferimentos graves ou morte devido a riscos elétricos.

Assegure que o robd esta corretamente ligado a terra (ligagao
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.

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.

Faca o bloqueio de todas as fontes de alimentacao de toda a
instalagao do robd durante a manutencao.

Certifique-se de que outros equipamentos ndo fornegam
energia para a E/S do robd quando o robé estiver bloqueado.

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

UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS

6. Primeiro arranque

Description O primeiro arranque é a sequéncia inicial de agdes que pode realizar com o robd apos
a montagem. Esta sequéncia inicial exige que:

* Iniciar o robd

* Inserir o niUmero de série

* Iniciar o brago do robd

* Desligar o robo

Enquanto o brago do robd estiver ligado, pode usar o Freedrive para mover o rob0.

A\

&)

CUIDADO

A nao verificagdo da carga util e da instalagdo, antes de colocar o
brago do robé em funcionamento, pode provocar ferimentos em
pessoas e/ou danos materiais.

* Antes de ligar o braco do robd, verifique sempre se a carga Uutil
real e a instalagéo estado corretas.

CUIDADO

Definigdes incorretas da carga util e da instalagdo impedem que o
braco do robd e a Caixa de Controlo funcionem corretamente.

* Verifique sempre se a carga util e a definicdo de instalagdo
estdo corretas.

AVISO

Verifique se o brago do rob6 tem espaco suficiente para funcionar
livremente.

AVISO

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

* O arranque do rob6 a baixas temperaturas pode exigir uma
fase de aquecimento.
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Para arrancar o 1. Toque no botédo LIGAR com o LED verde para iniciar o processo de arranque.
robd Ent&o, o LED fica amarelo para indicar que a energia esta ligada e o robd
Inativo.

2. Toque no botdo INICIAR para liberar as pausas.

Toque no botdo DESLIGAR com LED vermelho para desligar o brago do robd.

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

* Quando o brago do rob0 esté no estado Inativo, toque no botdo INICIAR para
iniciar o braco do robd. Neste ponto, os dados do sensor séo verificados em
relacdo a montagem configurada do braco do robd.

Se houver discrepancia (com uma tolerancia de 30°), o botéo 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 robd fique preparado para funcionar
normalmente.

A partida do brago do robd € acompanhada por som e movimentos leves a medida que
os freios sao liberados.

Inseriro nimero  Quando instalar o seu robd pela primeira vez, deve definir o nimero de série na caixa
de série durante  de controlo para corresponder ao brago do robb.
o primeiro Este procedimento também é necessario quando reinstalar o software na caixa de
arranque controlo, por exemplo, quando receber uma atualiza¢&do de software.
Quando arrancar o robd pela primeira vez, siga estes passos:
1. Selecione o tamanho correto do brago do robé.
Selecione a caixa de controlo correta.

Adicione o numero de série como escrito no braco do robd.

WD

Termine com o botdo OK.

<unnamed>

default

Choose robot type:

UR3 URS UR10 UR16 UR20 UR30

Choose control box type:

OEM AC OEM DC

Enter serial number :

1 2 3
4 5 6
7 8 9
o]

O NO CONTROLLER : ° 0 O ‘E—‘iw,\\qti-:w"\-
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Como
ligar/desligar a
Caixa de
Controlo

Para desligar o
brago do robd

A Caixa de Controlo contém principalmente a Entrada/Saida elétrica fisica que liga o
braco do robd, o Teach Pendant e quaisquer periféricos. Deve ligar a Caixa de controlo
para poder ligar o brago do robd.

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 botoes,
aparecer na tela.

3. Pode aparecer um ecra de "Inicia¢do", incitando-o a comegar a programar o
robd.

O que vocé gostaria de fazer primeiro?

R = 2

EXECUTAR UM PROGRAMA Programar Rob6 CONFIGURAR A INSTALACAO DO
BO

[0 N&o mostrar esta mensagem novamente

é AVISO
Um arranque e/ou movimento inesperado pode levar a lesoes

* Desligue o brago do robd para evitar um arranque inesperado
durante a montagem e desmontagem.

Pressione o botéao de energia no Teach Pendant para desligar o rob6.
Desligue o cabo de rede / cabo de alimentagc&o da tomada de parede.

Aguarde 30 segundos para que o robd descarregue qualquer energia
armazenada.
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6.1. Conducao Livre

Description Freedrive allows the robot arm to be manually pulled into desired positions and/or
poses.

As articulagbes movem-se com pouca resisténcia, pois os freios séo liberados.
Enquanto o braco do robd é movido manualmente, esta em Freedrive.

A medida que o brago do robd no Freedrive se aproxima de um limite ou plano
predefinido (consulte Restricdes de seguranga do software), a resisténcia aumenta.
Isso faz com que fique pesado puxar o rob6 para a posigéao.

é AVISO
Podem ocorrer ferimentos no pessoal devido a movimentos
inesperados.

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

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

Ativar o Vocé pode habilitar a Condugéo livre das seguintes formas:
Freedrive * Utilizar o 3PE Teach Pendant.
* Utilizar o Freedrive no robé.

* Utilizar agdes de E/S.

AVISO
A ativacao do Freedrive enquanto se move o braco 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 Para utilizar o botdo 3PE TP para libertar o brago do rob6:

3PE 1. Rapidly light-press, release, light-press again and keep holding the 3PE button

in this position.

Agora, mantendo a pressao ligeira, pode puxar o brago do robd para a posigcéo
pretendida.
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Condugao livre Para utilizar o Freedrive no robé para conduzir livremente o brago do robd:

no robd 1. Premir e manter premido o botdo do switch configurado para Freedrive no robd.

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

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

Caso se aproxime de um cenario de singularidade, o brago robd pode parar.
Toque em Todos os eixos livres no painel Freedrive para retomar o movimento.

4. Mova o brago do rob6 conforme desejado.

Operagao Durante a inicializag&o do brago robético, pequenas vibragdes podem ser observadas

reversa quando os freios do robd sao liberados. Em algumas situagdes, como quando o robd
esta préximo de uma colisdo, estas vibragdes nao sdo desejaveis. Utilize o Backdrive
para forgar articulagdes especificas para uma posicao desejada sem libertar todos os
travdes do braco do robé.

Manual do utilizador 54 UR3e

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

6.1.1. Painel Freedrive

Description

Quando o brago do robd esta em Freedrive, aparece um painel no PolyScope,
conforme ilustrado abaixo.

Programa Varidveis

- Descrigao 3
<sem home>* A~

Estado

Nome = Valor

Funcionamento livre
Premir e manter premido

Parado

Controlo restrito
TCP Ativo: TCP

Funcio: Base v

&b L o= X

Controlo

Todos os eixos estde livres

- Coflw Ce
nCe
[0 Mostrar apenas varidveis favoritas m 2 @

Simulagao .

O Normal

UR3e
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Painel LED
Freedrive

fcones

O LED da barra de estado do painel Freedrive indica:

* Quando uma ou mais articulagdes estao a aproximar-se dos respetivos limites.

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

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

& L = X

All axes are free

| x CON rx (9
(2 CON rz (O

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

A

O movimento & permitido através de todos
0S eixos.

Todos os eixos estao livres

O movimento s6 é permitido através do
eixoXedoeixo.

Plano
-/]\ O movimento é permitido através de todos
) 0s eixos, sem rotac&o.
Traduzir

L7
£

Rotacao

O movimento é permitido através de todos
0s eixos, em movimento esférico, em torno
do TCP.

eixo.

Q CUIDADO
Quando uma ferramenta est4 acoplada, movimentar o brago do
robd nalguns eixos pode apresentar um ponto de aperto.

* Tenha cuidado ao mover o brago do robé em qualquer
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6.2. Montagem

Description

Especificar a montagem do bracgo do robd serve a dois propositos:
1. Fazer com que o brago do rob6 aparega corretamente na tela.

2. Informar o controlador sobre a dire¢do da gravidade.

Um modelo dinamico avangado da ao brago do robé movimentos suaves € precisos,
bem como permite que o brago do robd se mantenha no Modo de Condugé&o Livre.
Por esse motivo, & importante montar o brago do robd corretamente.

Q AVISO
A ndao montagem correcta do braco do robd pode resultar em
paragens frequentes do robd, e/ou o brago do robdé mover-se-a ao
premir o botao Freedrive.

Se o brago do robd estiver montado em uma mesa ou piso plano, nenhuma alteragao
serd necesséria nesta tela.

No entanto, se o brago do robd for montado no teto, montado na paredeou montado
em um angulo, isso precisa ser ajustado usando os botoes.

Os botdes no lado direito da tela sao para definir o angulo de montagem do braco do
robd. Os trés botbes superiores do lado direito definem o dngulo para teto (180),
parede (90), andar (0). Os botdes Inclinar definem um angulo arbitrario.
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Os botdes na parte inferior da tela sdo usados para girar a montagem do braco do

robd para corresponder a montagem real.

A

Utilize as defini¢cdes de instalacdo corretas. Salve e carregue os
arquivos de instalagdo com o programa.

TCP

Carga util
Montagem

Configuragao
de E/S

10 da
feramenta

Variaveis
Inicializagao

Transicao
suave

Posigao Inicial

Correia
Transportador:

Aparafusam...

(:) Normal

Girar Suporte da Base do Robd

Montagem e Angulo do Robé

~ 2

Inclinar

Gup

3L 4

o
=}

«

KISt 3T 2
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/. Installation

Description A instalagao do robd pode exigir a configuragao e a utilizagao de sinais de entrada e
de saida (E/S). Estas diferentes E/S e suas utilizagdes sao descritos nas secgdes
seguintes.

7.1. Avisos e precaucoes elétricas

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

PLC

é AVISO
O nao cumprimento de qualquer dos avisos abaixo pode resultar em
ferimentos graves ou morte, dado que as fungdes de segurancga
poderao ser suprimidas.

* Nunca ligue sinais de seguranga a um PLC que nado seja um
PLC de seguranca com o nivel de seguranca correto. E
importante manter sinais da interface de segurancga 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 ndo possa levar a perda da fungéo de
seguranca.
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Eletricidade
é 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 ndo sejam a
prova d’agua permanegam secos. Se a agua entrar no
produto, faga o bloqueio e etiquetagem de toda a energia €,
em seguida, entre em contato com seu fornecedor de servigo
Universal Robots para assisténcia.

* Utilize apenas os cabos originais fornecidos com o rob6. Nao
utilize o robd para aplicagdes em que os cabos estejam
sujeitos a flexao.

* Cuidados especificos devem ser observados durante a
instalagcao 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.

EMC

é CUIDADO
Sinais perturbadores, com niveis mais elevados do que aqueles
definidos pelas normas IEC, podem causar um comportamento
inesperado do robd. Tenha em atengao o seguinte:

* O robo 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 séo
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
magquinario e ao equipamento da fabrica ndo podem exceder
30 m, a menos que testes adicionais tenham sido realizados.

Terra

L TERRA

= Conexdes negativas sdo chamadas de GND e estédo conectadas ao
escudo do robd e a caixa do controlador. Todas as conexdes GND
mencionadas sdo somente para energizagao e sinalizagdo. Para o
Terra de Protecao (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 classificagao atual da corrente mais alta no sistema.
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O manual

LER MANUAL

Alguma E/S no interior da caixa de controle pode ser configurada
para normal ou a E/S de classificacdo de seguranca. Leia e
compreenda todo o capitulo sobre a interface elétrica.
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/.2. Portas de ligacao da caixa de controlo

Descrigdo

Suporte

No lado inferior dos grupos de interface de E/S, existe um suporte com portas que
possibilita ligagdes adicionais (ilustrado abaixo). A base da Caixa de Controlo tem
uma abertura com tampa para facilitar a liga¢éo (ver Ethernet).

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 nao funcionam com portas DVI/HDMI.

O fusivel deve ter marca UL, tipo Mini [amina com classificagdo maxima de corrente:
10A e classificagdo minima de tensao: 32V

AVISO

&)

N&o ligue ou desligue o Teach Pendant enquanto a Caixa de Controlo
estiver ligada. Isto pode causar danos na Caixa de Controlo.

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

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

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

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

Descrigdo A interface Ethernet pode ser utilizada para:

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

* Acesso e controle remotos.

Para ligar o cabo Ethernet, passe-o pelo orificio existente na base da Caixa de Controlo
e ligue-o a porta Ethernet existente na parte inferior do suporte.

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

Max. Unidade

Velocidade de comunicagao 10 - 1000 Mb/s

7.4. Instalacao de Teach Pendant 3PE

7.4.1. Instalacdo do Hardware
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Para remover um
Teach Pendant AVISO
Replacing the Teach Pendant can result in the system reporting a

fault on start-up.

* Selecione sempre a configuragéo correta para o tipo de Teach
Pendant.

To remove the standard Teach Pendant:
1. Desligue a caixa de controlo e o cabo de alimentagdo da fonte de alimentagao.

2. Remove and discard the two cable ties used for mounting the Teach Pendant
cables.

3. Pressin the clips on both sides of the Teach Pendant plug as illustrated, and pull
down to disconnect from the Teach Pendant port.

4. Fully open/loosen the plastic grommet at the bottom of the control box and
remove the Teach Pendant plug and cable.

5. Gently remove the Teach Pendant cable and Teach Pendant.

|1 _|Clipes | 2 | Argola plastica
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| 1 | Abracadeiras de cabos
Para instalar um 1. Place the Teach Pendant plug and cable in through the bottom of the control box
3PE and fully close/tighten the plastic grommet.
Teach Pendant 2. Push the Teach Pendant plug into the Teach Pendant port to connect.
3. Use two new cable ties to mount the Teach Pendant cables.
4. Ligue o cabo de alimentacao a fonte de alimentacéo e ligue a caixa de controlo.

Existe sempre um comprimento de cabo com o Teach Pendant que pode representar
um perigo de tropecar se n&o for armazenado corretamente.

* Armazene sempre o Teach Pendant e o cabo de forma a evitar o risco de

tropecar.
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7.4.2. Instalacao de novo software

To configure the 1. No cabecalho do PolyScope, toque em Instalagao e selecione Seguranga.
3PE TP software

<unnamed>
default*

Select available hardware

ey 1. For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware
Robot Limits
Joint Limits  TeachPendant Standard v/
— Injection molding machine interface None - ‘

Tool Position
Tool
Direction

/o

Hardware

Three
Position

Safe Home

O Power off Speed (om— 100% ° 0 O s‘mummn\.

2. Toque em Hardware e desbloqueie as opgdes no ecra Selecionar o hardware
disponivel.

E necessaria uma palavra-passe para desbloquear este ecra.

<unnamed> [ B8 |

default*

Joint Limits | TeachPendant Standard -

Injection molding machine interface No
Standard
3PE Enabled

Planes
Tool Position

Tool
Direction
o

Hardware

Three
Position

O Power off Speed Co—l 100% o 0 o simulation (]

Na lista pendente Teach Pendant, selecione 3PE Ativado.
Toque em Aplicar para reiniciar o sistema. O PolyScope continua a funcionar.

Tap Confirm Safety Configuration to complete the 3PE Teach Pendant
software installation.

6. Enquanto o robbd reinicia e inicializa, prima ligeiramente o botao 3PE e toque em
Iniciar no PolyScope.
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7.5. E/S do controlador

Descrigdo Pode utilizar as /O no interior da Caixa de Controlo para uma vasta gama de
equipamentos, incluindo relés pneumaticos, PLCs e botbes de paragem de
emergéncia.

A ilustracdo 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
g [24v 12v|l PWRF 24v(M|[24v|H| |ov (H|| oV |H| |24V(H|[24Vv(H| |OV |H|| oV |H £]AG |H
;, EIO GND|H | |GND ClO|H||Cl4|H| |COO|/H||CO4/H| [DIO|H||DI4|H| |DOO|H|(DO4 N E’ AlO [
& [24v ON |H| [24V 24v[m|[2av[m] [ov|m|[ov [m] [24v[m][2av[m] [ov [m]|[ ov[m| [S[AG [m
& |EIL OFF|H| | OV Ci1|H||CI5|H| |CO1/M||CO5/H| [DI1|H||DI5|H| |[DO1{H|[DO5/H < (Al |m
g[24v 24V(H||24v|H| | ov |H|| ov |H| [24V|H||24v/H| |ov |H|| ov|H| [£[AG (H
§SIO SSlalel=]> Ci2|H||Ci6|H| |CO2|H||CO6/H| [DI2|H||DI6|H| |DO2(H|[DO6|H gAOOI
s[2av[m||5|5[0|0|&|3|[2av[m][2av[m]| [ov [m|[ov [m] [24v|m]|[24v|m]| [ov [m|[ ov[m]| |2 [AG [m
B Hm|mmmm||c:{m|[ci7|m]| [co3[m|[co7[m]| [D13[m|[D17|m]| [po3|m|[po7[m| [£|a01|m
Pode utilizar o bloco horizontal de Entradas Digitais (DI8-DI11), ilustrado abaixo, para
codificagdo em quadratura de Correia Transportadora (ver As especificacdes comuns
para todas as E/S digitais na pagina oposta) para estes tipos de entrada.
o
E' = |22 3 >
alaleloala|e
C
O significado dos esquemas de cores listados abaixo deve ser observado e mantido.
Amarelo com texto vermelho Sinais de seguranca dedicados
Amarelo com texto preto Configuravel para a seguranga
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 Il do PolyScope).
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As Esta secao define as especificagOes elétricas para a seguinte E/S 24V digital da caixa
especificagcdes de controle.

comuns para
todas as E/S
digitais

Fonte de
alimentacgao

* E/S de seguranca.
* E/S configuraveis.

* E/S de utilizagdo geral.

AVISO

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

Instale o robd de acordo com as especificagdes elétricas que sao as mesmas para
todas as trés entradas.

E possivel alimentar as E/S digitais a partir de uma fonte de alimentagao interna de 24V
ou de uma fonte de alimentacao externa, configurando o bloco terminal chamado
Alimentacéo. 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 OV) séo a entrada de 24V para fornecer a E/S. A configuracéo padréo usa a
fonte de alimentacdo interna (veja abaixo).

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

Power ’_( Power
PWR H

PWR [
GND GND|
24v | 24v|B-

oV \ ov|m

Este exemplo ilustra a configuragédo | Este exemplo ilustra a configuragéo
predefinida utilizando a fonte de predefinida com uma fonte de alimentagéo
alimentacao interna externa para obter mais corrente.

As especificagoes elétricas, para a fonte de alimentagao interna e externa, sao
mostradas abaixo.

Terminais Parametro Min. Tipo Max. Unidade
Alimentagéo 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 - 0QV] Corrente 0 - 6 A

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

Terminais Parametro in. ax. Unidade

Saidas digitais

[COx / DOx] Corrente* 0 - 1 A

[COx / DOx] Queda de 0 - 05 Vv
tensao

[COx / DOx] Corrente de fuga 0 - 0,1 mA

[COx / DOx] Efeito - PNP - Tipo

[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Tipo

Entradas digitais

[EIx/SIx/CIx/DIXx] Voltagem -3 - 30 \Y,

[ETx/STx/CTx/DIx] | 109130 3 ; 5 Vv
Desligada

[EIx/SIx/CIx/DIXx] Regido Ligada 11 - 30 \Y
Corrente (11-

[EIx/SIx/CIx/DIx] 30V) 2 - 15 mA

[EIx/SIx/CIx/DIx] Efeito - PNP + - Tipo

[EIx/SIx/CIx/DIX] IEC61131-2 - 3 - Tipo

*Para cargas resistivas ou cargas indutivas de, no maximo, 1H.
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7.5.1. Controlo da interface E/S

Description O Controle de Interface E/S permite a vocé alternar entre o controle do usuario e o
controle URcap.

Interface de Controlo /O

ce Selecione o modo como a interface de E/S da ferramenta é controlada. Se a interface for controlada por URCap, as opgdes definidas

pelo utilizador ser&o ignoradas.

Carga util
Montagem Controlado par Utilizador -

Configuracao
de E/S Entradas analdgicas - Interface de comunicacédo Modo de Safda Digital

10 da

Entradas analéaicas O modo de saida digital da ferramenta é definido com base na
feramenta O d ferramenta anexada
Variaveis analog in[2] . .
Tensédo de salda da ferramenta 0 v
Inicializaca analog_in[3]
nicializacao
4 Ajustar a tensé&o da ferramenta para 24V pode danificar o
Transicao I ! equipamento anexado se este estiver configurado somente para
suave @ Interface de comunicag&o 12v
Posicao Inicial A Interface de Comunicacao da Ferramenta permite a
comunicacdo com a ferramenta sem fiagdo externa . .
Correia o Energia de pino duplo
Transportador: Taxa de Transmissao 115200 v
Aparafusam... Paridade Nenhum - @ Salda padréo
> S Bits de Paragem O - Saida dligital 0 Dreno (Sinking) (NPN) v

Caract. RX Ociosos 1,5 Saida digital 1 Dreno (Sinking) (NPN) v
> Fieldbus Caract, TX Oclosas 3,5

> URCaps

ONormaI : ° 0 o SH‘\‘M.I\ar;aw:w.

Controlo da 1. Toque na guia Instalacéo e, em Geral, toque em E/S da ferramenta.

interface E/S 2. Em Controle de Interface de E/S, selecione Usuario para acessar as Entradas
analégicas da ferramenta e/ou configuragées do modo de saida digital.
Selecionar um URCap remove o acesso as Entradas Analdgicas da Ferramenta
e as configuragdes do Modo de Saida Digital.

AVISO

Se um URCap controla um efetor final, como uma garra, entdo o
URCap requer o controle da Interface de E/S da Ferramenta.
Selecione 0 URCap na lista, para permitir que ele controle a Interface
de E/S da Ferramenta.
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7.5.2. Utilizar o separador E/S

Description

Voltagem

Definicoes de
dominio
analdgico

Utilize o ecra do separador E/S para monitorizar e definir os sinais E/S em direto
de/para a Caixa de Controlo.

A tela exibe o estado atual da E/S, inclusive durante a execugao do programa. O
programa para se alguma coisa for alterada durante a execugao. At program stop, all
output signals retain their states. O ecra é atualizado a 10 Hz, pelo que um sinal muito
rapido pode nao ser apresentado corretamente.

As E/S configuraveis podem ser reservadas para definicdes especiais de segurancga
definidas na secc¢ao de configuracao de E/S de seguranca da instalagao (ver E/S); as
que estao reservadas terdao o nome da fungao de seguranga em vez do nome
predefinido ou definido pelo utilizador.

As saidas configuraveis reservadas para defini¢des de seguranga ndo sdo comutaveis
e serao apresentadas apenas como LEDs.

Entrada Configuravel Saida Configuravel Entrada Digital Saida Digital

i S-Guard Reset 4 mla! 0 4 o4
Externo
e ][ ]5 00 almt Os
2 6 26 Start-Prog 6 2008
3 7 337 Stop-Prog 7 3007
Entrada Analégica Ferramenta: entrada digital Ferramenta: saida digital
analog_in[0] 600V Voltagermn W 0 1 o[J[J1
ov 1ov
Corrente
analog_in[1] 0,00V o
ov 1ov
Saida Analégica Entrada analégica da ferramenta
analog_in[2] 0,00V Tensédo
analog_out[0] . ov lov
4,00 mA
analog_in[3] 000V Tenséo
ELEE . ov 1ov

4,00 mA

ONormaI : ° 0 O simulagéo ()

Quando a Saida de Ferramenta é controlada pelo utilizador, € possivel configurar a
Tensao. Selecionar um URCap remove o acesso a Tensao.

As E/Ss analégicas podem ser configuradas para saida de corrente [4-20mA] ou
tensao [0-10V] . Estas definicdes mantém-se durante as reinicializa¢des do controlador
do robd, e sdao guardadas na instalacgao.

O controlo das E/S da ferramenta pode ser atribuido a um URCap em E/S da
Ferramenta do separador Instalagao. Selecionar um URCap remove o controlo do
utilizador sobre a E/S analdgica da ferramenta.
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Interface de Quando a Interface de Comunicagéo da Ferramenta TCI esta ativada, a entrada
comunicagdo da analogica da ferramenta fica indisponivel. No ecrd E/S, o campo Entrada da
ferramenta ferramenta aparece como indicado.

Poténcia de pino
duplo

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity Mone
Stop Bits One

RX Idle Chars 150
TX ldle Chars 3.50

Quando o Pino de poténcia dupla estiver ativado, as saidas digitais da ferramenta
devem ser nomeadas da seguinte forma:

* tool_out[0] (Poténcia)
* tool_out[1] (GND)

Tool Digital Output
Power GND

Current

000 mA
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7.6. E/S de Seguranca

Os dispositivos e equipamentos de seguranga devem ser instalados de acordo com as

E/S de Esta secgao descreve as entradas de seguranga dedicadas (terminal amarelo com
Seguranga texto vermelho) e as E/S configuraveis (terminais amarelos com texto preto) quando
configuradas como E/S de seguranca. Siga as especificagdes comuns para todas as
E/S digitais na secgéo 7.6 E/S de Seguranca acima.
instrugcGes de seguranca e a avaliagao de riscos no capitulo Seguranca.
Todas as E/S de seguranca estao emparelhadas (redundantes), pelo que uma unica
falha ndo provoca a perda da fungdo de seguranca. No entanto, as E/S de
seguranca devem ser mantidas como dois ramos separados.
Os tipos de entrada permanente de segurancga séo:
* Parada de Emergéncia do Robd apenas para dispositivos de parada de
emergéncia
* Parada de salvaguarda para dispositivos de protegao
* Parada 3PE para dispositivos de protegdo
Tabela A diferenca funcional € mostrada abaixo.

Parada de

Paragem de

Emergéncia Seguranca Paragem 3PE
Rob6 para de se mover Sim Sim Sim
Execucdo de programa Pausas Pausas Pausas
Alimentagao da unidade Desligar Ligar Ligar
Reinicio Manual Automatico ou | Automatico ou

manual manual
A cada ciclo A cada ciclo
Frequéncia de uso Nao frequente até nao até nao
frequente frequente
Somente
Requer reinicializacdo liberacdo do N&o N&o
freio

Categoria de paragem 1 9 9
(IEC 60204-1)
Nivel de desempenho da fungao
de monitorizagao (ISO 13849-1) PLd PLd PLd
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Precaucgao de
segurancga

Sinais OSSD

Configuragao de
Seguranga
padrdo

Conectando os

Use a E/S configuravel para configuracdo de segurancga adicional da funcionalidade de
E/S, por exemplo, saida de parada de emergéncia. A configuragdo de um conjunto de
E/S configuraveis para fungbes de seguranca é feita através da GUI (ver Parte Il do
Manual PolyScope).

é CUIDADO
A nao verificagdo e teste regular das fun¢des de segurancga pode
conduzir a situagdes perigosas.

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

* As fungdes de seguranca devem ser testadas regularmente.

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

parte Parte || do Manual do PolyScope.

O robé é fornecido com uma configuragao predefinida, que permite o funcionamento

sem qualquer equipamento de seguranca adicional (ver ilustragédo abaixo).
Safety

24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Na maioria das aplicacdes, é necessario usar um ou mais botées de Parada de

botbes de parada Emergéncia extra. A ilustragdo abaixo mostra como um ou mais botdes de parada de

de emergéncia

emergéncia podem ser conectados.
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7. Installation

Compartilhando a Vocé pode configurar uma fungao de parada de emergéncia entre o rob0 e outras
magquinas, configurando as seguintes fungdes de E/S através da GUI. A entrada de
parada de emergéncia do rob6 nao pode ser utilizada para fins de compartilhamento.
Se mais de dois robds da UR ou outras maquinas precisarem ser conectados, é
preciso usar um PLC de segurancga para controlar os sinais de parada de emergéncia.

parada de
emergéncia com
outras maquinas

Parada de
seguranga com
continuacgao
automatica

* Par de entrada configuravel: Paragem de emergéncia externa.

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

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

CO0-CO1.

Configurable Inputs. onfigurable Outputs

NI
I
<2

|

28
(m|w/m[mm|w/e/m]:

\

Ala
g|<

oV Vv ov ([l
ICO4 ¢ co4|m
oV oV ov [l

CO1 cos|H

oV MoV |m
co2| M ||cos |l

(w[mm]pmpam

EEERER

ov [H||ov
co3| M ||co7

!; 000000

Esta configuracdo destina-se apenas a aplicagbes em que o operador hdo pode passar
pela porta e fecha-la atras de si. A E/S configuravel é utilizada para configurar um
botado de reposigcao no exterior da porta para reativar o movimento do robd. O
movimento do robd continua automaticamente quando o sinal é restabelecido.

é AVISO
N&o use esta configuracao se o sinal puder ser restabelecido no
interior do perimetro de seguranca.

Safety
24V
EIO
24V
El
24V
SI0

24V N f
si [m|

Emergency Stop

000

Safeguard Stop

NEML] av]u] [ovw]
i ¢ [Eo [m] [2av i)
e [ov [m]
L]
C|
WW% \ Jj
Hem|
IR \

Este exemplo ilustra que um
interruptor de porta € um

dispositivo de protegao basico

em que o robd para quando a

porta esta aberta.

Este exemplo ilustra que um tapete de
seguranca é um dispositivo de seguranga em
que a retoma automatica é adequada. Este
exemplo é também valido para um scanner laser
de seguranga.
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7. Installation
Paragem de Se a interface de protecao € usada para interagir com uma cortina de luz, é necessaria
Seguranga com uma redefinicdo externa ao perimetro de seguranga. O botao de reinicio deve ser de
botédo de um tipo de dois canais. Neste exemplo, a E/S configurada para reinicio € CI0-CI1

reinicializagao

(consulte abaixo).

T
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7.6.1. Sinais de E/S

Description As E/S séao divididas entre entradas e saidas e estdo emparelhadas para que cada
fungéo fornega uma E/S PLd de Categoria 3.

Sem uma entrada de Reniclo de Salvaguarda, o brago do

\/ Seguranca Sinal de Entrada Atribuicao de Fungao robo deixa de ter a Paragem de Salvaguarda logo due a
entrada de Paragern de Salvaguarda ficar altal

Limites do

Robd

Limites das

Articulagoes

config 0], conflg ni1]
config_ini2], config_n(2]

Planos. ~
rrrrrrrrr

Diregao da
ferramenta
= Sinal de Saida Atribuigao de Funcéo ossD

Hardware

config_our{0], conflg_ouri1] Rob
config our{2], conig.
config_out{4], config_out(s

PROFIsafe

Paragem de Emergénca oo Sistema
Nao atribuf

RIRIRIK

Posigéo.
inicial segura

oooo

config_ou(8, config_out(7

Trés Posicoes

e =, 000

Sinais de As seguintes Funcdes de Seguranga podem ser usadas com os sinais de entrada:
Entrada

Paragem de E um botdo de paragem de emergéncia alternativo ao do Teach
Emergéncia Pendant, proporcionando a mesma funcionalidade se o dispositivo
do Sistema estiver em conformidade com a ISO 13850.

Todos os limites de seguranga podem ser aplicados enquanto o robd
estiver a usar uma configuragdo Normal, ou uma configuragao
Reduzida (ver Modos de Seguranca de Software). Quando
configurado, um sinal baixo enviado para as entradas faz com que o
sistema de seguranca passe para a configuracdo reduzida. O braco
do robd desacelera para satisfazer os parametros reduzidos.
Reduzido O sistema de segurancga garante que o robd se encontra dentro dos
limites reduzidos menos de 0,5 s apds a ativagado da entrada. Se o
brago do robd continuar a violar qualquer um dos limites reduzidos, é
acionada uma categoria de paragem 0. Os planos de acionamento
também podem causar uma transigao para a configurag¢ao reduzida.
O sistema de segurancga passa para a configuracdo normal da
mesma forma.

No Modo Manual, um Dispositivo de Ativacao de 3 Posi¢des externo
Dispositivo de | deve ser pressionado e mantido na posigao central para mover o
Ativagao de 3 | robd. Se vocé estiver usando um Dispositivo de Ativagao de 3
Posicoes Posicdes integrado, o botdo deve ser pressionado e mantido na
posicao intermediaria para mover o robd.

E possivel configurar a entrada Freedrive para ativar e utilizar o
Conducéao Freedrive sem premir o botdo Freedrive num TP normal, ou sem ter
livre norobd | de premir e manter premido qualquer um dos botdes do 3PE TP na
posicao de pressao ligeira.
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:Innt?z:e Modo Quando definida, esta entrada pode ser utilizada para alternar entre
Operacional o Modo Automatico e o Modo Manual.
Reinicio de Quando ocorre uma Paragem de Protecao, gsta saic’Ia assegura
Protecéo que o estado de paragem de segurancga continua até ser acionada

uma reinicializago.

Parada de Uma vez configurada, uma Parada de Salvaguarda do Modo
Protecao do Automatico executa uma Parada de Salvaguarda quando os pinos
Modo de entrada estao baixos e SOMENTE quando o robd esta no modo
Automatico Automatico.

é AVISO
* Se vocé desativar a entrada de Reinicializacdo de Protecao padréo, o
Braco do Robd nao sera mais Parada de Protecao interrompida assim
que a entrada estiver alta. Um programa pausado apenas pela
Parada de Salvaguarda é retomado.

* Semelhante a Redefinicdo de Salvaguarda, se a Redefinicao de
Salvaguarda do Modo Automatico padrao estiver desativada, o Braco
do Robd nao sera mais Parada de Salvaguarda interrompida quando
a entrada de Parada de Salvaguarda do Modo Automatico estiver
alta. Um programa pausado apenas pela Parada de Prote¢ao do
Modo Automatico é retomado.
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Sinaisde  Vocé pode aplicar as seguintes funcdes de seguranca para sinais de saida. Todos os sinais

Saida retornam para baixo quando o estado que acionou o sinal alto termina:

O sinal é Baixo quando o sistema de seguranca foi acionado em um
estado de Parada de Emergéncia pela entrada de Parada de

Paragem de A R ~ .

. Emergéncia do Robd ou pelo Botdo de Parada de Emergéncia.
Emergéncia . . .
. Para evitar bloqueios, se o estado de Parada de Emergéncia for

do Sistema . a . .
acionado pela entrada Parada de Emergéncia do Sistema, o sinal
baixo nao sera enviado.

Rob6 em O sinal é Baixo se o rob0 estiver em movimento, caso contrario,

Movimento alto.

O robd ndo O sinal é Alto quando o robd esta parado ou em processo de

para parada devido a uma parada de emergéncia ou parada de
salvaguarda. Caso contrario, apresentara baixo nivel logico.
O sinal é baixo quando o brago do robé utiliza parametros

Reduzido reduzidos ou se a entrada de seguranga esta configurada com uma
entrada reduzida e o sinal é atualmente baixo. Caso contrario, o
sinal sera alto.

Nao reduzido | Este é o inverso de Reduzido, definido acima.

Casa Sequra O sinal é Alto se o Brago do Rob6 estiver parado na Posigao Inicial

9 Segura configurada. Caso contrario, o sinal é Baixo.

@ AVISO
Qualquer maquinério externo que receba seu estado de Parada de

Emergéncia do robd através da saida de Parada de Emergéncia do Sistema
deve estar em conformidade com a ISO 13850. Isso é particularmente
necessario em configuragées em que a entrada de Parada de Emergéncia
do Robd esta conectada a um dispositivo externo de Parada de Emergéncia.
Nesses casos, a saida da Parada de Emergéncia do Sistema fica alta
quando o dispositivo externo de Parada de Emergéncia ¢é liberado. Isso
implica que o estado de parada de emergéncia no maquinario externo sera
redefinido sem a necessidade de agao manual do operador do rob6.
Portanto, para cumprir os padrdes de seguranga, o maquinario externo deve
exigir agdo manual para ser retomado.
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7.6.2. Configuracao de E/S

Description

Tipo de sinal de

E/S

Utilize o ecra de Configuragao de E/S, para definir sinais de E/S e configurar agbes
com o controlador do separador de E/S. Os tipos de sinais de E/S estao listados em

Entrada e Saida.

Pode utilizar um fieldbus, por exemplo, Profinet e EtherNet/IP, para aceder aos
registos de uso geral.
Se vocé habilitar a Interface de Comunicagao da Ferramenta (TCI), a entrada
analdgica da ferramenta ficara indisponivel.

Exibir

TCP

Carga util
Montagem

Configuracao
de E/S

10 da
feramenta

Variaveis
Inicializagao

Transicao
suave

Posicao Inicial

Correia

Transportador:

Aparafusam...

> seguranca

> Feature

> Fieldbus
> URCaps

Normal

‘D\gita\ v
Entrada Saida
oio] digitalin(o] ~ o] digtal_out(o] ~
oI digital in(1] % Do[1] digtal out(L] Prog-Running
oir2) digital_in(2] Start-Prog o2l digtal_out(2]
oii3) digitalin(3] Stop-Prog 0@l digtal_out(3]
oita) digitalinl4] ol digtal_outla]
oirs) digitalin(s] oo digtal_out(s]
oitel digitalin(s] oot digtal_outls]
oit7) digitalin(7] ol digtal_out(7]
Tito) tool_inl0] 0101 tool_outl0]
i toolin1] v o tool_out[1] v
1/ Selecionado: digital_out[1]
Renomear ntrole da guia E
Ac@o no programa
[atto durante a execugéo - baixo quando parado v

O
AVISO
Ao iniciar programas a partir de uma entrada de E/S ou fieldbus, o
robd pode iniciar o movimento a partir da posicéo que tem, ndo sera
necessario qualquer movimento manual para o primeiro ponto de
passagem através do PolyScope.

Para limitar o nimero de sinais listados em Entrada e Saida, use o menu suspenso
Visualizagao para alterar o conteudo exibido com base no tipo de sinal.
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Atribuicao de
nomes definidos
pelo utilizador

AcgboesdeE/Se
Controle de
Separador de
E/S

Controle da Aba
de E/S

Acdes de entrada
disponiveis

Vocé pode nomear os sinais de Entrada e Saida para identificar facilmente os que
estdo sendo usados.

1. Seleccione o sinal desejado.
2. Toque no campo de texto para digitar um nome para o sinal.

3. Para redefinir o nome para o padrao, toque em Limpar.

Vocé deve fornecer um nome definido pelo usuario para um registro de proposito 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 (Wait) e (If), respetivamente. Vocé pode
encontrar registradores de propdsito geral nomeados no seletor Entrada ou Saida na
tela Editor de Expressao .

Vocé pode usar E/Ss digitais fisicas e Fieldbus para acionar agdes ou reagir ao status
de um programa.

Use o Controle da Guia de E/S para especificar se uma saida é controlada na guia E/S
(por programadores ou por operadores e programadores) ou se é controlada pelos
programas do robd.

Comando Acao

Inicia ou retoma o programa atual numa borda

Inicio ascendente (apenas ativado no Controlo Remoto, ver
Definigoes)

Parar Interrompe o programa atual numa borda ascendente

Pausa Pausa o programa atual numa margem ascendente

Quando a entrada é alta, o robd entra em diregao livre
(semelhante ao botdo de diregdo livre).

A entrada é ignorada se outras condi¢des ndo
permitirem a conducgéo livre.

Conducao Livre

é AVISO
Se o rob6 for parado ao usar a agao de entrada Iniciar, o robd se
move lentamente para o primeiro ponto de rota do programa antes de
executar esse programa. Se o robd estiver pausado ao usar a agao
de entrada Iniciar, o robd se move lentamente para a posi¢cao de onde
foi pausado antes de retomar esse programa.
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Acgoes de saida
disponiveis

Causade

= Estado de Estado do
Acgao ,
CEf ] programa
Baixo quando nao esta em execugao | Baixo Parado ou pausado
Alta quando nao esta em execugao Alto Parado ou pausado
Alto quando em execucéo, baixo Baixo Executando,
quando parado Alto Parado ou pausado
Programa
Pouca paragem ndo programada Baixo encerrado ndo
programado
Programa
. ~ . encerrado ndo
Baixo em parada nao programada, Baixo
caso contrario Alto Alto programado

Em execucao,
parado ou pausado

Pulso Continuo

Alterna entre
alto e baixo

Em execucao
(pause ou pare o
programa para
manter o estado de
pulso)

O encerramento ndo programado de um programa pode ocorrer por qualquer um dos

encerramento do motivos abaixo indicados:

programa

* Parada DO robd
* Falha
* Violagao

* Excecao de tempo de execugao
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7.7. Dispositivo de ativacao de trés posicoes

Descrigdo

Comutador do
Modo
Operacional

O braco do robé esta equipado com um dispositivo de ativagao na forma do 3PE
Teach Pendant.
A Caixa de Controlo suporta as seguintes configuragdes de dispositivos de ativacao:

* Teach Pendant 3PE

* Dispositivo externo de ativagao de trés posicoes

* Dispositivo externo de trés posicdes e Teach Pendant 3PE

A ilustracdo abaixo mostra como conectar um dispositivo de ativacdo de trés
posicdes. Para mais informacgoes, consulte o capitulo Teach Pendant com dispositivo
de ativacao de 3 posicoes.

Conﬁlurabl

24V

CIO|

24V

ci

24V

Cl2

24V

.
&
EEEEE NN

CI3

0000
N
<

3-Position Switch

Nota: Os dois canais de entrada para o dispositivo de ativagao de trés posi¢des tém
uma tolerancia de discordancia de 1s.

| ®

AVISO

O sistema de seguranga Universal Robots e-Series ndo suporta
varios Dispositivos de Ativagao de Trés Posi¢oes externos.

A utilizacdo de um dispositivo de ativacao de trés posigoes requer a utilizagdo de um
interrutor de modo operacional.

A ilustracdo abaixo mostra o comutador do modo operacional. Ver Selecao do Modo

Operacional

Confifyurabld Inputs

24vj|H||24v |H
Cloj|Hj||Ccl4 (W
24V)|H|[24v |
cij{Hjjcis |l
24v|| & |24v |H
cl2)| s | M
24v Nl [|2av)
CI3 | ECl7 Nl

Operational mode Switch

9
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7.8. E/S analodgica de uso geral
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Descrigao 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 dire¢gdes para obter a maxima preciséao.
* 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
analégica nao esta isolada galvanicamente da Caixa de Controlo.
* Use um cabo blindado ou pares trancados. Ligue o escudo ao terminal GND no
terminal chamado Energia.
* Use equipamento que funciona em modo de corrente. Os sinais de corrente
s&0 menos sensiveis a interferéncias.
Especificagbes Na GUI, pode selecionar os modos de entrada (ver parte Manual da Parte Il do
elétricas PolyScope). As especificagdes elétricas sdo mostradas abaixo.
Terminais Parametro Min. Tipo Max. Unidade
Entrada analégica no modo
corrente
[AIx - AG] Corrente 4 - 20 mA
[AIx - AG] Resisténcia - 20 - ohm
[AIx - AG] Resolugao - 12 - bit
Entrada analégica em modo
de tenséo
[AIx - AG] Voltagem 0 - 10 \Y
[ATx - AG] Resisténcia - 10 - Kohm
[AIx - AG] Resolugéo - 12 - bit
Saida analégica em modo
de corrente
[AOx - AG] Corrente 4 - 20 mA
[AOx - AG] Voltagem 0 - 24 Vv
[AOx - AG] Resolugao - 12 - bit
Saida Analégica em modo
de tensdo
[AOx - AG] Voltagem 0 - 10 \Y
[AOx - AG] Corrente -20 - 20 mA
[AOx - AG] Resisténcia - 1 - ohm
[AOx - AG] Resolugéo - 12 - bit
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Saida Analdgica e Entrada

Analégica

Analog Inputs

[Avaiog Outpts | Analog inputs_|
[5[E[3[2]
HEEE

IEIII

v@

H

H
[Analog Outputs

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

Este exemplo ilustra a conexao de
um sensor analdgico.

7.8.1. Entrada analdgica: Interface de comunicagao

Description

Interface de
comunicagao da
ferramenta

A Interface de Comunicac¢éo da Ferramenta (TCI) permite que o robé 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 Comunicagao de Ferramentas esta
ativada, todas as entradas analdgicas de ferramentas ndo estao disponiveis

1. Toque na guia Instalagdo e, em Geral, toque em E/S da ferramenta.

2. Selecione Interface de Comunicagao para editar as configuragbes da TCI.
Ap0s o TCl estar ativado, a entrada analdgica da ferramenta nao esta disponivel
para a Configuracéo de E/S da Instalagédo e ndo aparece na lista de entradas. A
entrada analogica da ferramenta também n&o estéa disponivel para programas
como opgdes e expressdes Aguardar.

3. Nos menus pendentes, em Interface de comunicacgao, selecione os valores
necessarios.
Quaisquer alteragdes nos valores sdo imediatamente enviadas para a
ferramenta. Se algum valor de instalacao diferir do que a ferramenta esta
usando, um aviso sera exibido.
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7.9. E/S digital de uso geral

Descrigdo A tela de Inicializag&o contém configuragdes para carregar automaticamente e iniciar
um programa padrédo, bem como para inicializar automaticamente o Brago do robd
durante a energizagéo.

E/S digital de uso Esta segdo descreve as E/S de 24 V de proposito geral (terminais cinza) e a E/S
geral configuravel (terminais amarelos com texto em preto), quando nao configurado como
E/S de segurancga. As especificagdes comuns na seccao 7.9 E/S digital de uso
geral acima devem ser observadas.

O proposito geral de E/S pode ser usado para acionar equipamentos como relés
pneumaticos diretamente ou para a comunicagao com outros sistemas PLC. Todas as
saidas digitais podem ser desativadas automaticamente quando a execugao do
programa € interrompida, ver Parte Il do Manual PolyScope.

Desse modo, a saida sempre esta baixa quando um programa nao esta em execucao.
Os exemplos sdo mostrados nas subsecoes a seguir.

Estes exemplos utilizam Saidas Digitais regulares, mas também pode ser utilizada
qualquer saida configuravel que nao esteja configurada para realizar uma fungao de
seguranga.

Ve Digital Inputs
Digital Outputs / \_‘ 24V|H |24V

ov [m[[ ov[m pio|m|[D1a

DOO/M D04 M @ 2av|m|[2av]d T

oV (H|| ov

DO1/ M ||Do5|H o1 Di1]@||DIS " I ]

ov m||ov|m 24v|H||24v|H

DO2|H |[Do6|H DI2|H||DI6|H

ov |H| ov|m 24V|H||24v|H

eE]_jlerl pi3|H||[DI17|m

Esse exemplo mostra como uma carga & Este exemplo mostra como um

controlada a partir de uma saida digital, simples botdo é ligado a uma

quando conectada. Entrada Digital.
Comunicagao Vocé pode usar a E/S digital para se comunicar com outros equipamentos, se um GND
com outras (0V) comum for estabelecido e se a maquina usar a tecnologia PNP, veja abaixo.
maquinas ou / ‘
P LCS Digital Inputs Digitaf outputs | / igital Inputs

ov |

I

S

l

<

I

=

I

<

I

N

I

<

I

w

l
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7.9.1. Saida digital

Description

Poténcia de pino
duplo

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. As seguintes opgdes estao disponiveis:

* Afundamento: permite que o pino seja configurado numa configuragcdo NPN ou
Afundamento. Quando a saida esta desligada, o pino permite que uma corrente
flua para o solo. Isso pode ser usado em conjunto com o pino PWR para criar
um circuito completo.

* Sourcing: permite que o PIN seja configurado numa configuragao PNP ou
Sourcing. Quando a saida esta ligada, o pino fornece uma fonte de tensao
positiva (configuravel na Aba E/S). Isso pode ser usado em conjunto com o
pino GND para criar um circuito completo.

* Empurrar / Puxar: Isso permite que o pino seja configurado em uma
configuragdo Empurrar / Puxar. Quando a saida esta ligada, o pino fornece
uma fonte de tensao positiva (configuravel na Aba E/S). Isso pode ser usado
em conjunto com o pino GND para criar um circuito completo. Quando a saida
esta desligada, o pino permite que uma corrente flua para o solo.

Depois de selecionar uma nova configuracao de saida, as alteragées entram em vigor.
A instalagao atualmente carregada é modificada para refletir a nova configuragao.
Depois de verificar se as saidas da ferramenta estao funcionando como pretendido,
certifique-se de salvar a instalagéo para evitar a perda de alteracoes.

A Poténcia de Pino Duplo é usada como fonte de energia para a ferramenta. A ativagao
da alimentacéo de pinos duplos desativa as saidas digitais predefinidas da ferramenta.
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7.10. Controle remoto LIGAR/DESLIGAR

Descrigao 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 esté inacessivel.

* Quando um sistema PLC deve ter controle total.

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

Controle Remoto O controlo remoto ON/OFF dispde de uma alimentagéo auxiliar de 12V, que se
mantém ativa quando a Caixa de Controlo é 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 Manual da Parte Il do
PolyScope).
As especificagOes elétricas sdo mostradas abaixo.

Terminais Parametro

[12V - GND] Voltagem 10 12 13 \Y,

[12V - GND] Corrente - - 100 mA

[LIGAR / .

DESLIGAR] Tensao inativa 0 - 0.5 Vv

[LIGAR / .

DESLIGAR] Tensao ativa 5 - 12 \%

[LIGAR / Corrente de ) 1 ) mA

DESLIGAR] entrada

[LIGAR] Tgmpcj de 200 - 600 ms
ativagao

Remote lq Remote lq

12v|d I 12v|d I

GND H B } GND|H SRS EEERE }

ON | ON|H

OFF| I\, P OFF P

Este exemplo ilustra a ligagdo de um
botdo ON remoto.

Este exemplo ilustra a ligagdo de um
botdo OFF remoto.
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A\

CUIDADO

Manter premido o botédo de alimentacdo DESLIGA a Caixa de
Controlo sem guardar.

* N&o mantenha premida a entrada ON nem o botado 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.

7.11. Integracao do efetor final

UR3e
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7.11.1. Carga util maxima

Description

A carga util nominal do brago do robd depende do desvio do centro de gravidade
(CoG) da carga util, como mostrado abaixo. 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.

O bracgo do robd pode acomodar um desvio longo do centro de gravidade, se a carga
util for colocada abaixo da flange da ferramenta. Por exemplo, ao calcular a massa da
carga util numa aplicacao de recolha e colocagao, considere tanto a pinga como a
peca de trabalho.

A capacidade de aceleragao do robd pode ser reduzida se o centro de gravidade da
carga util exceder o alcance e a carga util do robé. Pode verificar o alcance e a carga
util do seu rob6 nas Especificagoes Técnicas.

Carga util [kg]

4

I I I I
0 100 200 300 400

Deslocamento do centro de gravidade [mm]

A relacéo entre a carga util nominal e o desvio do centro de gravidade.
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Inércia da carga
atil

E possivel configurar cargas Uteis com elevada inércia, se a carga util estiver
corretamente definida.

O software do controlador ajusta automaticamente as aceleragcées quando os
seguintes parametros estao corretamente configurados:

* Massa da carga util
* Centro de gravidade
* Inércia

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

7.11.2. Efetor Final

Description

O efetor final também pode ser referido como ferramenta e peca de trabalho neste
manual.

AVISO
UR fornece documentacéo para integrar a garra no brago do robé.

* Consulte a documentacgéao especifica da
garra/ferramenta/peca de trabalho para montagem e ligacao.

7.11.3. Fixar a Ferramenta

Description

A ferramenta ou a peca de trabalho € montada na flange de saida
da ferramenta (ISO) na ponta do robd.

Lumberg RKMW 8-354 connector
/

P 35,65
@ 6 H7 T 6,20 +0,20 ——‘ / \7@ 650

4xP5T8
Mé-6HT 8

6,20

®31,50 H7
SECTION A-A

$50+0,1

P63 h8

$90 0,1

Dimensdes e padrao dos furos da flange da ferramenta. Todas as
medidas estdo em milimetros.
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Flange da A flange de saida da ferramenta (ISO 9409-1) é onde a ferramenta € montada na ponta

Ferramenta do robd. Recomenda-se a utilizagdao de um orificio radialmente ranhurado para a
cavilha de posicionamento, para evitar uma tensao excessiva, mantendo a posigao
exacta.

é CUIDADO
Parafusos M8 muito compridos podem pressionar contra o fundo do
flange da ferramenta e criar curto-circuito no robé.

* Nao utilize parafusos que ultrapassem os 10 mm para montar
a ferramenta.

é AVISO
O nao aperto correto dos parafusos pode causar ferimentos devido a
perda da flange do adaptador e/ou da garra.

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

* Verifique se a ferramenta foi construida de modo a ndo permitir
a criagao de uma situagao perigosa, deixando cair uma peca
inesperadamente.

7.11.4. Definir a carga util

Description O comando Set Payload permite configurar a carga do robé. A carga util é o peso
combinado de tudo o que esta conectado a flange da ferramenta do robd.
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 robé.

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
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Use o comando 1. No seu Programa de Robd, selecione o local ou né onde deseja adicionar um
Definir carga util Definir comando.

Em Basico, toque em Definir carga util.
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 Uutil,
selecionando Carga util personalizada e preenchendo os campos da
massa e CoG.

Q - Graficos Variveis

Movimento ) . .
1 X Configuracao de variaveis Definir a carga til

Ponto de Rota 2 v Programa do Rob

3 = Definir a carga Gtil: Payload 0.05s

Direcao Definir a carga Util total

Aguardar [ Payioad -
Definir Carga util
R Massa
Centro de gravidade
Parar
cx
Comentario
— Ll » CY
asta cz
Definir a
carga atil
1 Néo se esqueca de definir a massa total da carga i
> Avancado
> Modelos -
Transicdo
Ajuste o tempo de transig&o para suavizar a mudanga de carga (il

O Normal Vi ° 0 o Sw‘nu\aga\:\.
Dica Também pode usar o botéo Definir agora para definir os valores no n6 como carga util
ativa.
Utilizar dica Lembre-se sempre de atualizar a carga util ao fazer qualquer alteragao na

configuragéo do programa do robé.

Exemplo: Definir Num programa Selecionar e Colocar, criaria uma carga util padrdo na instalagao.
carga util Depois, adiciona um Definir carga util ao pegar num objeto. Atualizaria a carga depois
da garra fechar, mas antes de comecar a se mover.
Além disso, usaria Definir carga util depois do objeto ser libertado.

Tempo de Este é o tempo que o rob6 demora a ajustar-se para uma determinada carga util. Na
transi¢do da carga parte inferior do ecra, é possivel definir o tempo de transi¢do entre diferentes cargas
atil uteis.

Pode adicionar um tempo de transicao da carga util em segundos.

A definicdo de um tempo de transicao superior a zero evita que o robd dé um pequeno

"salto" quando a carga util muda. O programa continua enquanto o ajuste esta a ser

efetuado.

A utilizacdo do tempo de transi¢cao da carga util € recomendada quando

apanhar ou soltar objetos pesados ou usar uma pinga de vacuo.
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Carga dtil

Description Deve definir a carga util, o centro de gravidade (CoQ) e a inércia para que o robd
funcione da melhor forma.
Pode definir multiplas cargas Uteis e alternar entre elas no seu programa. E til nas
aplicagdes de Apanhar e Colocar, por exemplo, em que o robd apanha e solta um
objeto.

= y Nave. Al Salvar
Carga (til Visualizag8o da carga ttil
i

Carga util

+]

Carga util +/ Definir
Montagem

M, 0,000 |
Configuragao assa _ <9
de E/S Centro de gravidade
10 da CX 0,00/ mm # Medida
feramenta oy 0,00 mm

cz 0,00 mm

Variaveis

Inicializacéo

Transicao 1 Nao se esqueca de definir a massa total da carga Uil
suave

Posicao Inicial 'néreia (kg m?)

Correia O Utilizar uma Matriz de Inércia personalizada

Transportador: X Y Zz Flange da Ferramenta

Aparafusam... X 0,000000 0,000000 0,000000

Y \
) Seguranca Y 0,000000 0,000000 0,000000
> Feature z 0,000000 0,000000 0,000000 } ,
> Fieldbus

Inércia dada com origem no centro de gravidade e os eixos
> URCaps o alinhados com os eixos de flange da ferramenta.

Q-  — 000 @

Adicéo, Pode comecar a configurar uma nova carga util com as seguintes agoes:

renomeagao, * Toque em para definir uma nova carga Util com um nome Unico. A nova

modificagao e carga util esta disponivel no menu suspenso.
remogao de

o . iti
carga Gt Toque em| 2 | para mudar o nome de uma carga Util.

* Toque em 1[I pararemover uma carga util selecionada. Ndo pode remover a
ultima carga util.

Carga Util Ativa O visto no menu suspenso indica a carga Util que esta ativa 8+ Paosd ~|. A Carga
Util ativa pode ser alterada através de| st how

Carga util por A carga util padrao esta definida como carga util ativa antes do programa iniciar.

defeito * 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
_\/ Payload v
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Definicdo do
Centro de
Gravidade

Payload
Estimation

Utilizagdo do
Assistente de
Estimativa de
Carga Util

Toque nos campos CX, CY e Cz para definir o centro de gravidade. As defini¢cdes
aplicam-se & Carga Util selecionada.

Este recurso permite ao robd ajudar a definir a carga util e Centro de Gravidade
corretos (CoQ).

No separador Instalag&o, na opgéo Geral, selecione Carga Util.
No ecr de Carga Util, toque em Medida.

No Assistente de Estimativa de Carga toque em Seguinte.

w2

Siga os passos do Assistente de Estimativa de Carga Util para definir as quatro
posicoes.

Para definir as quatro posigdes € necessario mover o brago do robd para quatro
posicdes diferentes. A carga da carga util € medida em cada posicao.

5. Assim que as medi¢des 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 posicdes de TCP variam o maximo possivel
umas das outras

* Execute as medi¢des num periodo de tempo curto

* Evite puxar na ferramenta e/ou carga util conectada antes
de/durante a estimativa

* A montagem e o dngulo do robé devem ser corretamente
definidos na instalacao

UR3e
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Definicao 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.

A inércia 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 padréao 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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7.11.5. Especificacdes de instalacado da E/S da ferramenta

Descrigcao As especificagbes elétricas sdo mostradas abaixo. Aceder a E/S da Ferramenta no
separador Instalagéo (ver Parte Il do Manual PolyScope) para definir a fonte de
alimentacao interna para 0V, 12V ou 24V.

Parametro Min. Tipo Max. Unidade
Tensao de alimentacdo no modo de 24V | 23.5 24 24.8 \%
Tenséo de alimentagdo em modo 12V 11.5 12 12,5 V
Corrente de alimentagao (pino unico)* - 600 2000** mA
Corrente de alimentacgéo (pino duplo)* - 600 2000** mA
Carga capacitiva da alimentagao - - 8000*** uF

Recomenda-se vivamente a utilizagdo de um diodo de protegao para cargas indutivas.
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7.11.6. Fonte de alimentacao da ferramenta

Descrigcao Aceder a E/S da Ferramenta no separador Instalagao (ver Parte Il do Manual
PolyScope) para definir a fonte de alimentacdo interna para 0V, 12V ou 24V.

POWER

GND (RED) — JoI

Fonte de No modo de alimentag&o de pinos duplos, a corrente de saida pode ser aumentada
alimentagao pino conforme indicado no (7.11.6 Fonte de alimentacéo da ferramenta acima quadro dois).

duplo 1

. No Cabecgalho, toque em Instalagao.
2. Na lista a esquerda, toque em Geral.
3.
4

. Ligue os fios de alimentacao (cinza) para TOO (azul) e terra (vermelho) para

Toque em E/S Ferramenta e selecione Energia de Duplo Pino.

TO1 (rosa).
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

\
2

AVISO
Assim que o rob6 efetuar uma Parada de Emergéncia, a tensao é

colocada a OV para ambos o0s pinos de alimentagdo (alimentagcao
desligada).
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7.11.7. Saidas digitais da ferramenta

Descrigdo

Uso das 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 || do Manual
PolyScope) para configurar o modo de saida de cada pino. As especificagcdes elétricas
sdo mostradas abaixo:

Parametro Min. Tipo Max. Unidade
Tensao quando aberta -0.5 - 26 \
Tensao ao baixar 1A - 0.08 0.09 \%
Corrente na fonte/saida 0 600 1000 mA
Corrente pelo GND 0 1000 3000* mA

AVISO
Assim que o rob6 efetuar uma Parada de Emergéncia, as saidas
digitais (DO0 e DO1) sao desativadas (Z Alto).

é CUIDADO
As saidas digitais na ferramenta ndo sé&o limitadas por corrente.
Substituir os dados especificados pode causar danos permanentes.

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

E recomendavel usar um diodo de protecdo para cargas indutivas, como mostrado
abaixo.
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7.11.8. Entradas digitais da ferramenta

Descrigdo A tela de Inicializagdo contém configuragdes para carregar automaticamente e iniciar
um programa padrdo, bem como para inicializar automaticamente o Brago do robd
durante a energizagéo.

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

Parametro Min. Tipo Méx. Unidade

Tensao de entrada -0.5 - 26 \Y,

Baixa tensao logica - - 2.0 \%

Alta tenséo logica 5.5 - - \Y,

Resisténcia de entrada - 47k - Q
Usando as Este exemplo ilustra a conexao de um simples botéo.

Entradas Digitais

da Ferramenta
POWER

7.11.9. Entradas analdgicas da ferramenta
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Descrigdo As entradas analogicas da ferramenta sdo nao-diferenciais e podem ser definidas
para tensao (0-10V) ou corrente (4-20mA) no separador I/O (ver parte Manual da
Parte Il do PolyScope ). As especificagoes elétricas sao mostradas abaixo.

Parametro Min. Tipo Max. Unidade
Tensao de entrada no modo de tensao -0.5 - 26 \Y
Resisténci ntr na faix V
esisténcia de entrada na faixa de 0V a i 10.7 i KO
10V
Resolugéo - 12 - bit
Tensé&o de entrada no modo de corrente -0.5 - 5.0 Vv
Corrente de entrada no modo de corrente -2.5 - 25 mA
Resisténcia de entrada @ intervalo 4mA a
@ - 182 188 Q
20mA
Resolugéo - 12 - bit
Dois exemplos de uso de entradas analdgicas sdo apresentados nas subsecgoes a
seguir.
Cuidado
é CUIDADO
As entradas analégicas ndo estdo protegidas contra sobretensao no
modo de corrente. Ultrapassar o limite na especificagcao elétrica pode
causar danos permanentes a entrada.
Utilizagédo da Este exemplo mostra uma ligagéo de sensor analogico com uma saida nao diferencial.
ferramenta A saida do sensor pode ser corrente ou tensdo, desde que o modo de entrada dessa
Entradas Entrada Analdgica seja definido como o mesmo na guia E/S.
analdgicas, ndo  Nota: Vocé pode verificar se um sensor com saida de tensao pode acionar a
diferenciais resisténcia interna da ferramenta ou se a medicao pode ser invalida.
POWER
Dl
A2 | B
GND -7
Utilizagéo de Este exemplo mostra uma conexao de sensor analégico com uma saida diferencial. A
entradas ligacao da parte negativa da saida ao GND (0V) funciona da mesma forma que um
analdgicas de sensor ndo diferencial.
ferramentas,
diferencial =
y |
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7.11.10. E/S de comunicacao da ferramenta

Descrigdo

* Pedidos de sinal Os sinais RS485 utilizam um enviesamento interno a prova
de falhas. Se o dispositivo conectado ndo for compativel com esse processo a
prova de falhas, a polarizagao do sinal deve ser feita na ferramenta em anexo,
ou adicionada externamente por adi¢do 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 0 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
Paridade Nenhuma, impar, Par
Manual do utilizador 106 UR3e

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 8. Primeira utilizacéo

8. Primeira utilizacao

Description Esta secgéo descreve como comegar a utilizar o robd. Entre outras coisas, aborda o
arranque facil, uma viséo geral da interface de utilizador do Polyscope, e como
configurar o seu primeiro programa. Além disso, abrange o modo de conducgéo livre e
a operacgao basica.

8.1. Partida Rapida do Sistema

Arranque Répido

do Sistema AGAO OBRIGATORIA

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

E assim que inicia rapidamente o robé.

1. No Teach Pendant, pressione o botdo de parada DE emergéncia.

2. No Teach Pendant, pressione o botao liga/desliga e permita que o sistema seja
iniciado, exibindo o texto no PolyScope.

3. Um pop-up aparece na tela sensivel ao toque indicando que o sistema esta
pronto e que o robd deve ser inicializado.

4. Na caixa de dialogo pop-up, toque em Ir para Inicializar Ecra para aceder ao
ecra Inicializar.

5. Desbloqueie o botédo de parada de emergéncia para alterar o estado do robd de
Parada de Emergéncia para Desligamento.

Permaneca fora do alcance do espaco de trabalho do robd.

Na tela Inicializar Robd , toque no botéo ligado e permita que o estado do robd
mude para Inativo.

8. No campo Carga Util , em Carga Util Ativa, verifique a massa da carga Util.
Vocé também pode verificar se a posicdo de montagem esta correta, no campo
Robot .

9. Toque no botao Iniciar, para o robd libertar o seu sistema de travagem. O robd
vibra e faz sons de clique indicando que esta pronto para ser programado.

AVISO
Aprenda a programar o seu rob6 Universal Robots em

www.universal-robots.com/academy/
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8.2. O primeiro programa

Description

Um programa é uma lista de comandos que dizem ao robd o que fazer. Para a maioria
das tarefas, a programacéo ¢ 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 para mover o Brago do Robd para uma posigao desejada,
ou ensine a posicao puxando o Brago do Robé para o lugar, enquanto mantém
premido o botdo 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.

Manual do utilizador
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Para criar um
programa
simples

1. No PolyScope, no Caminho do Ficheiro do Cabecalho, toque em Novo... e
selecione Programa.

2. Em Bésico, toque em Waypoint para adicionar um waypoint a arvore do
programa. Um MoveJ padrdo também é adicionado a arvore do programa.

3. Selecione o novo waypoint e, na guia Command (Comando), toque em
Waypoint.

4. Na tela Mover Ferramenta, mova o brago do robd pressionando as setas de
movimento.
Vocé também pode mover o brago do robd pressionando o botdo Condugao
Livre e puxando o brago do robd para as posigoes desejadas.

5. Quando o brago do robd estiver em posigao, pressione OK e o novo waypoint
sera exibido como Waypoint_1.

Siga as etapas 2 a 5 para criar o Waypoint_2.

Selecione Waypoint_2 e pressione a seta Mover para cima até que esteja 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 Robd se mova entre
o0 Waypoint_1 e o Waypoint_2.
Parabéns! Vocé agora produziu seu primeiro programa de robé que move o
Braco do Robd entre os dois pontos de rota fornecidos.

AVISO
1. Nao conduza o robd para dentro de si ou para qualquer outra
coisa, pois isso pode causar danos ao robd.

2. Este é apenas um guia de inicio rapido para mostrar como &
facil usar um robd UR. Assume um ambiente inofensivo e um
utilizador muito cuidadoso. Nao aumente a velocidade ou a
aceleracéo acima dos valores padréo. Sempre realize uma
avaliacdo de risco antes de colocar o robd em operacao.

é AVISO
Mantenha a cabeca e o tronco fora do alcance (espago de trabalho)
do robd. Nao coloque os dedos onde possam ficar presos.

UR3e

109 Manual do utilizador



IR
UNIVERSAL ROBOTS

8.2.1. Guia Executar

Description

A guia Run permite fazer operagdes simples e monitorar o estado do seu robd. Pode
carregar, executar, pausar e parar um programa, bem como monitorizar variaveis. A
aba Executar é muito util quando o programa esta criado e o robd esta pronto para
operagao.

Variaveis

Nome ~ Valor ~ Descricéo 3

Estado

Parado

Controlo

O \Mostrar apenas varidveis favoritas|

o Normal

Programa

O painel Programa exibe o nome e o status do programa atual.

Para carregar um
novo programa

1. No painel Programa, toque em Carregar programa.
2. Selecione o programa desejado na lista.
Toque em A para carregar o novo programa.

As variaveis, se estiverem presentes, sédo indicadas quando reproduz o
programa.

Variaveis

O painel Variaveis apresenta a lista de variaveis utilizadas pelos programas para
armazenar e atualizar valores durante o tempo de execugao.

* As variaveis do programa pertencem aos programas.

* As variaveis de instalacdo pertencem a instalagées que podem ser
compartilhadas entre diferentes programas. A mesma instalagao pode ser
usada com varios programas.

Todas as variaveis de programa e variaveis de instalagdo no seu programa sao
mostradas no painel Variaveis como uma lista mostrando Nome, Valor e Descri¢cao da
variavel.

Manual do utilizador
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Descrigdes de
variavel

Variaveis
favoritas

Para designar
variaveis de
programa
favoritas

Para designar
variaveis de
instalagao
favoritas

Pode adicionar informacges as suas variaveis adicionando descri¢cdes de variaveis na
coluna Descricdo. Pode usar as descri¢des de varidveis 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 descrigOes das variaveis (se usadas) podem ter até 120 caracteres, exibidas na
coluna Descricdo da lista de variaveis no ecra da aba Executar e no ecra da aba
Variaveis.

Pode mostrar variaveis selecionadas com a opgao 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.

Nao pode designar variaveis favoritas na aba Executar, sé pode mostra-las. A
designacao de variaveis favoritas depende do tipo de variavel.

1. No Cabecgalho, toque em Programa.
As variaveis estao listadas em Configuragao de Variavel.
Selecione a variavel desejada.
Marque a caixa Variavel favorita.

Toque em Executar para voltar a exibicdo da variavel.

—_

No cabegalho, toque em Instalagéo.

N

Em Geral, selecione Variaveis.

As variaveis estdo listadas em Instalagdo de variaveis.
3. Selecione a variavel desejada.

Marque a caixa Variavel favorita.

Toque em Executar para voltar a exibicdo da variavel.

Recolher/expandira Uma descricdo de variavel abrange varias linhas para ajustar a largura da coluna

coluna Descrigao

Descrigao, se necessario. Também pode recolher e expandir a coluna Descrigao
usando os botdes mostrados abaixo.

Para recolher/expandir a coluna Descrigédo

q

1. Toque “lpara recolher a coluna Descrigéo.

2. Toque"’para expandir a coluna Descri¢ao.

aqui

UR3e

111 Manual do utilizador



UNIVERSAL ROBOTS

Coluna de
Descrigao recolhida

Coluna de
Descri¢ao
expandida

Program

myProgram2

Status

Stopped

Control

O Normal

Program
myProgram
Status
Running
Control

O Running

Variables

Name
avCycleTime
counter_1
counter_2
cycleTime
discardedParts
errorDetectedl
errorDetected2
lastError
maxCycleTime
pickupPosition
preparedParts1
preparedParts2
produceditems
subCountl
subCount2

totalParts

- | Value
5451
g
0
210,125
3
True
False
"Device jam"
7.234

p[0.14397, 0.43562, 0.58797, -0,00122, -3.1167, 0.0389]

30
43
12
4

13
75

O Show only favorite variables

Variables

Name
avCycleTime
counter_1

counter_2
cycleTime

discardedParts
errorDetectedl
errorDetected?
lastError
maxCycleTime
preparedPartsl
preparedParts2
producedltems
subCount1
subCount2

totalParts

210.125

3
True
False
"Device jam"
7234
30

43

12

4

13

75

O Show only favorite variables

-

Simulation .

~ | Description I

Average time for producing one item (min) ~

Measures time to produce the current item
(sec)

Total number discarded items

Machine 1 has an error

Machine 2 has an error

Type of latest encountered error

Maximum time for praducing one item (min)
Number of parts prepared by Machine 1
Number of parts prepared by Machine 2
Total number of produced items

Total numker of prepared parts

Simulation .

Manual do utilizador

112

UR3e

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

Controle O painel de controlo permite-lhe controlar o programa em execugao. Pode reproduzir,
parar, pausar e retomar um programa através dos botdes listados na tabela abaixo:

* O botao Reproduzir, o botao Pausa e o botdo Retomar estao combinados.
* O botao Reproduzir muda para Pausa quando o programa esta em execugao.

* O botao Pausa muda para Retomar.

Botéo Efeito
Para executar um programa
Play 1. Em Controle, toque em Reproduzir
para iniciar a execugao de um
programa desde o inicio.
Para retomar um programa pausado
Retomar 1. Toque em Continuar para continuar a
executar o programa pausado.
Para interromper um programa
1. Toque em Parar para parar o
programa em execugao
Parar ~
N&o pode retomar um programa
parado.
Vocé pode tocar em Reproduzir para
reiniciar o programa.
Para pausar um programa
Pausa 1. Toque em Pausa para pausar um
programa num ponto especifico.
Pode retomar um programa pausado.
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8.2.2. Mover Rob6 para Posicao

Description

Aceder ao ecra
Mover o robd
para a posicédo

Mover o rob6
para

Manual

Aceda ao ecra Mover o Robot para a Posigdo para mover o Brago do Robd para uma
posicao inicial particular antes de executar um programa, ou quando o Brago do Robd
esta a mover-se para um waypoint enquanto modifica um programa.

Nos casos em que o ecrd Mover o Rob6 para a Posigdo ndo consegue mover o
Braco do Robé para a posicao inicial do programa, este move-se para o primeiro
ponto de passagem na arvore do programa.

O Bracgo do Robd pode mover-se para uma pose incorreta se:

* OTCP, pose de feicdo ou pose de waypoint do primeiro movimento ¢é alterado
durante a execuc¢do do programa antes que o primeiro movimento seja
executado.

* O primeiro waypoint esta dentro de um n6 de arvore de programa If ou Switch.

1. Toque no separador Executar no cabecalho.
2. No Rodapé, toque em Jogar para aceder ao ecra Mover Robd para a Posi¢ao .

3. Siga as instrugdes no ecra para interagir com a animagao e com o rob0 real.

Mantenha pressionado Mova o robd para: para mover o Brago do Robd para uma
posicao inicial. O Brago do Robd animado exibido na tela mostra o movimento
desejado prestes a ser realizado.

AVISO

A colisdo pode danificar o rob6 ou outro equipamento. Compare a
animacgao com a posi¢ao do Brago do Robd real para garantir que o
Brago do Robé possa realizar o movimento com seguranga sem
colidir com nenhum obstaculo.

Toque em Manual para acessar a tela Mover , onde o Brago do Robd pode ser movido
usando as setas da Ferramenta Mover e/ou configurando as coordenadas de Posigéo
da Ferramenta e Posi¢éo da Junta.
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8.2.3. Utilizar o separador Programa

Description

A aba Programa é onde cria e edita programas de rob6. Existem duas areas
principais:

* O lado esquerdo contém os nos de programa que pode adicionar ao programa
do seu robb.

Pode utilizar os menus pendentes Basico, Avangcado e Modelo, a esquerda.

* O lado direito contém a configuragdo dos nés de programa que pode adicionar
ao seu programa.

Pode utilizar as opgdes Comando, Graficos e Variaveis.

q - Gréficos Variaveis

Movimento
1 X Configuragao de variaveis

Programa
Pontode Rota 2 ¥ Programa do Robé

Aqui, vocé pode programar o robd para realizer tarefas.

S 3 - <yazio=
D
irecao Para programar o robé, selecione os nds na Lista de Nés e eles serdo exibidos na
Aguardar Arvore de Programas.
Definir . . i
Lista de Nos Arvore de Programas
Pop-up Q
Parar =
Comentario
L] I
Pasta
Definir a
carga Gtil
-
) Avancado
+8 oo xEapEZ
> Modelos

[ Adiciona Sequéncia de Declaracéo Inicial

[ Programa em Loop Contihuo

O Normal

UR3e
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Arvore de
Programas

Adicionar nés de
programa

A arvore de programa é construida a medida que se adicionam nés de programa ao
programa.

Pode utilizar o separador Comando para configurar a funcionalidade dos nés de
programa adicionados.

Q - Gréficos Varidveis
Movimento : - P
1 X Configuragéo de variaveis Ponto de Rota
Pontode Rota 2 ¥ Programa do Robd
Bz 3 ¢ & Movimento | D
4 © Start
Aguardar 5 » @ A
5 7 @c ]
op-up
8 @D | Editar pose |
Parar 9 ©E
A I
Pasta
Definir a
carga util @ Parar neste ponto @ Usar pardmetros compartilhados
) Avancado O Unir com raio O Velocidade da Articulagdo 60
> Modelos 0 Aceleragdo da Articulacéo 80
O Tempo 2,0
Adicionar até

8 XBPRGE

O Em funcionamento

* Nao é possivel executar uma arvore de programas vazia, ou um programa que
contenha nés de programa incorretamente configurados.

* Os nos de programas configurados incorretamente sao realgados a amarelo.

* Os nos de programa corretamente configurados séo real¢ados a branco.
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Indicagao de
execucédo de
programa

Botao Pesquisar

Os programas do robd geralmente tornam-se muito longos, portanto, para poder ver o
fluxo do programa do rob6, pode ver qual né do programa esta ativo.

Ab
Q - Graficos Variaveis

Movimento

1 X Configuracéo de varidveis Ponto de Rota
Pontode Rota 2 v Programa do Robd
D 3 @ ¢ Movimento | D
4 @® Start
Aguardar 5 2@ A
P 7 @c ]
op-up
8 @D | Editar pose |
Parar 9 ®@E
-
g k over aqui
Pasta
Definir a
carga (til @ Parar neste ponto @ Usar parédmetros compartihados
> Avancado QO unir com raio O velocidade da Articulacao 60
> Modelos 0| Aceleracéo da Articulagéo 80
O Tempo 2,0
Adicionar até

O Em funcionamento

Quando o programa é executado, o n6 do programa que esta sendo executado
atualmente ¢é indicado por um icone pequeno ao lado desse no.
O percurso de execugao esta assinalado com uma seta azul B

Tocar no icone 0 no canto do programa permite-lhe seguir o comando em
execugao

Também pode procurar um né de comando/programa especifico. E util quando tem um
programa longo com muitos nés de programa diferentes.

UR3e
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8.2.4. Barra de Ferramentas da Arvore de Programas

Description Pode trabalhar com os nés do programa que foram adicionados a arvore do programa

usando os icones na parte inferior da arvore do programa.

fcones na barra Use a barra de ferramentas na base da Arvore de Programas para modificar a arvore.

de ferramentas

da Arvore de
Programas b
Anular e ~
& desfazer e refazer alteragbes aos comandos.
Refazer
Mover para '
Cimae & - .
altera a posi¢ao de um né.
Mover para
Baixo ‘
corta um né e permite que este seja utilizado
Cortar x para outras agoes (por exemplo, cola-lo
noutro local da Arvore de Programas).
copia um no e permite que este seja utilizado
Copiar para outras agdes (por exemplo, cola-lo
noutro local da Arvore de Programas).
— cola um né que foi previamente cortado ou
Colar = . queforp
copiado.
- -
Eliminar m remove um no da Arvore de Programas.
Suprimir eSS : suprime nés especificos na Arvore de
=== Programas.
B na Arvore de Programas. Toque no icone
Bot&do q
Pesquisar x _ _
para sair da pesquisa.
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8.2.5. Utilizagdo de nos de programa selecionados

Description

Reproduzir a
partir da selegao

Para reproduzir
um programa a
partir do né
selecionado

Pode iniciar o seu programa de rob6 a partir de qualquer né do programa na arvore do
programa. Isto € util quando esta a testar o seu programa

Quando o robd esta no Modo Manual (ver Modos Operacionais), pode permitir que um
programa seja iniciado a partir de um no selecionado ou pode iniciar todo o programa
desde o inicio.

O botao Reproduzir no Rodapé fornece opgdes de como iniciar o programa.
Na imagem abaixo, o botdo Reproduzir esta selecionado, e é apresentado Reproduzir
a partir da selegao.

Q - Graficos Variaveis

Movimento 1 X Confi 0 d I
onfiguragdo de variéveis Mover Movimento | -
PontodeRota 2 v Programa do Robs Especifica como o robb se moverd entre os pontos
D 3 ¢ 9 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
Definir Definir TCP Velocidade da Articulagdo
Pop-up usar TcP ativo -] ‘ 60.0| s
Parar
Feature Aceleraco da Articulagao
Comentéario
» [Bese -] \ 80,0] °/s2

Pasta

Definir a
carga (til

[ Usar &ngulos de rotacéo das arti

Reproduzir do inicio
Programa do Rob&é

Reproduzir a partir da selecdo
3: Movimento |

*$OSOCKEHT
ONormaI 7 ° 0 O Simulagé\:\.

* S0 é possivel iniciar um programa a partir de um né na arvore de programas do
robd. Reproduzir da sele¢&o para se um programa nao puder ser executado a
partir de um no selecionado.

O programa também para e exibe uma mensagem de erro se uma variavel nao
atribuida for encontrada durante a reproduc¢édo de um programa do né
selecionado.

* Pode usar Reproduzir da sele¢do num subprograma. A execugao do programa
suspende quando o subprograma termina.

* Na&o pode usar Reproduzir da selegdo com um encadeamento porque 0s
encadeamentos sempre comegam do inicio.

1. Na arvore do programa, selecione um né.
2. No rodapé, toque em Reproduzir.

Selecione Reproduzir da selegao para executar um programa a partir de um né
na arvore do programa.
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Exemplo E possivel iniciar novamente um programa parado a partir de um né especifico.

8.2.6. Utilizacao de nds de programa basicos

Description Os n6s basicos do programa sao usados para criar aplicagoes de robd simples.
Alguns noés basicos do programa sao também utilizados para organizar o seu
programa robé e criar comentarios no seu programa robd. Isto pode ser bastante util,
se for um programa de robé grande.

8.2.7. N6s Basicos do Programa: Mover

Description O comando Mover permite que o robd se mova do ponto A para o ponto B.
Como o robd se move é importante para a tarefa que o robd esta a executar.

q - Graficos Variaveis

2 ¥ Programa do Robd ~ Mover Movimento | -
N bR 3 ¢ & Movimento | Especifica como o robé se moverd entre os pontos.

Busca 4 ® Ponto_de_Rota_1

5 = Definir Os valores abaixo se aplicam a todos os pontos de rota do grupo e dependem do tipo
Forga de movimento selecionado acima.

6 B Aguardar
Paletizacéo 7 @ Popup Definir TCP Welocidade da Articulagéo

- 8

Correia o ﬁ’arar o ‘usar TCP ativo hd ‘ ‘ 80,0‘ °ls
Transportador;  © M Comentario

10 ¢ m Pasta - -
Aparafusam... T Feature Aceleracéo da Articulacéo

412 9 & Loop 3 ‘Base v‘ ‘ 80’0‘ °fs

13 - <vazio>

14 Y4 Chamar

15 3= var_2=2 *force() O Usar angulos de rotacdo das arti..

16 ¢ b Se..
17 -l <

18 & Script

19 % Casos ...
20 © temporizador_1 Reinicio

21 9 B Desempihar
22 ® Posicao_Inici_1

O Normal

Quando adiciona um Mover a arvore do programa, o painel Mover aparece a direita do
ecra.

O comando Movercontrola o movimento do rob6 através de pontos de rota.

Os pontos de rota sao adicionados automaticamente quando adiciona comandos
Mover a um programa.

Leia mais sobre pontos de rota.

Também pode usar Mover para definir a aceleragao e a velocidade do movimento do
braco 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 MovedJ

Detalhe

Movimento L

Adicionar um
comando MovelL

Detalhe

Movimento P

Adicionar um
comando MoveP

O comando Moved cria um movimento do ponto A ao ponto B que ¢é ideal para o robé.
O movimento pode n&o ser uma linha direta entre A e B, mas ideal para a posigao
inicial das articulagdes e a posicao final das articulagoes.

No programa do seu robd, selecione o local onde deseja adicionar um Mover.

2. Em Bésico, toque em Mover para adicionar um Ponto de Rota ao programa do
robd junto com um né Mover.

3. Selecione o n6 de movimento.

4. Selecione o MovedJ no menu suspenso.

O Movimento J faz movimentos que sado calculados no espaco de articulagdo espaco
de articulagao do brago do robé. As articulagdes sao controladas para terminarem os
seus movimentos ao mesmo tempo. Este tipo de movimento resulta num caminho
curvo para a ferramenta seguir. Os parametros compartilhados que se aplicam a este
tipo de movimento sao a velocidade maxima da junta e a aceleragéo da junta,
especificadas em deg/s e degl/s?, respectivamente. Se for desejado que o braco do
robd se mova rapidamente entre os pontos de rota, desconsiderando o caminho da
ferramenta entre esses pontos de rota, esse tipo de movimento é a escolha
preferencial.

O comando Movel cria um movimento que é uma linha direta do ponto A e do ponto B.

No programa do seu robd, selecione o local onde deseja adicionar um Mover.

2. Em Basico, toque em Mover para adicionar um Ponto de Rota ao programa do
robd junto com um né Mover.

3. Selecione o0 n6 de movimento.

4. Selecione o Movel no menu suspenso.

O Movimento L move o Ponto Central da Ferramenta (TCP) linearmente entre pontos
de rota. Isso significa que cada junta executa um movimento mais complicado para
manter a ferramenta em um caminho de linha reta. Os parametros compartilhados que
podem ser definidos para este tipo de movimento sao a velocidade desejada da
ferramenta e a aceleragao da ferramenta especificada em mm/se mmis2,
respectivamente, e também um recurso.

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).

1. No programa do seu robd, selecione o local onde deseja adicionar um Mover.

2. Em Basico, toque em Mover para adicionar um Ponto de Rota ao programa do
robd junto com o né Mover.

Selecione o0 n6 de movimento.

Selecione o MoveP no menu suspenso.
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Detalhe

MoveCircle

Adicionar um
comando
MoveCircle

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
distribuicdo. O tamanho do raio de mesclagem é, por padréo, um valor compartilhado
entre todos os pontos de rota. Um valor menor tornara o caminho mais nitido, enquanto
um valor mais alto tornara o caminho mais suave. Enquanto o brago do robd esta se
movendo através dos pontos de rota com velocidade constante, a caixa de controle do
robd ndo pode esperar por uma operacao de E/S ou uma agao do operador. Isso pode
interromper o movimento do brago do rob6 ou fazer com que um robd pare.

O comando MoveCircle cria um movimento circular, criando um meio circulo.

S6 pode adicionar CircleMove através de um comando MoveP.

1.
2.

3.
4.
5
6

No programa do seu robd, selecione o local onde deseja adicionar um Mover.

Em Basico, toque em Mover.

Um Ponto de Rota é adicionado ao programa do rob6 junto com o n6 Mover.

Selecione o0 n6 de movimento.

Selecione o MoveP no menu suspenso.

Toque em Adicionar movimento de circulo

Selecione o modo de orientagao.

O robé inicia o movimento circular a partir da sua posicéo atual ou ponto de inicio, e

movimenta-se através de um Ponto de Trajeto especificado no arco circular, para um
Ponto Final, que completa o movimento circular.
Um modo é usado para calcular a orientacao da ferramenta, através do arco circular.
O modo pode ser:

ferramenta.

V Modelos

Busca

Forca
Paletizacio

Correia

Transportador:

Aparafusam...

1

v Programa do Rob6 ~

9 b Movimento P

@ Ponto_de_Rota_1

@® Ponto_intermédi
@ Ponto_Final_1

== Definir

2
3
4
5 9 ¥ Movimento Circular
6
7
8

9 B Aguardar

10 @ Popup
11 O Parar

12 ® Comentdric

13 ¢ = Pasta
14 -

15 ¢ & Loop
16 - <va,

17 % Chamar
18 8= var_2:=2 *force()

19 ¢ b Se..

20 - <vazi
21 8 Script
22 *» Casos

285 %

v

7
—
FE@Z
=

<sem nome:
default*

* Fixo: apenas o ponto de partida € utilizado para definir a orientagéo da

* Sem restricao: o ponto de inicio se transforma em Ponto Final para definir a
orientacao da ferramenta.

CCCC =

Movimento Circular

Um movimento circular é realizado com
trés pontos de rota: o ponto de rota
anterior ao né Movimento Circular, ponto
de rota (1), o Ponto Intermédio (2) e o
Ponto Final (3),

Quando no modo fixo;

A orientagéo deste movimento & definida
pelo ponto de inicio do robod, portanto o
robd mantera essa orientacéo em relagao
ao circulo através dos pontos de trajeto e
final do movimento.

Selecionar modo de orientaéo relativa ao circulo

@ Fixo

QO sem restricao

O Normal
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8.2.8. Nbs basicos de programa: Pontos de rota

Description Os Pontos de Rota sdo uma das partes mais centrais de um programa de rob0,
informando ao brago do robd para onde ir, um movimento de cada vez.

Adicionar Pontos - . -
Um Ponto de Rota acompanha um Mover, portanto, adicionar um Mover € necessario

de Rota para o primeiro Ponto de Rota.
Adicione um 1. No programa do seu robé, selecione o local onde deseja adicionar um Mover.
Ponto de Rota a 2. Em Basico, toque em Mover.

um programa de

robd Um Ponto de Rota € adicionado ao programa do robd junto com o né Mover.

Universal Robots Graphical Programming Environment

New.

<unnameds* D i E
Open

Move
1 v Rovet program Move
el 2 ¢ b Move] Specify how the robot will move between waypoints.
Di g 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
4 I |Base v| ‘ 80.0| */s?
Folder
Set Payload
> Advanced O Use joint angles
> Templates
— —
VS XERTEZ

O Normal
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Adicionar pontos
de rota adicionais
aum Mover ou
Ponto de Rota

Detalhe

1. No seu Programa de Robd, selecione um n6 Mover ou né Ponto de Rota.
2. Em Basico, toque em Ponto de Rota.

O Ponto de Rota adicional é adicionado no n6é Mover. Este Ponto de Rota faz
parte do comando Mover.

Universal Robots Graphical Program g Environment

nnai

Q _ Graphics Variables

Move

: 1 ¥ Robot Program Waypoint
Waypoint 2 ¢ +b Move/
Direction 3 © Waypoint_1 Waypoint_3
4 @ Waypoint_2
Wait 5 @ Waypoint 3
Set ?
H
Popup
| Edit pose |
Halt
Comment
; ; Move here
Folder
Set Payload
) P — @ Stop at this point @ Use shared parameters
Blend with radius oint Speed 60
) Templates O OJ F
0 Joint Acceleration 80
QO Time 2.0

Add Until

TR B-RSld Bcl =
O normel :: ° 0 O ‘;?ir'rw.natiw:wr..

O Ponto de Rota adicional é adicionado ao Ponto de Rota que selecionou no programa
do robb.

Usar um Ponto de Rota significa aplicar o relacionamento ensinado entre o recurso e o
TCP do comando Mover. A relagao entre o recurso e o TCP, aplicado para o recurso
selecionado atualmente, alcanga a localizagdo do TCP desejada. O robé calcula como
posicionar o brago para permitir que o TCP ativo atual alcance a posicdo TCP
desejada.
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8.2.9. Utilizar o separador Mover

Description

Para usar as
setas da
ferramenta
Mover

Utilize o ecra do separador Mover para mover (jog) diretamente o brago do robé. quer
através da translagao/rotagao da ferramenta do robd, quer através do movimento
individual das articulagbes do robd.

Posig8o do TCP

Robé

Feature

TCP Ativa

Vista

¥ TCP

Posic8o da Ferramenta

x| -14335)mm RX|

0,002|rad

v| -522,92/mm Ry |

-3,158)rad

[+]
z| -18333mm Rz[ -0,048rad
Posigao da Articulagdo
Base -91,29 °
[ ] [ N ]
Orientacéo do TCP
Ombro -107,30 °
[ N ]
Cotovelo -112,11 ©
[ N ]
- Pulso 1 -52,34
[ ]
Pulso 2 91,00 °
[ ]
Pulso 3 1,38

”? Posicéo Inicial AAlinhar Funcionamen... ) I

O Normal

Mantenha premida qualquer uma das setas da ferramenta Mover para mover o braco
do robd na dire¢do correspondente.

* As setas Traduzir (superior) movem o flange da ferramenta na dire¢éo indicada.

* As setas de rotagéao (inferior) alteram a orientagédo da ferramenta na direcéao
indicada. O ponto de rotacdo é o Ponto Central da Ferramenta (PCF), ou seja, o
ponto no final do bracgo do robd que indica um ponto caracteristico na
ferramenta. O TCP é mostrado como uma pequena bola azul.

UR3e
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Robb

Caracteristica

TCP Ativo

Posicao Inicial

Condugéo Livre

Alinhar

Posicéo da
ferramenta

Se a posicao atual do TCP se aproximar de um plano de seguranga, de um plano de
disparo, ou se a orientacao da ferramenta do robd estiver préxima do limite de
orientacao da ferramenta, € mostrada uma representac¢ao 3D do limite préximo. A
visualizacao dos limites de limite é desativada durante a execugao do programa.

Os planos de seguranca sdo exibidos em amarelo e preto com uma seta indicando de
que lado do plano, o TCP do robé pode ser posicionado.

Os planos de disparo sao apresentados a azul e verde com uma seta que indica o lado
do plano onde os limites do modo Normal esté&o ativos.

O limite de orientag¢&o da ferramenta é visualizado com um cone esférico junto a um
vetor que indica a orientag¢do corrente da ferramenta do robd. O interior do cone
representa a area permitida para a orientacao da ferramenta (vetor).

Quando o TCP do robd nao esta mais préximo do limite, a representagéo 3D
desaparece. Se o TCP estiver em violagdo ou muito perto de violar um limite, a
visualizac¢do do limite fica vermelha.

A opgéao Caracteristica, permite definir como controlar o brago do robdé em relagéo as
caracteristicas Ver, Base ou Ferramenta. Para a melhor sensacgéao para controlar o
braco do robé, vocé pode selecionar o recurso Visualizagao e, em seguida, usar setas
de rotagdo para alterar o angulo de visdo da imagem 3D para corresponder a sua visao
do braco do rob6 real.

No campo Robd, em TCP Ativo, é visualizado o nome do atual Ponto Central da
Ferramenta ativo (TCP).

O botéo Inicio da acesso ao ecra Mover o Robd para a Posigdo, onde pode premir o
botdo Auto (ver ) para mover o rob0 para a posi¢ao previamente definida em
Instalagdo. A configuracao padrao do botao Home faz voltar o brago do rob6 a uma
posicao vertical.

O botéao Freedrive no ecra, permite que o Brago do Robd seja puxado para as posi¢coes
desejadas.

O botao Alinhar permite que o eixo Z do TCP ativo se alinhe a uma fungéo
selecionada.

As caixas de texto exibem os valores de coordenadas completas do TCP em relagao
ao elemento selecionado. Vocé pode configurar varios TCPs nomeados (consulte ).
Também pode tocar em Editar pose para aceder ao ecra Editor de Poses.
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Posicao da O campo Posigao da Articulagao permite controlar diretamente as articulagoes

Articulagao individuais. Cada junta se move ao longo de uma faixa de limite de junta padrao de -
360° a + 360°, definida por uma barra horizontal. Uma vez que o limite é atingido, vocé
nao pode mover uma junta mais. E possivel configurar as articulagées com um
intervalo de posicao diferente do predefinido; este novo intervalo é indicado com uma
zona vermelha no interior da barra horizontal.

Utilizar o O botao Freedrive s6 deve ser usado em aplicacbes se permitido pela avaliagao de
Freedrive no risco.
separador Mover

é AVISO
A falha em configurar corretamente a configuragdo de montagem
pode resultar em movimento indesejado do braco do robd ao usar o
botéo Freedrive.

* As definigbes da carga util e as definicbes de montagem do
robd devem estar bem definidas antes de utilizar o Freedrive.

* Todo o pessoal deve permanecer fora do alcance do brago do
robd quando o Freedrive estiver em uso.

é AVISO
A falha na configuracgao correta das configuracdes de instalagao pode
aumentar o risco de queda do brago do rob6 durante o Freedrive,
devido a erros de carga util.

* Verifique se as configuracdes de instalagdo estao corretas (por
exemplo, angulo de montagem do robd, massa da carga util e
deslocamento do centro de gravidade da carga util) . Salve e
carregue os arquivos de instalagao junto com o programa.

* Salve e carregue os arquivos de instalag¢ao junto com o
programa.
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8.2.10. Editor de Pose

Description

Rob6

Depois de acessar a tela Pose Editor , vocé pode configurar com precisao uma
posicao de articulagao de destino ou uma postura de destino (posicao e orientagao)
para o TCP. Nota: Este ecra esta offline e ndo controla diretamente o Brago do Rob6.

Histric:

REHE BEIE sy

Robd Feature
‘\/ista v
TCP

[+] x -143,35/mm [ +][—]
-522,92/mm |+ || —
z -183,33/ mm j i
Rotacéo Vetorial [rad] -
e RX 0,002 rad i ;
-3,159|rad i | —|
RZ -0,048 rad [ +][—|

Posi¢cbes da Articulacdo
Base 91,29 [+][-]
E Ombro -107,30/ ° j ?
Cotovelo -112,11° + || =
PUIso 1 5234 [+|[=]
0 o Pulso 2 91,00 ° j ?
oK Cancelar Pulso 3 -1,38° E E

ONormal ¢ ° 0 O ‘:}ww,na‘;w:"-
Velocidade 100%

A imagem 3D mostra a posicao atual do Brago do Rob6. A sombra mostra a posigao
alvo do Bracgo do Robé controlada pelos valores especificados na tela. Prima os icones
da lupa para aumentar/reduzir o zoom ou arraste um dedo sobre ele para alterar a
vista.

Se a posigao alvo especificada do TCP do robd estiver proxima de um plano de
seguranca ou de disparo, ou se a orientacdo da ferramenta do robé estiver proxima do
limite de orientagao da ferramenta, € mostrada uma representacao 3D do limite
préximo. Os planos de segurancga sao visualizados em amarelo e preto com uma
pequena seta representando o plano normal, que indica o lado do plano no qual o TCP
do robd pode 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 estao ativos. O limite de orientagcéo da ferramenta é visualizado com um cone
esférico junto a um vetor que indica a orientagéo corrente da ferramenta do rob6. O
interior do cone representa a area permitida para a orientacédo da ferramenta (vetor).
Quando o TCP do robd alvo ndo esta mais proximo do limite, a representagéo 3D
desaparece. Se o TCP de destino estiver em violagao ou muito perto de violar um
limite, a visualizagao do limite fica vermelha.
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Recurso e
posicéo da
ferramenta

Posicdes
Conjuntas

Botao OK

Botao Cancelar

Os valores de TCP e coordenadas ativos do elemento selecionado sédo exibidos. As
coordenadas X, Y, Z especificam a posi¢ao da ferramenta. As coordenadas RX, RY,
RZ especificam a orientacao.

Utilize o menu pendente por cima das caixas de verificagdo RX, RY e RZ para escolher
a representagao da orientagdo:

* Vetor de Rotagdo [rad] A orientagédo € dada como um vetor de rotagdo . O
comprimento do eixo é o dngulo a ser girado em radianos e o vetor em si fornece
0 eixo sobre o qual girar. Esta é a configuragdo padrao.

* Vetor de Rotagdo ['] A orientacdo é dada como um vetor de rotagdo , onde o
comprimento do vetor é o dngulo a ser girado em graus.

* RPY [rad] Rolo, passo e dngulos de guinada (RPY), onde os angulos estdo em
radianos. A matriz de rotacdo RPY (rotacdo X, Y’, Z”) é dada por:
Rron(y, B, @) = Rz(a) - RY(B) - RX(y)

* RPY ['] Rolo, passo e dngulos de guinada (RPY), onde os angulos estdo em
graus.

Vocé pode tocar nos valores para editar as coordenadas. Vocé também pode tocar nos
botbes + ou - a direita de uma caixa para adicionar/subtrair um valor de/para o valor
atual. Ou pode manter premido um botao para aumentar/diminuir diretamente o valor.

As posicgoes individuais das articulagdes sado especificadas diretamente. Cada posicao
da junta pode ter uma faixa de Limite de Junta de — 360° a + 360°. Vocé pode
configurar as Posi¢cdes Conjuntas da seguinte forma:

* Toque na posicao conjunta para editar os valores.

* Toque nos botdes + ou - a direita de uma caixa para adicionar ou subtrair um
valor de/para o valor atual.

* Mantenha premido um botdo para aumentar/diminuir diretamente o valor.

Se ativar este ecra a partir do ecrda Mover (ver ), toque no botao OK para voltar ao ecra
Mover . O Brago do Robd se move para o alvo especificado. Se o ultimo valor
especificado foi uma coordenada de Ferramenta, o Brago do Robé move-se para a
posi¢do de destino utilizando o tipo de movimento MoverE; ou utiliza o tipo de
movimento MoverA se tiver sido especificada em ultimo lugar uma posi¢ao de
articulagéo.

O botao Cancelar sai do ecréa descartando todas as alteracdes.
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8.3. Funcoes e Interfaces Relacionadas a Seguranca

Descrigdo Os robds Universal Robots estdo equipados com uma gama de fung¢des de seguranga
incorporadas, bem como com E/S de seguranga, sinais de controlo digitais e
analégicos de ou para a interface elétrica, para ligacdo a outras maquinas e
dispositivos de prote¢ao adicionais. Cada fung¢éo de seguranca e E/S é construida
conforme a EN ISO13849-1 (ver Certificacdes) com Nivel de Desempenho d (PLd)
usando uma arquitetura de categoria 3.
Ver Configuracdo da seguranca do software no Manual da Parte Il do PolyScope, para
a configuragao das fungdes de segurancga, entradas e saidas na interface do
utilizador. Ver 1/O para descrigoes sobre como ligar dispositivos de seguranga as E/S.

Q AVISO
A utilizacao de parametros de configuragao da seguranca diferentes
dos determinados como necessarios para a redugao do risco pode
resultar em perigos que ndo sédo razoavelmente eliminados ou em
riscos que nao sao suficientemente reduzidos.
* Certifique-se de que as ferramentas e as garras estao

conectadas corretamente para evitar riscos devidos a
interrupgdes de alimentagéao.

é AVISO: ELETRICIDADE
Erros de programacao e/ou na cablagem podem fazer com que a

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

* Verifique a utilizacdo de 12 V e proceda com precaucgao.
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Informacgoes
adicionais

@

AVISO

* Ouso e a configuragao de funcgdes e interfaces de segurancga
devem seguir os processos de avaliagcao de risco para cada
aplicacédo do robé. (ver o capitulo Seguranga seccdo Fungdes
e Interfaces Relacionadas a Segurancga)

* O tempo de parada deve ser levado em consideragdo como
parte da avaliagdo de risco da aplicagao

* Se 0 robd detetar uma falha ou violagdo no sistema de
seguranca (por exemplo, se um dos fios no circuito de
Paragem de Emergéncia estiver cortado ou se um limite de
seguranca for excedido), € iniciada uma Paragem de
Categoria 0.

AVISO

O efetor final ndo est4 protegido pelo sistema de seguranca UR. O
funcionamento do efetor final e/ou o cabo de conexdo nao é
monitorado
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8.3.1. Funcdes de Seguranca Configuracoes

Descrigdo

As fungdes de segurancga do robdda Universal Robots, conforme listado na tabela

abaixo, estao no robd, mas destinam-se a controlar o sistema do robé, ou seja, o robd

com sua ferramenta/efetor final conectado. As fungdes de seguranga do robd sao
usadas para reduzir os riscos do sistema do robd determinados pela avaliagao do
risco. Posicdes e velocidades sdo em relagao a base do robbd.

Funcgéao de o
Descrigao
seguranga
Limite da T . C . . ~
. Define limites superiores e inferiores para a posic¢oes de articulagao
Posicao da o
. ~ permitidas.
Articulacéo
Limite de
Velocidade ) I . . .
da Define um limite superior para a velocidade da junta.
Articulacéo
Planos de Define planos, no espaco, que limitam a posi¢ao do robé. Planos de
seguranca limitam a ferramenta/efetor final apenas ou tanto a
Seguranca i
ferramenta/efetor final e o cotovelo.
Orientagao
da Define os limites de orientagao permitidos para a ferramenta.
ferramenta
Limite de Limita a velocidade maxima do robé. A velocidade € limitada no
. cotovelo, no flange de ferramenta/efetor final € no centro das
Velocidade - i i -
posicoes de ferramenta/efetor final definidas pelo usuario.
Limita a forga maxima exercida pela ferramenta/efetor final do robd
Limite de e cotovelo em situagdes de aperto. A forga € limitada na
Forca ferramenta/efetor final, flange do cotovelo e centro das posicbes de
ferramenta/efetor final definidas pelo usuario.
Limite de - . R
Limita o momento méximo do robd.
Impulso
Limitagcdode | . . Al . .
Limita o trabalho mecéanico realizado pelo robé.
Corrente
Limite do - o P i
Tempo de Limita o tempo maximo que o robd utiliza para parar apdés uma
aragem do robd ser iniciada.’
Parada parag
Limite da - C oA . . .
A Limita a distdncia méxima percorrida pelo rob6 apds ser iniciada
Distancia de R
uma paragem do robd.
Parada

1A paragem do robd era anteriormente conhecida como "Paragem de protecéo" para robds Universal Robots.
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Fungao de
segurancga

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

Estas fungdes de segurancga reduzem dinamicamente a velocidade do movimento do
rob6é de modo que ele pode sempre ser parado dentro dos limites. Os limites de
posicao da junta, os planos de seguranca e os limites de orientagado da
ferramenta/efetor final levam em consideragao a disténcia de parada esperada, ou
seja, 0 movimento do robd diminuira antes que o limite seja atingido.

A seguranca funcional pode ser descrita como:

= o Nivel de :

Func¢ao de seguranga Precisao e Categoria
Parada de Emergéncia - d 3

Parada de salvaguarda - d 3

Limite da Posicao da Articulagéo | 5° d 3

Limite de Velocidade da

Articulagédo 1.15%s d 3

Planos de Seguranga 40 mm d 3
Orientagao da ferramenta 3° d 3

Limite de velocidade 50 mm/s d 3

Limite de Forga 25N d 3

Limite de Impulso 3 kgm/s d 3
Limitagcao de Corrente mnow 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
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Avisos

A\

CUIDADO

A ndo configuragdo do limite maximo de velocidade pode resultar em
situagdes perigosas.

* Se o robd for utilizado em aplicagdes de orientagao 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 avaliagéo
de risco mostre que velocidades mais altas sdo aceitaveis.
Isso evitara movimentos rapidos do cotovelo do robd proximos
a singularidades.

AVISO

Existem duas excecobes a fungao de limitacao de forca que sao
importantes na concegéo de uma aplicacao. ()

A medida que o robd se estica, o efeito da articulagdo do joelho pode
dar forgas elevadas na direcao radial (longe da base) a baixas
velocidades. 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 forgcas elevadas a baixas velocidades. Os perigos de
beliscoes podem ser evitados por meio da remocgao de obstaculos
nessas areas, colocando o robd de forma diferente ou usando uma
combinacao de planos de segurancga e limites de articula¢des para
remover o perigo evitando que o robd se mova para esta regido da
sua area de trabalho.
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Espaco de
trabalho

Frente Inclinado

Devido as propriedades fisicas do braco roboético, certas areas de trabalho requerem
atencao em relagao a perigos de beliscdo. Uma area (esquerda) é definida para
movimentos radiais quando a articulagdo do pulso 1 esta a pelo menos 450 mm da
base do robd. A outra area (direita) esta a 200 mm da base do robd, quando se move
tangencialmente.

Os perigos de beliscdes podem ser evitados por meio da remocao de obstaculos
nessas areas, colocando o robd de forma diferente ou usando uma combinagéao de
planos de seguranca e limites de articulagées para remover o perigo evitando que o
robd se mova para esta regiao da sua area de trabalho.
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Entradas de
segurancga

O rob6 também tem as seguintes entradas de seguranca:

Entrada de

Seguranga Descricao
~ Executa uma Paragem de Categoria 1 (IEC 60204-1)
Botdo de . L S . ;
informando outras maquinas utilizando a saida do Sistema
paragem de . . - .
. Paragem de Emergéncia, caso a mesma esteja definida. E
emergéncia - . .
iniciada uma paragem em tudo o que esteja ligado a saida.
Executa uma Paragem da Categoria 1 (IEC 60204-1) através da
Parada de . . L
. entrada da Caixa de Controlo, informando outras maquinas
Emergéncia - . o .
. utilizando a saida do Paragem de Emergéncia do Sistema, caso
do Robd . -
a mesma esteja definida.
Parada de Executa uma Paragem da Categoria 1 (IEC 60204-1) apenas no
Emergéncia robd, em todos os modos e tem precedéncia sobre todos os
do Sistema outros comandos.
Executa uma Paragem de Categoria 2 (IEC 60204-1) em todos
0s modos, exceto quando se esta a utilizar um Dispositivo de
Parada de

salvaguarda

Ativacao de 3 Posicdes e um seletor de modo - depois, no Modo
Manual, pode ser definida uma Paragem de Emergéncia para
funcionar apenas em Modo Automatico.

Parada de
Protec&o do
Modo

Executa uma Paragem de Categoria 2 (IEC 60204-1) APENAS
no modo Automatico. O Modo Automatico Paragem de
Salvaguardas so pode ser selecionado quando um Dispositivo

Salvaguarda

Automatico de Habilitagdo de Trés Posicoes esta configurado e instalado.
Redefinicdo Retorna do estado de Paragem de Salvaguarda, quando ha um
de contorno ascendente na entrada de Reinicializacdo da

Salvaguarda.

Modo
Reduzido

Transita o sistema de seguranca para utilizar os limites do Modo
reduzido.

Dispositivo de
Ativacdo de
Trés Posicoes

D4 inicio a uma Paragem de Categoria 2 (IEC 60204-1) quando
o Dispositivo de Ativagao for totalmente premido ou totalmente
libertado apenas no modo manual. A parada do dispositivo de
ativacao de trés posic¢des € acionada quando uma entrada é
reduzida. Nao é afetada por uma Redefinicdo de Protegao.

Condugéo . . L . -
. ¢ . Ativa o Freedrive, quando o robd ndo esta no Modo Automatico.
livre no robd
Modo Alterna entre os modos operacionais. O rob6 esta no modo
. Automatico quando a entrada for baixa e, no modo Manual,
Operacional
quando for alta.
Redefinicdo
de Regressa do estado de Paragem de Salvaguarda do Modo
Automatico, quando ocorre uma subida de transig&o (rising
Salvaguarda C
do Modo edge) na entrada da Reinicializagdo de Salvaguarda do Modo
" Automatico.
Automatico
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Saidas de
segurancga

Para a interface com outras maquinas, o rob0 esta equipado com as seguintes saidas

de seguranga:

Saida de

Seguranca Descricédo
Parada de Enquanto este sinal esta logico baixo, a entrada da Paragem de
Emergéncia Emergéncia do Robbé esta légica baixa ou o Botdo de Paragem de
do Sistema Emergéncia esta premido.
Robd em Embora este sinal seja l6gico, nenhuma junta do robé se move mais
movimento do que 0,1 rad/s.

P Alto nivel l6gico quando o robd esta parado ou em processo de
O robd néao ; .
para parada devido a uma p?r.ada de emerg(,enm? ou ,uma ,pa?rada de

segurancga. Caso contrario, apresentara baixo nivel légico.

Reduzido Légica baixa quando o sistema de seguranca esta em Modo

Reduzido.

Nao reduzido

Légica baixa quando o sistema n&o estd no Modo Reduzido.

Casa Segura

Alto nivel I6gico quando o robd esta configurado na posigao inicial
segura.

Todas as E/S de seguranca séo de canal duplo, o que significa que s&do seguras
quando estéo baixas (por exemplo, a paragem de emergéncia esta ativa quando os
sinais estéo baixos).

8.3.2. Funcodes de seguranca
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Descrigdo O sistema de segurancga atua monitorando se algum dos limites de segurancga for
excedido ou se uma Parada de Emergéncia ou uma Parada de Salvaguarda for
iniciada.

As reacdes do sistema de seguranga so:

Acionamento Reacgao

o Categoria de
Parada de Emergéncia Parada 1
Categoria de
Paragem de Seguranca Parada 2
Paragem 3PE (se estiver ligado um dispositivo de ativagdo de | Categoria de
3 posicoes) Parada 2
' i - Categoria de
Violacao de limite Parada 0
- Categoria de
Detecgéo de falha Parada 0

AVISO
Se o sistema de segurancga detectar qualquer falha ou violagéo,
todas as saida de seguranca redefinem-se para baixo.
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8.3.3. Conjunto de parametros de seguranca

Descrigdo

Normal e
Reduzido

O sistema de seguranga possui 0 seguinte conjunto de parametros de seguranga
configuraveis:

* Normal

* Reduzido

Vocé pode configurar os limites de seguranga para cada conjunto de parametros de
seguranga, criando configuragoes distintas para configuragées normais ou superiores
e reduzidas. A configuracao reduzida esta ativa quando a ferramenta/extremidade final
esta posicionada no lado reduzido de um plano de redugéo de disparo, ou quando a
configuragéo reduzida é ativada externamente por uma entrada de segurancga.

Usar um plano para acionar a configuragdo Reduzida: Quando o brago do robé se
move do lado do plano de gatilho configurado com parametros de segurancga
reduzidos, para o lado que esta configurado com parametros de seguranga 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 seguranca
incémodas quando o robd esta exatamente no limite.

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

* Mudar da configuragao reduzida para normal

* Mudando da configuragao normal para reduzida

O braco do rob6 se adapta aos novos limites de segurancga dentro dos 500 ms.
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Recuperagao

Quando um limite de seguranca é excedido, o sistema de seguranca deve ser
reiniciado. Por exemplo, se um limite de posi¢ao da articulagao estiver fora de um limite
de seguranca, no arranque, € ativada a recuperacgao.

N&o € possivel executar programas para o robd quando a recuperacgéao esta ativada,
mas o brago do rob6 pode ser movido manualmente para tras dentro dos limites
utilizando o Freedrive, ou utilizando o separador Move (Mover) no PolyScope. (ver
Manual da Parte Il do PolyScope)

Os limites de segurancga para Recuperagao sao:

Func¢édo de seguranga Limites

Limite de Velocidade da Articulagao 30°/s
Limite de velocidade 250 mm/s
Limite de Forga 100N
Limite de Impulso 10 kg m/s
Limitagcao de Corrente 80w

O sistema de seguranca emite uma Categoria de Parada 0 se uma violagao desses
limites aparecer.

é AVISO
Deixar de ter cuidado ao mover o brago do robé em recuperagao
pode levar a situagdes perigosas.

* Tenha cuidado ao mover o brago do rob0 para tras dentro dos
limites, pois os limites para as posi¢ées das juntas, os planos
de seguranca e a orientacdo da ferramenta/efetor final estao
todos desativados na recuperagao.
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8.4. Configuracao de Segurancga de Software

Description Esta secgao aborda como aceder as definicdes de seguranga do robd. E composto
por itens que o ajudam a configurar a Configuracdo de Seguranga do rob0.

é AVISO
Antes de configurar as definicdes de seguranca do robé, o

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

1. Ointegrador deve impedir que pessoas nao autorizadas
alterem a configuracao de seguranca, por exemplo,
instalando a protecao por senha.

2. Utilizacao e configuracao das funcdes e interfaces
relacionadas com a seguranga para uma aplicacao robdtica
especifica.

3. Defini¢des de configuracdo de segurancga para configuragao
€ ensino antes que o brago do robd seja ligado pela primeira
vez.

4. Todas as defini¢des de configuracdo de segurancga
acessiveis nesta tela e nas subguias.

5. O integrador deve garantir que todas as alteracdes nas
definicdes de configuragao de seguranga estejam em
conformidade com a avaliagéo de risco. Consulte o Manual
de instalacdo de hardware.
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Aceder as As Definicoes de Seguranga sao protegidas por palavra-passe e s6 podem ser
defini¢cdes de configuradas depois de definida uma palavra-passe a utilizar posteriormente.
seguranca do Para aceder as configuragdes de seguranga do software

software 1. No cabegalho do PolyScope, toque no icone Instalagéo .

2. No Menu Lateral a esquerda do ecra, toque em Seguranca.

3. Observe que a tela Limites do Robo ¢ exibida, mas as configuragdes estao
inacessiveis.

4. Se uma senha de seguranga foi definida anteriormente, digite a senha e
pressione Desbloquear para tornar as configuragdes acessiveis. Nota: Depois
das configuragdes de Seguranga estarem desbloqueadas, todas as
configuragdes estéo agora ativas.

5. Pressione Bloquear ou navegue para fora do menu Segurancga para bloquear

todas as configurac¢des do item de Seguranga novamente.

PERIGO

8 S O uso de parametros de Configuracéo de Seguranca diferentes dos definidos pela avaliagdo de risco pode resuitar em perigos que nao

limfesdl sdo razoavelmente eliminados ou riscos que ndo séo suficientemente reduzidos,

Robo

Uiz @ Predefinicoes de Fébrica .

Articulagoes

Planos Mais Restrito Menos Restrito

, Posicao da
° Ferramenta
o O Personalizar

Diregéo da

ferramenta
Limites Normal Reduzido

E/S )
Poténcia

Hardware .
Momento @

PROFIsafe Tempo de Parada

Posicao Disténcia de Parada

inicial sequra .
Velocidade da Ferramenta

Trés Posicoes
Forga da Ferramenta

Velocidade do Cotovelo

> Fieldbus Forca do Cotovelo
> URcaps

O Desligar {
Velocidade 100%
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8.4.1. Definicdo de uma Senha de Seguranca de Software

Description Vocé deve definir uma senha para Desbloquear todas as configuragbes de seguranca
que compdem a Configuragcédo de Seguranga. Se ndo houver nenhuma senha de
seguranga ativada, vocé sera solicitado a configura-la.

Para definir uma

palavra-passe de Toque no separador Bloquear para bloquear todas as definicbes de Seguranca
seguranca de novamente, ou navegue para um ecra fora do menu Seguranga.

software

1. No canto direito do cabegalho do PolyScope, prima o menu Hamburger e
selecione Definigdes.

2. Na parte esquerda do ecra, no menu azul, prima Palavra-passe e selecione
Seguranca.

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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8.4.2. Alteracao da configuracao de seguranca do software

Description

Procedimento
recomendado
para o
integrador:

As Alteragdes as Definigdes de Seguranga devem estar em conformidade com a
avaliacdo de risco realizada pelo integrador.

Para alterar a configuracdo de seguranca

1. Verificar se as mudancgas estao em conformidade com a avaliagéo de risco
realizada pelo integrador.

2. Ajuste as configuracdes de seguranca para o nivel apropriado definido pela
avaliacdo de risco conduzida pelo integrador.

3. Verifique se as configuragdes sao 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 verificacao de seguranga no canto superior direito do PolyScope para
qualquer alteragao. (Ver Checksum de seguranca).
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8.4.3. Aplicacdo de uma Nova Configuracado de Seguranca de
Software

Description O robb é desligado enquanto vocé faz alteragdes na configuragao.
As suas alteragdes s6 entram em vigor apds tocar no botédo Aplicar.
O robd néo pode ser ligado novamente até que selecione Aplicar e reiniciar para
inspecionar visualmente a Configuragao de seguranga do seu robd que, por motivos
de seguranca, é exibido em Unidades S| num pop-up.
Pode selecionar Reverter alterac6es para voltar a configuragao anterior. Quando a
inspecéo visual estiver concluida, pode selecionar Confirmar as Definiges de
Seguranga, e as alteracdes sao automaticamente guardadas como parte da
instalagao do robd atual.

Checksum de Seguranca

Description O icone Soma de verificagdo de seguranga exibe a configuragao de segurancga do
robd aplicada.

cccc
cccc

Pode ter quatro ou oito 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 verificagéo de oito digitos
deve ser lida da esquerda para a direita, a linha superior primeiro. Texto e/ou cores
diferentes indicam alteracdes na configuracdo de seguranca aplicada.

A soma de verificagdo de seguranga muda se vocé alterar as fungdes de seguranga
configuragdes, porque a soma de verificagdo de seguranca é gerada apenas pelas
configuragdes de seguranca.

Deve aplicar as suas alteragdes a Configuracdao de Seguranga para a Soma de
Verificagdo de Seguranga para refletir as suas alteragoes.
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8.4.4. Configuracado de Seguranca sem Teach Pendant

Description

Para remover

Teach Pendant

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 violagao de
seguranga.

é CUIDADO
Se o Teach Pendant estiver separado ou desconectado do robd, o

botdo de Paragem de Emergéncia deixa de estar ativo. Deve
remover o0 Teach Pendant da proximidade do robd.

O robé pode ser usado sem o PolyScope como interface de programacgéo.
com seguranga o Para configurar o rob6 sem um Teach Pendant

1.

2
3.
4.
5

No cabegalho, toque em Instalagéo.

No Menu Lateral a esquerda, toque em Seguranga e selecione Hardware.

Introduza a palavra-passe de seguranca e Desbloqueie o ecra.
Desmarque Teach Pendant para usar o rob6 sem a interface PolyScope .

Pressione Salvar e reiniciar para implementar as alteragoes.
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8.4.5. Modos de seguranca de software

Description

Em condi¢des normais, ou seja quando ndo ha paragem do robd, o sistema de
seguranca funciona num modo de seguranga associado a um conjunto de limites de
seguranca 1:

* 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 disparo reduzido
(ver Restricdes de seguranga do software), ou quando acionado através de
uma entrada configuravel.

* Modo de recuperacgao ¢é ativado quando um limite de seguranga do conjunto
de limites ativos é violado, o brago do robd executa uma Paragem de Categoria
0. Se um limite de segurancga ativo, como um limite de posi¢ao da junta ou um
limite de seguranga, ja for violado quando o bracgo do robé estiver ligado, ele
sera iniciado no modo Recuperagao . Isto faz com que seja possivel deslocar o
brago do robé para tras dentro dos limites de segurancga. Enquanto estiver no
modo de recuperacgdo, o movimento do brago do robd é restrito por um limite
fixo que vocé nao pode personalizar.

é AVISO
Os limites para posigao da articulagao, posigcao da ferramenta e
orientagcdo da ferramenta estao desativados no modo de
recuperacao, por isso, tenha cuidado ao mover o braco do robé para
tras dentro dos limites.

O menu da tela Configuragdo de Seguranga permite que o usuario defina conjuntos
separados de limites de seguranga para o modo Normal e Reduzido. Para a
ferramenta e as juntas, os limites de modo reduzido para velocidade e momento
devem ser mais restritivos do que suas contrapartes do modo Normal.

8.4.6. Limites de seguranca de software

Description

Os limites do sistema de segurancga estdo especificados nas Definigdes de
Seguranca. O Sistema de Seguranga recebe os valores dos campos de entrada e
detecta qualquer violagao se algum desses valores for excedido. O controlador do
robd tenta evitar quaisquer violagdes fazendo um rob6 parar ou reduzindo a
velocidade.

Limites do Rob6

1A paragem do robd era anteriormente conhecida como "Paragem de protecéo" para robds Universal Robots.

UR3e
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Description

Predefinigbes de
Fabrica

Os Limites do Rob6 restringem os movimentos gerais do robd. A tela Limites do robd
tem duas opgdes de configuracao: Predefinigcdes de fabrica e Personalizadas.

PredefinicGes de fabrica é onde pode utilizar o cursor para selecionar uma definicdo de
seguranca predefinida. Os valores na tabela s&do atualizados para refletir os valores
predefinidos que variam de Mais Restrito a Menos Restrito

AVISO
Os valores dos controles deslizantes sdo apenas sugestdes e nao
substituem uma avaliacdo de risco adequada.

Vv Seguranca 0 uso de parémetros de Configuracéo de Seguranca diferentes dos definidos pela avaliacao de risco pode resultar em perigos que ndo
Limitesdo S0 razoavelmente eliminados ou riscos que nao sao suficientemente reduzidos,
Robd
Limites das @ Predefinigses de Fébrica .
Articulagées

| ! ' |
Planos Mais Restrito Menos Restrito
A Posicao da

* Ferramenta
O Personalizar

Direcao da
ferramenta
Limites Normal Reduzido
£ Poté 00 200
oténcia 3
Hardware Momento 25,0 10,0 ® .
PROFlsafe Termpo de Parada 400 300
Posicdo Disténcia de Parada 500 300
inicial segura ‘
Velocidade da Ferramenta 1500 750

Trés Posigdes
Forca da Ferramenta 150,0) 120,0)

Veloddade co Cotoueo 1500 759
> Fieldbus Forca do Cotovelo 150,0 120,0 .

» URCaps
S -

Velocidade 100%
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Personalizar

Em Personalizado pode definir Limites de funcionamento do robd e monitorizar a
Tolerancia associada.

Limita o trabalho mecanico maximo produzido pelo robd no

Poténcia ambiente. Este limite considera a carga util de uma parte do
rob6 e ndo do ambiente.
Dinamica Limita o impulso maximo do robd.
Tempo de Limita o tempo maximo que o robd demora a parar, por
Paragem exemplo, quando é ativada uma paragem de emergéncia.
Limita a distancia maxima que a ferramenta robd ou cotovelo
pode percorrer enquanto para.
AVISO
Distancia de Restringir o tempo e a disténcia de parada
Paragem afeta a velocidade geral do robd. Por exempilo,
se o tempo de parada for definido para 300 ms,
a velocidade maxima do rob6 sera limitada,
permitindo que o robd pare dentro de 300 ms.
Velocidade
da Limita a velocidade maxima da ferramenta do robd.
Ferramenta
Forca da Limita a forca maxima que a ferramenta do rob6 exerce sobre o
Ferramenta ambiente para evitar situagbes de aperto.
Velocidade Limita a velocidade maxima do cotovelo do robé.
do Cotovelo
Forca do Limita a forca maxima que o cotovelo exerce sobre o ambiente
Cotovelo para evitar situagoes de aperto.

UR3e
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A velocidade e a forca da ferramenta séo limitadas no flange da ferramenta e no centro
das duas posigoes da ferramenta definidas pelo utilizador, (ver Restricao da Posicao

da Ferramenta).

Limites do
Robd

Limites das
Articulacées

Planos

Posicao da
Ferramenta

Direcao da
ferramenta

E/S
Hardware
PROFlsafe

Posigéo
inicial segura

Trés Posigoes

s&o razoavelmente eliminados ou riscos gque ndo s&o suficientemente reduzidos.

O Predefinigses de Fébrica

@ Personalizar

Limites
Poténcia
Momento

Tempo de Parada

Distancia de Parada

Velocidade da Ferramenta

Forga da Ferramenta

Velocidade do Cotovelo

Forca do Cotovelo

7 B O uso de parémetros de Configuracéo de Seguranca diferentes dos definidos pela avaliagéo de risco pode resultar em perigos gue néo

@
Mais Restrits {
Normal Reduzido
300/ W 200/ W
25,0/ kg m/c 10,0| kg my/s
400/ ms 300/ ms
500/ mm 300 mm
1500 mm/se 750 mmyse
150,0 N 120,0 N
1500| mm/se 750 mm/se
150,0 N 120,0 N

lenos Restrit

« @

O Desligar

limites do rob sejam redefinidos para as configuragdes padréo.

AVISO
Vocé pode voltar para Predefini¢des de Fabrica para que todos os

Limites das Articulagbes

Description

Os limites das articulagdes permitem restringir os movimentos individuais das
articulagdes do robd no espaco da articulagao, ou seja, a posicao de rotagao da
articulacéo e a velocidade de rotacdo da articulag&o. A limitag&do de articulagdes
também pode ser designada por limitagédo de eixos baseada em software. As opgdes
de limite de junta sdo: Velocidade maxima e Alcance da posigao.
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Alcance de
posi¢éo do pulso
3

Ao usar cabos conectados ao robd, vocé deve primeiro desativar a caixa de sele¢éo
Unrestricted Range for Wrist 3 para evitar a tensdo do cabo e as paradas do robd.

1.

Velocidade maxima é onde vocé define a velocidade angular maxima para cada

junta.

O intervalo de posicao é onde vocé define o intervalo de posi¢ao para cada
junta. Novamente, os campos de entrada para o modo Reduzido serao
desativados se nao houver plano de segurancga ou entrada configuravel definida
para aciona-los. Este limite permite que o eixo suave de classificagcao de
seguranca limite o robd.

alac s
Amplitude de posicionamento
v Seguranca Articulacdes

Amplitude

Modo Normal

Méximo
363
363
363
363
363
363

Modo Normal

Limites do Minimo
Robo
Base -363 — 363 -363
Limites das
Articulacbes Ombro -363 — 363 ° -363
Planos Cotovelo -363 —363° -363
Posigéo da Pulso 1 -363 —363° -363
o Ferramenta |  puiso 2 363 —363° -363
Direcao da Pulso 3 363 —363° -363
ferramenta
E/S
Hardware Velocidade méxima
PROFIsafe Articulacées Méximo
Posicao Base méx: 191 °/s 191
inicial segura  ompro méx: 191 °/s 191
Trés Posicdes cotovelo méx: 191 /s 191
Puiso 1 méx: 191 s 191
Pulso 2 méx: 191 °/s 191
méx: 191 °/s 191

O Desligar

enha de seguranca

Modo Reduzido

Minimo Méximo

-363 363

-363 363

-363 363

-363 363

-363 363

-363 363

Modo Reduzido

191 -11°/s
191 -1l /s
191 -11°/s
191 -11°/s
191 -11°/s
191 -11°/s

Desbloquear

s

250mm/...

+2°
+2°
+2°
+2°
+2°
+2°

/-2°
/-2°
1-2°
1-2°
1-2°
1-2°

° 0 O Simulago
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8.4.7. Posicao Inicial Segura

Description A Posicao inicial segura € uma posigao de retorno definida usando a posigao inicial
definida pelo usuario.
As E/S iniciais seguras estao ativas quando o brago do robd esta na posicao inicial
segura e uma E/S inicial segura é definida.
O braco do robd esta na posicao inicial segura se as posigoes da articulagao estao
nos angulos da articulagdo especificados ou em um multiplo de 360 graus.
A saida de seguranca inicial segura esta ativa quando o rob0 estiver parado na
posicao inicial segura.

default_1* N Abri aivr
tlagio | _Mover
Robs Posigao inicial segura
V Seguranga
- | Q Sincronizacdo a partir ... |
Limites do
Robd
Limites das | Excluir |
Articulagbes
Planos A eliminacéo da posicao inicial segura
icio d desconfigura a saida da posicéo
g FEdEnch inicial segura.
! Ferramenta -
Direcao da - I
ferramenta
E/S
Hardware Posig&o da Articulagdo (0-360°)
PROFlIsafe Base 90,00°
Posicao 5 Ombro 270,00°
inicial sequra I
= oy Cotovelo 270,00°
Trés Posicoes Puiso 1 270,00°
Puso 2 s000°
D Fieldbus Pulso 3 0,00°
> URCaps

O v — 000 @

Sincronizar do Para sincronizar a partir da posi¢ao inicial

Inicio 1. No cabecalho, toque em Instalagéo.

2. No Menu Lateral, a esquerda do ecra, toque em Seguranga e selecione
Posicao inicial segura.

3. Em Posi¢éao inicial segura, toque em Sincronizagéo a partir do inicio.

Toque em Aplicar e na caixa de dialogo que aparece, selecione Aplicar e
reiniciar.

Saida de Posigao

- A Posigéo inicial segura tem de ser definida antes da Saida inicial segura (ver E/S).
inicial segura

Definir Saidade  Para definir a Saida da Posicao Inicial Segura
Posic¢ao inicial 1.
segura

No cabecalho, toque em Instalagéo.
2. No Menu Lateral Esquerdo do ecra, em Seguranga, selecione E/S.

3. Noecrade E/S, no Sinal de Saida, sob Atribuicdo de Fungéo, no menu
pendente, selecione Posi¢ao inicial segura.

4. Toque em Aplicar e na caixa de didlogo que aparece, selecione Aplicar e
reiniciar.
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Editar a Posigao
inicial segura

Para editar a Posicéo Inicial Segura
Editar o Inicio ndo modifica automaticamente uma Posi¢ao Inicial Segura previamente
definida. Enquanto estes valores estiverem fora de sincronia, o né do programa Inicio é

indefinido.

1. No cabecalho, toque em Instalagédo.

2. No Menu Lateral Esquerdo do ecra, em Geral, selecione Home.

3. Toque em Editar Posi¢do, defina a nova posi¢do do braco e toque em OK.

4. No Menu Lateral, em Seguranca, selecione Posicéo inicial segura. Precisa de
uma palavra-passe de Segurancga para Desbloquear as Defini¢oes de
Seguranca (Consulte Definir uma Palavra-passe de Segurancga de Software).

5. Em Posigéo inicial segura, toque em Sincronizagdo a partir do inicio

UR3e
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8.5. Restricoes de seguranca de software

Description

@ AVISO
A configuracao de planos € inteiramente baseada em feicoes.
Recomendamos que voceé crie e nomeie todos os recursos antes de
editar a configuracdo de seguranca, pois o robo sera desligado
assim que a Aba de Seguranca for desbloqueada e sera impossivel
mover o robd.

Planos de seguranca restringem o espaco de trabalho do robd. Vocé pode definir até
oito planos de seguranga, restringindo a ferramenta do robd e o cotovelo. Também
pode restringir o movimento do cotovelo para cada plano de seguranca e desativar
desmarcando a caixa de verificagdo. Antes de configurar os planos de seguranca, &
necessario definir uma carateristica na instalagéao do robd. O recurso pode entao ser
copiado para a tela do plano de segurancga e configurado.

é AVISO
Definir planos de seguranca limita somente as esferas e cotovelo
definidos da Ferramenta, nao o limite geral do brago do robd. Isso
significa que especificar um plano de seguranc¢a nao garante que
outras partes do brago do robd obedecam a essa restrigao.
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Modos de planos E possivel configurar cada plano com Modos restritivos utilizando os icones listados
de seguranca abaixo.

Desativado O plano de seguranca nunca esta ativo neste estado.
Quando o sistema de seguranca esta no modo
O Normal Normal, um plano normal esta ativo e atua como um

limite estrito na posicao.
Quando o sistema de seguranca esta no modo
LK Reduzido Reduzido, um plano de modo reduzido esté ativo e
atua como um limite estrito na posicao.
Quando o sistema de seguranca esta no modo

o Normal & Normal ou Reduzido, um plano de modo normal e
Reduzido reduzido esta ativo e atua como um limite estrito na
posicao.
Modo O plano de seguranca faz com que o sistema de
E . seguranca mude para o modo Reduzido se a
Reduzido de s .
Gatilho Ferramenta ou Cotovelo do robd estiver posicionado
além dele.
® Pressionar este icone oculta ou mostra o plano de
Mostrar . e
segurancga no painel grafico.
Exclui o plano de segurancga criado. Nao ha ac¢ao de
m Eliminar desfazer/refazer. Se um aviao for excluido por
engano, ele deve ser refeito.
2 Mudar o . , . o~
nome Pressionar este icone permite renomear o avido.

Configuragao dos No cabegalho do PolyScope, toque em Instalagéo.
Planos de

Seguranga

1
2. No Menu Lateral a esquerda do ecra, toque em Seguranca e selecione Planos.
3. No canto superior direito da tela, no campo Planos, toque em Adicionar plano.
4

No canto inferior direito da tela, no campo Propriedades , configure Nome,
Copiar Recurso e Restrigoes.
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Copiar recurso

Cdédigos de cores

Em Copy Feature, apenas Undefined e Base estéo disponiveis. Pode repor um plano
de segurancga configurado selecionando Indefinido
Se o recurso copiado for modificado na tela Recursos, um icone de aviso aparecera a
direita do texto Copiar recurso. Isso indica que o recurso esta fora de sincronia, ou seja,
as informacgdes no cartdo de propriedades n&o sdo atualizadas para refletir as
modificacdes que podem ter sido feitas no recurso.

W Seguranga

Limites do
Robo

Limites das
Articulacoes

Planos

Posicao da
Ferramenta

Direcao da
ferramenta

E/S
Hardware
PROFIsafe

Posigao
inicial segura

Trés Posicbes

enha de seguranca

s

250mm/...

Desbloquear

Planos (3 of 8)

Plano 1 O e
Plano 2 E o
Plano 3 Ie [
+ Adicionar plano
Propriedades
Plano 3
Copiar Feature i
‘ « toolBoundary v‘
Restricées
Deslocamento
-1 mm
& Restringir Cotovelo
[ Restringir Flange

00O

O Desligar

Cinza

O plano estéa configurado mas desa

tivado (A)

Amarelo & Preto

Plano Normal (B)

Azul & Verde

Plano de acionamento (C)

Flecha Negra

O lado do plano em que a ferramenta e/ou o cotovelo

podem estar (para planos normais)

Seta Verde

O lado do plano em que a ferramenta e/ou o cotovelo
podem estar (para planos de gatilho)

Seta Cinza

O lado do avidao em que a ferramenta e/ou o cotovelo
podem estar (para avides com deficiéncia)

\/ Seguranca

Limites do
Robd

Limites das
Articulagdes

Planos

Posigéo da
Ferramenta

Diregéo da
ferramenta

E/S
Hardware
PROFIsafe

Posicao
inicial sequra

Trés Posicoes

O Desligar

default_1*

=]

o
idade 100% el

Desbloquear
o o O Simulacéo

Planos (3 of 8)

Plano 1 O e
Plano 2 E e
Plano 3 e M
+ Adicionar plano
Propriedades

Plano 3

Coplar Feature O

‘ « toolBoundary v‘
Restricoes

I Ambos -
Deslocamento

[& Restringir Cotovelo

[ Restringir Flange
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Restrigoes de Vocé pode habilitar Restringir Cotovelo para evitar que a articulagdo do cotovelo do
cotovelo robd passe por qualquer um dos seus planos definidos. Desative Restringir Cotovelo
para o cotovelo passar através de planos.
O diametro da bola que restringe o cotovelo é diferente para cada tamanho de robd.

UR3e 0.1m

URb5e 0.13m
UR10e /UR16e 0.15m
UR20/UR30 0.19m

A informacao sobre o raio especifico pode ser encontrada no ficheiro urcontrol.confno
robd, na secgao [Cotovelo].

Properties

L ]
| Plane 1

Copy Feature (,')

Restrictions
=

Displacerment

[
Restricdo de Restringir a flange da ferramenta evita que a flange da ferramenta e a ferramenta
Flange da anexada cruzem um plano de segurancga. Quando restringe a flange da ferramenta, a
Ferramenta area irrestrita € 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 seguranca.

A remocao da restricao permite que a flange da ferramenta va além do plano de
seguranga, para a area restrita, enquanto a ferramenta anexada permanece no plano
de seguranga.

Pode remover a restricao da flange da ferramenta ao trabalhar com um grande
deslocamento da ferramenta. Isto da a ferramenta uma distancia adicional para se
deslocar.

Restringir a flange da ferramenta requer a criagdo de um recurso de plano. O recurso
de plano é usado para configurar um plano de seguranca posteriormente nas
configuragdes de seguranca.
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Adicionandoum O deslocamento desvia o plano na dire¢&o positiva ou negativa ao longo da normal do

exemplo de plano (eixo Z do recurso de plano).

recurso de plano Desmarque a caixa de selegdo para o Cotovelo e a Flange da Ferramenta para que
ndo acionem o plano de seguranga. O Cotovelo pode manter-se marcado conforme a
necessidade da sua aplicacéo.

Planes (1 of 8)

Flara 1 o M
L + Add plane
Jeint Limits E
Planes
1 Tool Position
Tool
Direction
o @ Properties

Hardware f Z| Plane 1
T 7 A Copy Feare ©
Safe Heme I’" J = & Flare 1 -
Tree ll = Restitions
L 3 E aath -

» Features
Displacement
BT o 1
O Restrict Eloow
O FRestrict Flange
Leck Apply

O Pawer off

A flange de ferramenta irrestrita pode cruzar um plano de seguranga, mesmo quando
nenhuma ferramenta esta definida.

Se nenhuma ferramenta for adicionada, um aviso no botdo Posi¢cdao 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
seguranga 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 segurancga 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 rotacao de “Rotation Vector [rad]” para “RPY [°])

R B 2 o

Robot Feature

H Base -

Tool Pesition

i
i

. )
W 0.00 m +|| =
: |_—+_| i |
: 0.00/mm | 4| =|
i z 30000 |+ =]
Rotation Wector [rad] -
® ax 0.000/rad [+ =]
0.000 a0 | +] —
AZ 0.000rad |+ —

O e cutctreacn

Se necessario, € possivel deslocar o plano na dire¢do Z positiva ou negativa
posteriormente nas configuragdes de Seguranca.
Quando estiver satisfeito com a posi¢ao do plano, toque em OK.
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8.5.1. Restricao de direcao da ferramenta

Diregao da ferramenta

A tela Dire¢do 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 orientacao fixa em relacéo & Base do brago do robd. A medida que
o braco do robd se move, a direcao da ferramenta é restrita, de modo que permanece dentro do cone definido.
A direcao padréo da ferramenta coincide com o eixo Z do flange de saida da ferramenta. Pode ser
personalizado especificando &ngulos de inclinagao e panoramica.

Antes de configurar o limite, vocé deve definir um ponto ou plano na instalagéo do robd (ver ). O elemento
pode entao ser copiado e seu eixo Z usado como o centro do cone que define o limite.

AVISO

A configuracao da direcao da ferramenta é baseada em recursos. Recomendamos que vocé
crie o (s) recurso(s) desejado (s) antes de editar a configuragao de seguranga, pois assim
que a Aba de Seguranca for desbloqueada, o brago do robé sera desligado, impossibilitando
a definicdo de novos recursos.

laco = Abrir ahvar
& Propriedades de Limite
N Seguranca Copiar Feature (.‘)

Limi_tes do + toolBoundary v ‘
Robo +
o Restrigtes
Limites das
Articulagbes ‘lﬂ Ambos v ‘
Planos Desvio
A Posicao da ljl 5—181,-30"
* Ferramenta
Diregao da ®
ferramenta
E/S
Hardware
PROFIsafe Propriedades da Ferramenta
Posicao Copiar TCP (@]
inicial segura
—_ ‘F\ange da Ferramenta v
Trés Posigoes
¢ Editar Sertido
e o
) Fieldbus Rotagao Horizontal 0-°
) URCaps

O Desligar

Propriedades de limite

O limite de Dire¢ao da Ferramenta tem trés propriedades configuraveis:

1. Centro do cone: Vocé pode selecionar um elemento de ponto ou plano no menu suspenso, para definir
o centro do cone. O eixo Z do elemento selecionado é usado como a diregdo em torno da qual o cone é
centrado.

2. Angulo do cone: Voceé pode definir quantos graus o robd pode desviar do centro.

Limite de direg¢do da ferramenta desativada
nunca esta activo
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Limite de dire¢cdo normal da ferramenta
esta ativo apenas quando o sistema de segurancga esta no modo Normal.

Limite de dire¢do da ferramenta reduzido
estd ativo apenas quando o sistema de seguranca esta no modo Reduzido.

Normal & Limite de dire¢do reduzida da ferramenta
esta ativo quando o sistema de seguranca estd no modo Normal , bem como quando esta no modo
Reduzido.

Vocé pode redefinir os valores para o padrao ou desfazer a configuragéo de Dire¢do da Ferramenta definindo
o recurso de coépia de volta para "Indefinido".

Propriedades da ferramenta

Por padrao, a ferramenta aponta na mesma diregao que o eixo Z do flange de saida da ferramenta. Isso pode
ser modificado especificando dois angulos:

Angulo de inclinagdo: Quanto inclinar o eixo Z do flange de saida em diregao ao eixo X do flange de saida
Angulo panoramico: Quanto girar o eixo Z inclinado em torno do eixo Z do flange de saida original.

Alternativamente, o eixo Z de um TCP existente pode ser copiado selecionando esse TCP no menu
suspenso.
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8.5.2. Restricao de posicao da ferramenta

Description O ecra de Posicao da Ferramenta permite uma restricado mais controlada das
ferramentas e/ou acessorios colocados na extremidade do braco do robd.

* Robo é onde pode ver as suas modificacgoes.

* Ferramenta é onde se pode definir e configurar uma ferramenta e até duas
ferramentas.

* Ferramenta_1 ¢é a ferramenta padréo definida com valores x=0,0, y= 0,0, z=0,0
e raio=0,0. Esses valores representam o flange da ferramenta do robé.

Em Copiar TCP, também pode selecionar Flange da ferramenta e fazer com que os
valores da ferramenta voltem a 0.
Uma esfera padrao é definida no flange da ferramenta.

Ferramenta (1 of 3)

RO — Flange da Ferramenta
. —+ Adicionar Ferramenta
Limites do
Robd +
Limites das
Articulagdes
Planos
1 Posicao da , Lembre-se de definir uma
Leraments) Y ferramenta
Direcao da
ferramenta L] /| Flange da Ferramenta
E/S
Raio (méx: 300mm)
Hardware
0,0|
PROFlsafe
Posicao Copiar TCP [«]
inicial segura
HES Fesllses D Editar Posicdo
> Fieldbus Y 0,0
> URCaps z 0,0

enia de segurana Desbloquear

O Desligar
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Ferramentas
definidas pelo
utilizador

Para as ferramentas definidas pelo utilizador, o utilizador pode alterar:

* Raio para alterar o raio da esfera da ferramenta. O raio € considerado ao usar
planos de seguranga. Quando um ponto na esfera passa por um plano de
gatilho de modo reduzido, o robé muda para o modo Reduzido. O sistema de
seguranga impede que qualquer ponto da esfera passe por um plano de
seguranca (ver Restrigbes de seguranca do software).

* Posigao para alterar a posicéo da ferramenta em relagao ao flange da
ferramenta do robd. A posi¢ao é considerada para as fungbes de seguranca
para velocidade da ferramenta, for¢a da ferramenta, distancia de parada e
planos de seguranca.

Vocé pode usar um Ponto do Centro de Ferramentas existente como base para definir
novas posicoes de ferramentas. Uma cépia do TCP existente, predefinida no menu
Geral, na tela TCP, pode ser acessada no menu Posigéo da Ferramenta, na lista
suspensa Copiar TCP.

Quando vocé edita ou ajusta os valores nos campos de entrada Editar Posig¢&o , 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 a posicao original. A selecao no menu suspenso copiar TCP nao afeta
0 nome da ferramenta.

Depois de aplicar as alteracbes na tela Posigéo da Ferramenta , se vocé tentar
modificar o TCP copiado na tela de configura¢do do TCP, um icone de aviso aparecera
a direita do texto Copiar TCP. Isso indica que o TCP esta fora de sincronia, ou seja, as
informacdes no campo de propriedades ndo sao atualizadas para refletir as
modificagdes 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. Vocé também pode determinar o Raio com um alcance permitido
de 0-300 mm. O limite aparece no painel grafico como um ponto ou uma esfera,
dependendo do tamanho do raio.

= Instala s e Abri b
Robd Ferramenta (1 of 3)

PV — Flange da Ferramenta
Limites do + Adicionar Ferramenta
Robd +
Limites das
Articulacoes
Planos

jesicaida Lembre-se de definir uma
Ferramenta * ferramenta
Direcao da
ferramenta [ ] /| Flange da Ferramenta
E/S
Raio (méx: 300mm)
Hardware
PROFIsafe
Posigao Copiar TCP (&)
inicial segura []
VS eeliges Editar Posicéo
x
» Fieldbus Y
> URCaps z

ODeingar ° 0 O Simulagé\:\.
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Aviso de posigdo Deve definir uma Posi¢do da Ferramenta dentro das configuragdes de segurancga, para
que o plano de segurancga seja acionado corretamente quando a ferramenta TCP se
aproximar do plano de seguranca.

O aviso permanece na posigao da ferramenta se:

da ferramenta

* Falhou ao adicionar uma nova ferramenta em Flange da Ferramenta.

Para configurar a posi¢do da ferramenta

1.
2.
3.

No cabecgalho, toque em Instalagéo.
No lado esquerdo do ecra, em Seguranga, toque em Posigdo da ferramenta.
No lado direito do ecra, selecione Adicionar ferramenta.
* A ferramenta recém-adicionada tem um nome padrédo: Tool_x.
Toque no botéo de edigdo para renomear Tool_x para algo mais identificavel.

Edite o Raio e Posicao para corresponder ao da ferramenta que esta a utilizar
atualmente, ou utilize o menu pendente Copiar TCP e escolha um TCP a partir
das definicdes Geral e TCP, se tal estiver definido.
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Exemplo de aviso Neste exemplo, um Raio de 0,8 mm é definido e a posi¢édo do TCP para XYZ [20, O,

de posigdo da
ferramenta

400] em milimetros, respetivamente. Opcionalmente, pode optar por "Copiar TCP" no
menu suspenso, caso ja tenha um definido nas configuragées ->Geral/TCP. Depois de
tocar em Aplicar no canto inferior direito do ecré, estda CONCLUIDO.

O aviso no botdo Posigéo da Ferramenta indica que uma ferramenta ndo é adicionada
em Flange da Ferramenta.

R+ QH

» General Robot Toal (1 of 3)

T s

+ Add Tool

4
g
o
2
1 8
=3
o
3

1. Remember to define a tool
+ & | Tocl Flange

Rsdus (rax: 300rmm)

Copy TCP o

Features -
o

| Lock | 'wm'

O botao Posicao da Ferramenta sem o aviso indica que uma ferramenta (diferente da
Flange da Ferramenta) foi adicionada.

REBEs+ QH

> General Robot Tool (2 of 3)

Robot Limits Tool 1 .
+ Add Toal
Jeint Limits E

o 1 [A] e

Radius (max: 300mm}
0.8 rrm

Copy TCP 0
/ iCustom -
=
Edit Posiion
[Pirsce=R| v 200/mm

¥ 0.0(mm
. Z | 400.0/mm

[ Lock | 'wm'
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9. Avaliacao de ameacas a
ciberseguranca

Description Esta seccéo fornece informacgées para ajudar a reforgar o robd contra potenciais
ameacas de ciberseguranca. Define os requisitos para enfrentar as ameacas a
ciberseguranca, e fornece orientagdes para o reforgco da seguranca.

9.1. Ciberseguranca geral

Description A ligacédo de um rob6 Universal Robots a uma rede pode introduzir riscos de
ciberseguranca.
Estes riscos podem ser atenuados através da utilizagdo de pessoal qualificado e da
aplicagcao de medidas especificas
medidas para proteger a ciberseguranca do robd.
A implementacdo de medidas de ciberseguranca exige a realizacdo de uma avaliagao
das ameacas a ciberseguranca.
O objetivo é:
* Identificar ameacas
* Definir zonas e condutas de confianga

* Especificar os requisitos para cada componente na aplicacao

é AVISO
A nao realizacdo de uma avaliacao dos riscos de ciberseguranca
pode colocar o robé em risco.

* O integrador ou o pessoal competente e qualificado fara uma
avaliagao dos riscos de ciberseguranca.

AVISO

Apenas pessoal qualificado e qualificado sera responsavel por
determinar a necessidade de uso de medidas especificas de
ciberseguranca, e fornecer as medidas de ciberseguranca
necessarias.

9.2. Requisitos de ciberseguranca

Description Para configurar a rede e proteger o robd, € necessario implementar as medidas de
ameaca para a ciberseguranca.
Siga todos os requisitos antes de comecar a configurar a sua rede e, em seguida,
verifique se a configuragao do robd é segura.
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Cibersegurancga * O pessoal operacional deve ter um conhecimento profundo dos principios
gerais de ciberseguranca e das tecnologias avangadas utilizadas no robd UR.

* Devem serimplementadas medidas de seguranga fisica para permitir que
apenas o pessoal autorizado tenha acesso fisico ao robé.

* Deve haver um controlo adequado de todos os pontos de acesso. Por
exemplo: fechaduras nas portas, sistemas de cartdes, controlo do acesso
fisico em geral.

é AVISO
A ligacao do robd a uma rede que nao esteja devidamente protegida
pode introduzir riscos de seguranca e protecao.

* Ligue o robd apenas a uma rede fidvel e devidamente

protegida.
Requisitos de * Apenas os dispositivos de confianca devem ser ligados a rede local.
configuragéo de * N&o pode haver ligagdes de entrada de redes adjacentes ao robd.
rede L , R - .
* As ligagbes de saida do robd devem ser restringidas para permitir o menor
conjunto relevante de portas, protocolos e enderecos especificos.
* So6 podem ser utilizados URCaps e scripts magicos de parceiros de confianga,
e s0 apos verificada a sua autenticidade e integridade
Requisitos de * Altere a palavra-passe predefinida para uma palavra-passe nova e forte.
segurancga da * Desativar os "ficheiros magicos" quando n&o s3o utilizados ativamente
configuragéo do (PolyScope 5).
robo

* Desativar o acesso SSH quando nao for necessario. Preferir a autenticagao
baseada em chave a autenticagdo baseada em palavra-passe

* Definir a firewall do robd para as definigées utilizaveis mais restritivas e
desativar todas as interfaces e servigos néo utilizados, fechar portas e restringir
enderecos IP
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9.3. Orientacdes para o reforco da ciberseguranca

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

* Antes de ligar o robd a qualquer rede, altere sempre a palavra-passe
predefinida para uma palavra-passe forte.

AVISO
N&o pode recuperar ou repor uma palavra-passe esquecida
ou perdida.

* Guarde todas as palavras-passe de forma segura.

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

* Algumas interfaces de comunicag¢édo ndo dispdem de um método de
autenticacdo e de encriptacdo das comunicacgdes. Trata-se de um risco para a
seguranca. Considere medidas de mitigagdo adequadas, com base na sua
avaliagdo da ameaca a ciberseguranca.

* O tunel SSH (reencaminhamento de porta local) deve ser utilizado para aceder
as interfaces do robd a partir de outros dispositivos, se a ligagéo atravessar o
limite da zona de confiancga.

* Remova os dados confidenciais do rob6 antes de desativa-lo. Preste atencao
especial aos URCaps e aos dados na pasta do programa.

* Para garantir a remocao segura de dados altamente sensiveis, limpe ou
destrua o cartdo SD com seguranca.

Para obter informacdes sobre como definir uma palavra-passe de administrador e o
reencaminhamento de portas locais, consulte o Menu Hamburger.
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9.4. Palavras-passe

Description Pode criar e gerir diferentes tipos de palavra-passe no PolyScope. E necessario
definir uma palavra-passe inicial para aceder a todas as definigées de seguranga. Os
seguintes tipos de palavra-passe sao descritos abaixo:

*  Administrador

* Operacional

9.5. Definicoes de palavra-passe

Para definiruma Vocé deve definir uma senha para Desbloquear todas as configuragdes de seguranga
palavra-passe que compdéem a Configuragao de Seguranca. Se ndo houver nenhuma senha de
seguranca ativada, vocé sera solicitado a configura-la.

1. No canto direito do cabegalho do PolyScope, prima o menu Hamburger e
selecione Definigdes.

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 definicdes de Seguranca
novamente ou simplesmente navegue para um ecra fora do menu Seguranga.

Bloquear
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9.6. Palavra-passe de administrador

Description Utilizar a palavra-passe de administrador (Admin) para alterar a configuragéo de
seguranga do sistema, incluindo o acesso a rede.
A palavra-passe Admin é igual a palavra-passe utilizada para a conta de utilizador raiz
no sistema Linux em execugao no robd, que pode ser necessaria em alguns casos de
utilizacdo da rede, tais como SSH ou SFTP.

Q AVISO
N&o pode recuperar uma palavra-passe de administrador perdida.

* Execute as etapas apropriadas para garantir que a sua
palavra-passe de administrador ndo se perca.

RE 2 +QAH

Palavra-passe de administrador
\/ Palavra-passe

Administrador A Palavra-passe de administrador permite mudar as definicoes de seguranca do sistema

sl Senha atual
Seguranga

> sistema Nova palavra-passe

> Seguranca

Confirmar a nova palavra-passe

A palavra-passe deve ter pelo menos 8 caracteres!

, Néo se esquega de arranjar forma de relembrar a sua palavra-passe, Uma vez que néo hé forma de recuperar uma
* palavra-passe de administrador perdidal

_ o Escolha as permissoes das paginas do sistema em Seguranca > Permissoes

O Normal —

Velocidade 100%

Para definir a No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione Definicdes.
administragdo de

palavra-passe

Em Palavra-passe, tocar em Administrador.

Debaixo de Palavra-passe atual, coloque a palavra-passe padréo: easybot.

A

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.

Seguranca A palavra-passe de segurang¢a impede a modifica¢do ndo autorizada das defini¢cdes de
seguranga.
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9.7. Palavra-passe operacional

Description A Palavra-passe do Modo Operacional, ou palavra-passe do modo, cria duas func¢des
de utilizador diferentes no PolyScope:

* Manual

* Automatico
Quando a palavra-passe do modo estéa definida, os programas e instalages apenas
podem ser criados e editados no modo Manual. O modo automatico s6 permite ao

operador carregar programas pré-fabricados. Uma vez definida a palavra-passe,
aparece um novo icone de Modo no Cabecalho.

A mudancga de modos operacionais, de Manual para Automatico e de Automatico para
Manual, causa com que o PolyScope solicite a nova palavra-passe.

RE 24 Q2H

Senha do Modo Operacional

V Palavra-passe 4
pelvra-passe do mod operacionalaia um lembretede pal passe 30 kernar enire 03 Modos aLkomcco o

- I
Administrador [t L " ) ) - )

No Modo Automético, os utilizadores ficam restritos aos separadores Executar, Inicializar, Mover, |/O e Registar
Modo Senha atual

Seguranga

> Seguranca
Confirmar a nova palavra-passe

_ Limpar palavra-passe

@ v — 000 @

Velocidade 100%

—

Para definir a No Cabecalho, toque no icone do menu Hamburger e selecione Definigdes.
Palavra-passe do

Modo

n

Em Palavra-passe, tocar em Modo.
Debaixo de Nova palavra-passe, crie uma nova palavra-passe.

Criar uma palavra-passe forte e secreta garante a melhor seguranca para o seu
sistema.

4. Debaixo de Confirmar nova palavra-passe, crie uma nova palavra-passe.

Toque em Aplicar para confirmar a alteragdo da sua palavra-passe.
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10. Redes de comunicacao
10.1. Fieldbus

Description Pode utilizar as opg¢des Fieldbus, para definir e configurar a familia de protocolos de
rede de computadores industriais, utilizados para o controlo distribuido em tempo real
aceite pelo PolyScope:

* MODBUS

* Ethernet/IP
* PROFINET
* PROFlIsafe
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10. Redes de comunicacao

10.2. MODBUS

Description

Recarregar

Adicionar
unidade

Eliminar unidade

Definir IP da
unidade

Modo sequencial

Adicionar sinal

Aqui, os sinais do cliente MODBUS (mestre) podem ser configurados. Conexdes com
servidores MODBUS (ou escravos) em enderecos IP especificados podem ser criadas
com sinais de entrada/saida (registradores ou digitais). Cada sinal tem um nome unico
para que possa ser usado em programas.

Endereco 1P 10002 [ Modo sequencial

Tho Endereso  Nome Valor.

° [ 5 moosusa - [ur |
Frea

1o 2110w Endereso Secundiro do Mopavs | 255

osta (msl; -, Tempo limite; 0, Sollcltages fahou: 0, Avg. resp. f: =

@ [rotada vigia ~|| s mopsus.2 e

ia M1 10 v | Endereco Secundrio do MODBUS[ 255

e, Tempo imiter 0,

itacdes falhow: O, Avg. resp. f: -

Pressione este botdo para atualizar todas as ligacdes MODBUS. A atualizagao
desconecta todas as unidades modbus e as conecta novamente. Todas as estatisticas
estdo limpas.

Pressione este botao para adicionar uma nova unidade MODBUS.

Pressione este botao para excluir a unidade MODBUS e todos os sinais nessa
unidade.

Aqui € mostrado o endereco IP da unidade MODBUS. Pressione o botéo para altera-lo.

Disponivel apenas quando Mostrar op¢ées avangadas esta selecionado. Selecionar
esta caixa de verificagdo forca o cliente modbus a esperar por uma resposta antes de
enviar o préximo pedido. Este modo € exigido por algumas unidades fieldbus. Ativar
esta opcao pode ajudar quando ha varios sinais e 0 aumento da frequéncia de
solicitag&o resulta em desconexdes de sinal.

A frequéncia real do sinal pode ser menor do que a solicitada 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 suspensa Frequéncia .

Pressione este botdo para adicionar um sinal a unidade MODBUS correspondente.
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Eliminar sinal

Definir o tipo de
sinal

Definir enderego
do sinal

Definir nome do
sinal

Valor do sinal

Pressione este botao para excluir um sinal MODBUS da unidade MODBUS
correspondente.

Use este menu suspenso para escolher o tipo de sinal.
Os tipos disponiveis sao:

Uma entrada digital (bobina) € uma quantidade de um bit que é
Entrada lida da unidade MODBUS na bobina especificada no campo
digital de endereco do sinal. O codigo de funcao 0x02 (Ler Entradas
Discretas) é usado.

Uma saida digital (bobina) € uma quantidade de um bit que
pode ser definida como alta ou baixa. Antes de o valor desta
saida ter sido definido pelo utilizador, o valor ¢ lido a partir da
unidade MODBUS remota. Isso significa que o cédigo de
Saida digital | fungdo 0x01 (Read Coils) é usado. Quando a saida foi definida
por um programa de robd ou pressionando o botado set signal
value , o cédigo de fungdo 0x05 (Write Single Coil) € usado em
diante.

Uma entrada de registro € uma quantidade de 16 bits lida a
Cadastrar partir do enderego especificado no campo de endereco. E
entrada utilizado o cadigo de funcao 0x04 (Read Input Registers).

Uma saida de registo € uma quantidade de 16 bits que pode
ser definida pelo utilizador. Antes que o valor do registrador
seja definido, o valor dele é lido a partir da unidade MODBUS
remota. Isso significa que o cédigo de funcao 0x03 (Read
Holding Registers) é usado. Quando a saida foi definida por
um programa de robd ou especificando um valor de sinal no
campo set signal value , o codigo de fungdo 0x06 (Write
Single Register) € usado para definir o valor na unidade
MODBUS remota.

Cadastrar
saida

Este campo mostra o enderego no servidor MODBUS remoto. Use o teclado no ecra
para escolher um endereco diferente. Enderecos validos dependem do fabricante e da
configuragéo da unidade MODBUS remota.

Usando o teclado virtual, o utilizador pode dar um nome ao sinal. Este nome é usado
quando o sinal € usado em programas.

Aqui, o valor atual do sinal € mostrado. Para sinais de registro, o valor & expresso como
um numero inteiro sem sinal. Para sinais de saida, o valor de sinal desejado pode ser
definido usando o botdo. Novamente, para uma saida de registro, o valor a ser gravado
na unidade deve ser fornecido como um numero inteiro sem sinal.
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Status de Este icone mostra se o sinal pode ser lido/gravado corretamente (verde) ou se a
conectividade do unidade responde de forma inesperada ou nao esta acessivel (cinza). Se uma resposta
sinal de excecao MODBUS for recebida, o cddigo de resposta sera exibido. As respostas de

Excegcao MODBUS-TCP séo:

FUNCAO ILEGAL (0x01) O cédigo de fungao recebido na
consulta ndo é uma agéo permitida para o servidor (ou escravo).
ENDEREGCO DE DADOS ILEGAL (0x02) O codigo de fungao
recebido na consulta ndo é uma ac¢do permitida para o servidor
E2 (ou escravo), verifique se 0 endereco de sinal inserido
corresponde a configuragao do servidor MODBUS remoto.
VALOR DE DADOS ILEGAL (0x03) Um valor contido no campo
de dados de consulta ndo é um valor permitido para o servidor
E3 (escravo), verifique se o valor do sinal inserido é valido para o
endereco especificado no servidor MODBUS remoto.

FALHA DO DISPOSITIVO ESCRAVO (0x04) Ocorreu um erro
E4 irrecuperavel enquanto o servidor (ou escravo) tentava executar
a acao solicitada.

RECONHECA (0x05) Uso especializado em conjunto com

E5 comandos de programacgao enviados para a unidade MODBUS
remota.

DISPOSITIVO ESCRAVO OCUPADO (0x06) Uso especializado
em conjunto com comandos de programacao enviados para a
unidade MODBUS remota, o escravo (servidor) ndo é capaz de
responder agora.

E1

E6

Mostrar opgdes Esta caixa de sele¢cdo mostra/oculta as op¢des avangadas para cada sinal.
avancadas
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Opcoes
Avancadas

Este menu pode ser usado para alterar a frequéncia de atualizagao
do sinal. Isso significa a frequéncia com que as solicitagdes sao

Frequéncia enviadas para a unidade MODBUS remota para ler ou gravar o
de valor do sinal. Quando a frequéncia € definida como 0, entdo as
Atualizagéo solicitagbes modbus sao iniciadas sob demanda usando uma
fungéo de script modbus_get_signal_status, modbus_set _output
registere modbus_set _output_signal .
Este campo de texto pode ser usado para definir um enderecgo
escravo especifico para as solicitagdes correspondentes a um
Endereco do | sinal especifico. O valor deve estar no intervalo 0-255, ambos
Escravo incluidos, e o padrao é 255. Se vocé alterar esse valor,

recomenda-se consultar o manual do dispositivo MODBUS remoto
para verificar sua funcionalidade ao alterar o enderecgo escravo.

Contagem de

Numero de vezes que a ligagao TCP foi fechada e ligada

reconexao novamente.
Estado da L
L Estado da ligagédo TCP.
ligagdo
Tempo de Tempo entre a solicitacdo modbus enviada e a resposta recebida -
resposta [ms] | isso € atualizado apenas quando a comunicagao esta ativa.
Erros de . . . .
Numero de pacotes recebidos que continham erros (ou seja,
pacote comprimento invalido, dados ausentes, erro de soquete TCP)
Modbus P ’ ’ q '
Tempos Numero de solicitagdes modbus que n&o obtiveram resposta.
limite
. Numero de pacotes que ndo puderam ser enviados devido ao
Os pedidos L, .p 9 P
status invélido do soquete.
falharam
A frequéncia média das atualiza¢des de status do sinal do cliente
Freq. real (mestre). Este valor é recalculado cada vez que o sinal recebe uma

resposta do servidor (ou escravo).

Todos os contadores contam até 65535 e, em seguida, voltam a 0.
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10.3. EtherNet/IP

Description EtherNet/IP € um protocolo de rede que permite a conex&o do robd a um dispositivo
de scanner EtherNet/IP industrial.
Se aligacao estiver ativada, pode selecionar a agdo que ocorre quando um programa
perde a ligagao ao dispositivo de digitalizagdo EtherNet/IP.
Essas acc¢des sao:

O PolyScope ignora a perda da conexao EtherNet/IP e o
Nenhum X ~

programa continua em execucgao.

O PolyScope pausa o programa atual. O programa retoma de
Pausa onde parou.
Parar O PolyScope interrompe o programa atual.

10.4. PROFINET

Description
PROFINET é um protocolo de rede que ativa ou desativa a ligagdo do rob6é a um 10-
Controller PROFINET industrial.
Se aligagao estiver ativada, pode selecionar a agao que ocorre quando um programa
perde a ligacdo PROFINET IO-Controller.
Essas acc¢des séo:

Nenhum PonScope ignora a perda da ligagdo PROFINET e o programa
continua a ser executado.
O PolyScope pausa o programa atual. O programa retoma de
Pausa onde parou.
Parar O PolyScope interrompe o programa atual.

Se a ferramenta de engenharia PROFINET (por exemplo, portal TIA) emitir um sinal
DCP Flash para o dispositivo PROFINET ou PROFIsafe do rob6, € mostrado um pop-
up no PolyScope.
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10.5. PROFlsafe

Description

O protocolo de rede PROFIsafe (implementado na versao 2.6.1) permite que o robd
comunique com um PLC de seguranga segundo a norma ISO 13849, requisitos Cat 3
PLd. O robd transmite informac¢éo do estado de seguranga para um PLC de
seguranca, que depois recebe informacgao para disparar fungdes relacionadas com a
segurangca, tais como: paragem de emergéncia ou entrar no modo reduzido.

A interface PROFIsafe fornece uma alternativa segura e baseada em rede para
conectar os fios aos pinos de E/S de seguranca da caixa de controle do robé.

O PROFIsafe s6 esta disponivel em robds que possuem uma licenga 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 de robo e ficheiros de licenca URCap para obter informacgdes sobre
o registo do robé e a ativagéo da licenca.

Opcdes Uma mensagem de controle recebida do PLC de seguranga contém as informacdes na
Avancgadas tabela abaixo.

Sinal Description

E-Stop por - .

. PP Asserte a parada de emergéncia do sistema.
sistema
Parada de '

Afirma a parada de salvaguarda.

salvaguarda
Redefinir Reinicia o estado de parada de salvaguarda (na transigao de
parada DE baixo para alto no modo automatico) se a entrada de parada

salvaguarda de salvaguarda for apagada de anteméo.

Afirma a parada de salvaguarda se o robd estiver operando
no modo Automatico.
A parada automética de salvaguarda sé deve ser usada

Parada de . . L .
quando um Dispositivo de Ativacao de 3 Posicdes (3PE)
salvaguarda . i . . .
L estiver configurado. Se nenhum Dispositivo 3PE estiver
automatica '
configurado, a parada de salvaguarda atua
automaticamente como uma entrada de parada de
salvaguarda normal.
Redefinir Reinicia o estado automatico de parada de salvaguarda (na
parada DE transicao de baixo para alto quando no modo automatico) se
salvaguarda as entradas automaticas de parada de salvaguarda forem
automatica apagadas de antemé&o.
Modo . I .
. Ativa os limites de seguran¢a do modo Reduzido.
Reduzido
Ativa o modo operacional manual ou automatico. Se a
Modo configuracao de seguranca "Sele¢do do modo operacional
operacional via PROFIsafe" estiver desativada, este campo deve ser

omitido da mensagem de controle PROFIsafe.
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Opcoes Uma mensagem de status enviada ao PLC de seguranca contém as informacdes na
Avancgadas tabela abaixo.

Sinal Description

O robb esta executando, ou concluiu, uma parada de

Pare, gato. 0 segurancga da categoria 0; Uma parada forgada pela
remocao imediata de energia para o brago e os motores.

O robb esta executando, ou concluiu, uma parada de
segurancga da categoria 1; Uma parada controlada apés a
qual os motores sdo deixados em um estado desligado com
os freios acionados.

O robb esta executando, ou concluiu, uma parada de

Pare, gato. 2 seguranca da categoria 2; Uma parada controlada apés a
qual os motores sdo deixados no estado ligado.

O robb esta parado porque o sistema de seguranga nao
cumpriu os limites de seguranga atualmente definidos.

O robd esta parado devido a um erro excepcional
inesperado no sistema de seguranca.

O robd esta parado devido a uma das seguintes condigdes:

Pare, gato. 1

Violagao

Falha

* um PLC de segurancga conectado via PROFIsafe
afirmou o nivel do sistema de parada de emergéncia.

Parada de * um modulo IMMI conectado a caixa de controle
emergéncia afirmou uma parada de emergéncia de nivel de

por sistema sistema.

* uma unidade conectada a entrada de segurancga
configuravel de parada de emergéncia do sistema da
caixa de controle afirmou a parada de emergéncia de
nivel de sistema.

O robd esta parado devido a uma das seguintes condigoes:

* O botao de parada de emergéncia do Teach Pendant
€ pressionado.

Parada de
emergéncia
por robd * Foi premido um botdo de paragem de emergéncia
ligado a entrada de segurancga nao configuravel de
paragem de emergéncia do robd da caixa de controlo.

O robb esta parado devido a uma das seguintes condigoes:

* Um PLC de seguranca conectado via PROFIsafe
afirmou a parada de salvaguarda.

* Uma unidade conectada a entrada nao configuravel
de parada de salvaguarda da caixa de controle
afirmou a parada de salvaguarda.

* Uma unidade conectada a entrada de seguranca
configuravel da parada de salvaguarda da caixa de
controle afirmou a parada de salvaguarda.

Parada de
salvaguarda

O sinal segue a semantica de redefinicdo de salvaguarda.
Uma funcionalidade de redefinicdo de parada de
salvaguarda configurada deve ser usada para redefinir este
sinal.

O PROFIsafe implica o uso da funcionalidade de redefinicao
de salvaguarda.
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Opcoes
Avancadas

Sinal Description

O robd esta parado porque esta operando no modo
Automatico e devido a uma das seguintes condigdes:

* Um PLC de seguranca conectado via PROFIsafe
afirmou a parada de salvaguarda automatica.

* Uma unidade conectada a uma entrada de segurancga
configuravel automaticamente de parada de

Parada de . .
| q salvaguarda da caixa de controle afirmou a parada
salvaguarda automatica de salvaguarda.
automatica
O sinal segue a semantica de redefini¢cdo de salvaguarda.
Uma funcionalidade de redefini¢do de parada de
salvaguarda configurada deve ser usada para redefinir este
sinal
O PROFiIsafe implica o uso da funcionalidade de redefinicdo
de salvaguarda
O robd esta parado porque esta operando no modo Manual
e devido a uma das seguintes condi¢des:
* Estd ausarum TP 3PE e nenhum dos botdes esta na
Parada 3PE posi¢do do meio.

* Um dispositivo de habilitagdo de 3 posicdes
conectado a uma entrada de seguranga configuravel
da caixa de controle afirmou a parada 3PE.

Modo Indicagdo do modo operacional atual do robd.
, Este modo pode ser: Desativado (0), Automatico (1) ou
operacional
Manual (2).
Modo Os limites de seguranca do modo reduzido estdo atualmente
Reduzido ativos.
Limite ativo O conjunto ativo de limites de segurancga.
definido Isso pode ser: Normal (0), Reduzido (1) ou Recuperagéo (2).
R O robd esta em movimento. Se alguma junta se mover a
Rob6 em . . A .
) uma velocidade de 0.02 rad/s ou superior, o robd considera-
movimento .
se em movimento.
Posicao de O robd esta em repouso (o robé ndo se move) e na posi¢ao
casa segura definida como a Posi¢ao Inicial Segura.
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Configurar o
PROFIsafe

Ativacéo do
PROFIsafe

A configuracédo do PROFIsafe esta relacionada a programacao do PLC de seguranca,
mas requer uma configuragdo minima do robd.

1. Conecte o robd a uma rede confiavel que acessa um PLC compativel com a
seguranga.

2. No PolyScope, no Cabecalho, toque em Instalagéo.

Toque em Seguranca, selecione PROFIsafe e configure conforme necessario.

W Seguranca
() Ativar PROF|safe]

Limites do
Rob&

Configurac&o v
Limites das
i Enderego da fonte (o]
Planos Endereco do destino 0
A Posicéo da
! Ferramenta Modo de Controlo Operacional
Diregao da
ferramenta
E/S
Hardware
PROFIsafe
Posicéao
inicial segura
Trés Posicbes
> Fieldbus
> URCaps

—f I
O ———— M 000 @

1. Digite a senha de segurancga do robo e toque em Desbloquear.
Utilize o botao interruptor para ativar o PROFIsafe.

Insira um enderecgo de origem e um endereco de destino nas caixas
correspondentes.

Esses enderecos sdo numeros arbitrarios usados pelo robd e pelo PLC de
seguranca para identificar um ao outro.

4. Vocé pode alternar o Modo Operacional de Controle para a posigéo ON se
quiser que o PROFIsafe controle o modo operacional do rob6.

Apenas uma fonte pode controlar o modo operacional do robd. Portanto, outras
fontes de sele¢do de modo sao desativadas quando a sele¢dao de modo
operacional via PROFIsafe esta ativada.

O robé estd agora configurado para se comunicar com um PLC de seguranca.
Nao pode libertar os travoes do rob6 se o PLC nao estiver a responder ou se estiver
mal configurado.

10.6. UR Connect
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Description

O URCap UR Connect vem pré-instalado com o software 5.19 PolyScope 5.
Para garantir o funcionamento correto, existem alguns pré-requisitos adicionais que
devem ser instalados.

Para mais informacgoes, consulte a documentagdo URCap.
Guia de instalacdo e do utilizador de UR Connect

Para obter mais informacoes sobre o produto, aceda aqui: https://www.universal-
robots.com/optimization-services/ur-connect/

Instalar UR Connect Para instalar UR Connect, siga os passos abaixo:

Ativar UR
Connect

Atualizagédo do
URCap do UR
Connect

1. Aceder ao separador Instalagéao.

2. Clique no separador URCaps no lado esquerdo do ecra.
3. Prima Instalar para iniciar a instalagdo dos pré-requisitos.
4

Siga os passos indicados no ecra.

O UR Connect URCap precisa de ser emparelhado com o myUR para enviar dados
para o MyUR.
Para mais informacgdes, consulte a documentagdo MyUR no UR Connect.

Pode encontrar as URCaps no separador Instalagéo.

1.
2.
3.
4

. Agora pode transferir, ignorar ou atrasar a atualizacao.

Aceder ao separador Instalacéo.
Clique no separador URCaps no lado esquerdo do ecra.

Prima o botao Verificar atualizagoées no canto inferior direito.

a. Se atrasar ou rejeitar, a atualizagao so6 sera feita quando houver uma
nova versao.

Siga os passos de atualizagao.

Reinicie o PolyScope quando a atualizagao for concluida.

AVISO
Ainda pode atualizar o UR Connect, mesmo que NAO esteja

instalado.
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11. Eventos de emergéncia

Description

Siga as instrugdes aqui contidas para lidar com emergéncias, como a ativagao da
paragem de emergéncia utilizando o botédo de pressao vermelho. Esta secgéao
também descreve como mover manualmente o sistema sem energia.

11.1. Parada de Emergéncia

Descricdo

A Paragem de Emergéncia ou E-stop € o botdo de pressao vermelho localizado no
Teach Pendant. Prima o botao de paragem de emergéncia para parar todos os
movimentos do robd. A ativagdo 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 sdo medidas de protecdo complementares que nao se destinam a evitar
ferimentos. A avaliagéo de risco da aplicagao do robd determina se sdo necessarios
botdes de paragem de emergéncia adicionais. A fun¢do de paragem de emergéncia e
o dispositivo de acionamento devem estar em conformidade com a norma ISO 13850.
Apés a ativagdo de uma paragem de emergéncia, o botdo de pressao fica bloqueado
nessa posicao. Como tal, cada vez que uma paragem de emergéncia € ativada, deve
ser reposta manualmente no botéo de presséo que iniciou a paragem.

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

Para repor o botdo de paragem de emergéncia
1. Segure o botao de pressao e rode no sentido dos ponteiros do reldgio até o
fecho se soltar.

Deve sentir quando o fecho desbloqueia, indicando que o botédo de pressao
esta reposto.

2. Depois de repor a paragem de emergéncia, restabelec¢a a alimentag¢ao do robd
e retome a operagao.
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11.2. Movimento sem forca motriz

Descrigdo

No caso improvavel de emergéncia, quando a alimentacao do robd & impossivel ou
indesejavel, pode utilizar o retrocesso forgado para mover o brago do robd.

Para executar a conducéo inversa forcada, tem de empurrar ou puxar o brago do robd
com forga para mover a articulagdo. Cada travao de junta tem uma embraiagem de
friccdo que permite 0 movimento durante um binario forgado elevado.

A conducéo forgada para tras exige uma forga elevada e nao pode ser efetuada por
uma so6 pessoa. Em situagdes de aperto, sdo necessarias duas ou mais pessoas para
efetuar o retrocesso forcado. Em algumas situacgdes, sdo necessarias duas ou mais
pessoas para desmontar o brago do robd.

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

Q AVISO: ELETRICIDADE
Os perigos e riscos elétricos, devido a quebra ou queda do braco do

robdé sem apoio, podem causar ferimentos ou morte.

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

AVISO

A deslocagdao manual do brago do robd destina-se apenas a
situacdes urgentes de emergéncia e de assisténcia. O movimento
desnecessario do brago do rob6 pode provocar danos materiais.

* N&o mova a articulagao mais de 160 graus, para garantir que
0 robd consegue encontrar a sua posicao fisica original.

* N&o mover a articulagdo mais do que o0 necessario.
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11.3. Modos

Description

Mudanca de
modo

Pode aceder e ativar diferentes modos utilizando o Teach Pendant ou o Servidor do
Painel. Se estiver integrado um seletor de modo externo, este controla os modos - néo
o PolyScope ou o Servidor do Painel.

Modo Automatico Uma vez ativado, o robd sé pode executar um programa de tarefas
predefinidas. Vocé nao pode modificar ou salvar programas e instalagoes.

Modo Manual Uma vez ativado, pode programar o robd. Vocé pode modificar e salvar
programas e instalagdes.

Pode ser usado o modo manual de alta velocidade. Permite que tanto a velocidade da
ferramenta como a velocidade do cotovelo excedam temporariamente os 250 mm/s
enquanto a func¢ao hold-to-run é utilizada.

Hold-to-run é realizado por contacto continuo com o Controlo Deslizante de
Velocidade.

O robd executa uma Paragem de Seguranga no modo Manual, se um Dispositivo de
Ativacao de Trés Posicdes estiver configurado e for libertado (ndo premido), ou se
estiver totalmente comprimido.

Alternar entre o modo Automatico para o modo Manual requer que o Dispositivo de
Ativacao de Trés Posi¢oes seja totalmente liberado e pressionado novamente para
permitir que o robd se mova.

Quando utilizar o Modo Manual de Alta Velocidade, utilize os limites da articulagéo de
seguranca (ver limites da articulagdo) ou os planos de seguranca (ver Planos de
Segurancga) para restringir o espaco de movimentagao do robd.

Conducao Livre X *
Mover rob6é com setas na guia Mover X *
Editar & salvar a instalagdo do programa & | x

Reduzir

Executar Programas .
9 velocidade**

Iniciar programa a partir do no selecionado | x

*Apenas quando ndo esta configurado um dispositivo de ativagéo de trés posicoes.
** Se estiver configurado um dispositivo de ativagao de trés posigoes, o robd
funciona a velocidade reduzida manual, a menos que o modo manual de alta
velocidade esteja ativado.
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Aviso ao mudar o
modo AVISO
* Alguns tamanhos de robd UR podem n&o estar equipados com

um dispositivo de ativagao de trés posicoes. Se a avaliagado de
risco exigir o dispositivo de ativagao, deve ser utilizado
um Teach Pendant 3PE.

é AVISO
* Quaisquer protegdes suspensas devem ser devolvidas a
funcionalidade completa antes de selecionar o Modo
Automatico.

* Sempre que possivel, 0 modo manual s6 deve ser utilizado
com todas as pessoas fora do espaco protegido.

* Se for utilizado um seletor de modo externo, deve ser colocado
fora do espaco protegido.

* Ninguém deve entrar ou estar no espaco protegido em modo
automatico, exceto se for utilizada uma protecdo ou se a
aplicacao de colaboracéo for validada para limitagédo de
poténcia e forga (PFL).

Para alternar os 1. No Cabecalho, selecione o icone do perfil.
modos: PolyScope * Automatic indica que o modo operacional do robé esta definido como
Automatico.
* Manual indica que o modo operacional do robd esta definido como
Manual.
Usando o servidor do painel 1. Conecte-se ao servidor do Painel.

2. Use os comandos Definir Modo Operacional .
* Definir Modo Operacional Automatico
* Definir Manual do Modo Operacional

* Limpar Modo Operacional

Dispositivo de Quando é utilizado um Dispositivo de Ativacdo de Trés Posigdes e o robd esta no
Ativagdo de Trés Modo Manual, o movimento requer que se pressione o Dispositivo de Ativacdo de
Posigdes Trés PosicOes para a posi¢ao central. O dispositivo de ativagéo de trés posi¢cdes ndo

tem efeito no modo automatico.

Recomenda-se a utilizacdo de um Teach Pendant 3PE para a programacao. Se outra
pessoa puder estar no espaco protegido quando no Modo Manual, pode ser integrado
e configurado um dispositivo adicional para a utilizagdo da pessoa adicional.
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11.3.1. Modo de Recuperacéao

Descrigdo

Limites de
segurancga do
modo de
recuperagao

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

N&o é possivel executar programas para o robd quando a recuperagao esta ativada,
mas o brago do robd pode ser movido manualmente para tras dentro dos limites
utilizando o Freedrive, ou utilizando o separador Move no PolyScope. (ver Manual da
Parte Il do PolyScope)

Funcgao de segurancga Limites

Limite de Velocidade da Articulagao 30°/s
Limite de velocidade 250 mm/s
Limite de Forga 100N
Limite de Impulso 10 kg m/s
Limitacdo de Corrente 80W

O sistema de seguranca emite uma Categoria de Parada 0 se uma violagao desses
limites aparecer.

é AVISO
Deixar de ter cuidado ao mover o brago do rob6é em recuperagao
pode levar a situagdes perigosas.

* Tenha cuidado ao mover o brago do rob6 para tras dentro dos
limites, pois os limites para as posi¢ées das juntas, os planos
de seguranca e a orientagao da ferramenta/efetor final estéo
todos desativados na recuperacao.

11.3.2. Operacao reversa

Description

O Backdrive € um Modo Manual utilizado para forgar articulacdes especificas para
uma posigao desejada, sem libertar todos os travdes do brago do robd.

Isto é por vezes necessario se o braco do robd estiver proximo da coliséo € as
vibragdes inerentes a um reinicio completo ndo forem desejadas.

As articulagdes do robd oferecem resisténcia durante o movimento quando o
Backdrive esta a ser utilizado.

Pode utilizar qualquer uma das seguintes sequéncias para ativar o Backdrive:
* Teach Pendant 3PE
* Dispositivo/switch 3PE

* Conducao livre no robd
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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
articulagdo desejada para mover o braco do robé.
Enquanto se mantiver uma pressao ligeira no botao 3PE, o Backdrive é
ativado, permitindo que o brago se mova.

Dispositivo/switch Para utilizar um dispositivo/switch 3PE para fazer o brago do rob6 funcionar em
3PE backdrive.

1. No ecra de Inicializagao, 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 botdo 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 pressao significativa para libertar o travdo numa
articulacao desejada para mover o braco do robé.
Enquanto se mantiver a pressao no dispositivo/interrutor 3PE e no botdo 3PE
TP, o Backdrive é ativado, permitindo que o brago se mova.

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

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

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

3. Agora é possivel aplicar uma presséo significativa para libertar o travao numa
articulagao desejada para mover o brago do robd.
Enquanto a fixagao for mantida no Freedrive no robd, o Backdrive € ativado,
permitindo que o brago se mova.
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Inspecao do Backdrive

Description Se o robd estiver perto de colidir com algo, pode utilizar o Backdrive para mover o
brago do robd para uma posi¢ao segura antes de inicializar.

Teach Pendant 3PE
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Ativar Backdrive

Configuragdes de
seguranga

Entradas e
saidas de
seguranga
adicionais ainda
estdo a funcionar

1. Pressione ON para ligar a energia. O estado muda para Robd Ativo

Robot Status

@ o0 O

Power Booting Robot Brake Robot
on Complete Active Release Operational

| @ START @ OFF

? Warning! Stand clear of the robot when starting it!

Payload Robot

1 Active Payload & used to temporarily ovenwrite the Instaliation Payload,

Active Payload Installation Payload I_,
T 0.0 :

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

Robot Status

BACKDRIVE

Payload Robot

1 Active Payload is used to temporarily ovemwrite the installation Payload.

Active Payload Installation Payload

[ ok 0.00 kg

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

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

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

Verifique se os parametros de segurancga do robd estao em conformidade com a
avaliagao de risco da instalagdo do robd.

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

Descrigdo

Aviso:
Elevacéo

Isencdo de
responsabilidade

Transporte o robd apenas na sua embalagem original. Guarde a embalagem em local
seco se quiser transportar o robd posteriormente.

Quando mover o robd da embalagem para o espaco de instalagdo, segure ambos os

tubos do brago do robd ao mesmo tempo. Mantenha o robd no lugar até que todos os
parafusos de fixacdo estejam bem apertados na base do robd.

Levante a caixa de controlo pela alga.

A

AVISO

A utilizagao de técnicas de elevagao incorretas ou de equipamento de
elevacao inadequado pode provocar ferimentos.

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

Utilize equipamento de elevacéo adequado.

Todas as diretrizes regionais e nacionais de elevagdo devem
ser seguidas.

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

AVISO

Se o rob6 estiver anexado a uma aplicagéo/instalagéo 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 rob6 for transportado anexado a uma
aplicagao/instalagéo de terceiros, siga as recomendacdes
para o transporte do robd sem a embalagem de transporte
original.

A Universal Robots nao se responsabiliza por nenhum dano causado pelo transporte
do equipamento.
Pode consultar as recomendacgdes para o transporte sem embalagem em:
myur.universal-robots.com/manuals
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12. Transporte

Descrigdo

Transporte

Universal Robots recomenda sempre o transporte do rob6 na sua embalagem

original.

Estas recomendacdes destinam-se a reduzir as vibragdes indesejadas nas
articulacdes e nos sistemas de travagem e a reduzir a rotagédo das articulagdes.
Se o robd for transportado sem a sua embalagem original, consulte as seguintes

orientagoes:

* Dobrar o rob6 o mais possivel - ndo transportar o robd na posicao de

singularidade.

* Deslocar o centro de gravidade do robé o mais préximo possivel da base.

* Fixar cada tubo a uma superficie solida em dois pontos diferentes do tubo.

* Fixar rigidamente em 3 eixos qualquer dispositivo de acgao final ligado.

Dobrar o robo o mais possivel. @7

Fixar os tubos a uma superficie sélida.
Fixar o efector final fixado em 3 eixos.

ﬂaﬁ
\
N&o transportar estendido.
(posigao de singularidade) \ W
\\
— 0
|
T

12.1. Armazenamento do Teach Pendant

Description

O operador precisa de compreender o que a paragem de
emergéncia no Teach Pendant afeta quando premida. Por
exemplo, pode haver confusdo com a instalagédo de varios robds.
Deve ficar claro se a paragem de emergéncia no Teach Pendant
para toda a instalagcéo ou apenas o robé ligado.

Se houver possibilidade de confusao, guarde o Teach Pendant
para que o botdo de paragem de emergéncia nao fique visivel ou
utilizavel.

UR3e

193

Manual do utilizador



13. Manutencgéo e Conserto UNIVERSAL ROBOTS

13. Manutencao e Conserto

Descrigdo

Segurancga para
manutengao

Aviso

Efetuar qualquer inspecao visual ou das condicdes de funcionamento, em
conformidade com todas as instru¢des de seguranga deste manual.

Realize todos os trabalhos de manutencao, inspecao, calibracdo e reparacéo de
acordo com a versao mais recente do Manual de Servico no site de suporte:
http://www.universal-robots.com/support.

O trabalho de reparacao s6 deve ser feito pela Universal Robots ou por integradores
de sistemas autorizados. Pessoas devidamente treinadas nomeadas pelo cliente
também podem fazer trabalhos de reparacao, desde que sigam o plano de inspec¢éo
delineado no Manual de Servigo. Consulte o Manual de Servico: Capitulo 5 para um
plano de inspecao completo para individuos formados

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

ApOs a manutencgéao e conserto, devem ser realizadas verificagdes para garantir o nivel
de seguranca necessario. As verificacdes devem obedecer aos regulamentos de
seguranca no trabalho nacionais ou regionais validos. Todas as fun¢des de seguranca
devem ser testadas.

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

Quando trabalhar no brago do robd ou na caixa de controle, vocé deve observar os
procedimentos e avisos abaixo.

é AVISO
O ndo cumprimento de qualquer uma das praticas de segurancga
abaixo indicadas pode resultar em ferimentos.

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

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

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

* Evite a entrada de agua e pé no brago do robd ou na Caixa de
Controlo.
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Aviso:
Eletricidade A AVISO: ELETRICIDADE
A desmontagem demasiado rapida da fonte de alimentacdo da Caixa

de Controlo apds a desligar pode provocar ferimentos devido a riscos
elétricos.

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

13.1. Teste do desempenho da paragem

Descricdo Teste periodicamente o desempenho da paragem para determinar se existe
degradacéo.
O aumento dos tempos de paragem pode implicar a alteragéo das instalagdes de
protecao.

Se as fungdes de seguranga do tempo de paragem e/ou da distancia de paragem
forem utilizadas e constituirem a base da estratégia de integracdo, ndo é necessaria
qualquer monitorizacéo ou teste.

13.2. Limpeza e Inspecao do Braco do Rob6

Description Como parte da manutenc¢ao regular, o brago do robé pode ser limpo, segundo as
recomendacdes deste manual e com os requisitos locais.

Limpeza diaria Pode limpar o poé/terra/éleo no brago do robd utilizando um pano e um dos seguintes
agentes de limpeza: Agua, alcool isopropilico, &lcool etilico a 10% ou nafta a 10%. Em
casos raros, podem ser visiveis quantidades muito pequenas de lubrificante na
articulacdo. Isso ndo afeta a funcionalidade, utilizagcao, ou vida util da articulagao.

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

1. Limpe o rob6é com um pano de microfibra torcido duro e alcool isopropilico a
70% (alcool de fricgdo).

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

DO NAO USE LIXIVIA. N&o use lixivia em nenhuma solugao de limpeza diluida.
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Plano de
inspecéo do
brago do robd

A tabela abaixo é uma lista de verificagdo do tipo de inspec¢des recomendadas pela
Universal Robots. Realize inspec¢des regulares, como aconselhado na tabela. As
pecas referenciadas que se encontrem num estado inaceitavel devem ser retificadas
ou substituidas.

Tipo de agéo de inspecao

Mensal Bienal Anual

Verificar os anéis planos

Verificar o cabo do rob6

Verificar a ligagado do cabo do robd

AW N =
< < <
x

Verificar os parafusos de montagem
do brago do rob6 *

‘n
Red

5 Verificar os parafusos de montagem
da ferramenta *

6 Funda redonda F X
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Plano de
inspec¢éo do
brago do robd

@

AVISO

A utilizacao de ar comprimido para limpar o brago do robd pode
danificar os componentes do brago do robd.

* Nunca utilize ar comprimido para limpar o brago do robd.

Eijﬂégggéi;>ms:asi1Nm

\\<$§T:::>M6:1511Nm

M6:7.5x1 Nm
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Plano de 1. Mova o brago do robd para a posi¢cédo ZERO, se for possivel.
inspec¢éo do
brago do robd

n

Desligue e desconecte o cabo de alimentagéo da caixa de controlo.

Inspecione o cabo entre a caixa de controlo e o brago do robd para verificar se
existem danos.

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

5. Verifique se os parafusos de montagem da flange da ferramenta estao
devidamente apertados.

6. Verifique se ha danos ou desgaste nos anéis planos.

* Substitua os anéis planos se estiverem gastos ou danificados.

AVISO
Se for observado qualquer dano num robd dentro do periodo de
garantia, contacte o distribuidor onde o robé foi adquirido.

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

2. Para mover o brago do robd em Freedrive:

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

\
-

B

Botao de alimentacao Botao 3PE

3. Puxe/empurre o brago do robd para uma posicéo horizontal alongada e solte.

o
=
O
®
o

4. Verifique se o brago do robé pode manter a posi¢cdo sem suporte e sem ativar o
Freedrive.
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13.3. Guia Log

Description

Leituras e carga
conjunta

Registo de data

A guia Log exibe informacdes sobre o brago do rob6 e a Caixa de Controle.

Leituras Carga da Articulagao
Temp. do Controlador 24.0 °C o Base oK —s 0.0V 1 A
Tens&o Principal 48,0 vV 1 Ombro oK — 25‘;“35 00V 4 . 3
Poténcia Média do Robo ow 2) Cotovelo oK —rrc 0,0V
Corrente 0,0A 3)Puiso 1 oK —— oov 2z |
Correrte de E/S 0,0 A 4 PUIs0 2 oK = 0,0V
Corrente da Ferramenta 0 mA 5)Pulso 3 oK —nc 0.0V 1 |_ ()
Registro de data
ves [0] [1] [6] 18 & Fenero de e

>

A 2024-12-18 23:31:49.387 Polyscope CoRO

Selecione um evento a partir do Registro de
Data para ver mais informacades.

ONormaI ‘ o ° 0 O simulacéo ()

O painel Leituras exibe as informagdes da Caixa de Controle. O painel de Carga da
Junta exibe informagdes para cada junta do brago do rob6.
Cada junta exibe:

* Temperatura
* Carga
* Estado

* Voltagem

A primeira coluna exibe entradas de log, categorizadas pela gravidade. A segunda
coluna mostra um clipe de papel se houver um Relatério de Erros associado a entrada
de log. As proximas duas colunas exibem a hora de chegada das mensagens e a
origem da mensagem. A Ultima coluna mostra uma breve descri¢cdo da prépria
mensagem.

Algumas mensagens de registo sao concebidas para fornecer mais informagodes que
sao exibidas no lado direito, depois de selecionar a entrada de registo.
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Gravidade da Vocé pode filtrar as mensagens selecionando os botdes de alternancia que
mensagem correspondem a gravidade da entrada de log ou se um anexo esta presente. A tabela a
seguir descreve a gravidade da mensagem.

Fornece informages gerais, como status de um programa,
alteracdes do controlador e verséo do controlador.

Problemas que podem ter ocorrido, mas o sistema conseguiu se
recuperar.

Uma violagdo ocorre se o limite de segurancga for excedido. Isso
4 faz com que o robd execute uma parada classificada de
seguranga.

Uma falha ocorre se houver um erro irrecuperavel no sistema.

o Isso faz com que o robd execute uma parada classificada de
seguranga.

Quando seleciona uma entrada de registo, aparecem informagdes adicionais no lado
direito do ecra. Selecionar o filtro de anexos exibe os anexos de entrada
exclusivamente ou exibe todas as entradas.

Guardar Um relatdrio de status detalhado esta disponivel quando um icone de clipe de papel
relatérios de aparece na linha de registro.
erros

AVISO
O relatério mais antigo € excluido quando um novo é gerado. Apenas
0s cinco relatérios mais recentes sao armazenados.

1. Selecione uma linha de registo e toque no botdo Guardar relatério para guardar
o relatério numa unidade USB.

Vocé pode salvar o relatério enquanto um programa esta em execucgao.

Vocé pode rastrear e exportar a seguinte lista de erros:
* Parada DE emergéncia
* Falha
* Excecdes internas do PolyScope
+ 1Parada do robd
* Excecgao nao tratada no URCap
* Violagao

O relatério exportado contém: um programa de utilizador, um registo de historico, uma
instalagdo e uma lista de servigos em execucgao.

1A paragem do robd era anteriormente conhecida como "Paragem de protecéo" para robds Universal Robots.
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Ficheiro de apoio O arquivo de relatério contém informacgdes Uteis para diagnosticar e reproduzir

técnico

problemas. O ficheiro contém registos de falhas anteriores do robd, bem como
configuragdes, programas e instalagdes atuais do robd. O arquivo de relatério pode ser
salvo na unidade USB externa. No ecra Registo, toque em Ficheiro de suporte e siga
as instrugdes no ecra para aceder a fungéo.

@ AVISO
O processo de exportagao pode levar até 10 minutos, dependendo da
velocidade da unidade USB e do tamanho dos arquivos coletados do
sistema de arquivos do robd. O relatério é salvo como um arquivo zip
normal, que ndo é protegido por senha, e pode ser editado antes de
ser enviado ao suporte técnico.

UR3e
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13.4. Gestor de programas e instalacoes

Description O Gestor de Programas e Instalagdo refere-se a trés icones que permitem criar,
carregar e configurar Programas e Instalagdes:

* Novo... Permite criar um novo Programa e/ou Instalagdo.
* Abrir... Permite-lhe carregar um programa e/ou instalago.

* Guardar... Oferece opgdes de poupanga para um programa e/ou instalagao.

O Caminho do Arquivo exibe o nome do Programa carregado no momento e o tipo de
Instalagéo.

O Caminho do Arquivo muda quando vocé cria ou carrega um novo Programa ou
Instalagao.

Pode ter varios ficheiros de instalagao para um robd. Os programas criados carregam
e usam a instalagao ativa automaticamente.

Abrir.. Salwar...

Para carregar um 1. No Gestor de Programas e Instalacéo, toque em Abrir... e selecione Programa.
programa 2. No ecra Carregar Programa, selecione um programa existente e toque em Abrir.

No Caminho do Arquivo, verifique se 0 nome do programa desejado é exibido.

n M ABCDE ccee =
e 2+ QM w0 H fece =
Exeeutar | Frograma InstalacSo  Mover Eis Histérico SV
Programa Variaveis Programa
Nome - va rzlnstala;é descricéo [I»
ABCDE ~

Estado

Parado

Controlo

O Mostrar apenas varidveis favoritas

O Normal Simulagéo .
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Para carregar
uma instalagao

Para criar um
novo programa

Para criar uma
nova instalagao

No Gestor de Programas e Instalacdo, toque em Abrir... e selecione Instalagao.

2. No ecra Carregar instalacao do robd, selecione uma instalacdo existente e
toque em Abrir.

3. Na caixa Configuragéo de Seguranga, selecione Aplicar e reiniciar para solicitar
a reinicializacéo do robd.

4. Seleccione Definir instalagéo para definir a instalagao para o programa actual.
No Caminho do Arquivo, verifique se o nome da instalagao desejada é exibido.
No Gestor de Programas e Instalacdo, toque em Novo... e selecione Programa.

2. Na tela Programa, configure o hovo programa conforme desejado.

Controlo

No Gestor de Programas e Instalagéo, toque em Guardar... e selecione Guardar
tudo ou Guardar programa como...

Na tela Salvar programa como, atribua um nome de arquivo e toque em Salvar.

No Caminho do Arquivo, verifique se 0 novo nome do programa € exibido.

2 ¢ Qo

Variéveis Programa

Nome 2 nstalagdo + Descricdo I

Estado

Parado

[0 Mostrar apenas varidveis favoritas

O Normal

Guarde a sua instalagao para utilizagédo depois de desligar o robé.

1.

2.
3.
4

No Gestor de Programas e Instalacdo, toque em Novo... e selecione Instalacéo.
Toque em Confirmar Configuragéo de Seguranca.
Na tela Instalagéo, configure a nova instalagéo conforme desejado.

No Gestor de Programas e Instalacéo, toque em Guardar... e selecione Guardar
Instalacdo Como...

Na tela Salvar Instalagdo do Robd, atribua um nome de arquivo e toque em
Salvar.

Seleccione Definir instalagéo para definir a instalagcao para o programa actual.

Em Caminho do Arquivo, verifique se o novo nome de instalacdo é exibido.

UR3e
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Para usar as Guardar...Dependendo do programalinstalagédo que carregar ou criar, pode:

opgdes de * Salve Todos para salvar o Programa e a Instalacéo atuais imediatamente, sem

gravagao que o sistema pega para salvar em um local diferente ou nome diferente. Se
nenhuma alteragao for feita no Programa ou na Instalagdo, o botdo Salvar
Tudo... aparecera desativado.

* Salvar programa como... para alterar o novo nome e local do programa. A
instalagdo atual também é salva, com o nome e o local existentes.

* Salve a instalagao como... para alterar o novo nome e local da instalagdo. O
Programa atual é salvo, com o nome e a localizacdo existentes.

Variavels

Nome - Valor SalvarPrugramaCnmn... 3 ||>

2, Guardar instalacao como...

Estado

Parado

Controlo

O Mostrar apenas variaveis favoritas

O Normal

13.5. Aceder aos dados do robd

Description Use a opcao Sobre para aceder € exibir diferentes tipos de dados sobre o robd.
E possivel apresentar os seguintes tipos de dados do robd:

¢ Geral
* Versao

* Legal
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UNIVERSAL ROBOTS

13. Manuteng¢éao e Conserto

Para mostrar
dados sobre o
robd

n

No cabegalho, toque no menu Hamburguer.
Selecione Sobre.

Toque em Geral para aceder a versao do software do robd, as configuragdes de
rede e ao numero de série.

Para os outros tipos de dados, pode:

* Toque em Verséao 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
robd.

Toque em Fechar para voltar ao seu ecra.

UR3e
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14. Descarte e Meio Ambiente

Descrigdo

Os robds Universal Robots e-Series devem ser eliminados de acordo com as leis,
regulamentos e normas nacionais em vigor.

Os rob6s Universal Robots e-Series sdo produzidos com uso restrito de substancias
perigosas para proteger o meio ambiente, de acordo com a Diretriz Europeia de RoHS
2011/65/UE. Estas substancias incluem mercurio, cadmio, chumbo, cromo VI,
bifenilos polibromados e éteres difenil-polibromados.

A Universal Robots A/S paga antecipadamente ao sistema DPA a taxa de eliminacgao
e tratamento de residuos eletrénicos dos robés Universal Robots e-Series vendidos
no mercado dinamarqués. Os importadores de paises abrangidos pela Diretriz
Europeia de REEE 2012/19/UE devem fazer sua prépria inscrigao no registro nacional
de REEE de seu pais. A taxa normalmente € menor que 1€/rob6. Uma lista de registos
nacionais pode ser encontrada aqui: hitps://www.ewrn.org/national-registers.
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15. Avaliacao de Risco

Descrigdo A avaliagao de risco é um requisito legal, que deve ser realizado por um integrador
terceiro ou pelo utilizador do robd UR na qualidade de integrador.
O robb em si é parcialmente maquinaria completa, uma vez que a seguranca da
instalagao do robd depende de como o robé € integrado (por exemplo
ferramenta/acionador final, obstaculos e outras maquinas). Recomenda-se que a
parte que realiza a integragéo utilize as normas ISO 12100 e ISO 10218-2 para
efetuar a avaliagcéo de risco. A integracao pode aplicar a Especificagdo Técnica
ISO/TS 15066 como orientagdo adicional. A avaliagao de risco deve considerar todas
as tarefas de trabalho ao longo da vida util da aplicacao do robd, incluindo, mas nao
se limitando a:

* Ensino do robd durante a montagem e desenvolvimento da instalagdo do robd
* Resolucéo de problemas e manutencao

* Operac¢ao normal da instalacéo do robd

Deve ser realizada uma avaliagao de risco antes de o braco do robd ser ligado pela
primeira vez. Uma parte da avaliagao de risco realizada pelo integrador tem como
objetivo identificar as definicoes de configuragcao de seguranga adequadas, além da
necessidade de botdes de paragem de emergéncia adicionais e/ou outras medidas de
protecao exigidas para a aplicagédo do rob6 especifica.

Risco @ Robd Uma parte particularmente importante do desenvolvimento de aplicagbes de robds
colaborativos reside na identificagdo das definicdes de configuragédo de segurancga
corretas. Consulte o capitulo e o para informagdes pormenorizadas.

Algumas fungodes de segurancga sdo propositadamente concebidas para aplicagdes de
robds de colaboracgéo. Estas funcionalidades sao configuraveis através das definicdes
da configuracdo de seguranca e sao particularmente relevantes quando se abordam
riscos especificos na avaliagdo de riscos efetuada pelo integrador:

* Forga e limitagdo de poténcia: Utilizado para reduzir as forgas de aperto e
pressoes exercidas pelo robd no sentido do movimento em caso de colisbes
entre o robd e o operador.

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

* Limitagdo da posicao da articulagao, cotovelo e ferramenta/efeito final:
Particularmente utilizado para reduzir os riscos associados a certas partes do
corpo. Por exemplo para evitar movimentos em dire¢&o a cabega e ao pescogo.

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

* Limitagdo de velocidade: Particularmente utilizada para garantir a baixa
velocidade do brago do robd.
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UNIVERSAL ROBOTS

Aviso

Perigos
potenciais

O acesso nao autorizado a configuragao de seguranga deve ser impedido através da
ativacao e definicdo da protecao por palavra-passe durante a integragao.

é AVISO
A ndo realizagdo de uma avaliagdo colaborativa do risco da
aplicagado pode aumentar os perigos.

* Faga sempre uma avaliagao de risco da aplicagao
colaborativa para colisdes intencionais e/ou colisées devidas
a uma ma utilizacdo razoavelmente previsivel.

* A aplicacao colaborativa deve abordar:
* Aseveridade de colisbes individuais potenciais.
* A probabilidade de ocorréncia de colisdes potenciais
individuais.
* A possibilidade de evitar colisdes potenciais
individuais.

Se o rob6 for instalado numa aplicagao robética ndo colaborativa onde os perigos néo
possam ser razoavelmente eliminados ou os riscos hdo possam ser suficientemente
reduzidos através da utilizacao das fun¢des de seguranga incorporadas (ex: ao
utilizar uma ferramenta/efectora final perigosa), a avaliagcao de risco realizada pelo
integrador deve concluir pela necessidade de medidas de prote¢ao adicionais (ex um
dispositivo que permite proteger o operador durante a configuragao e programacao).

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

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

2. Penetracdo da pele por bordas e pontas afiadas em obstaculos proximos do
percurso do robd.

Hematomas devido a contacto com o robé.

Distenséo ou fratura 6ssea devido a golpes entre uma carga util pesada e uma
superficie rigida.

5. Consequéncias devido a parafusos soltos que seguram o brago do robé ou a
ferramenta/atuador.

6. Itens 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 alteragcbes nao autorizadas nos parametros de configuragao de
seguranga.

As informacgdes sobre os tempos de paragem e as distancias de paragem encontram-
se no capitulo e no apéndice .
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UNIVERSAL ROBOTS 15. Avaliacdo de Risco

15.1. Perigo de entalamento

Description

E possivel evitar os riscos de entalamento removendo os obstaculos nessas areas,
colocando o robd de forma diferente ou utilizando uma combinacgao de planos de
seguranca e limites da articulagéo para eliminar os perigos, impedindo que o robd se
desloque para esta area do seu espaco de trabalho.

Os perigos de beliscées podem ser evitados por meio da remocéao de obstaculos
nessas areas, colocando o robd de forma diferente ou usando uma combinacéao de
planos de seguranca e limites de articulagdes para remover o perigo evitando que o
robd se mova para esta regiao da sua area de trabalho.

Devido as propriedades fisicas do brago robdtico, certas areas de trabalho requerem
atengdo em relagao a perigos de beliscdo. Uma area (esquerda) é definida para
movimentos radiais quando a articulagdo do pulso 1 esta a pelo menos 450 mm da
base do robéd. A outra area (direita) esta a 200 mm da base do robd, quando se move
tangencialmente.

15.2. Tempo e Distancia de Parada

UR3e

209 Manual do utilizador
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Description
AVISO
E possivel definir o tempo e a distancia maximos de paragem com
classificagao de seguranca definidos pelo utilizador.
Se forem utilizadas defini¢cdes definidas pelo utilizador, a velocidade
do programa é ajustada dinamicamente para estar sempre em
conformidade com os limites selecionados.
Os dados graficos fornecidos para Junta 0 (base), Junta 1 (ombro) e Junta 2
(cotovelo) séo validos para a distancia de parada e o tempo de parada:
* Categoria 0
* Categoria 1
* Categoria 2
O teste Articulacao 0 foi feito com um movimento horizontal, em que o eixo de rotagéo
era perpendicular ao solo. Nos testes Articulagdo 1 e Articulagéo 2, o robd seguiu
uma trajetéria vertical, onde os eixos rotacionais eram paralelos ao solo, e a paragem
era feita enquanto o robd se movia para baixo.
O eixo Y é a distancia entre o local onde a paragem € iniciada e a posi¢ao final.
O CoG da carga esta na flange da ferramenta.
Conjunto 0
(BASE) —— 100% extension
—8— 66% extension
. R . 0.06 —8— 33% extension
Distancia de
E
paragem em E o4
metros para 33% e
de 3kg 8002
0.00
33 66 100
Speed [%]
Distancia de
paragem em 0.08 -8~ 100% exten.sion
metros para 66% ] 2 335 xtension
de 3kg

Distance [m]
o o o
o o o
N S o

w

3

o
-
=
o
o

Speed [%]
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Distancia de
paragem em
metros para uma
carga util maxima

o
-
S

o
o
©

I\

—8— 100% extension
—8— 66% extension
=8~ 33% extension

w

3

=
o
o

66
Speed [%]

de 3kg 006
E 0.04
.'é‘
0.02
0.00
Conjunto 0
(BASE)
Tempo de 0.08
paragem em
segundos para 7 0.06
33% de 3kg g
" 0.04
0.02
Tempo de
paragem em 0.10
segundos para
66% de 3kg 0.08
é0.0G
E
0.04
0.02
Tempo de
paragem em 0.12
segundos pf';u.'a 0.10
uma carga util
maxima de 3kg w 0-08
.E 0.06
F
0.04
0.02

—8— 100% extension
—8— 66% extension
—&— 33% extension

N

w

3

=
o
o

66
Speed [%]

—8— 100% extension
—8— 66% extension
—&— 33% extension

N

w

3

=
o
o

66
Speed [%]

—8— 100% extension
=8~ 66% extension
—&— 33% extension

N

w

3

=
1<)
o

66
Speed [%]
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Articulagao 1
(OMBRO)

Distancia de
paragem em
metros para 33%
de 3kg

Distancia de
paragem em
metros para 66%
de 3kg

Distancia de
paragem em
metros para uma
carga util maxima
de 3kg

Articulacgdo 1
(OMBRO)

Tempo de
paragem em
segundos para
33% de 3kg

e o ©
o o i
& ® o

o
o
s

Distance [m]

0.125

0.100

0.075

o
o
a
o

visiarice [Imnj]

0.025

0.000

o
—
(]

Distance [m]
o
R
o

©
o
a

0.00

—8— 100% extension
—8— 66% extension
—&— 33% extension

4—41

33 100

66
Speed [%]

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

33 100

66
Speed [%]

—8— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

________—1——””t::

33 100

66
Speed [%]

—8— 100% extension
-8~ 66% extension
—&— 33% extension

-

33 100

66
Speed [%]
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Tempo de
pal’agem em —— 100% extension
segundos para 01307 75 Sk cxencion
66% de 3kg 0.125
70.100
L
£0.075
0.050 f‘
0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
Tempo de
paragem em 0.20 —8— 100% extension
segundos para | 227 S excension
uma.carga atil 015
maxima de 3kg =
£0.10
=
o ,_4;:
0.00
33 66 100
Speed [%]
Articulagao 2
(COTOVELO) —@— 100% extension
0.025
Distancia de
~0.020
paragem em g
v
metros para 33% £ 0.015
de 3kg 30.010
0.005
0.000
33 66 100
Speed [%]
Distancia de
paragem em —8— 100% extension
metros para 66% 0.03
de 3kg '
E
© 0.02
c
8
a
0.01
0.00
33 66 100
Speed [%]
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Distancia de
paragem em 0.0 T oo extension
metros para uma 0.04
carga util maxima
de 3kg £003
8
C
£0.02
n
B
0.01
0.00
33 66 100
Speed [%]
Articulagdo 2
(COTOVELO) —8— 100% extension
0.06
Tempo de 0.05
paragem em -
segundos para £0.04
33% de 3kg "
0.03
0.02
33 66 100
Speed [%]
Tempo de
pal’agem em 0.08 1 =@~ 100% extension
segundos para 0.07
66% de 3kg
0.06
‘v 0.05
£
F .04
0.03
0.02
33 66 100
Speed [%]
Tempo de
pal’agem em 0.10 —8— 100% extension
segundos para
uma carga util 0.08
maxima de 3kg =
£ 0.06
E
0.04
0.02
33 66 100
Speed [%]
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15.3. Colocacao em funcionamento

Descrigdo Os seguintes testes devem ser realizados antes de se utilizar o robd pela primeira vez,
ou depois de feitas quaisquer modificagoes. Verifique se todas as entradas e saidas
de seguranca 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 robds, estado a funcionar. Assim, deve:

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

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

* Examinar o ecra de inicializacao para testar se 0 modo reduzido pode mudar o
modo de seguranca para reduzido.

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

* Teste se o dispositivo de ativagao de 3 posi¢cdes 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 sdo realmente
capazes de levar todo o sistema a um estado seguro.

* Teste se o sistema ligado a saida de movimento do robé, saida do Rob6 sem
parar, saida do modo reduzido, ou saida do modo ndo reduzido conseguem
realmente detetar as mudancas de saida
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16. Declaracoes e certificados (original
PT)

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

Universal Robots A/S

Manufacturer Energivej 51,
DK-5260 Odense S Denmark
Person in the Community David Brandt
Authorized to Compile the Technology Officer, R&D
Technical File Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S

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

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, UR16e (e-Series): Below cited certifications and
this declaration include:

Product and Function:

Model: * 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
Serial Number: year ¢_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 UR16e) 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.

Itis declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below: When this incomplete

Incorporation:

machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for determining that completed machine
fulfils all applicable Directives and providing the Declaration of Conformity.

The following essential requirements have been fulfilled:

I. Machinery Directive 1.1.2,1.1.3,1.15,1.21,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,
2006/42/EC 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
Il. Low-voltage Directive compiled in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery
2014/35/EU Directive.

I1l. EMC Directive 2014/30/EU Reference the LVD and the harmonized standards used below.
Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and
Article 6 of the EMC Directive:
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() EN ISO 10218-1:2011 TUV Nord (1) (1) EN 60204-1:2018 as
- _ (1) EN 60664-1:2007 (l1l) EN 61000-3-3:
Certificate # 44 708 14097607 (1) EN ISO applicable (II) EN
) 2013 (Ill) EN 61000-6-1:2019 UR3e &
13732-1:2008 as applicable (I) EN ISO 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (1)
. = UR5e ONLY (lll) EN 61000-6-2:2019 (lll)
13849-1:2015 TUV Nord Certificate # 44 207 | EN 60947-5-5:1997+A1:2005
EN 61000-6-3:2007+A1: 2011 UR3e &
14097610 (I) EN ISO 13849-2:2012 (1) EN +A11:2013+A2:2017 () EN 60947-5-
UR5e ONLY (lll) EN 61000-6-4:2019
ISO 13850:2015 8:2020 (1) EN 61000-3-2:2019
Reference to other technical standards and technical specifications used:
(1) 1ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6] (1) (1) EN 60320-1:2021 (I1l) EN 60068- | (Il) EN 61784-3:2010 [SIL2] (Ill) EN
ISO/TS 15066:2016 as applicable (Ill) EN 2-27:2008 (Ill) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [Industrial locations SIL
60068-2-1: 2007 (IIl) EN 60068-2-2:2007 64:2008+A1:2019 2]
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.

/ /7 7 o
r L{;’ Je ‘J:!.‘_.. 7/ C /
Odense Denmark, 10 January 2024 WHHTR /7 Z TR Do
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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17. Declaracoes e Certificados

Tradugéao das instrucdes originais

Fabricante Universal Robots A/S
Energivej 25,
DK-5260 Odense S Dinamarca
Pessoa na Comunidade David Brandt
Autorizada a Compilar o Arquivo ~ Oficial de Tecnologia, R&D
Técnico Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S, Denmark
Descricao e identificagdo da(s) maquina(s) parcialmente completa(s):
Produto e funcao: Manipulador multieixos de rob6 industrial com caixa de controlo e

bracadeira; com ou sem teach pedant. A funcao é determinada pela
magquina completa (aplicagao de rob6 ou célula com operador terminal,
utilizagdo prevista e programa de aplicagao).

Modelo : UR3e, UR5e, UR10e, UR16e (e-Series): As certificagdes citadas abaixo
e a presente declaracéo incluem:

* Em vigor desde outubro de 2020: Teach Pendants com ativagéo
de 3 posicdes (3PE TP) e Teach Pendants padréao (TP).

* Em vigor em maio de 2021: melhoria da especificacdo UR10e
para carga util maxima de 12,5 kg.
Nota: Esta declaragao de incorporacdo NAO é aplicavel quando o controlador
UR OEM é utilizado.
Numero de série: A partir de 20235000000 e superior
ano ¢_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10 kg), 2=UR10e(12,5),
6=UR16e numeracao sequencial, recomeg¢ando em 0 todos os anos
Incorporacgao: Os robés Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e e UR16¢e) s6
devem ser colocados em servigo apos serem integrados numa maquina
final completa (aplicacdo ou célula robotizada), que esteja em
conformidade com as disposi¢des da Diretiva de Maquinas e outras
Diretivas aplicaveis.
Declara-se que os produtos acima referidos cumprem, para o que é fornecido, as diretivas abaixo. Quando
esta maquina incompleta ¢ 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 Declaracao de
Conformidade.
I. Diretiva de Maquinas Foram cumpridos os seguintes requisitos essenciais: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
2006/42/CE 1.21,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,1.5.5,
1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3, 4.1.3, Anexo VI. Foi declarado
que a documentacgdo técnica relevante foi compilada em conformidade
com a Parte B do Anexo VIl da Diretiva de Maquinas.
II. Diretiva 2014/35/UE relativaa Consulte a DBL e as normas harmonizadas utilizadas abaixo.
baixa tensao Referéncia a Diretiva CEM e as normas harmonizadas a seguir
[1l. Diretiva EMC 2014/30/UE utilizadas.
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Referéncia as normas harmonizadas utilizadas, tal como referido no n.2 2 do artigo 7.2 das diretivas MD & LV
e no artigo 6.2 da diretiva CEM:

() EN 1SO 10218-1:2011 TUV (1) (1) EN 60204-1:2018 conforme  (I) EN 60664-1:2007 (Il EN 61000-3-

Nord Certificado # 44 708 aplicavel (Il) EN 3:2013 (llI1) EN 61000-6-1:2019 UR3e
14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (I) & UR5e APENAS (lIl) EN 61000-6-
(I) EN ISO 13732-1:2008 EN 60947-5-5:1997+A1:2005 2:2019 (I11) EN 61000-6-3:2007+A1:

conforme aplicavel (I) ENISO  +A11:2013+A2:2017 (1) EN 60947- 2011 UR3e & UR5e APENAS (Ill) EN
13849-1:2015 Certificado TUV 5-8:2020 (IIl) EN 61000-3-2:2019  61000-6-4:2019

Nord # 44 207 14097610 (1)

EN ISO 13849-2:2012 (1) EN

ISO 13850:2015

Referéncia a outras normas técnicas e especificagdes técnicas utilizadas:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Type 50- (Il) EN 60320-1:2021 (lIl) EN (I1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (IIl) EN
4-M6] (1) ISO/TS 15066:2016  60068-2-27:2008 (Ill) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [Locais industriais SIL
conforme aplicével (Ill) EN 64:2008+A1:2019 2]

60068-2-1: 2007 (lll) EN

60068-2-2:2007

O fabricante, ou 0 seu mandatério, transmitira as informacgdes pertinentes 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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18. Certificacoes

Descrigdo A certificagao de terceiros é voluntaria. No entanto, para fornecer o melhor servigo aos
integradores de robds, a Universal Robots opta por certificar os seus robés nos
institutos de testes reconhecidos listados abaixo.

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

Certificagao Certificados pela TUV Rheinland de
acordo com as normas EN ISO 10218-
T 1e ENISO 13849-1. ATUV Rheinland
ENI3913631 é sinénimo de seguranca e qualidade
TUV Rheinland | em praticamente todas as areas de
ot com negécio e da vida. Fundada ha 150
anos, a empresa é um dos principais

fornecedores mundiais de servigos de
teste.
No Canada, o Cadigo Elétrico
TUV Rheinland Ca.nadiano, CSA 22 .1, Artig? 2-024,
A TUVRheinland® of North exige que o equipamento seja

. certificado por uma organizagao de
America, Inc.

testes aprovada pelo Conselho de

Normas do Canada.
Os robds Universal Robots e-Series
estdo em conformidade com os
CHINA RoHS | métodos de gestdo de CHINA RoHS
para controlo da polui¢céo por produtos
de informatizagao eletronica.

Os robds da Série Universal Robots e-
Segurancga Series foram avaliados e estdo em

KCC conformidade com as normas de
seguranca da marca KCC.

D

E S
Os robds da Série Universal Robots e-
Series foram avaliados na avaliagao de
conformidade para utilizacdo num
ambiente de trabalho. Portanto, ha um
risco de interferéncia por radio quando
utilizado em um ambiente doméstico.

; %

Registo KC

Os robés Universal Robots e-Series
Delta tém o desempenho testado pela
DELTA.
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Certificagao de
Terceiros pelos
Fornecedores

Certificagdo de
Teste do
Fabricante

Declaragbes de
conformidade
com as diretivas
da UE

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

Ambiente

|@.=.

Os robbs Universal Robots e-Series sao
submetidos a procedimentos de testes internos e
de fim de linha.

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

Universal
Robots

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

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

Pode encontrar a Declaracao de Incorporacao (DOI) de acordo com a Diretiva de
Maquinas no capitulo: Declaragoes e Certificados.
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19. Certificados

TUV Rheinland

Page 1

Certificate

Certificate no.

T 72404326 0001

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

526@ Odense S
Denmark

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Report Number: 31875333 ee4

EN ISO 10218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Certification acc. to:

Client Reference: Roberta Nelson Shea

Product Information
Certified Product: Industrial Robot

Model Designation:

Technical Data: Rated Veoltage:

Rated Current:
Protection Class:

The robot is only a component in a final robot application,

application/installationmust comply with EN ISO 18218-2

UR3, URS, UR1@, UR3e, URSe,
UR1Be, UR16e, UR20,

UR38

AC 1@@-200V, 50/60Hz or
AC 2@8-240V, 58/60Hz
15A or 8A

I

Remarks: Solely assessed per standards listed above.
collaborative or non-collaborative. The final
accordingly.

Replaces Certificate T72190266.

Appendix: 1, 1-68

EN ISO 102181
EN ISO 13849-1

www tuv.com
1D 0007000000

2024-02-27

Date of issue: B on/day)

=
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (378) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
www.tuv.com A TUVRheinland®
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TUV Rheinland North Page 1
Americe Certificate

Certificate no.

} CA 72405127 0001 }

License Holder: Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S Universal Robots A/S

Energivej 25 Energivej 25

5268 Odense S 5260 Odense S

Denmark Denmark

Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to: CAN/CSA-2434-14 + GI1 (R2019)

Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR3e, URS5e, UR1l@e, UR1l6e, UR28, UR3@

Unibsatis mand spplic vor

® 70, TUEW and TUV are registe

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel+1 (578) 266 9500, Fax +1 (578) 266-9932

WWwW.tuv.com A TUVRhemIand"“
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CHINA RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

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

RIARHREYE

Product/Part
Name

=2/ 25 AEEEPEIATE
% & A SREE

Toxic and Hazardous Substances and Elements

BR_FE

# Mercury | Cadmium Hexava_lent Polybrominated Pglybrommated
Lead (Pb) (Hg) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) (PBDE)
UR Robots
HBA  EXRG
UR3/UR5/UR10/

UR3e/URSe/ X 0] X 0 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: RINZAHAEWREZE GBI R P A= EI97ES)/T 11363-2006 N EHIREERIUT -

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: RRZBFBEEWREVEZEHHE IR PR Z BB HS)/T 11363-2006 1 EHIREEXK -

(AW EITERER - RIESEFRE RN _ERPHT X BB AR REBITEH — SR - )

Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THHERRFERBAMENNARFRS G UEETER RSN L5 B #E RN E):

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

BT IXEER, B, B IR, B, 4048, MoRAT, B0

Refer to product manual for detailed conditions of use.

A RE BRI R

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots &% i [B] e B8 PR K1 AP B H9EE TS5 2.7 M, {B Universal Robots RAFEMIFTEH NS
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 fram
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-uni |-robats/social ibility and
www.teradyne.com/company/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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Seguranca KC

AHEOHH ol Al S HA]

Mead Universal Robots A/S| ARl e ot
i e e
ESEY Energw-g] 55, 8260 Odense S re———
NETHA SN J1A - 7173 .
HA[(FA) UR3e CETEETK P
ABSAHEAE 18-AB2EQ-01604 -
L ES) Universal Robots A/S - :
ZRR| y

Energivej 25, 5260 Qdense S, Denmark

Fotdetd B | H3sEM 18 9 22 o A2 32 He1 =x agho) wa}
g etEetal M D EH A Bgbaishc,

20184 11¥ 06Y

u_ﬁgﬂﬁéu'lt_
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Registo KC

EFAE-5467-CA8B-0E3C

2~ = =L &= B 3
NEF A7 AA S A 4S5
Registration of Broadcasting and Communication Equipments
43 e AY
Trade Namme or Registrant

7N A AR AEEA)
Equipment Name
e

Basic Model Number

‘ Universal Robots A/S

UR e-Series robot

UR3e

5} 5 g

Series Model Number

=2w5

o 1w
Registration No.

R-R-URK-UR3e

Z'ﬂix}‘/ﬁli(iaﬁ);{'ﬂ' Universal Robots A/S / Qw2

Manufacturer/Country of Origin

554499
Date of Registration
7et
Others
A ANAAE TATGE ) A5z A3ee] v} 550+ SH Ik
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2018-10-23

2018 (Yea < (Month) 23% (Day)

S AT LY
Director General of National Radio Research Agency

% AFEE PEEA A e A TR RN 2 watsle] fEetolof v

g

&
kA e B AR g S 5o) 4 £ gl
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19. Certificados

Ambiente

Climatic and mechanical assessment

A PART OF

Client

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Force Technology project no.
117-32120

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

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
1EC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

grms, 3x 1%2h
IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

The three robot arms UR3, URS5 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

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

Hgrsholm, 25 August 2017

Date Assessor

Az B

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Veniighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.detta.dk
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20. Tabela de funcoes de seguranca

Description

SF# e fungéo de
seguranga

SF1 Paragem de
emergéncia (de
acordo com a
norma ISO
13850)

Ver notas de
rodapé

As fungdes de seguranca e as E/S de seguranga do Universal Robots séo da
categoria 3 da PLd (ISO 13849-1), em que cada fungéo de seguranga tem um valor
PFHp inferior a 1,8E-07. Os valores PFHp s&o atualizados para incluir uma maior

flexibilidade de concepgao para a resiliéncia da cadeia de fornecimento.

Para E/S de segurancga a funcao de segurancga resultante, incluindo o dispositivo ou
equipamento externo, é determinada pela arquitetura geral e pela soma de todos os
PFHps, incluindo a fung¢éo de seguranga do robd UR PFHp.

AVISO

@

As tabelas de Fungbes de Segurancga apresentadas neste capitulo
sao simplificadas. Vocé pode encontrar as versdes abrangentes
deles aqui: https://www.universal-robots.com/support

Descri¢ao

Premir o Estop PB na consola ' ou o
Estop Externo (se estiver a utilizar a
Entrada de Seguranca Estop) resulta
numa Paragem Cat 1 3com a energia
removida dos atuadores do robé € da
E/S da ferramenta. Comando todas
as juntas para parar e, quando todas
as juntas atingem um estado de
paragem monitorizado, a alimentacéo
€ retirada.

Para a classificagdo 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
seguranga ao valor PFHp do PFHp
desta fungao 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

Robd
incluindo
robd
ferramenta
110
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20. Tabela de fungdes de seguranca

SF2 Paragem de
seguranca 4
(Paragem do
robd de acordo
com a norma ISO
10218-1)

SF3 Limite de
posicdo da
articulacdo
(limitagdo de eixo
suave)

o O que Tolerancia e

D Af

escrigao acontece? PFHp eia
Esta fungdo de seguranca € iniciada por um
dispositivo de protecéo externo utilizando
entradas de seguranga que iniciam uma
paragem Cat 23. As E/S da ferramenta ndo
sao afetadas pela paragem de seguranca. Categoria 2
Sao fornecidas varias configuragdes. Se um stop (IEC
dispositivo de ativagao estiver ligado, é 60204-1)

ossivel configurar a paragem de SS2 sto Tol: --
P gutar @ parag P | PFHp: 1.8E- | Robd
seguranca para funcionar APENAS em (como 07
modo automatico. Consulte as fungdes de descrito na
segurancga do tempo de paragem e da IEC 61800-
distancia de paragem?. Para a seguranca 5-2)
funcional da fungao de segurancga integrada
completa, adicione o PFHd do dispositivo de
protecao externo ao PFHd da paragem de
seguranga.

o Tolerancia e
Descri¢gao O que acontece? Afeta
PFHp
Define limites superiores e
inferiores para a posigoes de
articulagao permitidas. O
tngo (.je p~arag~em e N&o permitira que o
distancia ndo séo .
. movimento exceda
considerados, uma vez que o
- ~ L qualquer

(s) limite(s) ndo sera(ao) . ~

. . ~ configuragao de
violado(s). Cada articulacao . .

. limite. A velocidade
pode ter os seus proprios . .
. e . poderia ser reduzida,
limites. Limita diretamente o elo que o Tol: 5° Articulacso
conjunto de posicdes de P . d - PFHp: 1.8E- ¢
movimento ndo (cada)

articulagao permitidas em que
as articulagdes se podem
mover. Esta definido na parte
de segurancga da Interface do
Utilizador. E um meio de
limitag&o de seguranca do
eixo suave e de limitagcao do
espaco, de acordo com a
norma ISO 10218-1:2011,
5.12.3.

excedera qualquer
limite. Sera iniciada
uma paragem
robdtica para evitar a
ultrapassagem de
qualquer limite.

07

UR3e
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SF4 Limite de
velocidade da
articulagdo

Limite de torque
da articulagéo

Descricao

Define um limite superior para
a velocidade da articulaggo.
Cada articulagao pode ter os
seus proprios limites. Esta
fungéo de seguranga tem a
maior influéncia na
transferéncia de energia ao
contacto (fixagdo ou
transiente). Limita
diretamente o conjunto de
velocidades de articulagao
permitidas que as
articulagdes podem executar.
E definido na parte de
configuragao de segurancga
da Interface do Utilizador.
Utilizado para limitar
movimentos rapidos das
articulacgoes, por exemplo,
riscos relacionados com
singularidades.

O que acontece?

N&ao permitira que o
movimento exceda
qualquer
configuragao de
limite. A velocidade
poderia ser reduzida,
pelo que o
movimento nao
excedera qualquer
limite. Sera iniciada
uma paragem
robdtica para evitar a
ultrapassagem de
qualquer limite.

Tolerancia e
PFHp

Tol: 1.15°/s
PFHp: 1.8E-
07

Afeta

Articulagéo
(cada)

Exceder o limite de torque da articulacao interna (cada junta) resulta numa paragem
Cat 03. Isto ndo é acessivel ao utilizador; € uma configuracdo de fabrica. NAO é
apresentada como uma fungao de seguranca e-Series porque nao existem definicoes

nem configuragdes do utilizador.
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20. Tabela de fungdes de seguranca

SF5 Com varios
nomes: Limite de
pose, limite de
ferramenta, limite
de orientagao,
planos de
seguranca,
limites de
segurancga

SF6 Limite de
velocidade TCP
& Cotovelo

Descri¢cao O que acontece? LG ClLe e Afeta
PFHp
Monitora o TCP Pose
(posicao e orientagéo) e
evitara a ultrapassagem de
um plano de seguranga ou
limite de TCP Pose. Sao N&ao permitira que o
possiveis limites de pose movimento exceda
multiplos (flange da qualquer
ferramenta, cotovelo, e até 2 configuragao de
pontos configuraveis de limite. A velocidade
desvio da ferramenta com ou os binarios
um raio). Orientagéo poderiam ser
restringida pelo desvio da reduzidos, pelo que o
diregao da caracteristica Z movimento nao Tol: 3° 40 TCP
do flange da ferramenta OU excedera qualquer | mm Flange da
o TCP. Esta funcéo de limite. Sera iniciada | PFHp: 1.8E- | Ferramenta
segurancga consiste em duas uma paragem 07 Cotovelo
partes. Uma sao os planos robética para evitar a
de seguranca para limitar as ultrapassagem de
posicoes possiveis do TCP. qualquer limite. Nao
A segunda € o limite de permitira que o
orientagédo TCP, que é movimento exceda
introduzido como uma qualquer
direcdo permitida e uma configuragéo de
tolerancia. Isto fornece TCP limite.
e zonas de
inclusao/exclusao de pulso
devido aos avides de
seguranga.
o Tolerancia e
Descri¢ao O que acontece? Afeta
PFHp
Nao permitira que o movimento exceda
Monitoriza o qualquer configuracao de limite. A
TCPea velocidade ou os binarios poderiam ser
velocidade do reduzidos, pelo que o movimento ndo
cotovelo para excedera qualquer limite. Sera iniciada Tol:50 mm/s
PFHp: 1.8E- | TCP

evitara
ultrapassagem
de um limite de
velocidade.

uma paragem robdtica para evitar a
ultrapassagem de qualquer limite. Ndo
permitird que o movimento exceda
qualquer configuragao de limite.

07
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SF7 Limite de

o - Tolerancia e
fora (TCP) Descrigcao O que acontece? PFHp Afeta
Nao permitira que
O Limite de Forca é a forga exercida 0 movimento
pelo robd no TCP (ponto central da exceda qualquer
ferramenta) e "cotovelo". A funcao de configuragao de
seguranga calcula continuamente os limite. A
binarios permitidos para que cada velocidade ou os
articulagao fique dentro do limite de binarios poderiam
forca definido tanto parao TCP & o ser reduzidos, pelo
cotovelo. As articulagdes controlama | que o movimento
sua saida de torque para se nao excedera Tol: 25N
manterem dentro do intervalo de qualquer limite. PFHp: 1.8E- | TCP
torque permitido. Isto significa que as | Serainiciadauma | 07
forgas no TCP ou no cotovelo se paragem robética
manterao dentro do limite de forca para evitar a
definido. Quando uma paragem ultrapassagem de
monitorizada € iniciada pelo Force qualquer limite.
Limit SF, o rob6 para e depois "recua” | Nao permitira que
para uma posi¢ao onde o limite de 0 movimento
forgca nao foi excedido. Depois volta a exceda qualquer
parar. configuragao de
limite.
;i?n:::::e de Descri¢cao O que acontece? ;?:I:ranma = Afeta
D
Nao permitira que o movimento exceda
O limite do qualquer configuragao de limite. A
momento € muito | velocidade ou os binarios poderiam ser
utlllpara limitar redu2|d(?s, pelo qug o.mowm?r_lt(.) r\ao Tol: 3kg m/s
0s impactos excedera qualquer limite. Sera iniciada PFHp: 1.8E- | Robd
transitorios. O uma paragem robotica para evitar a 07
Limite do ultrapassagem de qualquer limite. Nao
Momentum afeta permitira que o movimento exceda
todo o robé. qualquer configuragao de limite.
SF9 Limite de . O que Tolerancia e
poténcia Descricao acontece? PFHp Afeta
Esta fungdo monitoriza o trabalho
mecanico (soma dos binarios de
articulagao vezes a velocidade angular
da articulagao) realizado pelo robé, o Limitagdo Tol: 10W
que também afeta a corrente para o dindmica da PFHp:1.8E- | Robo
brago do robd, bem como a velocidade corrente/torque | 07
do robd. Esta fungao de seguranga
limita dinamicamente a corrente/binario
mas mantém a velocidade.
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SF10 Saida de
paragem do robd
UR

Descrigao

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

Estas saidas duplas mudam de
estado para qualquer Estop externo
que esteja ligado a entradas de
segurancga 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 seguranga, adicione o PFHD desta
saida relacionada com a segurancga
ao PFHD do sistema de controlo
externo relacionado com a
seguranga.

Para a saida Estop, a validagéo &
efetuada no equipamento externo,
uma vez que a saida UR é uma
entrada para esta funcao de
seguranca Estop externa para
equipamento externo.

NOTA: Se for utilizada a IMMI
(Interface da maquina de moldagem
por inje¢ao), a saida do UR Robot
Estop NAO esta ligada a IMMI. Nao é
enviado qualquer sinal de saida
Estop do robd UR para o IMMI, o que
€ uma carateristica para evitar uma
condicao de paragem irrecuperavel.

O que acontece

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

PFHp

1.8E-
07

Afeta

Ligacao
externa a
l6gica e/ou
equipamento
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SF11Robo UR
Movimento:
Saida digital

SF12 UR Robot
Nao péra: Saida
digital

SF13 Rob6 UR
Modo Reduzido:
Saida Digital

SF14 UR Modo
nao reduzido do
robd: Saida
digital

Descricéo O que acontece PFHp Afeta
Se as saidas
Sempre que 0 robd esta em configuraveis
movimento (movimento em estiverem definidas:
curso), as saidas digitais duplas * Quando o
estao BAIXAS. As saidas séo robd esta em
ALTAS quando n&o ha movimento o
. v ; to Ligagao

movimento. A classificagdo de (movimen .

. . . em 1.8E- | externaa
seguranca funcional diz respeito .

L andamento), 07 l6gica e/ou
ao que se encontra no interior do ] )
b6 UR. O desempenho as saidas equipamento
ro ) P ) digitais duplas
integrado da seguranca funcional s&0 BAIXAS.
exige a adicdo deste PFHd ao ] .
PFHd da l6gica externa (se * As saidas sdo
19da’og ALTAS
existir) e dos seus componentes. quando néo
ha movimento.

Descricao PFHp Afeta
Quando o robd estad em PARAGEM (em processo de
paragem ou em estado de paragem) as saidas digitais
duplas sdo ELEVADAS. Quando as saidas estao Ligacso
BAIXAS, o robd NAO esta no processo de parar, e NAO gagao,

. . e . 1.8E- externaa
esta numa condic¢ao de paragem. A classificacao de 07 l6gica e/ou
seguranca funcional diz respeito ao que se encontra no o gui AMEnto
interior do robd UR. O desempenho integrado da auip
seguranca funcional exige a adi¢do deste PFHd ao PFHd
da légica externa (se existir) e dos seus componentes.

Descricéo PFHp Afeta
Quando o robd estd em modo reduzido (ou o modo

reduzido € iniciado), as saidas digitais duplas sao Ligacdo
BAIXAS. Ver abaixo. A classificagdo de segurancga 1 8E- efte(r;na 3
funcional diz respeito ao que se encontra no interior do i .

. . 07 l6gica e/ou
robd UR. O desempenho integrado da segurancga equibamento
funcional exige a adigao deste PFHd ao PFHd da légica auip
externa (se existir) e dos seus componentes.

Descricao PFHp Afeta
Sempre que o robd NAO esta no modo reduzido (ou o

modo reduzido ndo € iniciado), as saidas digitais duplas Ligacéo
sao BAIXAS. A classificagédo de seguranca funcional diz 18E externa a
respeito ao que se encontra no interior do robé UR. O 0'7 l6gica e/ou

desempenho integrado da segurancga funcional exige a
adicao deste PFHd ao PFHd da légica externa (se existir)
e dos seus componentes.

equipamento
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SF15 Tempo
limite de
paragem

SF16 Limite da
distancia de
paragem

Descri¢cao

Monitorizagdo em tempo real de
condigbes tais que o tempo limite de
paragem nao sera excedido. A
velocidade do robé é limitada para
garantir que o tempo limite de paragem
ndo € 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 robd estiver em risco de
exceder o limite de tempo, a velocidade
de movimento é reduzida para garantir
que o limite ndo é excedido. Sera
iniciada uma paragem robética para
evitar a ultrapassagem do limite.

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

O que
acontece?

N&ao permitira
que o tempo
real de
paragem
exceda o limite
estabelecido.
Provoca uma
diminuicao da
velocidade ou
uma paragem
do robd para
NAO exceder o
limite

Tolerancias e
PFHD:

TOL: 50 ms
PFHp: 1.8E-
07

Afeta

Robo

Descri¢cao

Monitorizagdo em tempo real de
condigodes tais que a distancia limite de
paragem nao sera excedida. A
velocidade do robé 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 robo estiver em risco de
exceder o limite de tempo, a velocidade
de movimento é reduzida para garantir
que o limite ndo é excedido. Sera
iniciada uma paragem robotica para
evitar a ultrapassagem do limite.

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

O que
acontece?

N&o permitira
gue 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
PFHD:

TOL: 40 mm
PFHp: 1.8E-
07

Afeta

Robd
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SF17 Posicao de
seguranga inicial
"posicao
monitorizada"

Notas de rodapé
databela 1

Tolerancias e
PFHp:

O que

acontece? iz

Descrigao

Funcédo de segurancga que
monitoriza uma saida de
segurancga, de modo a garantir
que a saida so6 pode ser

A "saida de inicio
seguro" s6 pode

Ligach

ativada quando o robd esta na ser ativada TOL:1.7° '9agao .

"posicéo de seguranca” quandoorobd | PFHp: 1.8E- | &Xtermaa
: p- ™ l6gica e/ou

esta na "posicdo | 07
de inicio seguro"
configurada

configurada e monitorizada.
Uma paragem cat 0 ¢ iniciada
se a saida for ativada quando
o rob6 néao estiver na posigao
configurada.

equipamento

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

2Valida(;éo de Estop: o botdo de pendant de paragem de emergéncia é avaliado dentro
do pendant, e depois comunicado® ao controlador de seguranga por comunicagoes
SIL2. Para validar a funcionalidade do pendant de paragem de emergéncia, prima o
botdo Pendant de paragem de emergéncia e verifique se resulta numa paragem de
emergéncia. Isto valida que a paragem de emergéncia esta dentro do pendant, a
paragem de emergéncia funciona como pretendido, e que o pendant esta ligado ao
controlador.

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

* As categorias de paragem 0 e 1 resultam na remoc¢ao da forga motriz, com a
paragem cat 0 a ser IMEDIATA e a paragem cat 1 a ser uma paragem
controlada (por exemplo, desacelerar até parar e depois remover a for¢ca motriz).
Com os robds UR, uma paragem de categoria 1 € uma paragem controlada
onde a energia é removida quando é detectada uma paragem monitorizada.

* Paragem de Categoria 2 € uma paragem em que a alimentagéo do inversor
NAO é removida. A categoria de paragem 2 esta definida em IEC 60204-1.
Descri¢des de STO, SS1 e SS2 estdo em IEC 61800-5-2. Com os robds UR,
uma paragem de categoria 2 mantém a trajetoria e depois retém a forga motriz
depois de parar.

4Recomenda-se a utilizagdo das fungdes de seguranca Tempo de paragem UR e
Distancia de paragem. Estes limites devem ser usados para os valores de tempo de
paragem/distancia de seguranga da sua aplicagao.

SA paragem do robd era anteriormente conhecida como "Paragem de protecdo" para
Universal Robots robds.
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20.1. Quadro 1a

Modo reduzido
Alteragao dos
parametros SF

Reinicio de
Protecéo

Dispositivo de
Ativacdo de 3
posigdes INPUT

Descrigao

O Modo Reduzido pode ser iniciado por um plano/limite de
segurangca (inicia-se quando se encontra a 2 cm do plano e as
definicdes do modo reduzido sdo alcangadas a 2 cm do plano)
ou através da utilizagdo de uma entrada para iniciar (alcangara
as defini¢cdes 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
estdo ATIVOS.

O modo reduzido nao € uma fungéo de seguranga, mas sim
uma alteracao de estado que afeta as definicdes dos seguintes
limites da fungdo de seguranca: posigao da articulagao,
velocidade da articulagao, limite de pose do TCP, velocidade
do TCP, forga do TCP, impulso, poténcia, tempo de paragem e
distancia de paragem. O modo reduzido é um meio de
parametrizagao das fungdes de seguranga de acordo com a
norma ISO 13849-1. Todos os valores dos parametros tém de
ser verificados e validados quanto a sua adequacao a
aplicagao do robb.

PFHp

Menos
de 1,8E-
07

Afeta

Robd

Descrigao

PFHp

Afeta

Quando configurado para Reinicio de Protegéo e as ligagbes | Menos de
externas transitam de baixo para alto, a paragem de 1,8E-07 Robé
protecdo REINICIA. Entrada de seguranga para iniciar um Entrada
reinicio da fung&o de seguranca de paragem de protecgéao. para SF2
Descricdo PFHp Afeta
Quando as ligacdes externas do Dispositivo de Ativagao estao
Baixas, € iniciada uma Paragem de Protecao (SF2).
Recomendacao: utilizar com um switch de modo como entrada
de segurancga. Se nao for utilizado um switch de modo e nao
estiver ligado as entradas de seguranga, entdo o modo do
robo sera determinado pela Interface do Utilizador. Se a Menos de
Interface do Utilizador estiver em: 18E-07 | pobos
Entrada
* “modo de execug&o”, o dispositivo de ativagéo ndo para SF2

estara ativo.

* “modo de programacéao”, o dispositivo de ativagao
estara ativo. E possivel utilizar a protegéo por palavra-
passe para alterar o modo através da interface de
utilizador.
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EN.TRADA do Descrigdo PFHp Afeta
switch de modo Quando as ligagbes externas estao Baixas, o Modo de
Funcionamento (execugao/funcionamento automatico no
modo automatico) esta em vigor. Quando estéo Altas, o modo
€ programacao/ensino. Recomendacao: Utilizagdo com um
dispositivo de ativacao, por exemplo, um Teach Pendant UR Menos de
e-Series com um dispositivo de ativagao integrado de 3 1 8E-07
posicdes. E’ntra da Robé
Quando em ensino/programa, inicialmente tanto a velocidade
do TCP como a do cotovelo sera limitada a 250 mm/s. A para SF2
velocidade pode ser aumentada manualmente utilizando a
interface do utilizador pendente “controlo deslizante de
velocidade”, mas apés a ativagao do dispositivo de ativagao, o
limite de velocidade sera reposto para 250 mm/s.
Freedrive INPUT Descrigdo PFHp Afeta
Recomendacao: Utilizar com 3PE TP e/ou dispositivo de
ativacao de 3 posigdes INPUT. Quando Freedrive INPUT &
High, o robd s6 entrara em Freedrive se as seguintes Menos de
condicoes forem satisfeitas: 1,8E-07 Robd
~ . . ) Entrada
* O botéo 3PE TP nao esta premido para SF2
* Dispositivo de ativacao de 3 posi¢des INPUT néo
configurado ou ndo premido (INPUT baixo)
20.2. Tabela 2
Descri¢ao Os robés UR e-Series cumprem a norma ISO 10218-1:2011 e as partes aplicaveis da

norma ISO/TS 15066. E importante notar que a maior parte da ISO/TS 15066 é
dirigida ao integrador e nao ao fabricante do robd. A norma ISO 10218-1:2011,
clausula 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.
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Operagéo Técnica Explicagdo UR e-Series
colaborativa, A paragem de
edicdo de 2011, Condicéo de paragem em que a parag R

C o . , segurancga dos rob6s UR
clausula 5.10.2 posicao € mantida parada e é

€ uma paragem

monitorizada como func¢ao de o
monitorizada com

segurancga. A paragem de categoria 2 é

Paragem o C classificagao de
o permitida para reinicializagao
monitorizada o L seguranga, ver SF2 na
automatica. No caso de reiniciar e

com . ) pagina 1. E provavel
e retomar o funcionamento ap6s uma
classificacao que, no futuro, a

de seguranga paragem monitorizada com "paragem vigiada com
9 ¢ classificagao de seguranga, veja ISO SF; urin " ﬁéo seia
10218-2 e ISO/TS 15066, uma vez que | S 9o o< )
~ L considerada uma forma
0 recomeco nao deve causar condi¢des ~
de operagao

perigosas. colaborativa.
Operagao Técnica Explicagdo UR e-Series
colaborativa, .
edicdo de 2011, Trata-se essencialmente de

um controlo pessoal
individual e direto enquanto o
robd estd em modo
automatico. O equipamento
de guia manual deve estar
localizado préximo do efector | Os robds UR nao fornecem

clausula 5.10.3

terminal e deve ter: orientagdo manual para operagoes
* um botdo de paragem | de colaboragdo. O ensino guiado &
Orientagao de emergéncia mao (free drive) é fornecido com os

manual - um dispositivo de robds UR, mas destina-se a

ativagdo de 3 posicoes programag¢ao em modo manual e
ndo a operacgao colaborativa em

* uma fungao de .
modo automaético.

paragem controlada
com classificagdo de
seguranga

* uma fungao de
velocidade controlada
com classificagdo de
segurancga ajustavel
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Operagao
colaborativa,
edicdo de 2011,
clausula 5.10.4

Técnica

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

Explicagéo
O SSM é orobd que
mantém uma
distancia de
separagao de
qualquer operador
(humano). Isto é feito
através da
monitorizagao da
distancia entre o
sistema do robb e as
intrusdes para
garantir que a
DISTANCIA MINIMA
DE PROTECAO é
assegurada.
Normalmente, isto é
conseguido utilizando
Equipamento de
Protecdo Sensivel
(SPE), em que um
scanner laser de
segurancga deteta
intrusdes no sistema
do robd.
Este SPE provoca:

1. alteragao
dindmica dos
parametros
das fungoes de
segurancga
limitadoras; ou

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

Na detecao da
intruséo a saida da
zona de detecéo do
dispositivo de
protec¢ao, o robd tem
permissao para:

1. resumir os
limites
"superiores"
da funcéo de
segurancga
normal no
casode 1)
acima

2. retomara

UR e-Series

Para facilitar a SSM, os robots UR tém a
capacidade de alternar entre dois conjuntos
de parametros para fun¢des de seguranca
com limites configuraveis (normal e
reduzido). Consulte Modo Reduzido na
pagina 4. O funcionamento normal pode ser
retomado quando n&o é detetada qualquer
intrusdo. Também pode ser causada por
planos de seguranca/limites de seguranca.
As zonas de seguranca multiplas podem ser
facilmente utilizadas com os robds UR. Por
exemplo, uma zona de segurancga pode ser
utilizada para "ajustes reduzidos" e outro
limite de zona é utilizado como entrada de
paragem de seguranca para o rob6é 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 o espaco de
chéo.
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Operagao
colaborativa,
edicdo de 2011,
clausula 5.10.5

Técnica

Limitacédo
da poténcia
e daforca
(PFL) por
concegao
ou controlo
inerentes

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

UR e-Series

Os robds UR séao robds que
limitam a poténcia e a forga,
especificamente concebidos
para permitir aplicagdes de
colaboragédo 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 o movimento, a
velocidade, o impulso, a forga,
a poténcia, etc. do robd. Estas
fungbes de seguranga sao
utilizadas na aplicagéo do robot
para reduzir as pressoes e
forgcas causadas pelo efetor e
pela(s) pega(s) de trabalho.
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