UNIVERSAL ROBOTS

Manual do utilizador
UR10e PolyScope X

Traducgdo das instrug¢des originais (pt) PolyScope X






718-703-00




UNIVERSAL ROBOTS

I

'SOpEAI9Sal SONBIIP SO SOPO | *S/V S10qoY |esiaAiun 1od GZ0zZ-6002 @ WbuAdoD

Manual do utilizador

UR10e PolyScope X



R
UNIVERSAL ROBOTS

As informacgodes 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 estdo 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 nao assume quaisquer responsabilidades por erros ou omissoes no presente
documento.

Copyright © 2009-2025 por Universal Robots A/S.

O logotipo Universal Robots € uma marca proprietaria registada de Universal Robots A/S.
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1. Responsabilidade e utilizag&o prevista UNIVERSAL ROBOTS

1. Responsabilidade e utilizacao prevista

1.1. Limitacao de Responsabilidade

Descri¢ao

1.2. Finalid

Descrigdo

Qualquer informacéo fornecida neste manual ndo deve ser interpretada como uma
garantia, pela UR, de que o robé industrial ndo causara ferimentos ou danos, mesmo que
o robd industrial cumpra todas as instru¢des de seguranga e informacoes de utilizagao.

ade

LER MANUAL
A ndo utilizagdo do robd segundo o previsto pode resultar em situagdes
perigosas.

* Leia e siga as recomendacdes para a utilizacao prevista e as
especificagoes fornecidas no Manual do Utilizador.

Os robés da Universal Robots destinam-se a utilizagao industrial, para manusear
ferramentas/efectores finais e dispositivos, ou para processar ou transferir componentes
ou produtos. Para mais informacgoes sobre as condi¢coes em que o robd deve funcionar.

Todos os robds da UR estdo equipados com fungdes de seguranga, concebidas
propositadamente para permitir aplicagdes colaborativas, em que a aplicagédo do robd
funciona em conjunto com um humano. As configura¢des da fun¢ado de seguranga devem
ser definidas nos valores apropriados, conforme determinado pela avaliacdo de risco da
aplicacéo do robé.

As aplicagdes colaborativas destinam-se apenas a aplicagdes nao perigosas, em que a
aplicacdo completa, incluindo a ferramenta/efector final, a pega de trabalho, os obstaculos
e outras maquinas, é de baixo risco segundo a avaliacao de risco da aplicacao especifica.

Manual do utilizador
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c AVISO
A utilizacao de robds UR ou produtos UR fora das utilizagoes previstas pode
resultar em ferimentos, morte e/ou danos materiais. Nao utilizar o robé ou os
produtos UR para qualquer uma das utilizagbes e aplicagdes ndo intencionais
abaixo indicadas:

* Utilizagdo médica, ou seja, utilizagbes relacionadas com doengas, lesdes
ou deficiéncias em seres humanos, incluindo os seguintes objetivos:

* Reabilitagdo
* Avaliagéo
* Compensacao ou alivio
* Diagnostico
* Tratamento
* Ciruargico
* Saude
* Préteses e outros auxilios para pessoas com deficiéncia fisica
* Qualquer utilizacdo na proximidade de doentes
* Manuseio, elevacéo ou transporte de pessoas

* Qualquer aplicagao que exija o cumprimento de normas especificas de
higiene e/ou saneamento, como a proximidade ou o contacto direto com
produtos alimentares, bebidas, farmacéuticos e/ou cosméticos.

* A massa lubrificante para articulagbes UR pode ser libertada para o
ar (vapor) ou pingar.

* Qualquer uso, ou qualquer aplicagao, que se desvie do uso pretendido,
especificacoes e certificagdes dos robés UR ou produtos UR.

* A utilizagao incorreta € proibida, pois pode resultar em morte, ferimentos
e/ou danos materiais

A UNIVERSAL ROBOTS RENUNCIA EXPRESSAMENTE A QUALQUER
GARANTIA EXPRESSA OU IMPLICITA DE ADEQUAGAO A QUALQUER
UTILIZAGAO ESPECIFICA.

Q AVISO
Nao modifique o robd. Nao modifique ou altere as tampas das extremidades da
e-Series. Uma modificagao pode criar riscos imprevistos. Toda a desmontagem
e remontagem autorizadas devem ser feitas em um centro de servi¢o da UR, ou
podem ser feitas de acordo com a versao mais recente de todos os manuais de
servico relevantes por pessoas qualificadas.

UR10e PolyScope X 12 Manual do utilizador
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A

AVISO

Deixar de considerar os riscos adicionais devido ao alcance, cargas uteis,
torques operacionais e velocidades associados a aplicacdo do rob6 pode
resultar em ferimentos ou morte.

* Aavaliagdo do risco da aplicag&o deve incluir os riscos associados ao
alcance, movimento, carga util e velocidade do robd, da garra e da peca
de trabalho da aplicagdo.

Manual do utilizador
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2. Oseurobo

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
brago do robé 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 automatizacao.

* 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 robd e a caixa de controlo (varias opgdes disponiveis,
dependendo do tamanho do robd)

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

* Este manual

UR10e PolyScope X
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Sobre o As articulagGes, a base e o flange da ferramenta s&o os principais componentes do brago do
brago do robd. O controlador coordena o movimento da articulagéo para mover o brago do robé.
robd

A fixacao 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, inspecao de controlo de qualidade , aplicacdo de adesivos e soldadura.

\\’ , ’(‘\
\\ \\K\\ \Tool flange

\

\ \

\ \Wrist 2 joint

\Wrist 3 joint

\Wrist 1 joint

Base/

Base jointff f ,/

Shoulder joint/  Elbow joint|

1.1: Os principais componentes do brago do robé.

* Base: onde o brago do robé estd montado.

* Ombro e cotovelo: fazem movimentos maiores.

* Pulso 1 e Pulso 2: fazer movimentos mais precisos.

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

O rob6 é uma maquina parcialmente concluida, por isso & fornecida uma declaracéo de
incorporacéo. E necessaria uma avaliagdo de riscos para cada aplicag&o de robd.

Manual do utilizador 15 UR10e PolyScope X
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Sobre o Este manual contém informacdes de seguranca, diretrizes para uso seguro, e instrucdes
manual para montar o brago do robd, a caixa de controlo e o Teach Pendant. Também encontra
instrucdes sobre como comecar a instalar, e como comecar a programar o rob0.

Ler e respeitar as utilizagdes previstas. Efetuar uma avaliagao dos riscos. Instalar e utilizar
segundo as especificagdes elétricas e mecanicas fornecidas neste manual do utilizador.

A avaliagao de riscos requer uma compreensao dos perigos, riscos e medidas de redugao
de riscos para a aplicacao do robd. A integracao de robds pode exigir um nivel basico de
formagao mecanica e elétrica.

Aviso de A Universal Robots A/S continua a melhorar a confiabilidade e o desempenho de seus

conteudo produtos e, como tal, reserva-se o direito de atualizar os produtos e a documentac¢do do
produto, 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 ndo assume
responsabilidade por erros ou informagdes em falta.

Este manual ndo contém informacdes de garantia.

myUR O portal myUR permite registar todos os seus robds, acompanhar os casos de assisténcia e
responder a perguntas gerais de apoio.

Inicie sessao em myur.universal-robots.com para aceder ao portal.

No portal myUR, os seus casos sao tratados pelo distribuidor a sua escolha, ou
encaminhados para as equipas do Servi¢o de Apoio ao Cliente da Universal Robots.
Também pode subscrever a monitorizagédo de robds e gerir contas de utilizador adicionais na
sua empresa.

Suporte O site de apoio www.universal-robots.com/support contém versoes deste manual noutras
linguas
UR+ O showroom online UR+www.universal-robots.com/plus fornece produtos de ponta para

personalizar a sua aplicacdo de robé UR. Pode encontrar tudo o que precisa num so local -
desde ferramentas e acessorios a software.

Os produtos UR+ ligam-se e trabalham com robds UR para garantir uma configuragao
simples, e uma experiéncia de utilizagdo globalmente agradavel. Todos os produtos UR+ sdo
testados pela UR.

Também pode aceder ao Programa de Parceiros UR+ através da nossa plataforma de
software plus.universal-robots.com, para criar produtos mais faceis de usar para robds UR.

UR10e PolyScope X 16 Manual do utilizador
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Foéruns UR

Academy

Developer
suite

Manuais
online

O férum da UR forum.universal-robots.com permite que entusiastas de robds de todos os
niveis de habilidade se conectem a UR e uns aos outros, fagam perguntas e troquem
informacdes. Embora o Forum UR tenha sido criado pelo UR+ e os nossos administradores
sejam funcionarios do UR, a maior parte do conteudo € criada por si, utilizador do Forum UR.

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

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 adaptacéo de efetores terminais, € a integracédo 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 descrigcdes e instru¢des para o software

* O Manual de Servigo com instru¢des para resolucdo de problemas, manutencao e
reparagao

* O diretdrio de scripts com scripts para programagéao aprofundada

Manual do utilizador 17 UR10e PolyScope X
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2. O seu robd

2.1. Especificactes técnicas URIOe

Tipo de robd UR10e
Carga util maxima 10 kg/22 Ib ou 12,5 kg/27,5 Ib
Alcance 1300 mm/51.21in

Graus de liberdade

6 juntas rotativas

Programacéao

Interface gréfica do utilizador PolyScope no ecra tatil de
12"

Consumo de energia (média)

615W

Consumo médio méximo de energia

Aprox. 350 W utilizando um programa tipico

Intervalo de temperatura ambiente

0-50 °C. Em temperaturas ambientes acima de 35°C, o
robd pode operar em velocidade e desempenho
reduzidos.

Funcbes de seguranca

17 fungdes de seguranca sofisticadas. PLd Categoria 3
em conformidade com: EN ISO 13849-1.

Classificacao IP

IP54

Classificagdo de salas limpas

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

Ruido

Brago do robd: Menos de 65dB(A) Caixa de controle:
Menos de 50dB(A)

Portas de E/S da ferramenta

2 entradas digitais, 2 saidas digitais, 2 entradas
analogicas

Fonte de alimentacdo de E/S da ferramenta e

tensao

2 A (pino duplo) 1 A (pino unico) e 12V/24 V

Precisédo do sensor do binério de forca

55N

Velocidade

Articulacdes de base e de ombro: Maximo de 120 °/s.
Todas as outras articulagdes: Maximo 180 °/s .
Ferramenta: Aprox. 1 m/s / Aprox. 39,4 pol/s.

Repetibilidade de pose

+0.05mm/ +0.0019 in (1.9 mils) por ISO 9283

Intervalos de articulagbes

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

Pegada

@190 mm/7.5in

Materiais

Aluminio, plastico PC/asa

Peso do robd

33.3kg/7351b

Frequéncia de atualizac¢do do sistema

500 Hz

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

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

Portas de E/S da caixa de controlo

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

Fonte de alimentagéo de E/S da caixa de
controlo

24V 2 A na Caixa de Controle

Comunicagao

MODBUS TCP e adaptador Ethernet/IP, PROFINET, USB
2.0,UsSB 3.0

Comunicagao da Ferramenta

RS

Fonte de alimentac&o da caixa de controlo

100-240 VAC, 47-440 Hz

Classificagcdo de Corrente de Curto-Circuito

(SCCR)

200a

UR10e PolyScope X
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controlo

Cabo TP: Teach Pendant até a caixa de

4,5m/ 177 pol

Cabo do robé: bra
controle (opgdes)

Standard (PVC) 6 m/236 in x 13.4 mm

¢o do robé para a caixa de Standard (PVC) 12 m/472.4inx 13.4 mm
Hiflex (PUR) 6 m/236 in x 12.1 mm

Hiflex (PUR) 12 m/472.4inx 12.1 mm

2.2. Teach Pendant com Dispositivo de Ativacao de 3

posicoes

Descrigdo

Dependendo da geracao do robd, o Teach Pendant pode incluir um dispositivo 3PE
integrado. Chama-se a isto um Teach Pendant de ativacao de 3 posic¢des (3PE TP).
Robos de carga util mais alta apenas podem utilizar o 3PE TP.

Se estiver a utilizar um 3PE TP, os botdes estao localizados na parte inferior do Teach
Pendant, conforme ilustrado abaixo. Pode utilizar qualquer um dos botées, conforme a
sua preferéncia.

Se o Teach Pendant estiver desligado, é necessario ligar e configurar um dispositivo 3PE
externo. A funcionalidade 3PE TP estende-se a interface PolyScope, onde existem
fungdes adicionais no Cabecalho.

AVISO
* Se tiver adquirido um robé UR20 ou UR30, um Teach Pendant
sem o dispositivo 3PE nao funcionara.

* A utilizagdo de um UR20, ou de um UR30, requer um dispositivo
de ativagao externo ou um 3PE Teach Pendant para programar,
ou ensinar, dentro do alcance da aplicagao do robd. Ver ISO
10218-2.

* O Teach Pendant 3PE nao esta incluido na compra da Caixa de
Controlo OEM, pelo que nao é fornecida a funcionalidade de
ativacao do dispositivo.

Manual do utilizador
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Vis&o geral 1. Bot&o de alimentacéo
do TP 2. botao de Paragem de Emergéncia
3. Porta USB (vem com uma tampa de protecgéo contra o pd)
4. Botbes 3PE
Condugéo Um simbolo de rob6 Freedrive esta localizado debaixo dos botdes 3PE, conforme ilustrado
Livre abaixo.

UR10e PolyScope X 20 Manual do utilizador
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2.2.1.Funcdes dos Botdes 3PE Teach Pendant

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

Automatico, 0 movimento do robd nao requer agao do botao 3PE.

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

Posicédo

1 Libertar

Descricdo

N&o ha pressao sobre
o botdo 3PE. Nao esta
premido.

Acéo

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

Pressao ligeira
2 (Premir
ligeiramente)

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

Permite que o seu programa seja
executado quando o rob6 esta no
modo Manual.

Presséo forte
3 (Premir
fortemente)

Ha pressao total sobre
o botdo 3PE. Esta
premido até ao fim.

O movimento do robd é interrompido
no modo Manual. O robd esta em
Paragem 3PE.

1 Libertagao de botbes

2

Pressao dos botdes

Manual do utilizador
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2.3.Visao geral do PolyScope X

PolyScope X é a Interface Grafica do Utilizador (GUI) instalada no Teach Pendant, que opera o brago do robd
através de um ecra tatil. A PolyScope X interface permite criar, carregar e executar programas.

Disposicao do ecra

A interface esta dividida como indicado na ilustragcao seguinte:
* Cabecgalho - com botao para carregar ou criar programas e aceder a médulos de programas.
* Cabecalho esquerdo - com icones/separadores para selecionar um ecra principal.
* Cabecalho direito - com icones/separadores para selecionar um ecra multitarefas.

* Rodapé - com botdes para controlar a poténcia do robd e o programa carregado.

Program name

=] = Default &7
oG CC
[u]n] 66 eo
oo Preview
Application
n )
Relative To €©y?
El TCP Offset Name: base YEr
Name: Tool_flange Position
Program o X:-189.6 mm —
¥:-609.7 mm =
¥:0.0mm
Z:261.0mm Program
@ 0 structure
pry Orientation
RX: 0.00 *
RX: -0.07 *
RY: 0.00° RY: 178.55° {x}
Q RZ:0.00° RZ:223" Global

Wariables
Operator Base

9171

Payload
0.000 kg
Shoulder

Center of X

Gravity -98.96

X:0.0mm Elbow

¥: 0.0 mm -126.22*

Z:0.0 mm Wrist 1

-46.29

Wrist 2

91.39"

Wrist 3

78"

Robot State Speed

off — 1w0% T

Figura 1.2: Ecré principal

Combinagoes de ecras

O ecra principal e o ecra multitarefas constituem a combinag¢ao de ecras de funcionamento do robé.

O ecra multitarefas é independente do ecra principal, por isso pode fazer tarefas separadas. Por exemplo, &
possivel configurar um programa no ecra principal, enquanto se move o brago do rob6 no ecra multitarefas.
Também é possivel ocultar o ecra multitarefas se este ndo for necessario.

* Ecra principal - com campos e op¢des para gerir e monitorizar as agdes dos robos.

* Ecra multitarefas - com campos e op¢des frequentemente relacionados com o ecra principal.
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Program name ) 1.
= =] De?ault T | 9 Q
@ Move Joints TCP Smart Skills
ccce
ccce
oo
oo Preview Move
Appication . + Relative To - Active TCP -
Relative To “ base Tool_flange
0 TCP Offset IRl Move
Name: Tool_flange Position
Program Translate Rotate
X:0.0 mm X:-189.6 mm _—
¥:-609.7 mm I
¥: 0.0 mm
63 z:261.0mm Program
Z:0.0mm structure o o
& 000+ Orientation // \ // \
. RX: 0.07° X | ] | |
RY:0.00° RY: 178.55° {x} \ / \\ /
,O\ RZ: 0,00 N RZ:223° Global
P e Variables
y
Operator yload B B
Y |( ) |
Z | ) | \

Wrist 3
178"

Robot State
Off

Figura 1.3: Ecra principal e ecra multitarefas

Para mostrar/ocultar o ecra multitarefas

1. No cabecalho direito, toque em qualquer icone para mostrar o ecra multitarefas.
O cabecalho direito expande-se para o meio do ecra para acomodar o ecra multitarefas.

2. Toque no icone atualmente selecionado no cabecgalho direito para ocultar o ecrd multitarefas.

2.3.1. Ecra Tactil

O ecra tatil Teach Pendant esta otimizado para utilizagdo em ambientes industriais. Ao contrario dos produtos
eletronicos 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

* OQutros ruidos conduzidos do ambiente operacional

A sensibilidade ao toque foi concebida para evitar falsas selecdes no Polyscope X, e para evitar movimentos
inesperados do robd.

Utilizacdo do Ecra Tactil

Para obter melhores resultados, utilize a ponta do dedo para fazer selegdes no ecra. Neste manual, isso €
referido como um 'toque'. Se pretender, pode utilizar caneta disponivel comercialmente para fazer sele¢des
no ecra. A secgao seguinte lista e define os icones/guias e botdes da interface do Polyscope X.

A seccao seguinte lista e define os icones/guias e botdes da interface do Polyscope X.
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2.3.2. lcones

[cones do cabecalho esquerdo

fcone Titulo Descrigdo
Q Operador Um meio simples de operar o rob0 através de programas pré-
escritos.
aao Aplicacio Para configurar as definicdes do brago do rob6 e do equipamento
aao plicag externo, por exemplo, montagem e TCPs.
Programa Modifica o programa atual do robé.
@ 3D Controla e/ou regula o movimento do robd.
== Mais Acesso a Informacdes e Definigoes.

Sobre Apresenta informagdes sobre o robd.

Para configurar as definicées do software, por exemplo, o idioma

G ©

. .
Configuracoes e as unidades.

< l ) Energia Para ligar ou desligar o robd.

cccc Apresenta a soma de verificacdo de seguranca ativa e os

Checksum de Seguranca

CcccC parametros detalhados e altera o modo de operacao.
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Botbes de rodapé

fcone Titulo Descrigdo

Gere o estado do rob6. Quando VERMELHO,
pressione-o para tornar o robd operacional.

* Preto, desligado. O brago do robd esta num
estado parado.

* Laranja, ocioso. O bracgo do robé esta ligado,
mas nao esta preparado para funcionar
normalmente.

Inicializar * Laranja, bloqueado. O braco do robé esta
bloqueado.

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

* Vermelho, erro. O robd esta num estado de
avaria, por exemplo, paragem de emergéncia.

* Azul, transi¢do. O robd muda de estado, por
exemplo, o travao ¢ libertado.

Play Inicia o programa atual carregado.

Permite que um programa seja executado num unico

000006660

Passo
passo.
Parar Interrompe o programa atual carregado.
Controlo .
. Gere o estado do rob6. Quando VERMELHO,
Deslizante de ressione-o para tornar o robd operacional
Velocidade P P P '
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3. Seguranca

3.1. Geral

Descricdo Leia as informacgoes gerais de seguranca, as instrugdes, e as orientagoes relativas a
avaliacao de risco e a utilizagao prevista fornecidas. As secgbes seguintes descrevem e
definem fungdes relacionadas com a seguranca, particularmente relevantes para as
aplicagbes de colaboragéo.

c AVISO
Uma avaliagao de risco da aplicacdo deve ser realizada para a
segurancga do pessoal e do equipamento.

Leia e compreenda os dados de engenharia especificos relevantes para a montagem e
instalagédo, de modo a compreender a integracédo dos robds UR antes de o robd ser ligado
pela primeira vez.

E essencial observar e seguir todas as instrucées de montagem nas secgdes seguintes
deste manual.

@ AVISO
A Universal Robots rejeita toda e qualquer responsabilidade se o robd

(Caixa de Controlo do brago com ou sem 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
qualquer outro equipamento, devido a erros de programacgao, acesso
ndo autorizado ao rob6é UR e ao seu contelido, ou mau funcionamento
do robd.
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3.2. Tipos de mensagens de seguranca

Descrigdo

As mensagens de seguranca sao utilizadas para realcgar informacgdes 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 seguranca 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 situagao elétrica perigosa que, se nao for evitada, pode
resultar em morte ou ferimentos graves.

AVISO: SUPERFICIE QUENTE

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

CUIDADO

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

TERRA
Indica a ligacao a terra.

ATERRAMENTO DE PROTEGCAO
Indica a ligacao a terra de protecao.

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

LER MANUAL

Indica informacgdes mais detalhadas que devem ser consultadas no
manual.

Manual do utilizador
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3. Seguranga

3.3. Adverténcias e Precaucoes Gerais

Descrigdo As seguintes mensagens de aviso podem ser repetidas, explicadas ou detalhadas em
secgoes subsequentes.

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

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

Verifique se a aplicagcéo do robd tem espaco suficiente para funcionar
livremente.

Verifique se o pessoal esta protegido durante a vida util da aplicagéo do
robd, incluindo transporte, instalagdo, comissionamento, programacgao/
ensino, operacao e uso, desmontagem e descarte.

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

Evite usar o robo6 se estiver danificado.

Evite vestir roupas largas ou joias ao trabalhar com o robé. Prenda o
cabelo comprido.

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

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

Informe os utilizadores da localizacdo do(s) botdo(des) de paragem de
emergéncia e de como ativa-la em caso de emergéncia ou de situacao
anormal.

Avise as pessoas para se manterem fora do alcance do robé, inclusive
quando a aplicacao do robd estiver prestes a iniciar.

Esteja ciente da orientacdo do robd, para entender a dire¢do do
movimento ao usar o Teach Pendant.

Cumprir os requisitos e orientagdes da norma ISO 10218-2.

é AVISO
O manuseamento de ferramentas/efetores finais com arestas afiadas e/ou
pontos de aperto pode resultar em ferimentos.

* Certifique-se de que as ferramentas/acionadores finais ndo tém arestas

afiadas ou pontos de aperto.

* Poderéo ser necessarias luvas e/ou 6culos de protecao.

UR10e PolyScope X
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A\

A\

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.

N&o manuseie nem toque no robd durante o funcionamento ou
imediatamente ap6s 0 mesmo.

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

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

CUIDADO

A néo realizacdo de uma avaliagao de riscos antes da integragéo e do
funcionamento pode aumentar o risco de lesodes.

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

Se a avaliagéo de riscos o determinar, ndo entrar no raio de agao do robo
nem tocar na aplica¢do do robé durante o funcionamento. Instale a
protecao.

Ler as informacdes sobre a avaliagéo dos riscos.

CUIDADO

A utilizacao do robd com maquinaria externa nao testada, ou numa aplicagao
nao testada, pode aumentar o risco de ferimentos no pessoal.

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

Ler as informacgoes de colocagao em funcionamento.

AVISO
Campos magnéticos muito fortes podem danificar o robé.

* Na&o exponha o robd a campos magnéticos permanentes.

LER MANUAL

Verificar se todo o equipamento mecanico e elétrico esta instalado segundo as
especificagdes e avisos relevantes.

Manual do utilizador
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3.4. Integracao e responsabilidade

Descrigdo As informacgoes contidas neste manual ndo abrangem a concecgao, instalagéo, integragéo
e funcionamento de uma aplicagéo do robd, nem abrangem todos os equipamentos
periféricos que possam influenciar a seguranca da aplicagédo do robé. A aplicagéo do
robd deve ser concebida e instalada segundo os requisitos de seguranga estabelecidos
nas normas e regulamentos relevantes do pais onde o rob0 esta instalado.

A(s) pessoa(s) que integra(m) o robd UR é(sao) responsavel(eis) por garantir que os
regulamentos aplicaveis no pais em causa sao respeitados, e que quaisquer riscos na
aplicacao do rob6 sao adequadamente reduzidos. De forma ndo exaustiva, estes seriam:

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

* Interligagao com outras maquinas e prote¢ao adicional, se exigido pela avaliagao
de riscos

* Definir as definicdes de segurancga corretas no software

* Garantir que as medidas de seguranca nao sao modificadas

* Validagao da concecéao, instalagéo e integracao da aplicacdo do robd
* Especificar instrugdes de uso

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

* Conservar toda a documentacao, incluindo a avaliagao dos riscos da aplicacao, o
presente manual e a documentagdo adicional relevante.

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 sado definidas na tabela a
seguir.

Categorias o
de parada Descricédo
0 Pare o robé com a remocao imediata da energia.

Pare o robé 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

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

4. Control Box and Teach Pendant

Descricdo 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 Robo

Descri¢ao O brago do robé, dependendo do peso, pode ser transportado por uma ou duas pessoas,
a menos que a funda seja fornecida. Se a funda for fornecida, é necessario equipamento
de elevacéo e de transporte.
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5. Montagem

Descrigdo Instale e ligue o brago do robd e a caixa de controle para comecar a usar o PolyScope.
Montar o E preciso montar o braco do robd, a Caixa de Controlo e o Teach Pendant para se poder
robd continuar.

Desembale o brago do robd e a caixa de controlo.
2. Monte o brago do robd 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.
Ligue o cabo do robd ao braco do rob6 e & caixa de controlo.

Ligue o cabo de alimentagéao principal da Caixa de Controlo.

ﬁ AVISO
A néo fixagao do brago do rob6 a uma superficie resistente pode provocar
ferimentos causados pela queda do robé.

* Assegurar que o braco do robd esta fixo a uma superficie resistente
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5.1. Fixacao do braco dorobd

Descrigdo

Para
desligar o
brago do
robd

Surface on which the robot is fitted

7] 0.05 ]

2X 5 +1

4x D 8.4

Cy

I
®170

/

©8 FG8 10.008 ¥ 8.5 min.

8 FG8 19066 x 13 T 8.5 min.

Dimensoées e padrao de orificios para a montagem do robot.

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

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

1. Pressione o botédo de energia no Teach Pendant para desligar o robé.
2. Desligue o cabo de rede / cabo de alimentacdo da tomada de parede.

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

Para fixar o 1.
brago do robd
2.
3.

Coloque o brago do rob6 na superficie em que sera montado. A superficie deve
estar regular e limpa.

Apertar os quatro parafusos M8 de resisténcia 8,8 com um binario de 20 Nm.
(Os valores de binario foram atualizados SW 5.18. A versao impressa anterior
mostra valores diferentes)

Se for necessaria uma remontagem precisa do robd, utilizar o orificio de @8 mm
e a ranhura de @8x13 mm com os pinos de posicionamento ISO 2338 J8 h6
correspondentes na placa de montagem.
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5.2. Dimensionamento do suporte

Descricao A estrutura (suporte) na qual o bragco do robd estd montado é uma parte crucial da
instalacdo do robd. O suporte deve ser robusto e estar isento de vibragbes provenientes de
fontes externas.

Cada articulacao do robd produz um binario que move e para o braco do robd. Durante o
funcionamento normal ininterrupto e durante o movimento de paragem, os binarios das
articulacdes 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.

For¢ca e momento na definicao do flange de base.
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Dimensioname
nto do suporte

A magnitude das cargas depende do modelo do robd, do programa e de varios outros
fatores.

O dimensionamento do suporte deve ter em conta as cargas que o braco 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 articulagcdes 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 segurancga de 2,5. As
cargas reais nao excederao esses valores.

5. Montagem

Modelo do robd

Mz [Nm]

Fz[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR10e

990

1700

1460

1160

Binarios maximos das articulagdo durante as paragens de categoria 0, 1 e 2.

Modelo do robd

Mz [Nm]

Fz[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR10e

830

1450

860

860

Binarios maximos das articulagbes em funcionamento normal.

As cargas normais de funcionamento podem ser geralmente reduzidas através da
diminuic&o dos limites de aceleracao das articulagées. As cargas operacionais reais
dependem da aplicagéo e do programa do robd. Pode utilizar o URSim para avaliar as
cargas esperadas na sua aplicacao especifica.
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Marge E possivel incorporar margens de segurancga adicionais, tendo em conta as seguintes
nsde  consideracdes de concegao:
segura

nea * Rigidez estatica: Um suporte que nao seja suficientemente rigido defletira durante o
movimento do robd, fazendo com que o braco do robd 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 braco do robd, 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 & vida util operacional
esperada, e aos ciclos de carga do sistema completo.

é CUIDADO
* Se orobd estiver montado num eixo externo, as aceleracdes deste eixo
nao devem ser muito altas. E possivel deixar o software do robd
compensar a aceleracao dos eixos externos utilizando o comando de
script set_base_acceleration()

* Aceleragées altas podem fazer com que o robd faca paragens de
seguranga.

é AVISO
* Risco potencial de queda.

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

* Dar prioridade a seguranca através da aplicacdao de medidas adequadas
para evitar a inclinagao das plataformas méveis em qualquer altura.
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5. Montagem

5.3. Descricao da Montagem

Descrigdo

ch:sgo de Montado com quatro parafusos da classe de resisténcia 8,8 de 8,5 mm e
quatro orificios de montagem M8 na base.
(Base)
Utiliza quatro orificios roscados M6 para fixar uma ferramenta a flange da
Tool ferramenta. Os parafusos M6 da classe de resisténcia 8,8 devem ser
Flange apertados com 8 Nm. Para reposicionar a ferramenta com precisao, utilize
um pino no buraco de @6 disponibilizado.
Caixade | A Caixade Controlo pode ser pendurada numa parede ou colocada no
Controlo chao.
Teach 0] T.e.ach Pendant é m~ontado na parede.ou colocado na Caixa de C.o.ntrolo.
Pendant Verifique se o cabo n&o apresenta o perigo de tropecar. Pode adquirir

suportes-extra para montar a Caixa de Controlo e o Teach Pendant.

A

AVISO
A montagem e operagao do robé em ambientes que excedam a classificagao IP

recomendada pode resultar em lesoes.

AVISO

A montagem instavel pode resultar em lesoes.

* Monte o robé num ambiente adequado para a classificagao IP. O robd
nao deve ser operado em ambientes que excedam aqueles
correspondentes as classificagcoes IP do robo (IP54), Teach Pendant
(IP54) e da Caixa de Controlo (IP44)

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

UR10e PolyScope X
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5.4. 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.

E importante considerar o volume cilindrico diretamente acima e diretamente abaixo da
base do rob6 ao escolher o local para montar o rob6. A aproximacgao da ferramenta ao
volume cilindrico deve ser evitada porque provoca um movimento rapido das articulagbes
mesmo quando a ferramenta se move lentamente. Isto pode fazer com que o robd opere
de forma ineficiente e pode dificultar a realizagdo de uma avaliagao de risco.

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.

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

Frente Inclinado
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5.4.1. Singularidade

Descrigdo Uma singularidade é uma pose que restringe o movimento e a capacidade de posicionar o
robd.
O brago do rob6 pode parar de se mover ou fazer movimentos muito bruscos e rapidos
quando se aproxima ou sai da singularidade.

é AVISO
Confirme se o movimento do robd perto de uma singularidade nao cria
riscos para ninguém no alcance do brago do robd, da garra e da peca de
trabalho.

* Definir limites de seguranca para a velocidade e a aceleracédo da
articulagao do cotovelo.

O seguinte provoca uma singularidade no brago do robé:
* Limite do espaco de trabalho exterior
* Limite do espaco de trabalho interior

* Alinhamento do pulso

Limite do A singularidade ocorre porque o robd ndo consegue alcancar o suficiente, ou alcanca fora
espacgo de da area maxima de trabalho.

trabalho

exterior A evitar: Dispor o equipamento a volta do robd para evitar que este saia do espaco de

trabalho recomendado.
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5. Montagem
Limite do A singularidade ocorre porque os movimentos estdo diretamente acima ou abaixo da base
espacgo de do robd. Isto faz com que muitas posigoes/orientacdes sejam inalcangaveis.
trabalho
interior A evitar: Programar a tarefa do robd para que nao seja necessario trabalhar no cilindro

central ou perto dele. Pode também considerar a montagem da base do robé numa
superficie horizontal, para rodar o cilindro central de uma orientagéo vertical para horizontal,
afastando-o das areas criticas da tarefa.

Alinhamento do Esta singularidade ocorre porque a articulagéo do pulso 2 roda no mesmo plano que o

pulso

ombro, o cotovelo e a articulagdo do pulso 1. Isto limita a amplitude de movimento do
brago do robé, independentemente do espaco de trabalho.

A evitar: Organizar a tarefa do rob6 para que nao seja necessario alinhar as articulagdes
do pulso do rob6 desta forma. Também é possivel deslocar a diregao da ferramenta, para
esta poder apontar horizontalmente sem o problematico alinhamento do pulso.

5.4.2. Instalagdo fixa e movel

Descri¢gdo

Quer o brago do robd esteja fixo (montado num suporte, na parede ou no chdo) ou huma
instalacao movel (eixo linear, carrinho de empurrar ou base mével do robd), deve ser
instalado de forma segura, para garantir a estabilidade em todos os movimentos.

O design da montagem deve garantir estabilidade quando houver movimentos dos
seguintes componentes:

* bracgo do robd
* base do robd

* tanto o brago do robd quanto a base do robd
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5.5. Desobstrucao da caixa de controlo

Descrigdo O fluxo de ar quente na Caixa de Controlo pode resultar no mau funcionamento do
equipamento. A distancia de folga recomendada para a Caixa de Controlo € de 200 mm
de cada lado para um fluxo de ar frio suficiente.

1 200 mm

é AVISO
Uma caixa de controlo humida pode causar lesées 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.
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5.6. Ligacoes do robd: Cabo da flange da base

Descrigdo Esta subsecgao descreve a ligagao para um brago de robd configurado com um conetor
de cabo de flange de base.

Conetorde O Cabo da Flange da Base estabelece a ligagao do robd ligando o brago do robd a Caixa de

Cabo de Controlo. O Cabo Robé liga-se ao conector do Cabo da Flange Base numa extremidade, e
Fange de ao conector da Caixa de Controlo na outra extremidade.
Base Pode bloguear todos os conetores quando a ligacao do robd estiver estabelecida.

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

* Nao prolongue um cabo do rob6 de 6 m.

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

* Nao ligar o Cabo da Flange Base diretamente a Caixa de Controlo.
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5.7.Ligacdes dorobd: Cabo dorobd

Descrigdo Esta subsecgao descreve a ligagao de um brago do robd configurado com um cabo de
robo fixo de 6 metros.

Paraligaro Pode rodar o conetor para a direita para facilitar o bloqueio depois do cabo estar ligado.

br?go ea * Estabeleca a ligagao do robd, ligando o brago do robd a Caixa de Controlo com o
caixa de Cabo do Robé.

controlo . . R s .
* Ligue e blogueie o cabo do robd no conetor na parte inferior da Caixa de Controlo

mostrada abaixo.

* Torga o conetor duas vezes para garantir que esta devidamente bloqueado antes de
ligar o braco do robé.

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

* Nao desligar o Cabo do Rob6 quando o brago do robé estiver ligado.

* Nao prolongar ou modificar o Cabo do Rob6é original.

UR10e PolyScope X 44 Manual do utilizador



5. Montagem

R
UNIVERSAL ROBOTS

5.8. Conexao arede elétrica

Descrigdo

Conexao a
rede elétrica

O cabo de alimentacao da Caixa de Controlo tem uma ficha IEC padrao na extremidade.

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

* IEC 61000-6-4:Capitulo 3.1.12 Localizagao industrial:
"LocalizagOes caraterizadas por uma rede elétrica separada,
fornecida por um transformador de alta ou média tensao,
dedicado ao fornecimento da instalacao".

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

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

Como parte da instalacao elétrica, fornega o seguinte:
* Conexao com a terra
* Fusivel principal
* Dispositivo de corrente residual
* Umi interruptor bloqueavel (na posicdo de DESLIGADO )
Um interruptor principal deve ser instalado para desligar todos os equipamentos na

aplicagao do rob6 como um meio facil de bloqueio. As especifica¢des elétricas sao
mostradas na tabela abaixo.

Paréametro Min. Tipo Max. Unidade

Tensao de entrada 90 - 264 VAC

Fusivel da alimentagao externa 881515 i 16 A

(90-200 V) 1515

Fusivel da alimentacdo externa

(200-264 V) 8 i 16 A

Frequéncia da entrada 47 - 440 Hz

Energia de standby - - <15 w

Energia operacional nominal 90 150150250250 325325500500 W
300300 750750
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é AVISO: ELETRICIDADE
O nao 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 blogueio de todas as fontes de alimentacdo de toda a instalagao
do robd durante a manutencgao.

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

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

O separador Aplicagédo permite configurar as definicdes que afetam o desempenho geral do robé e do
PolyScope X.

Program name
= =] Default ol
ccce
: : CCCC
oo Application
oo
Application
‘-:-)
@] [e] 1
o e T Move
i} T<, s
=¥ [ P P :
Program é LI (') i )
Prograim
@ Mounting Frames Grids End Effectors Communication structure
30 Rotation, Tilt Position, references Layouts TCP, Position, Orientation, Digital, Analog, I1O0s.
Payload, Center of Gravity
{
g Glabal
Variables
Operator
Safety Smart Skills System Info
Safety Planes, 10s, Joint Configuration and setup Log Messages, Joint
limits Temperatures

Robot State

Off

Figura 1.1: Ecrd Aplicagdo com botoées de aplicagéo.

Utilize o separador Aplicagéo para aceder aos seguintes ecras de configuracao:
* Montagem
* Estruturas
* Grelhas
* Efetores Finais
* Comunicagéo
* Seguranga
* Smart Skills

* Informacgoes do sistema

6.1. Comunicacao

O ecrda Comunicacgéao permite monitorizar e definir os sinais de E/S em tempo real de/para a caixa de controlo
do robd. A tela exibe o estado atual da E/S, inclusive durante a execugao do programa. Se algo for alterado
durante a execugao do programa, o programa para. Na paragem do programa, todos os sinais de saida
mantém os seus estados.
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O ecrda Comunicacéo é atualizado a 10 Hz, pelo que sinais muito rapidos podem n&o ser apresentados
corretamente. E possivel reservar E/S configuraveis para definicdes de seguranca especiais definidas em
7.6.1 Sinais de E/S de seguranca na pagina 63. As que estao reservadas terdo o nome da funcao de
segurancga, em vez do nome predefinido ou definido pelo utilizador. As saidas configuraveis reservadas para
definicdes de seguranca ndo podem ser selecionadas, séo apresentadas apenas como LEDs.

Program name

= & Default a2
cccoe
oo &« Communication o ce
oo
Application N
Configurable Input Configurable Output Digital Input “r
] ~  Robot L
Clo Lo cl4 Lo CO0 Lo Cc0o4 Lo DIO Lo Dl 4 Lo
Program Wired 10 _——
Safeguard Reset -—
cis Lo €Ol 1 CO5 Lo D1 1 DI5 1o .
® Tool 10 a1 B
30 Lo Lo Lo Lo Lo
o Modbus L co2 cos DI2 DI
{xr
g -+ Add Source clz2 Lo cl7 Lo o3 L co7 L DI3 Lo D17 Lo Glabal

Variables
Operator

Ci3 Lo

Robot State Speed
off — 1%

Figura 1.2: Ecra Comunicagao que apresenta as E/S.
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/. Instalacao

Descrigdo A instalagao do rob6 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 sec¢des seguintes.

/.1. Avisos e precaucoes elétricas

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

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

* Nunca ligue sinais de seguranca a um PLC que ndo seja um PLC de
seguranga com o nivel de seguranga correto. E importante manter sinais
da interface de seguranga 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 funcao de seguranca.

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 e, em seguida, entre em contato com
seu fornecedor de servigo Universal Robots para assisténcia.

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

* Cuidados especificos devem ser observados durante a instalagéo 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.
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A\

CUIDADO

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

* O robb foi testado de acordo com as hormas internacionais IEC para
Compatibilidade ElectroMagnética (EMC). Niveis de sinal muito altos ou
exposicao excessiva a eles podem danificar o robdé de forma permanente.
Problemas de EMC acontecem normalmente em processos de soldagem
e sdo normalmente motivados por mensagens de erro no log. A Universal
Robots ndo pode ser responsabilizada por nenhum dano causado por
problemas de EMC.

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

TERRA

Conexdes negativas sao chamadas de GND e estao conectadas ao escudo do
robd e a caixa do controlador. Todas as conexdes GND mencionadas séo
somente para energizacao e sinalizagao. 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 classificagcao atual da corrente mais alta no
sistema.

LER MANUAL

Alguma E/S no interior da caixa de controle pode ser configurada para normal
ou a E/S de classificagcao 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 A parte inferior dos grupos de interface E/S esta equipada com portas de ligagéo
externas, conforme ilustrado abaixo. Existem aberturas com tampa na base do armario
da Caixa de Controlo para passar cabos de ligagao externos para aceder as portas.

Portas de O Mini Displayport suporta monitores que utilizam Displayport. Para tal, &€ necessario um
ligagdo conversor ativo de Mini Display para DVI ou HDMI. Conversores passivos nao funcionam
externas com portas DVI/HDMI.

O fusivel deve ser do tipo Mini Blade, marcado pela UL, com uma classificagdo maxima de
corrente: 10A e tensdo nominal minima: 32V

AVISO
Ligar ou desligar um Teach Pendant enquanto a Caixa de Controlo estiver
ligada pode causar danos.

* Nao ligue um Teach Pendant enquanto a Caixa de Controlo estiver
ligada.

* Desligue a Caixa de Controlo antes de ligar um Teach Pendant.
Né&o ligue ou desligue o Teach Pendant enquanto a Caixa de Controlo
estiver ligada. Isto pode danificar a Caixa de Controlo.

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

* Ligue o adaptador ativo antes de ligar a Caixa de Controlo.

* 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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/.3. Ethernet

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

* 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.

As especificagdes elétricas sdo mostradas na tabela abaixo.

Parametro Min. Tipo . Unidade

Velocidade de comunicacgao 10 - 1000 Mb/s
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/.4. Instalacao de Teach Pendant 3PE

/.4.1. Instalacdao do Hardware

Para remover um
Teach Pendant

AVISO
A substituicdo do Teach Pendant pode fazer com que o sistema
apresente uma falha no arranque.

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

Para remover o Teach Pendant padrao:
1. Desligue a caixa de controlo e o cabo de alimentagdo da fonte de alimentagao.

2. Retirar e deitar fora as duas bragadeiras de cabos utilizadas para a montagem
dos cabos do Teach Pendant.

3. Pressione os clipes em ambos os lados da ficha do Teach Pendant como
ilustrado, e puxe para baixo para desligar da porta do Teach Pendant.

4. Abrir/afrouxar completamente o ilhé de plastico na parte inferior da caixa de
controlo, e retirar a ficha e o cabo do Teach Pendant .

5. Remova cuidadosamente o cabo do Teach Pendant e o Teach Pendant.

K

|1 | Clipes | 2 | Argola plastica
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| 1 | Abracgadeiras de cabos

Para instalar um 1. Coloque a ficha e o cabo do Teach Pendant na parte inferior da caixa de controlo
3PE e feche/aperte totalmente a argola de plastico.
Teach Pendant 2. Ligue a ficha do Teach Pendant na porta do Teach Pendant.

3. Utilize duas abragadeiras novas para montar os cabos do Teach Pendant.

4. Ligue o cabo de alimentacgao a fonte de alimentacao e ligue a caixa de controlo.
Existe sempre um comprimento de cabo com o Teach Pendant, que pode representar
um perigo de tropecar se nao for guardado corretamente.

* Guarde sempre o Teach Pendant e o cabo corretamente para evitar riscos de
tropecar.

UR10e PolyScope X 54 Manual do utilizador



(R
7. Instalagdo UNIVERSAL ROBOTS

7.4.2. Instalagao de novo software

Para 1. No cabecalho do PolyScope, toque em Instalagdo e selecione Seguranga.
configurar o
software
3PETP

<unnamed>
default*

Joint Limits | TeachPendant standard -]

= Injection molding machine interface [None v

Tool Position
Tool
Direction

/o

Hardware

Three
Position
Safe Home

Safety password Unlock

O Power off Speed Co— 100% ° 0 O gwnamn.

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

E necessaria uma palavra-passe para desbloquear este ecra.

<unnamed>
default*

N .. =
Select available hardware

pSafety) 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

Planes Injection molding machine interface No

Standard
3PE Enabled

Tool Position

Tool
Direction
/o

Hardware

Three
Position
Safe Home

Safety password Unlock

O Power off Speed Cm— 100% ° 0 O gmmamn.

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

Toque em Confirmar Configuragao de Seguranga para concluir a instalagdo do
software 3PE Teach Pendant.

6. Enquanto o robd reinicia e inicializa, prima ligeiramente o botao 3PE e toque em
Iniciar no PolyScope.
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/.5.E/S do controlador

Descrigdo Pode utilizar as I/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|H| PWR|A| |24V|H|[24V|H| [0V |H|| OV [H| [24V(H]||24V|H| [OV |H|| OV |H]| |£|AG (H
;; EIO GND|H| [GND cio|m|[cia|m]| [coo[m|[cos|m| [pio|m|[Di4[m| [poo|m||{pos[m| [£[ai0|m
& |24V ON |H| [24V 24v[m|[24v[m] [ov [m|[ov [m] [24v|m|[2av[m]| [ov [m]|[ov[m]| |E[AG[m
E |EI1 OFF|H| | OV Cl1|{m|{ci5|m| [coim||cos{m| [Di1|m|[Di5 (M| [po1/m|jpos|m| |<[All (M
524V 24V|H||24v(H| | ov |[H|| OV (M| [24V|HE|[24V|H| [oV |H|( oV |H| [£|AG (N
% S10 SIEIDDEE Cl2(H|[Cl6|H| [CO2|H|[cO6/H| |DI2|H||DI6 || |DO2|H||DO6|H ;:Aool
3|24V alala|a|d|2]||24v(M|[24v|H]| | ov |H | ov [H| [24v|H||24v|H| [ov |[H||/ov|H| |8|AG|H
a|snn mmmmm(m||{c:{m|[c7[m]| [co3(m|[co7[m| [D13][m]||D17|m]| [Do3[m|[po7[m]| |Z|a01]m

O bloco de entradas digitais horizontais (DI8-DI11), ilustrado abaixo, pode ser utilizado
para a codificacao em quadratura da Correia Transportadora.

Slale(e(3>
ala|f|0|~|°
EEEENEN
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 seguranca
Cinza com texto preto E/S digital de uso geral
Verde com texto preto E/S Analogica de uso geral

No GUI, pode configurar configuravel /0O como /O relacionado com segurancga ou
disposicao geral I/0.
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As Esta secao define as especificagdes 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.

texto em preto.

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

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 configuragao predefinida utiliza

a fonte de alimentacdo interna.

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

mostrado abaixo.

Power

s

PWR |

GND

24v |

ov

Neste exemplo, a configuragéo predefinida

a utilizar a fonte de alimentacao interna .
obter mais

\ ov W

Neste exemplo, a configuragao predefinida
com uma fonte de alimentagao externa para

corrente.

Power

PWR N
GND H
24V B+

As especificacdes elétricas, para a fonte de alimentacao interna e externa, sdo mostradas

abaixo.
Terminais Parametro Min. Tipo Max.
Alimentacéo interna de 24V
[PWR - GND] Voltagem 23 24 25 \Y
[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 As E/S digitais sao construidas em conformidade com a norma IEC 61131-2. As especificagoes
digitais elétricas sdo mostradas abaixo.
Terminais Parametro Unidade
Saidas digitais
[COx / DOx] Corrente* 0 - 1 A
[COx / DOx] Queda de tenséo 0 - 0.5 \Y,
[COx / DOx] Corrente de fuga 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Efeito - PNP - Tipo
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tipo
Entradas digitais
[EIx/SIx/CIx/DIx] Voltagem -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regido Desligada -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regiédo Ligada 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Corrente (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Efeito - PNP + - Tipo
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tipo

*Para cargas resistivas ou cargas indutivas de, no maximo, 1H.
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/.6.E/S de Seguranca

E/S de
Seguranga

Tabela

Esta secgao descreve as entradas de seguranga dedicadas (terminal amarelo com texto
vermelho) e as E/S configuraveis (terminais amarelos com texto preto) quando
configuradas como E/S de seguranca.
Os dispositivos e equipamentos de seguranca devem ser instalados segundo as
instrugdes de seguranca e avaliagédo de risco no capitulo Seguranca.
Todas as E/S de seguranca estao emparelhadas (redundantes), pelo que uma unica falha
nao provoca a perda da funcao de seguranca. No entanto, as E/S de seguranga devem ser
mantidas como dois ramos separados.

Os tipos de entrada permanente de seguranca sao:

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

emergéncia

* Parada de salvaguarda para dispositivos de protegao

* Parada 3PE para dispositivos de protecao

A diferenca funcional € mostrada abaixo.

Parada de

Emergéncia

Paragem de
Seguranga

Paragem 3PE

Robd para de se mover Sim Sim Sim
Execucao de programa Pausas Pausas Pausas
Alimentac¢do da unidade Desligar Ligar Ligar
s Automatico ou Automatico ou
Reinicio Manual
manual manual
A ~ A cadaciclo até | A cadaciclo até
Frequéncia de uso Nao frequente - ~
nao frequente nao frequente
Somente
Requer reinicializagéo liberagdo do Néo Néo
freio
Categoria de paragem (IEC 60204-1) 1 2 2
Nivel de desempenho da fungao de
monitorizagao (ISO 13849-1) PLd PLd PLd

Precaucgédo de
seguranca

Use a E/S configuravel para configuracdo de segurancga adicional da funcionalidade de
E/S, por exemplo, saida de parada de emergéncia. Utilize a interface PolyScope para
definir um conjunto de E/S configuraveis para fungdes de seguranca.

CUIDADO

A\

A néo verificagao e teste regular das fun¢des de seguranca pode
conduzir a situagdes perigosas.

* As fungdes de seguranca devem ser verificadas antes de colocar
o robé em funcionamento.

* As fungdes de seguranca devem ser testadas regularmente.
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Sinais Todas as de segurancga configuradas e permanentes sao filtradas para permitir o uso de

OSSD equipamento de seguranca OSSD com comprimentos de impulso inferiores a 3ms. A entrada
de segurancga € amostrada a cada milissegundo e o estado da entrada € determinado pelo
sinal de entrada mais frequentemente visto durante os ultimos 7 milissegundos.

Sinais de Vocé pode configurar a Caixa de Controle para emitir pulsos OSSD quando uma saida de
Seguranga seguranca estiver inativa/alta. Os pulsos OSSD detectam a capacidade da Caixa de
OSSD Controle de tornar as saidas de seguranca ativas/baixas. Quando os pulsos OSSD sao

habilitados para uma saida, um pulso baixo de 1ms é gerado na saida de seguranga uma
vez a cada 32ms. O sistema de seguranga detecta quando uma saida esta conectada a
uma fonte e desliga o robd.

A ilustragao abaixo mostra: o tempo entre pulsos em um canal (32ms), o comprimento do
pulso (1ms) e o tempo de um pulso em um canal para um pulso no outro canal (18ms)

0.0 ms 10.0 ms 20.0ms 30.0ms 40.0ms 50.0 ms

SafetyA _‘U

32 ms 1 ms

SafetyB J_I [N}
18 ms

Para ativar OSSD para saida de seguranca

1. No Cabecalho, toque em Instalag&o e selecione Seguranga.
2. Em Seguranga, selecione E/S.

3. Natela de E/S, em Sinal de Saida, marque a caixa de selecdo OSSD desejada.
Vocé deve atribuir o sinal de saida para habilitar as caixas de selecdo OSSD.

Configuragao O robb é fornecido com uma configuragao predefinida, que permite o funcionamento
de Seguranga sem qualquer equipamento de seguranca adicional.

p a d ré [0} Safety
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Conectando os Na maioria das aplicagdes, € necessario usar um ou mais botoes de Parada de
botbes de Emergéncia extra. A ilustragdo abaixo mostra como um ou mais botoes de parada de
parada de emergéncia podem ser conectados.

emergéncia
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Compartilhando a Vocé pode configurar uma fungao de parada de emergéncia entre o rob6 e outras
parada de maquinas, configurando as seguintes fungdes de E/S através da GUI. A entrada de
emergéncia com parada de emergéncia do robd néo pode ser utilizada para fins de compartilhamento.
outras maquinas  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.

* Par de entradas configuraveis: Paragem de emergéncia externa.

* Parde saidas configuravel: Paragem do sistema.

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

CO0-COf1.
z = - Configurable Inputs nflgurable Outputs =

%i gﬁi A oM o m

24v | W, ov [l . % ov [l

Ei m\cos[m| : cot| ] [cos|m

[2av [m] A ov |m| ov [m|[ovm

c2 |l ] 6|l co2| M ||cos|H

[2av m| m |0 ov [m|[ov

[ci3 [m] cos|m] %( cos|m|[co7
Parada de Esta configuracdo destina-se apenas a aplicagbes em que o operador ndo pode passar
segurang¢a com pela porta e fecha-la atras de si. A E/S configuravel é utilizada para configurar um botéo
continuacgao de reposicao no exterior da porta para reativar o movimento do robd. O movimento do
automatica robd continua automaticamente quando o sinal é restabelecido.

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

Safety

NN

3 |Elo [ W™ Sy

¢ [2avm / (] av]d] [ovw]

= 4 [0 |m] [2av ]

i w/ Yo {zm] o [
2av [l HE =

& B

S g[so] i

§ [24v )z 2 AN

g 3 [s1 i

3|sn

Neste exemplo, um interruptor de  Neste exemplo, um tapete de seguranga é um
porta € um dispositivo de protegdo dispositivo de seguranga em que a retoma
basico em que o robd para quando automatica é adequada. Este exemplo é também
a porta esta aberta. vélido para um scanner laser de segurancga.
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Paragem de Se ainterface de protecao € usada para interagir com uma cortina de luz, é necessaria
Seguranga com uma redefinicdo externa ao perimetro de segurancga. O bot&do de reinicio deve ser de um
botéo de tipo de dois canais. Neste exemplo, a E/S configurada para reinicializagéo € CI0-CI1.
reinicializagao %
Bin
—

L\ [

f _______

SequardSiop | Emergency Siop
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/.6.1. Sinais de E/S de seguranca

Descrigdo

As E/S estao divididas entre entradas e saidas, e estdo emparelhadas de modo que cada

funcado fornega uma capacidade PLd de Categoria 3.

Safety

spplcat
v RobotLimits
Robot Limits

rogram
N Joint Limits
o Joint Speeds

Joint Positions
Operator v Safetylf/O
Inputs
Qutputs
~  Planes
Planes

v  Hardware

Hardware

™o

Inputs

Function

Functon
Safeguard Reset

Function
Unassigned

Function
Unassigned

Function
Unassigned

Program name

B pefautt
Signal
o clo
Cl1
o cl2
cl3
- cl4
Cls
o Cle
cl7

Program
structure

Variables

Figura 1.3: Ecra do PolyScope X que apresenta os sinais de entrada.

Safety

~  RobotLimits
Robot Limits
v JointLimits
Joint Speeds
Joint Positions
v safetyljo
Inputs
Outputs
~  Planes
Planes

v Hardware

Hardware

- - Y

Outputs
Function

Function
Unassigned

Unassigned
Function

Unassigned

Unassigned

Program name

=) Default
Signal
o coo
co1
o co2
cos
o co4
Co5
o coe
co7

0SsD

Program
structure
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Sinais de As entradas séo descritas nos quadros seguintes:

Entrada
Botdo de Faz uma paragem de categoria 1 (IEC 60204-1) informando outras
maquinas que utilizam a saida de paragem do sistema, se essa saida
paragem de . . f. .. L
. estiver definida. E iniciada uma paragem em tudo o que esteja ligado
emergéncia .
a saida.
Executa uma Paragem da Categoria 1 (IEC 60204-1) através da
Parada de . . L .
. entrada da Caixa de Controlo, informando outras maquinas utilizando
Emergéncia , . . .
R a Saida da Paragem de Emergéncia do Sistema, caso essa saida
do Robd . -
esteja definida.
Paragem de
emergéncia Faz uma paragem de categoria 1 (IEC 60204-1) apenas no robd.
externa
Todos os limites de seguranga podem ser aplicados enquanto o rob6
estiver a usar uma configuracdo Normal, ou uma configuragdo
Reduzida
Quando configurado, um sinal baixo enviado para as entradas faz
com que o sistema de segurancga passe para a configuragao
reduzida. O brago do robd desacelera para satisfazer os parametros
Reduzido reduzidos.
O sistema de seguranca garante que o robd se encontra dentro dos
limites reduzidos menos de 0,5s apds a ativagao da entrada. Se o
bracgo 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 transi¢ao para a configuragéo reduzida.
O sistema de segurancga passa para a configuragdo normal da
mesma forma.
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Sinaisde As entradas séo descritas no quadro seguinte

Entrada

Quando é utilizada uma sele¢ao de modo externo, alterna entre

Modo Modo automatico e Modo manual. O robd estd no modo
Operacional Automatico quando a entrada for baixa e no modo Manual, quando
for alta.
Regressa do estado de Paragem de seguranca, quando ocorre um
N limite ascendente na entrada de Reposi¢cao de seguranca. Quando
Redefinigéo de posic 9 ¢a.Q

Salvaguarda

ocorre uma Paragem de segurancga, esta entrada assegura que o
estado de Paragem de seguranca continua até ser ativada uma
reposicao.

Uma paragem acionada por uma entrada de seguranca. Faz uma

Seguranga paragem de categoria 2 (IEC 60204-1) em todos os modos, quando
acionada por uma segurancga.

Parada de Executa uma Paragem de Categoria 2 (IEC 60204-1) APENAS no
Prote¢do do modo Automatico. O Modo Automatico de Paragem de Seguranca
Modo s6 pode ser selecionado quando um Dispositivo de Ativacao de Trés
Automatico Posigoes estiver configurado e instalado.
zzﬁzgﬂgfﬁade Regressa do estado de paragem de seguranga do modo
do Modo automatico, quando ocorre um limite ascendente na entrada de

- reposicao de seguranca do modo automatico.
Automatico

Condugao livre
no robd

E possivel configurar a entrada Freedrive para ativar e utilizar o
Freedrive sem premir o botdo Freedrive num TP normal, ou sem ter
de premir e manter premido qualquer um dos botdes do 3PE TP na
posicao de presséo ligeira.

A

AVISO

Quando a reposicao de seguranca predefinida esta desativada, ocorre uma

reposi¢céo automatica quando a seguranga deixa de desencadear uma
paragem.

Isto pode acontecer se uma pessoa passar pelo campo da protecao.
Se uma pessoa nao for detetada pelo dispositivo de protecao e estiver
exposta a riscos, a reposi¢cao automatica € proibida pelas normas.

* Utilize a reinicializagdo externa para garantir a reinicializacao apenas
quando uma pessoa nao estiver exposta a perigos.

AVISO

Quando a Paragem de seguranc¢a do modo automatico esta ativada, ndo é

acionada uma paragem de seguranga no modo manual.
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Sinais Todas as saidas de seguranga sao ativadas em caso de violagao ou falha do sistema de
de segurangca. Isto significa que a saida de paragem do sistema inicia uma paragem mesmo quando
Saida nao é acionada uma paragem de emergéncia.
E possivel utilizar os seguintes sinais de saida das funcées de seguranga. Todos os sinais
retornam ao valor baixo quando o estado que acionou o sinal alto esta concluido:

O sinal esta Baixo quando o sistema de seguranca tiver sido acionado
para um estado de paragem, incluindo pela entrada de Paragem de

1
Paragem do Emergéncia do Robd, ou pelo Botao de Paragem de Emergéncia. Para

Sistema . . . .
evitar blogqueios, se o estado de paragem de emergéncia for acionado
pela entrada de paragem do sistema, ndo sera emitido um sinal baixo.
Robb em C o a . L
. O sinal é Baixo se o robd estiver em movimento, caso contrario, alto.
movimento
A~ O sinal é Alto quando o rob6 esta parado ou em processo de parada
O robd néo . .
para devido a uma parada de emergéncia ou parada de salvaguarda. Caso

contrario, apresentara baixo nivel légico.

O sinal é Baixo quando os parametros reduzidos estao ativos, ou se a
Reduzido entrada de seguranca esta configurada com uma entrada reduzida e o
sinal é atualmente baixo. Caso contrario, o sinal sera alto.

N&o reduzido | Este é o inverso de Reduzido, definido acima.
No Modo Manual, um Dispositivo de Ativacao de 3 Posigdes externo

Dispositivo . . . R

de stiva 20 deve ser premido e mantido na posi¢ao central para mover o robd. Se

de trés ¢ estiver a utilizar um dispositivo de ativag¢ao de 3 posigdes incorporado,
. o botao deve ser premido e mantido na posigao intermédia para mover

posigoes

o robd.

O sinal é Alto se o brago do robd estiver parado e estiver localizado na
Posicao Inicial Segura configurada. Caso contréario, o sinal é Baixo. E
frequentemente utilizado quando os robds UR séo integrados com
robds moveis.

Casa Segura

AVISO

Qualquer maquina externa que receba o seu estado de paragem de
emergéncia do robd através da saida de paragem do sistema, deve estar em
conformidade com a norma ISO 13850. Isso é particularmente necessario em
configuragdes em que a entrada de Parada de Emergéncia do Robd esta
conectada a um dispositivo externo de Parada de Emergéncia. Nesses casos,
a saida de paragem do sistema torna-se alta quando o dispositivo externo de
paragem de emergéncia é libertado. Isso implica que o estado de parada de
emergéncia no maquinario externo ser redefinido sem a necessidade de agao
manual do operador do robd. Portanto, para cumprir os padroes de segurancga,
0 maquinario externo deve exigir agdo manual para ser retomado.

1A paragem do sistema era anteriormente conhecida como "Paragem de emergéncia do sistema" para
Universal Robots robds. O PolyScope pode apresentar "Paragem de emergéncia do sistema".
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/.7. Dispositivo de ativagcao 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 ativagdo de trés posicoes

* Dispositivo externo de trés posicoes e Teach Pendant 3PE

A ilustracdo abaixo mostra como ligar um dispositivo de ativagéo de trés posicoes.

Confil;urabl Inputs
24V 24V
Clo
24V
cn
24V
Cl2
24V
CI3

3-Position Switch

0000
]
o
000000

(7

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

AVISO
O sistema de seguranca do robd UR nao suporta vérios dispositivos de
ativacgao de trés posicoes.

A utilizagao de um dispositivo de ativagao de trés posigoes requer a utilizagao de um
interrutor de modo operacional.

A ilustracao abaixo mostra um interrutor de modo operacional.

Confil;urabl f0puts Operational mode Switch
24Vi(H||24v |H =
cio||m|[ci4 |m :
24v|[m|[24v | — —
cij|/Hj|ci5 [l :

24v| | |24V |H —
Ci2f| Qs |l

24v Nl | [24vY H

Cl3 |ENCI7 \E

[
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/.8.E/Sdigital de uso geral

Descrigdo

E/S digital
de uso
geral

A tela de Inicializagdo contém configuragoes para carregar automaticamente e iniciar um
programa padrao, bem como para inicializar automaticamente o Braco do rob6 durante a
energizagao.

Esta seccéo descreve as E/S de 24V de uso geral (terminais cinzentos), e as E/S
configuraveis (terminais amarelos com texto preto) quando nao configuradas como E/S de
seguranga.

O proposito geral de E/S pode ser usado para acionar equipamentos como relés pneumaticos
diretamente ou para a comunica¢do com outros sistemas PLC. Todas as saidas digitais
podem ser desativadas automaticamente quando a execug¢ao do programa € interrompida.
Desse modo, a saida sempre esta baixa quando um programa nao esta em execuc¢ao. Os
exemplos sao mostrados nas subsecoes a seguir.
Estes exemplos utilizam Saidas Digitais regulares, mas também pode ser utilizada qualquer
saida configuravel que ndo esteja configurada para realizar uma funcdo de seguranca.

Digital Outputs

oV

H|| ov

DOO|

DO4|

ov

ov

DO1

DO5|

Q

ov

ov

DO2|

DO6|

oV

ov

DO3

DO7|

A

=

S

Digital Inputs
2av(m|[2av]m
pio|m||p14
2av|m|[2av|d
RCIEEL
24av|H|[2av| m
pi2|m||pi6|m
2av|m|[2av|m
pi13/m||[D17|m

Neste exemplo, uma carga é controlada a partir de Neste exemplo, um simples botao é
uma saida digital quando ligada.

Comunicacéo

com outras
maquinas ou
PLCs

ligado a uma entrada digital.

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

Digital Inputs

<

l

-3

l

<

l

=

l

<

l

N

l

<

l

@

l

L)/ e
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7.8.1. Entrada analdgica: Interface de comunicacao

Descrigdo

Interface de
comunicagao
da ferramenta

A Interface de Comunicagao da Ferramenta (TCI) permite que o rob6 comunique com
uma ferramenta anexada através da entrada analégica 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 nao estao disponiveis

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

2. Selecione Interface de Comunicacao para editar as configuragdes da TCI.
Apds o TCl estar ativado, a entrada analdgica da ferramenta nao esta disponivel
para a Configuracao de E/S da Instalagdo e ndo aparece na lista de entradas. A
entrada analogica da ferramenta também nao esta disponivel para programas
como opgdes e expressdes Aguardar.

3. Nos menus pendentes, em Interface de comunicacgéo, selecione os valores
necessarios.
Quaisquer alteracdes nos valores sao imediatamente enviadas para a
ferramenta. Se algum valor de instalagao diferir do que a ferramenta esta usando,
um aviso sera exibido.
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/.9.E/S analogica de uso geral

Descrigdo A interface de E/S analdgica é o terminal verde. Ela € usada para ajustar ou medir
voltagem (0-10V) ou corrente (4-20mA) de e para outro equipamento.
Recomenda-se a utilizagcéo das seguintes direcdes para obter a maxima precisao.

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

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

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

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

Especificagbes Pode selecionar os modos de entrada na GUI. As especificacbes elétricas sao
elétricas mostradas abaixo.

Terminais Parametro Min. Tipo Max. Unidade
Entrada analdégica no modo

corrente

[AIx - AG] Corrente 4 - 20 mA
[AIx - AG] Resisténcia - 20 - ohm
[AIx - AG] Resolucéo - 12 - bit
Entrada analégica em modo

de tenséo

[AIx - AG] Voltagem 0 - 10 \Y
[AIx - 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] Resolucdo - 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
Analégica e =l o :
Entrada e ;j> a0 :
P AG | i A
Analdgica §ror]el g
pjaaLl 2
£ [p01 [m H

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.

/.9.1. Saida digital

Descrigéao A interface de comunicacao 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 opgoes estao disponiveis:

* Afundamento: permite que o pino seja configurado numa configuragdo 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 configuracdo 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 configuragao
Empurrar / Puxar. Quando a saida esta ligada, o pino fornece uma fonte de tenséo
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 configuragao de saida, as alteragdes entram em vigor. A
instalacao 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 instalacao para evitar a perda de alteracoes.

Poténciade A Poténcia de Pino Duplo € usada como fonte de energia para a ferramenta. A ativacao da
pino duplo alimentacao de pinos duplos desativa as saidas digitais predefinidas da ferramenta.
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/.10. Controle remoto LIGAR/DESLIGAR

Descrigdo Utilize o controlo remoto ON/OFF para ligar e desligar a Caixa de Controlo sem utilizar o
Teach Pendant. Isso € geralmente usado:
* Quando o Teach Pendant est4 inacessivel.
* Quando um sistema PLC deve ter controle total.
* Quando varios robos devem ser ligados ou desligados ao mesmo tempo.
Controle O controlo remoto ON/OFF dispde de uma alimentagao auxiliar de 12V, que se mantém ativa
Remoto qguando a Caixa de Controlo € desligada. A entrada ON destina-se apenas a ativagao
temporaria e funciona da mesma forma que o botdo ENERGIA. Se necessario, a entrada
OFF pode ser mantida premida. Utilizar uma fungao de software para carregar € iniciar
programas automaticamente (ver parte Manual da Parte Il do PolyScope).
As especificagdes elétricas sdo mostradas abaixo.
Terminais Parametro
[12V - GND] Voltagem 10 12 13 \Y
[12V - GND] Corrente - - 100 mA
[LIGAR / DESLIGAR] | Tens&o inativa 0 - 0.5 \
[LIGAR / DESLIGAR] | Tensdo ativa 5 - 12 \
[LIGAR / DESLIGAR] | Corrente de entrada - 1 - mA
[LIGAR] Tempo de ativagao 200 - 600 ms
Remote l’ h_l Remote l’ h_l
12v|d I 12v|d I
GND|H S } GND|H R . }
ON R ON | H
OFF|H\ P OFF ]
Este exemplo ilustra a ligagdo de um botéo Este exemplo ilustra a ligagdo de um botéao
ON remoto. OFF remoto.

A\

CUIDADO

guardar.

Manter premido o botédo de alimentagao DESLIGA a Caixa de Controlo sem

+ N&o mantenha premida a entrada ON nem o botdo de ALIMENTAGCAO
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.
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/1. Integracao do efetor final

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

@

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

* Consulte a documentacao especifica da garra/ferramenta/peca
de trabalho para montagem e ligagéo.
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71110 daferamenta

Conector de
ferramentas

Acessorios de
E/S para
ferramentas

O conector da ferramenta ilustrado abaixo fornece sinais de poténcia e controlo para as
pincas e sensores utilizados numa ferramenta robética especifica. O conector da
ferramenta tem oito furos e esta localizado junto ao flange da ferramenta no punho 3.
Os oito fios no interior do conetor tém fungdes diferentes, conforme indicado na tabela:

Pin # Sinal Descricao
1 AI3 / RS485- Analégica em 3 ou RS485-
6 7 2 Al2 /RS485+ Analogica em 2 ou RS485+
Saidas Digitais 0 ou
O = 1 3 TOOPWR ov/1 2S\;//24V
50 O3 4 TO1/GND Saidas Digitais 1 ou Terra
O lo) 2 5 ALIMENTACAO 0v/12v/i24V
4 6 TI0 Entradas digitais 0
7 TH Entradas digitais 1
8 GND Terra

AVISO
O conetor da ferramenta deve ser apertado manualmente até um
maximo de 0,4 Nm.

A E/S da ferramenta UR20 pode requerer um elemento acessorio para facilitar a ligagao
com ferramentas. Dependendo da ferramenta, pode usar os seguintes acessorios de
flange da ferramenta: Adaptador do cabo da ferramenta (ver Acessorios para a flange da
ferramenta) e/ou Adaptador do cabo da ferramenta.

Manual do utilizador

75 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Copyright © 2009-2025 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

R
UNIVERSAL ROBOTS 7. Instalagao

Adaptadorde O Adaptador de Cabo de Ferramentas € o acessorio eletrénico que permite a
cabos de compatibilidade entre as ferramentas I/O e e-Series.

ferramentas ()

1 Liga-se a ferramenta/efector final.
2  Liga-se ao robd.

é AVISO
A ligacao do adaptador do cabo da ferramenta a um robd que esteja
ligado pode provocar ferimentos.

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

* Nao ligue o robd se o Adaptador do Cabo da Ferramenta nao
estiver ligado a ferramenta/efector final.

Os oito fios no interior do adaptador do cabo de ferramentas tém fungdes diferentes,
conforme indicado na tabela abaixo:

Pin # Sinal Descrigédo
1 Al2 / RS485+ Analégica em 2 ou RS485+
a 3 2 Al3 / RS485- Analdgica em 3 ou RS485-
3 TH Entradas digitais 1
2 4 TIO Entradas digitais 0
5 5 ALIMENTACAO 0v/12Vvi24V
1 6 TO1/GND Saidas Digitais 1 ou Terra
Saidas Digitais 0 ou
¢ 7 / TOOPWR 0V/12g//24v
8 GND Terra

L TERRA

= A flange da ferramenta esta ligada ao GND (terra).
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/1.2. Carga utilmaxima

Descrigdo

A carga util nominal do brago do rob6é depende do desvio do centro de gravidade (CoQ)
da carga util, como mostrado abaixo. O desvio do centro de gravidade € definido como
sendo a distancia entre o centro da flange da ferramenta, e o centro de gravidade da
carga util acoplada.

O brago do rob6 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 aplicagao de recolha e colocagao, considere tanto a pinga como a pega de
trabalho.

A capacidade de aceleracao 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 robd nas Especificagdes Técnicas.

UR10e10 kg Pode verificar a capacidade de carga util do seu robd verificando a etiqueta no brago do
/12.5kg robd. As cargas uteis superiores a 10 kg s&o estendidas horizontalmente, afastando-se da
articulagao do cotovelo.
O aumento da capacidade maxima de carga util pode fazer com que o robd se desloque a
velocidades reduzidas, e a uma aceleragao mais baixa.
O movimento com elevada carga Uutil € feito com a ferramenta orientada verticalmente para
baixo, como é frequentemente o caso em aplicagbes de paletizacéo.
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Carga util [kg]

M UR10e
[l UR10e 12.5kg

I | I I
200 400 600 800

Deslocamento do centro de gravidade [mm]

A relagdo entre a carga util nominal e o desvio do centro de gravidade.

Inércia da E possivel configurar cargas Uteis de elevada inércia, se a carga Util estiver corretamente
carga util definida.
O software do controlador ajusta automaticamente as aceleragdes quando os seguintes
parametros estao corretamente configurados:

* Massa da carga util
* Centro de gravidade
* Inércia

Pode usar o URSim para avaliar as aceleracoes e os tempos de ciclo dos movimentos do
robd com uma carga util especifica.
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/1.3. Fixara Ferramenta

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

Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65

6,50

@ 6 H7 ¥ 6,20 0,20

4x D57 8
Mé-6H T 8

6,20

06*Y

4
-

~

()

Ny

fﬁ

48,75

SECTION A-A

® 31,50 H7

?50 0,1

P63 h8

?90 0,1

Dimensodes e padrao dos furos da flange da ferramenta. Todas as medidas estdo em

milimetros.
Flange da A flange de saida da ferramenta (ISO 9409-1) é onde a ferramenta € montada na ponta do
Ferramenta robd. Recomenda-se a utilizagéo de um orificio radialmente ranhurado para a cavilha de

posicionamento, para evitar uma tensado excessiva, mantendo a posi¢cao exacta.

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

* 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.
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/.11.4. Especificacdes de instalagao da E/S da ferramenta

Descrigdo

As especificagdes elétricas sdo mostradas abaixo. Aceder a E/S da Ferramenta no
separador Instalagao (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 alimentagdo no modo de 24V 23.5 24 24.8 \%
Tenséao de alimentagdo em modo 12V 11.5 12 12,5 \%
Corrente de alimentacao (pino Unico)* - 600 2000** mA
Corrente de alimentacgao (pino duplo)* - 600 2000** mA
Carga capacitiva da alimentagao - - 8000*** uF

* E vivamente recomendada a utilizagdo de um diodo de protegéo para cargas indutivas.
** Pico durante 1 segundo no maximo, ciclo de funcionamento maximo: 10%. A corrente
média durante 10 segundos ndo deve exceder a corrente tipica.

*** Quando a alimentacéo da ferramenta é ativada, inicia-se um tempo de arranque suave
de 400 ms, permitindo que uma carga capacitiva de 8000 uF seja ligada a fonte de
alimentacao da ferramenta no arranque. Nao é permitido realizar a conexao automatica
(Hot-plugging) da carga capacitiva.
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7.11.5. Fonte de alimentacao da ferramenta

Descrigcao Aceder a E/S da ferramenta no separador Instalagéo

POWER

GND (RED) — Jl

Fonte de No modo de Tensao do Pino Duplo, a corrente de saida pode ser aumentada conforme
alimentagéo listado em E/S da Ferramenta.
pino duplo 1. No cabecalho, toque em Instalagéo.

2. Nallista a esquerda, toque em Geral.
3. Toque em E/S Ferramenta e selecione Energia de Duplo Pino.
4

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

POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

\
S

AVISO

Assim que o robd efetuar uma Parada de Emergéncia, a tensdo é
colocada a OV para ambos os pinos de alimentacao (alimentagao
desligada).
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7.11.6. 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

Aceda a E/S da Ferramenta no separador Instalagao para configurar o modo de saida de
cada pino. As especificagdes elétricas sao mostradas abaixo:

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

AVISO
Assim que o rob0 efetuar uma Parada de Emergéncia, as saidas digitais (DOO0 e

DO1) séo desativadas (Z Alto).

é CUIDADO
As saidas digitais na ferramenta ndo s&o limitadas por corrente. Substituir os

dados especificados pode causar danos permanentes.

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

POWER

E recomendéavel usar um diodo de protecéo para cargas indutivas, como mostrado abaixo.

POWER
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7/ 1.7. Entradas digitais da ferramenta

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

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

Parametro Min. Tipo Max. Unidade
Tensao de entrada -0.5 - 26 \Y,
Baixa tensao logica - - 2.0 \
Alta tensao 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 11.8. Entradas analdgicas da ferramenta

Descri¢ao

As entradas analdgicas da ferramenta sao néo-diferenciais, e podem ser definidas para

tensao (0-10V) ou corrente (4-20mA) no separador I/O. As especificagdes elétricas sao

mostradas abaixo.

Parametro Min. Tipo Max. Unidade
Tenséao de entrada no modo de tensao -0.5 - 26 \Y
Resisténcia de entrada na faixa de 0V a 10V - 10.7 - kQ
Resolucéo - 12 - bit
Tensao de entrada no modo de corrente -0.5 - 5.0 Vv
Corrente de entrada no modo de corrente -2.5 - 25 mA
2R§:1|:tenma de entrada @ intervalo 4mA a i 182 188 0
Resolugéo - 12 - bit

Dois exemplos de uso de entradas analdgicas sao apresentados nas subsecoes a seguir.

UR10e PolyScope X 84

Manual do utilizador




(R
7. Instalacao UNIVERSAL ROBOTS

Cuidado

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

Utilizagdo da Este exemplo mostra uma ligagédo de sensor analégico com uma saida ndo diferencial. A

ferramenta 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, Nota: Vocé pode verificar se um sensor com saida de tensdo pode acionar a resisténcia
nao interna da ferramenta ou se a medicao pode ser invalida.
diferenciais
POWER
T1
Al2 | <
! &
<
GND o7
Utilizagao 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

analdgicasde  sensor nao diferencial.
ferramentas,

diferencial 5
J e
/7.11.9. E/S de comunicacao da ferramenta
Descrigédo * 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 polarizagéo do sinal deve ser feita na ferramenta em anexo, ou
adicionada externamente por adi¢édo 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 é 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 ¢ gravada no dispositivo.

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

No rodapé, a esquerda, o botao Inicializar indica o estado do rob6 através de cores:

Preto, desligado. O brago do rob6 esta num estado parado.

Laranja, ocioso. O brago do robd esta ligado, mas nao esta preparado para funcionar normalmente.

Verde, normal. O braco do robé esta ligado e pronto para o funcionamento normal.

Vermelho, erro. O robd esta num estado de avaria, por exemplo, paragem de emergéncia.

Azul, transi¢ao. O robé muda de estado, por exemplo, o travao ¢ libertado.

8.1. Inserir o nUmero de série

Para inserir

Quando instalar o seu robé pela primeira vez, deve definir o nimero de série na caixa de

o nimero de controlo para corresponder ao brago do robd.

série

Este procedimento também é necessério quando reinstalar o software na caixa de controlo,

por exemplo, quando receber uma atualizagao de software.

Quando arrancar o rob0 pela primeira vez, siga estes passos:

1.

2.
3.
4

Selecione o tamanho correto do brago do robd.
Selecione a caixa de controlo correta.
Adicione o numero de série como escrito no brago do robd.

Termine com o botdo OK.

3.2. Ligar o braco dorobd

Q AVISO

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

A\

CUIDADO
Certifique-se de que o braco do rob6 ndo esta a tocar num objecto (por exemplo, uma mesa)

porque uma colisao entre o brago do robd e um obstaculo pode danificar uma caixa de
velocidades conjunta.

Para iniciar o rob0:
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* Toque no botéo Estado do robd desligado, seguido do botdo INICIAR com o icone verde, para iniciar o
processo de inicializagdo. Em seguida, o icone fica cor de laranja para indicar que a alimentacao esta
ligada e em inatividade.

* Toque no botdo DESBLOQUEAR com o icone cor de laranja para soltar os travoes.

* Toque no botdo DESLIGAR com o icone vermelho para desligar o brago do rob0.

8.3. Configuracdo segura da carga ativa

Antes de utilizar o PolyScope X, verifique se o Brago do Robd e a Caixa de Controlo estao instalados
corretamente.

1. No Teach Pendant, pressione o botdo de paragem de emergéncia.

2. No Teach Pendant, pressione o botdo de energia e deixe o sistema iniciar, carregando o PolyScope X.
3. Toque no botao Desligar Estado do Robd no canto inferior esquerdo
4

Desbloqueie o botdo de paragem de emergéncia para alterar o estado do robé de Com Paragem de
Emergéncia para Desligar.

5. Saia do alcance (espacgo de trabalho) do robd.

Na janela pop-up Inicializar, toque no botéo INICIAR e permita que o estado do robd mude para
Bloqueado.

7. No campo Carga util, em Carga util ativa, verifique a massa da carga util. Também pode verificar se a
posicdo de montagem esta correta, no grafico do robd.

8. Toque no botao DESBLOQUEAR para o robd libertar o sistema de travagem. O rob0 vibra e faz sons
de clique, indicando que esta pronto para ser programado
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9. Primeira utilizacao

Descrigdo Esta secgao 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
0 seu primeiro programa. Além disso, abrange o modo de conducéo livre e a operagao
bésica.

9.1. Configuracoes

9.1.1. Senha do administrador

Descri¢ao Todas as opgbes em Seguranga séo protegidas por uma palavra-passe de administrador.
Os ecras protegidos por palavra-passe de administrador sdo bloqueados por uma
sobreposicao transparente, tornando as definicdes indisponiveis. Aceder a Seguranga
permite-lhe configurar as definicdes nos seguintes:

Secure Shell
Permissoes

Servicos

As definigcbes s6 podem ser modificadas pelo(s) administrador(es) designado(s).
Desbloquear qualquer uma das opgdes em Seguranca também desbloqueia as outras
opgoOes até sair do menu Defini¢des.

Para definir a Antes de poder utilizar a palavra-passe de administrador para desbloquear ecras
palavra-passe protegidos, tem de alterar a palavra-passe predefinida.

de 1

administrador 5
3.
4.

. Aceda ao menu Hamburguer e selecione Definic6es

Em Palavra-passe, toque em Administrador.
Altere a palavra-passe de administrador atual para uma nova.

* Se esta for a primeira vez, altere a palavra-passe de administrador
predefinida "easybot" para uma nova palavra-passe. A nova palavra-passe
deve ter, pelo menos, 8 caracteres.

Utilize a nova palavra-passe para desbloquear o menu DefinicGes e aceder as
opgbes em Segurancga.

Para sair do Quando uma das opgoes de Seguranca € desbloqueada, o botdo Fechar no canto inferior
menu direito do menu Definicbes muda. O botdo Fechar é substituido pelo botdo Bloquear e
Definigoes Fechar, indicando que a seguranca esta desbloqueada.

1.

No menu Defini¢des, localize e toque no botéo Bloquear e Fechar.
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9.1.2. Acesso ao Secure Shell (SSH)

Descrigcao E possivel gerir o acesso remoto ao robd utilizando Secure shell (SSH). O ecra de
defini¢cbes de segurancga Secure shell permite aos administradores ativar ou desativar o
acesso SSH ao robb.

Para 1. Aceda ao menu Hamburguer e selecione Definigdes.

ativar/desativar o 2. Em Seguranca, toque em Secure shell.
SSH

Autenticacao
SSH

3. Deslize Ativar o acesso SSH para a posicgéao de ligado.

A direita do botdo de alternancia Ativar o acesso SSH, o ecrd mostra a porta utilizada
para a comunicagao SSH.

A autenticagdo pode ocorrer com uma palavra-passe e/ou com uma chave pré-
partilhada e autorizada. As chaves de seguranca podem ser adicionadas tocando no
botédo Adicionar chave e selecionando um ficheiro de chave de segurancga. As chaves
disponiveis estao listadas em conjunto. Utilize o icone do lixo para remover uma chave
selecionada da lista.

9.1.3. Permissoes

Descri¢gdo

Para aceder as
Permissoes

Permissoes
adicionais do
sistema

O acesso aos ecras Rede, Gestao de URCaps e Atualizagao do PolyScope X é restrito
por predefinicdo, para evitar alteragdes nao autorizadas ao sistema. Pode alterar as
definicbes de permissdo para permitir o acesso a estes ecras. E necessaria uma palavra-
passe de administrador para aceder as Permissoes.

1. Aceda ao menu Hamburguer e selecione Defini¢des.

2. Navegue até Seguranca e toque em Permissées.

Também pode bloquear alguns ecras/funcionalidades importantes com a palavra-passe
de administrador. No ecra Permissoes, na sec¢ao Seguranca do menu Definigoes, é
possivel especificar quais os ecras adicionais que devem ser protegidos pela palavra-
passe de administrador e quais os ecras que estao disponiveis para todos os utilizadores.
Os seguintes ecras/funcionalidades podem ser bloqueadas opcionalmente:

* Definicbes de rede
* Defini¢des de atualizagao

* Secc¢ao URCaps no Gestor do Sistema
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Para 1. Aceda a Permissdes, como descrito anteriormente. Os ecras protegidos estao
ativar/desativar listados em Permissoes.

permissdes do 2. Parao ecra desejado, deslize o botdo de alternancia Ligar/Desligar para a
sistema posicao Ligar para ativa-lo.

3. Paradesativar o ecra desejado, deslize o botéo de alternancia Ligar/Desligar
para a posicao Desligar.

O ecra blogueia novamente quando o botédo de alternancia esta na posi¢do Desligar.

9.1.4. Servicos

Descri¢ao Os servigos permitem que os administradores ativem ou desativem o acesso remoto aos
servicos UR padrao em execugao no robd, como interfaces de Cliente
Primario/Secundario, PROFINET, Ethernet/IP, ROS2, etc.

Utilize o ecra Servico para restringir o acesso remoto ao robd, permitindo apenas o
acesso externo aos servigos no robd que a aplicagao especifica do robd esta realmente a
utilizar. Todos os servicos sao desativados por padrao para fornecer seguranga maxima.
As portas de comunicagao para cada servigo estao a direita do botéo Ligar/Desligar na
lista de servicos.

Ativar Quando o servico ROS2 esta ativado neste ecra, pode especificar o ID do dominio ROS
ROS2 (valores 0-9). Depois de alterar o ID do dominio, o sistema é reiniciado para aplicar a
alteracao.

O.2.Funcdes e Interfaces Relacionadas a Seguranca

Os robbs da Universal Robots estdo equipados com uma série de fungdes de segurancga incorporadas bem
como E/S de seguranga, sinais digitais e analdgicos de controlo de ou para a interface elétrica, para ligacéo a
outras maquinas e dispositivos de protecao adicionais. Cada fun¢ado de seguranca e E/S é construida
conforme a EN ISO13849-1 com Nivel de Desempenho d (PLd) utilizando uma arquitetura de categoria 3.

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

* Certifique-se de que as ferramentas e as garras estdo conectadas corretamente para
evitar riscos devidos a interrupcdes de alimentacéo.
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A\

@

@

AVISO: ELETRICIDADE

Erros de programacao e/ou na cablagem podem fazer com que a tensao mude de 12 V para
24V, provocando danos no equipamento por incéndio.

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

AVISO

* Ouso e a configuracao de fungdes e interfaces de seguranca devem seguir 0s
processos de avaliagao de risco para cada aplicagcao do rob6.

* Otempo de parada deve ser levado em consideragdo como parte da avaliagédo de
risco da aplicagao

* Se o robd detetar uma falha ou violagao 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 esta protegido pelo sistema de seguranga UR. O funcionamento do efetor
final e/ou o cabo de conexdo ndo é monitorado

9.2.1. Fungdes de Seguranca Configuracoes

As fungdes de seguranca dos robds da Universal Robots, enumeradas no quadro seguinte, estdo no robd,
mas destinam-se a controlar o sistema do robd, ou seja, o robé com a sua ferramenta/efector final acoplado.
As funcgbes de seguranca do robd sao usadas para reduzir os riscos do sistema do rob6 determinados pela
avaliacao do risco. Posicdes e velocidades sdo em relagao a base do robd.

Funcéao de o
Descricédo
seguranga
Limite da
Posicao da Define limites superiores e inferiores para a posi¢des de articulagdo permitidas.
Articulacéo
Limite de
;/aeloudade Define um limite superior para a velocidade da articulagao.
Articulacao
Planos de Define planos, no espaco, que limitam a posi¢ao do robd. Planos de seguranca limitam a
Segurancga ferramenta/efetor final apenas ou tanto a ferramenta/efetor final e o cotovelo.
Orientagao
da Define a orientagao de limites admissiveis para a ferramenta.
ferramenta
Limite de Limita a velocidade_ maxima do robd. A velgcjdade € limitada no cotove_lo, no f.Ialnge de
velocidade ferra’rr?enta/efetor final e no centro das posi¢des de ferramenta/efetor final definidas pelo
usuario.
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Funcéo de o
Descri¢do
segurancga
Limite de Limita a forgca maxima exercida pela ferramenta/efetor final do robo e cotovelo em situagdes
Forca de aperto. A forca é limitada na ferramenta/efetor final, flange do cotovelo e centro das
¢ posigoes de ferramenta/efetor final definidas pelo usuario.
Limite de - . ‘o R
Limita o impulso maximo do robé.
Impulso
Limitagdode | . . A ; R
Limita o trabalho mecéanico realizado pelo robé.
Corrente
Limite de - o PO . o
Tempo de Limita o tempo maximo que o robd utiliza para parar apés uma paragem do rob6 ser
P iniciada.?
Parada
Limite da
Distancia de | Limita a distdncia maxima percorrida pelo robd apés ser iniciada uma paragem do robd.
Parada

9.2.2. Funcao de seguranca

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

Estas func¢des de seguranca reduzem dinamicamente a velocidade do movimento do robd de modo que ele
pode sempre ser parado dentro dos limites. Os limites de posi¢ao da articulacao, os planos de seguranga e os
limites de orientagao da ferramenta/efetor final ttm em conta a distancia de paragem esperada, ou seja, 0
movimento do robd abrandara antes de o limite ser atingido.

9.3. Configuracao de Seguranca

AVISO
As Definicoes de Seguranga sao protegidas por palavra-passe.

No cabecgalho esquerdo do PolyScope X, toque no icone Aplicacgéo.
No ecrd Workcell, toque no icone Seguranga.

Observe que aparecera a tela de Limites do Robd, mas as configuracbes néo estédo acessiveis.

oL Dnp =

Introduza a palavra-passe de seguranca e toque em DESBLOQUEAR para tornar as definigoes
acessiveis. Observagao: assim que as configuragdes de seguranca forem desbloqueadas, todas as
configuragOes estardo ativas.

5. Toque em BLOQUEAR ou navegue para fora do menu Seguranga para bloquear novamente todas as
definicoes dos elementos de seguranca.

1A paragem de robd era anteriormente conhecida como "Paragem de Protec&o".
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9.4. Definicao de uma Senha de Seguranca

1. No canto esquerdo do cabegalho do PolyScope X, toque no menu Hamburguer e depois em

Definicoes.

2B o

A esquerda do ecra, no menu azul, toque em Palavra-passe de seguranca.

Em Palavra-passe antiga, introduza a palavra-passe de seguranca atual.

Em Nova palavra-passe, introduza uma palavra-passe.

Em Repetir palavra-passe, escreva a mesma palavra-passe e toque em Alterar palavra-passe.

No canto superior direito do menu, prima FECHAR para regressar ao ecré anterior.

9.5. Limites de seguranca de software

Os limites do sistema de segurancga sao definidos na Configuragcao de Seguranca. O sistema de seguranca
recebe valores dos campos de entrada e deteta qualquer violagao se algum dos valores for excedido. O
controlador do robé evita violagdes fazendo com que o robé pare ou reduzindo a velocidade.

9.5.1. Limites do Robo

Energia

limita o trabalho mecanico maximo produzido pelo robé no ambiente.
Este limite considera a carga util uma parte do rob6 e ndo do ambiente.

Momentum

limita o momento maximo do rob6.

Tempo de paragem

limita o tempo maximo que o robdé demora a parar, por exemplo, quando
¢é ativada uma paragem de emergéncia

Distancia de Parada

limita a distdncia maxima que a ferramenta do robd ou o cotovelo podem
percorrer ao parar.

Velocidade da ferramenta

limita a velocidade maxima da ferramenta do robo.

Forca da Ferramenta

limita a forga maxima exercida pela ferramenta de rob6 em situagdes de
aperto

Velocidade do cotovelo

limita a velocidade méaxima do cotovelo do rob6

Forca do Cotovelo

limita a forga maxima que o cotovelo exerce sobre o ambiente

AVISO

Restringir o tempo e a distancia de parada afeta a velocidade geral do robd. Por exemplo, se
o tempo de parada for definido como 300 ms, a velocidade maxima do robé é limitada,
permitindo que o rob6 pare dentro de 300 ms.

AVISO
A velocidade e a forca da ferramenta séo limitadas na flange da ferramenta e no centro das
duas posicdes da ferramenta definidas pelo utilizador
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Em condic¢des normais, ou seja, quando ndo ha paragem do robd, o sistema de seguranga funciona num
modo de seguranca associado a um conjunto de limites de seguranca 1:

Modo de Segurancga Efeito

Normal Esta configuracao esta ativa por predefinigao.
Esta configuracéo € ativada quando o Ponto Central da Ferramenta (TCP) &
Reduzido posicionado para além de um plano de Acionamento no Modo Reduzido, ou
quando acionado através de uma entrada configuravel.

9.5.2. Planos de Seguranca

Os planos de seguranca restringem o espaco de trabalho do robd, a ferramenta e o cotovelo.

A

AVISO

A definicao de planos de seguranca limita apenas as esferas e o cotovelo da Ferramenta
definidos, n&o o limite geral do bracgo do robé.

A defini¢cdo de planos de seguranca nao garante que outras partes do brago do robd
obedecam a esta restricdo.

Application

Program

Operator

Safety

Robot Limits
Robot Limits
Joint Limits
Joint Speeds

Joint Positions
Safety I/O
Inputs.

Outputs
Planes

Planes
Hardware

Hardware

Apply

Program name
Default

66 G
ol ve)

SafetyPlanes (1of8)

Move

Plane \m
Program
+ Add Plane structure
Properties
Global
Name Variables
Plane § ‘
Offset from base
0mm & ‘
Tilt Rotation
0 ol o &

Allow a tolerance of -1 mm from the plane

Restrictions

Both

0 Restrict Elbow

Figura 1.4: Ecrd do PolyScope X que apresenta os planos de seguranga.

1A paragem do robd era anteriormente conhecida como "Paragem de protecéo” para Universal Robots.
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* Desativado: O plano de seguranca nunca esta ativo neste estado.

* Normal: Quando o sistema de seguranga esta no modo Normal, um plano normal esta ativo e atua
como limite rigoroso da posicao.

* Reduzido: Quando o sistema de seguranca esta no modo Reduzido, um plano de modo reduzido esta
ativo e atua como limite rigoroso da posigéao.

* Normal & Reduzido: Quando o sistema de seguranga esta no modo Normal ou Reduzido, um plano de
modo normal e reduzido esta ativo e atua como limite rigoroso da posigao.

* Modo de disparo reduzido: O plano de seguranga faz com que o sistema de seguranga mude para o
modo Reduzido se a Ferramenta ou o Cotovelo do robd estiverem posicionados para além dele.

Configuragao de um plano de seguranga

Pode configurar os planos de seguranga com as propriedades abaixo indicadas:
* Nome Este é o nome usado para identificar o plano de seguranca.
* Deslocamento da base Esta ¢ a altura do plano a partir da base, medida na dire¢do -Y.
* Inclinagao Esta ¢ a inclinagéo do plano, medida a partir do cabo de alimentacéo.

* Rotacao Esta ¢ a rotagéo do plano, medida no sentido horario.

E possivel configurar cada plano com as restricdes indicadas abaixo:

* Normal Quando o sistema de seguranga esta no modo Normal, um plano normal esta ativo e atua
como limite rigoroso da posicao.

* Reduzido: Quando o sistema de seguranga esta no modo Reduzido, um plano de modo reduzido esta
ativo e atua como limite rigoroso da posi¢ao.

* Ambos Quando o sistema de seguranga esta no modo Normal ou Reduzido, um plano de modo normal
e reduzido est4 ativo e atua como limite rigoroso da posigéo.

* Modo de disparo reduzido O plano de seguranga faz com que o sistema de seguran¢ga mude para o
modo Reduzido se a Ferramenta ou o Cotovelo do robé estiverem posicionados para além dele.

Restricao da articulagao do cotovelo
E possivel impedir que a articulacdo do cotovelo do robd passe por qualquer um dos planos definidos.
Para restringir a articulagao do cotovelo

1. Desative Restringir Cotovelo para que o cotovelo passe pelos planos.
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10. Avaliacao de ameacas a ciberseguranca

Esta secc¢éao fornece informagdes para ajudar a reforgar o robd contra potenciais ameagas de
ciberseguranca. Define os requisitos para enfrentar as ameacgas a cibersegurancga, e fornece

Descri¢gdo . ~
orientagdes para o reforgo da seguranga.

10.1. Ciberseguranca geral

Descrigdo A ligagao de um rob6 Universal Robots a uma rede pode introduzir riscos de
ciberseguranca.
Estes riscos podem ser atenuados através da utilizacdo de pessoal qualificado e da
aplicacdo de medidas especificas
medidas para proteger a ciberseguranca do robé.
A implementacao de medidas de ciberseguranca exige a realiza¢cdo de uma avaliagdo das
ameacas a cibersegurancga.
O objetivo é:
* Identificar ameacas
* Definir zonas e condutas de confianga

* Especificar os requisitos para cada componente na aplicagao

é AVISO
A nao realizagdo de uma avaliagao dos riscos de cibersegurancga pode
colocar o robé em risco.

* O integrador ou o pessoal competente e qualificado fara uma
avaliacao 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 ciberseguranga necessarias.

10.2. Requisitos de ciberseguranca

Descrigédo 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 configuracao do rob0 é segura.
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10. Avaliagao de ameacas a ciberseguranca

Cibersegurancga

A

* O pessoal operacional deve ter um conhecimento profundo dos principios
gerais de ciberseguranca e das tecnologias avangadas utilizadas no rob6 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.

AVISO
A ligacao do robd a uma rede que nao esteja devidamente protegida

pode introduzir riscos de seguranca e protecao.

* Ligue o rob6 apenas a uma rede fiavel e devidamente

protegida.

Requisitos de
configuragéo de
rede

Apenas os dispositivos de confiangca devem ser ligados a rede local.

N&ao pode haver ligagdes de entrada de redes adjacentes ao robd.

As ligagbes de saida do robd devem ser restringidas para permitir o menor
conjunto relevante de portas, protocolos e enderecos especificos.

S6 podem ser utilizados URCaps e scripts magicos de parceiros de confianga, e
s6 apos verificada a sua autenticidade e integridade

Requisitos de
segurancga da
configuragéo do
robo

Altere a palavra-passe predefinida para uma palavra-passe nova e forte.

Desativar os "ficheiros magicos" quando nao sao utilizados ativamente

(PolyScope 5).

Desativar 0 acesso SSH quando nao for necessario. Preferir a autenticacéo
baseada em chave a autenticacdo baseada em palavra-passe

Definir a firewall do robd para as definigdes utilizaveis mais restritivas e desativar
todas as interfaces e servigos nao utilizados, fechar portas e restringir enderecos

P
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10.3. Orientacdes para o reforco da ciberseguranca

Descricao Embora o PolyScope inclua muitos recursos para manter a ligagdo de rede segura, pode
fortalecer a seguranca ao observar as seguintes diretrizes:

* Antes de ligar o rob0 a qualquer rede, altere sempre a palavra-passe predefinida
para uma palavra-passe forte.

AVISO

Nao 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 robo tanto
quanto possivel.

* Algumas interfaces de comunicagao ndo dispdem de um método de autenticacdo e
de encriptagédo das comunicagdes. Trata-se de um risco para a segurancga.
Considere medidas de mitigacdo adequadas, com base na sua avaliagdo da
ameaca a cibersegurancga.

* O tunel SSH (reencaminhamento de porta local) deve ser utilizado para aceder as
interfaces do rob0 a partir de outros dispositivos, se a ligagéo atravessar o limite da
zona de confianca.

* Remova os dados confidenciais do rob6 antes de desativa-lo. Preste atengéo
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.
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1. Redes de comunicacao

Fieldbus Pode utilizar as op¢oes 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:

* Ethernet/IP
* PROFINET
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11.1. Ethernet/IP

Descrigdo

Ativar
Ethernet/IP

EtherNet/IP € um protocolo de rede que permite a ligagao do robd a um dispositivo
scanner industrial EtherNet/IP. Se a ligacao estiver ativada, podera selecionar a agdo
que ocorre quando um programa perde a ligacao ao dispositivo scanner EtherNet/IP.

E assim que se ativa a fungdo Ethernet/IP no PolyScope X.

1. No canto superior direito do ecra, toque no menu Hamburguer e, em seguida,
toque em Defini¢cdes.

No menu a esquerda, em Seguranca, toque em Servigos.

Toque no botao Profinet para ligar o Profinet.

& Settings

SEmD Services

Update Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

o ( | Primary Client interface Ports: 30001, 30011

Operational Mode ( | Secondary Client interface Ports: 30002, 30012

Safety

| Real-Time Client interface Ports: 30003, 30013
Admin

| Real-Time Data Exchange (RTDE) Ports: 30004
Connection

| Interpreter Mode Socket Ports: 30020
Network

Security ( | Modbus TCP Ports: 502

Secure shell o Ethemet/IP Ports: 2222, 40000, 44818

Permissions
D Profinet Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
Services

Manual do utilizador

101 UR10e PolyScope X

Copyright © 2009-2025 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.



Copyright © 2009-2025 por Universal Robots A/S. Todos os direitos reservados.

R
UNIVERSAL ROBOTS 11. Redes de comunicagdo

Utilizar
Ethernet/IP

Encontre as fungdes Ethernet/IP no PolyScope X:

No cabecalho esquerdo do PolyScope X.
1. Toque no icone Aplicagao.

2. Selecione a acao relevante da lista.

PolyScope X ignora a perda de ligagcao EtherNet/IP e o programa continua a ser

Ignorar
9 executado.

Pausa PolyScope X pausa o programa atual. O programa retoma de onde parou.
Parar PolyScope X suspende a execugao do programa atual.

Program name

= =] Default program P>l
CC cC
oo <« Communication ccec
oo
Application
<
“= Connected "
] v Robot love
Program If connection islost
Wired 10 =
Prog A L
@ eato e M =
30
~  Modbus
{=}
Q -+ Add Source Global
fariables

Ve

v Profinet

Profinet

~  EtherNet/IP

EtherNet/IP

Robot State
Active

No canto superior direito deste ecra, pode ver o estado de Ethernet/IP.

Ligado O robd esta ligado ao dispositivo scanner Ethernet/IP.

Sem Ethernet/IP esta em execugéo, mas nenhum dispositivo esta ligado ao robd
scanner via Ethernet/IP.

Desativado Ethernet/IP ndo esta ativado.

11.2. Profinet

Descri¢ao

O protocolo de rede PROFINET ativa ou desativa a ligagao do robd a um Controlador de
E/S PROFINET industrial. Se a ligagao estiver ativada, pode selecionar a agao que
ocorre quando um programa perde a ligacado PROFINET IO-Controller.
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Ativar E assim que se ativa a fungdo Profinet no PolyScope X.

Profinet 1. No canto superior direito do ecra, toque no menu Hamburguer e, em seguida, toque

em Definigoes.
No menu a esquerda, em Seguranga, toque em Servicos.

Toque no botéo Profinet para ligar o Profinet.

& settings

S Services

Update Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Password { | Primary Client interface Ports: 30001, 30011

Operational Mode { | Secondary Client interface Ports: 30002, 30012

Safety —
( | Real-Time Client interface Ports: 30003, 30013

Admin
| Real-Time Data Exchange (RTDE) Ports: 30004

Connection

| Interpreter Mode Socket Ports: 30020
Network

Security { | Modbus TCP Ports: 502

Secure shell o Ethemet/IP Ports: 2222, 40000, 44818

Permissions
O Profinet Ports: 34962, 34963, 34964, 53247, 49152, 40002
Services
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11. Redes de comunicacao

Utilizar o
Profinet

No cabecgalho esquerdo do PolyScope X.

1. Toque no icone Aplicagao.

Encontre as fungdes Profinet no PolyScope X:

2. Selecione Profinet no menu a esquerda.

Selecione a acgao relevante da lista:

Ignorar

executado.

PolyScope X ignora a perda da ligacao Profinet e o programa continua a ser

Pausa

PolyScope X pausa o programa atual. O programa retoma de onde parou.

Parar

PolyScope X suspende a execugao do programa atual.

oo <~
oo
Application

0 v

Program

@

o

a

Operator

Communication

Robot

Wired 10

Tool 10
Modbus

-+ Add Source
Profinet
Profinet

EtherNet/IP

EtherNet/IP

10 Device Name :

Program name

=} Default program

v

ipon loss of Profinet input

R r Modul
IGNORE ~

IGNORI

E

ecee
ccee

1,
e

X Disabled more

Program
structure

{3

Global
Variables
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11.3. UR Connect

Ligaro Tem de ligar o seu software PolyScope X ao servico myUR Cloud.
PolyScope Xa Tem de encontrar o seu codigo PIN na sua conta myUR.

myUR Cloud 1.

2.
3.
4

Aceda as Definigoes.
Aceda ao UR Connect.
Clique no botéo "Ligar" na pagina principal do UR Connect.

Adicione o seu codigo PIN a partir do myUR.

& Settings

UR Connect

v General
System Enter PIN Code to establish connections
Update
Password
PIN Code
Operational Mode
Safety
Admin
‘Connection
Network
UR Connect
Security

Secure shell

Quando vir o icone verde no canto direito da janela, estara ligado a myUR Cloud.

& settings
o General UR Connect

System Connected to myUR Cloud
Update You are connected to myUR Cloud. You can now access your data from anywhere.
Operational Mode
Safety
Admin
Connection
Network

UR Connect

Security

Secure shell
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11. Redes de comunicacao

Ligagdao sem Se vira mensagem "Caodigo PIN incorreto”, reveja o seu codigo PIN do myUR.

sucesso

& Settings

v ‘General
System
Update
Password
Operational Mode
Safety
Admin
‘Connection
Network
UR Connect
Security

Error

Connection to UR Connect failed

UR Connect

Enter PIN Code to establish connections

Error Encountered

Connection o UR Connect failed

Incorrect PIN code

(@ 6o o Diagnosties

UR10e PolyScope X
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Diagndsticos

Se tiver algum imprevisto quando o UR Connect estiver ativo, pode aceder aos
Diagnésticos.

1.

2
3.
4

Aceda as Definigoes.
Aceda ao UR Connect.
Clique no menu Kebab (trés pontos) no canto superior direito.

Selecione "Diagndsticos".

&) Settings
UR Connect

v General

System ‘Connected to myUR Cloud UR Conneet

Update Welcome to UR Connect. Go to Diagnostics

UR Connect Is a cloud-based service that allows you to access yc
Password Export Logs

You can also use UR Connect to monitor your robot and receive n
Operational Mode

Connect
Safety

Admin
Connection
Network

UR Connect
Security

‘Secure shell

&) Settings
UR Connect

v General
System UR Connect Diagnostics
Update This page will help you diagnose any issues you may be experiencing with UR Connect.

Password )
sswe & Run Diagnostics

Operational Mode
Summary
safety 3 diagnostic(s) found

Admin Results

Connection

(D) Device not connected

Network
UR Connect UR Cennect URCap not installed
Security

(©) Diagnosties completed
‘secure shell
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Exportar E possivel exportar os registos do UR Connect do seu software PolyScope X.

registos

1.

A

Aceda as Definigoes.

Aceda ao UR Connect.

Clique no menu Kebab (trés pontos) no canto superior direito.
Selecione os "Exportar registos"

Selecione "Exportar para myUR" ou "Exportar para USB".

1, ExportLogs

O

Exportfo USB

UR10e PolyScope X

108 Manual do utilizador



(R
12. Eventos de emergéncia UNIVERSAL ROBOTS

12. Eventos de emergéencia

Descrigdo

Siga as instru¢des aqui contidas para lidar com emergéncias, como a ativacao da
paragem de emergéncia utilizando o botéo de pressao vermelho. Esta secgdo também
descreve como mover manualmente o sistema sem energia.

12.1. Parada de Emergéncia

Descricdo

A Paragem de Emergéncia ou E-stop é o botao de pressao vermelho localizado no Teach
Pendant. Prima o botao de paragem de emergéncia para parar todos os movimentos do
robd. A ativacdo do botao de paragem de emergéncia provoca uma paragem de
categoria um (IEC 60204-1).

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

As paragens de emergéncia sao medidas de protecdo complementares que nao
previnem lesdes. A avaliagao de risco da aplicagéo do robd determina se sdo
necessarios botdes de paragem de emergéncia adicionais. A funcao de paragem de
emergéncia e o dispositivo de acionamento devem estar em conformidade com a norma
ISO 13850.

Ap0s o acionamento de uma paragem de emergéncia, o botéo de pressao fica bloqueado
nessa posi¢do. Como tal, cada vez que uma paragem de emergéncia é ativada, deve ser
reposta manualmente no botdo 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 avaliacao visual de todos os equipamentos da aplicagdo. Quando o
problema estiver resolvido, reponha o botao de paragem de emergéncia.

Para repor o botdo de paragem de emergéncia

1. Segure o botao de pressao e rode no sentido dos ponteiros do reldgio até o fecho
se soltar.

Deve sentir quando o fecho desbloqueia, indicando que o botdo de pressao esta
reposto.

2. Verificar a situacao e se € necessario repor a paragem de emergéncia.

Depois de repor a paragem de emergéncia, restabeleca a alimentagao do robd e
retome a operacgao.
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12.2. Movimento sem forca motriz

Descrigdo

No caso improvavel de emergéncia, quando a alimentac¢ao do robd é impossivel ou
indesejavel, pode utilizar o retrocesso forgado para mover o brago do robd.

Para executar a conducao inversa forgada, tem de empurrar ou puxar o brago do robd
com for¢ca para mover a articulagdo. Cada travao de junta tem uma embraiagem de
friccdo que permite o movimento durante um binario forgado elevado.

A conducéo forgada para tras exige uma forca elevada e nao pode ser efetuada por uma
s6 pessoa. Em situacdes de aperto, sdo necessarias duas ou mais pessoas para efetuar o
retrocesso forcado. Em algumas situagdes, sdo necessarias duas ou mais pessoas para
desmontar o brago do robd.

é AVISO
Os riscos devidos a quebra ou queda de um brago de rob6 sem apoio,
podem causar ferimentos ou morte.

* Apoie o braco do robé antes de desligar a alimentagao.

AVISO

A deslocacdo manual do braco do robd destina-se apenas a fins de
emergéncia e de assisténcia. O movimento desnecessario do braco do
robd pode provocar danos materiais.

* Nao mova a articulagao mais de 160 graus, para garantir que o
robd consegue encontrar a sua posicao fisica original.

* N&o mover nenhuma articulagdo mais do que o necessario.
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12.3. Modo Operacional

Descricao 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 Quando este modo € ativado, o robd s6 pode executar um programa
de tarefas predefinidas. Vocé nao pode modificar ou salvar programas e instalagoes.

Modo Manual Quando este modo é ativado, pode programar o robd. Vocé pode modificar
e salvar programas e instalagdes. As velocidades utilizadas no Modo Manual devem ser
limitadas para evitar lesées. Quando o robd funciona no Modo Manual, uma pessoa pode
estar ao alcance do robd. A velocidade deve ser limitada ao valor adequado para a
avaliac¢do de risco da aplicacéo.

é AVISO
Podem ocorrer lesdes se a velocidade for demasiado elevada enquanto
0 robd funcionar no Modo Manual.

Modo de Recuperagao Este modo 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 de articulagdo ou um limite de
seguranga, ja estiver violado quando o braco do robd for ligado, ele comecara a funcionar
no Modo de Recuperacgao. Isso possibilita mover o bragco do robd para tras dentro dos
limites de seguranga. No Modo de Recuperagao, o movimento do brago do robd é
restringido por um limite fixo que n&o pode ser personalizado.

O robd executa uma Paragem de Seguran¢a no modo Manual, se um Dispositivo de
Ativagao de Trés Posicdes estiver configurado e for libertado (n&o premido), ou se estiver
totalmente comprimido.

Alternar entre o modo Automatico e o modo Manual requer que o dispositivo de ativagao
de trés posicdes seja totalmente liberado e pressionado novamente para permitir que o
robd se mova.
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Mudanga de Modo Operacional Manual Automatico
modo Speed Slider X X

Mover o robé com +/- no separador Move X

Conducao Livre X

Executar Programas Velocidade reduzida *** | x

Editar e guardar o programa X

*** Quando a alimentagao da ferramenta é ativada, inicia-se um tempo de arranque suave
de 400 ms, permitindo que uma carga capacitiva de 8000 uF seja ligada a fonte de
alimentacao da ferramenta no arranque. Nao é permitido realizar a conexao automatica
(Hot-plugging) da carga capacitiva.

é AVISO
* Quaisquer protecdes suspensas devem ser devolvidas com plenas
funcionalidades antes da selegdo do Modo Automatico.

* Sempre que possivel, 0 modo manual s6 deve ser utilizado com todas as
pessoas fora do espago 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 protecao ou se a aplicacao de colaboragao for
validada para limitacdo de poténcia e forga (PFL).

Dispositivo de Quando é utilizado um Dispositivo de Ativagao de Trés Posicdes e o robd esta no Modo

Ativacdo de Manual, o movimento requer que se pressione o Dispositivo de Ativagcéo de Trés

Trés Posigcdes Posicdes para a posicao central. O dispositivo de ativagao de trés posi¢cdes ndo tem
efeito no modo automatico.

AVISO
* Alguns tamanhos de robé UR podem n&o estar equipados com
um dispositivo de ativagéo de trés posicdes. Se a avaliagédo de
risco exigir o dispositivo de ativagao, deve ser utilizado
um Teach Pendant 3PE.

Recomenda-se a utilizagdo de um Teach Pendant 3PE (3PE TP) 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 utilizagao da pessoa adicional.
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Modos de Para alternar entre modos, no cabecalho direito, selecione o icone do perfil para mostrar a
comutagao sec¢do Modo.

* Automatico indica que o modo de funcionamento do rob esta definido como
Automatico.

* Manual indica que o modo de funcionamento do robd esta definido como Manual.

O PolyScope X entra automaticamente em modo manual quando a configuracao de E/S
de seguranga com dispositivo de ativacao de trés posicoes esta ativada.
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13. Transporte

Descricdo

Transporte o robd apenas na sua embalagem original. Guarde a embalagem em local
seco se quiser transportar o robd posteriormente.

Quando mover o rob6 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 fixagao estejam bem apertados na base do robd.

Levante a caixa de controlo pela alga.

é AVISO
A utilizacao de técnicas de elevagao incorretas ou de equipamento de elevagao

Isengdo de

inadequado pode provocar ferimentos.

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

* Utilize equipamento de elevacdo adequado.

* Todas as diretrizes regionais e nacionais de elevacdo devem ser
seguidas.

* Garanta que monta o rob6 de acordo com as instrucdes em Interface
Mecénica.

AVISO
Se o rob0 estiver anexado a uma aplicagéo/instalacéo de terceiros durante o

transporte, consulte o seguinte:

* O transporte do rob6é sem a sua embalagem original anulara todas as
garantias da Universal Robots A/S.

* Se orobo for transportado anexado a uma aplicagao/instalagao de
terceiros, siga as recomendacgdes para o transporte do robé sem a
embalagem de transporte original.

A Universal Robots nao se responsabiliza por nenhum dano causado pelo transporte

responsabilidade  do equipamento.

Pode consultar as recomendacdes para o transporte sem embalagem em: universal-
robots.com/manuals
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Descrigdo

Transporte

Universal Robots recomenda sempre o transporte do robd na sua embalagem original.
Estas recomendacdes destinam-se a reduzir as vibragdes indesejadas nas articulagdes e
nos sistemas de travagem e a reduzir a rota¢ao das articulagoes.

Se o rob6 for transportado sem a sua embalagem original, consulte as seguintes
orientacoes:

* Dobrar o robd o mais possivel - ndo transportar o rob6 na posi¢ao de
singularidade.

* Deslocar o centro de gravidade do robd o mais proximo possivel da base.
* Fixar cada tubo a uma superficie sélida em dois pontos diferentes do tubo.

* Fixar rigidamente em 3 eixos qualquer dispositivo de agao final ligado.

Dobrar o robd o mais possivel. @

N&o transportar estendido.
(posicao de singularidade)

I

Fixar os tubos a uma superficie solida.
Fixar o efector final fixado em 3 eixos.

13.1. Armmazenamento do Teach Pendant

Descri¢ao

O operador precisa de compreender o que a paragem de emergéncia no Teach Pendant
afeta quando premida. Por exemplo, pode haver confusao com a instalagao de varios
robds. Deve ficar claro se a paragem de emergéncia no Teach Pendant para toda a
instalagédo ou apenas o rob6 ligado.

Se houver possibilidade de confuséo, guarde o Teach Pendant para que o botdo de
paragem de emergéncia nao fique visivel ou utilizavel.
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14. Manutencao e Conserto

Descrigdo Qualquer trabalho de manutengao, inspegao e calibragéo deve ser feito em conformidade
com todas as instrugdes de seguranca deste manual, e segundo os requisitos locais.
Os trabalhos de reparagéo devem ser feitos pela Universal Robots. Os trabalhos de
reparacao podem ser feitos por pessoas formadas e designadas pelo cliente, desde que
sigam o Manual de Servigo.

Seguranca Apbs a manutengéo e conserto, devem ser realizadas verificagdes para garantir o nivel
para de seguranca necessario. As verificagcdes devem obedecer aos regulamentos de
manutengao seguranga no trabalho nacionais ou regionais validos. Todas as fungbes de seguranca

devem ser testadas.

A finalidade da manutencéao e conserto € 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 solugao de problemas.

Quando trabalhar no brago do rob6 ou na caixa de controle, vocé deve observar os
procedimentos e avisos abaixo.

é AVISO
O nao cumprimento de qualquer uma das praticas de seguranca abaixo
indicadas pode resultar em ferimentos.
* Desconecte o cabo de alimentagao 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 robd ou a Caixa

de Controlo. Tome as precaugdes 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
braco do robd ou da Caixa de Controlo estdo desmontadas.

* Evite a entrada de agua e p6 no braco do robd ou na Caixa de Controlo.

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

Controlo apés 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 tensodes elevadas (até 600 V) no interior
destas fontes de alimentagao durante varias horas apos a Caixa de
Controlo ter sido desligada.
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14.1. Teste do desempenho da paragem

Descrigdo

Testar periodicamente para determinar se o desempenho da paragem é degradado. O
aumento dos tempos de paragem pode exigir que a protegao seja modificada,
possivelmente com alteragdes na instalacdo. Se as fungdes de seguranca de tempo de
paragem e/ou distancia de paragem forem usadas e forem a base da estratégia de
reducao de risco, ndo é necessaria nenhum monitorizagao ou teste de desempenho de
paragem. O robd faz monitorizagdo continua.

14.2. Limpeza e Inspecao do Brago do Robo

Descri¢gdo

Métodos de
limpeza

Como parte da manutenc¢ao regular, o brago do rob6 pode ser limpo, segundo as
recomendacdes deste manual e com os requisitos locais.

Para tratar o po, a sujidade ou o 6éleo no brago do robd e/ou no Teach Pendant, basta
utilizar um pano com um dos produtos de limpeza fornecidos abaixo.

Preparac¢io da superficie: Antes de aplicar as solugdes abaixo indicadas, pode ser
necessario preparar as superficies, removendo qualquer sujidade ou detritos soltos.

Produtos de limpeza :
« Agua
* Alcool isopropilico 70%
* Alcool etanol 10%

* 10% de nafta (use para remover a massa lubrificante.)

Aplicacgdo: A solucao € normalmente aplicada a superficie que necessita de ser limpa,
com um frasco de spray, uma escova, uma esponja ou um pano. Pode ser aplicado
diretamente ou diluido, dependendo do nivel de contaminacgéo e da superficie a limpar.
Agitagdo: Para manchas dificeis ou areas muito sujas, a solugao pode ser agitada com
uma escova, esfregao, ou outro meio mecéanico para ajudar a soltar os contaminantes.
Tempo de espera: Se necessario, a solucao fica na superficie durante um maximo de 5
minutos, para penetrar e dissolver eficazmente os contaminantes.

Enxaguar: Apds o tempo de permanéncia, a superficie € normalmente enxaguada com
agua para remover os contaminantes dissolvidos e qualquer residuo de produto de
limpeza remanescente. E essencial assegurar uma lavagem completa, para evitar que
qualquer residuo cause danos ou represente um risco para a seguranga.

Secagem: Por fim, a superficie limpa pode secar ao ar ou com toalhas.

é AVISO
NAO UTILIZE LIXiVIA em nenhuma solucéo de limpeza diluida.
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A

AVISO

A massa lubrificante é irritante e pode provocar reagao alérgica. O contacto, a
inalag&o ou a ingestao podem provocar doengas ou lesdes. Para evitar
doencas ou lesodes, siga o seguinte:

* PREPARACAO:
* Assegurar que a area € bem ventilada.

* Nao deixar alimentos ou bebidas perto do robd e dos produtos de
limpeza.

* Assegurar a existéncia de uma estacao de lavagem dos olhos
nas proximidades.

* Reuna o PPE necessario (luvas, protecao para os olhos)
* USAR:

* Luvas de protecdo: Luvas resistentes ao 6leo (Nitrilo)
impermeaveis e resistentes ao produto.

* E recomendada a protec&o dos olhos para evitar o contacto
acidental da massa lubrificante com os olhos.

- NAO INGERIR.
* Emcasode

* contacto com pele, lave com agua e com um produto de limpeza
suave

* uma reagao cutanea, consultar um médico

* contacto com os olhos, utilizar um lava-olhos, procurar
assisténcia médica.

* inalacdo de vapores ou ingestao de massa lubrificante, procurar
assisténcia médica

* Apos o trabalho de lubrificagao
* limpar as superficies de trabalho contaminadas.

* eliminar de forma responsavel quaisquer panos ou papel usados
para limpeza.

* E proibido o contacto com criancas e animais.
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Plano de A tabela abaixo € uma lista de verifica¢do do tipo de inspec¢des recomendadas pela
inspecdo do Universal Robots. Realize inspeg¢des regulares, como aconselhado na tabela. As pecgas
brago do referenciadas que se encontrem num estado inaceitavel devem ser retificadas ou

robd substituidas.

Tipo de acéo de inspecgao

Mensal Bienal Anual

Verificar os anéis planos

Verificar o cabo do rob6

Verificar a ligagao do cabo do robd

AW N =
< < <
<

Verificar os parafusos de montagem do
bracgo do rob6 *

5 Verificar os parafusos de montagem da F X
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 robé.

\MMG'75+1N
J/ : 7.5+ 1 Nm

M6:7.5£1Nm
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Plano de 1. Mova o brago do robd para a posi¢cao ZERO, se for possivel.

inspegdo do 2. Desligue e desconecte o cabo de alimentacéo da caixa de controlo.

brago do . . R o

robd Inspecione o cabo entre a caixa de controlo e o brago do rob6 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 estdo 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 robd 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:

* Num Teach Pendant 3PE, prima rapidamente a luz, liberte-a, prima novamente
a luz e mantenha o botao 3PE nesta posicao.

\
-

T

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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15. Descarte e Meio Ambiente

Descrigao Os rob0s da Universal Robots devem ser eliminados de acordo com as leis, regulamentos
€ normas nacionais aplicaveis. essa responsabilidade recai sobre o proprietario do robé.

Os robés UR sé&o produzidos em conformidade com a utilizacao restrita de substancias
perigosas para proteger o ambiente, tal como definido pela diretiva europeia RoHS
2011/65/UE. Se os robds (braco do robd, caixa de controlo, pendente de ensino) forem
devolvidos a Universal Robots Denmark, a eliminagao é organizada pela Universal
Robots A/S.

A taxa de eliminagao dos rob6s UR vendidos no mercado dinamarqués é paga
previamente ao sistema DPA pela Universal Robots A/S. Os importadores de paises
abrangidos pela Diretriz Europeia de REEE 2012/19/UE devem fazer sua propria
inscri¢cdo no registro nacional de REEE de seu pais. A taxa normalmente € menor que
1€/robd.

Pode encontrar uma lista dos registos nacionais aqui: https://www.ewrn.org/national-

registers.
Procurar por Conformidade Global aqui: https://www.universal-robots.com/download.
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Substancias
no robé6 UR

Braco do Robd

Tubos, flange de base, suporte de montagem de ferramentas: Aluminio
anodizado

Caixas de articulagdo: Aluminio com revestimento em po
Anéis de vedacao de banda preta: Borracha AEM

* anel deslizante adicional sob a faixa preta: plastico preto moldado
Tampas de fecho: Plastico PC/ASA

Componentes mecanicos menores, por exemplo, parafusos, porcas,
espacadores (aco, latao e plastico)

Feixes de fios com fios de cobre e componentes mecénicos menores, por
exemplo, parafusos, porcas, espacadores (aco, latao e plastico)

Articulagdes do brago do robd (internas)

Engrenagens: Aco e massa lubrificante (pormenorizado no Manual de
Assisténcia)

Motores: Nucleo de ferro com fios de cobre

Feixes de fios com fios de cobre, placas de circuito impresso, varios
componentes eletrénicos e pequenos componentes mecanicos

Os vedantes de articulagdes e os O-rings contém uma pequena quantidade
de PFAS, um composto presente no PTFE (vulgarmente conhecido como
TeflonTM).

Massa lubrificante: éleo sintético + mineral com um espessante de sabao de
complexo de litio ou ureia. Contém molibdénio.

* Dependendo do modelo e da data de producao, a cor da massa
lubrificante pode ser amarela, magenta, rosa escuro, vermelha ou
verde.

* O Manual de Servico descreve pormenorizadamente as precaugoes
de manuseamento e as Fichas de Dados de Segurancga da Massa
Lubrificante

Caixa de controlo

Armario (caixa): Ago revestido a p6
* Caixa de controlo padrao

Caixa em chapa de aluminio (interior do armario). Esta € também a caixa do
controlador OEM.

* Caixa de controlo padrao e controlador OEM.

Feixes de fios com fios de cobre, placas de circuito impresso, varios
componentes eletrénicos, conectores de plastico e componentes
mecanicos menores, por exemplo, parafusos, porcas, espacgadores (ago,
latao e plastico)

Uma bateria de litio € montada numa placa de circuito impresso (PCB).
Consulte o Manual de Servigo para saber como remover.
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16. Avaliacao de Risco

Descrigdo A avaliagao dos riscos € um requisito que deve ser feito para a aplicagao. A avaliagdo dos
riscos da aplicagao é da responsabilidade do integrador. O utilizador também pode ser o
integrador.

O rob6 é uma maquina parcialmente concluida e, como tal, a seguranca da aplicagdo do
robd depende da ferramenta/efetor final, dos obstaculos e de outras maquinas. A parte
que faz a integragao deve utilizar as normas ISO 12100 e ISO 10218-2 para fazer a
avaliagao dos riscos. A especificacao técnica ISO/TS 15066 pode fornecer orientacdes
adicionais para aplicagoes de colaboracao. A avaliagao de riscos deve considerar todas
as tarefas ao longo da vida util da aplicagao do robd, incluindo mas nao limitado a:

* Ensinar o rob6 durante a configuracéao e o desenvolvimento da aplicagéo do robd
* Resolugao de problemas e manutengao

* Funcionamento normal da aplicagcao do robo

Deve ser feita uma avaliagao de riscos antes da aplicacéo do robd ser ligada pela
primeira vez. A avaliagdo dos riscos € um processo iterativo. Depois de instalar
fisicamente o robd, verificar as ligagdes, e depois concluir a integragdo. Uma parte da
avaliacao de riscos consiste em determinar as definicdes da configuracao de seguranca,
bem como a necessidade de paragens de emergéncia adicionais, e/ou outras medidas de
protecado necessarias para a aplicacao especifica do robd.
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Configuragdes A identificacdo das definicbes corretas da configuracao de segurancga é uma parte

de seguranga particularmente importante do desenvolvimento de aplicagdes de robds. O acesso néo
autorizado a configuracao de seguranca deve ser impedido através da ativagao e
definicdo da protegéo por palavra-passe.

é AVISO
A nao definicdo da protecao por palavra-passe pode resultar em
ferimentos ou morte, devido a alterac¢des intencionais ou inadvertidas
das defini¢cdes de configuracao.

* Defina sempre a protecao por palavra-passe.

* Criar um programa para gerir as palavras-passe, para que o
acesso seja feito apenas por pessoas que compreendam o
efeito das alteragoes.

Algumas fungdes de seguranca sdo propositadamente concebidas para aplicacdes de
robOs de colaboragéo. Estas sdo configuraveis através das definigdes da configuragao
de segurancga. Sao utilizados para abordar os riscos identificados na avaliagao do risco
da aplicagéo.

Os seguintes elementos limitam o robd e, como tal, podem afetar a transferéncia de
energia para uma pessoa através do brago do robd, da garra e da peca de trabalho.

* Forcga e limitag&do de poténcia: Utilizado para reduzir as forgas de aperto e
pressoes exercidas pelo robd no sentido do movimento em caso de colisées
entre o robd e o operador.

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

* Limitagdo de velocidade: usada para garantir que a velocidade € inferior ao
limite configurado.

As seguintes definicdes de orientacao sao utilizadas para evitar movimentos, e reduzir
a exposicao de pessoas a arestas vivas e saliéncias.

* Limitagdo da posi¢ao da articulagéo, do cotovelo e da ferramenta/efetor
final: Utilizada para reduzir os riscos associados a determinadas partes do
corpo: Evitar movimentos na direcdo da cabecga e do pescoco.

* Limitagdo da orientagdo da ferramenta/efetor final: Utilizado para reduzir os
riscos associados a determinadas areas e carateristicas da ferramenta/efetor
final e da pecga de trabalho: Evitar que as arestas vivas sejam apontadas na
diregao do operador, virando as arestas vivas para dentro, na diregao do robd.
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Travar os riscos Algumas fungdes de segurancga sao concebidas propositadamente para qualquer

de desempenho aplicacdo do robd. Estas funcionalidades sao configuraveis através das definigbes da
configuragao de seguranca. Sao utilizados para abordar os riscos associados ao
desempenho de paragem da aplicacao do robd.

Os seguintes limites limitam o tempo de paragem do rob6 e a distancia de paragem,
para garantir que a paragem ocorrera antes de atingir os limites configurados. Ambas
as definicdes afetam automaticamente a velocidade do robd para garantir que o limite
nao é ultrapassado.

* Limite de tempo de paragem: Utilizada para limitar o tempo de paragem do
robo.

* Limite da distancia de paragem: Utilizada para limitar a distancia de paragem
do robbd.

Se for utilizada qualquer uma das op¢des acima, ndo € necessario fazer manualmente
testes periodicos de desempenho de paragem. O controlo de seguranga do robd faz
uma monitorizagdo continua.

Se o robd estiver instalado numa aplicagdo de robé em que 0s perigos néo possam ser
razoavelmente eliminados, ou se os riscos nao puderem ser suficientemente reduzidos através
da utilizacao das fungdes de seguranca incorporadas (ex: ao utilizar uma ferramenta/efetor final
perigoso ou um processo perigoso), € necessaria uma protegao.

é AVISO
A ndo realizagao de uma avaliacao dos riscos da aplicagdo pode aumentar os
riscos.

* Facga sempre uma avaliagao do risco da aplicagao, para riscos
previsiveis e utilizagoes indevidas razoavelmente previsiveis.

No caso das aplicagdes em colaboragéao, a avaliagao do risco inclui os
riscos previsiveis devidos a colisdes e a ma utilizagdo razoavelmente
previsivel.

A avaliagéo de risco deve abordar:
* Gravidade dos danos
* Probabilidade de ocorréncia

* Possibilidade de evitar a situacéo perigosa
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Perigos
potenciais

A Universal Robots identifica os seguintes riscos potenciais principais a serem
considerados pelo integrador. Outros perigos significativos poderao estar associados a
uma aplicacao robotica especifica.

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

Penetragao da pele por arestas vivas e pontos afiados em obstaculos proximos.
Contusao devido ao contacto.
Entorse ou fratura 6ssea devido a impacto.

Consequéncias devido a parafusos soltos que seguram o brago do robé ou a
ferramenta/atuador.

Objetos que caem ou voam da ferramenta/efetor final, por exemplo, devido a ma
aderéncia ou interrupcao de corrente.

Compreensao errada do que é controlado pelos botées multiplos de paragem de
emergéncia.

Definicao incorreta dos parametros de configuracao de seguranca.

Definigbes incorretas devido a alteragdes nao autorizadas dos parametros de
configuragao de seguranca.
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16.1. Perigo de entalamento

Descrigao

E possivel evitar os riscos de entalamento removendo os obstaculos nessas areas,
colocando o rob6 de forma diferente ou utilizando uma combinacao de planos de
seguranga e limites da articulag&o para eliminar os perigos, impedindo que o rob6 se
desloque para esta area do seu espaco de trabalho.

é CUIDADO
A colocagéao do rob6 em determinadas areas pode criar riscos de
entalamento, que podem provocar lesoes.

Devido as propriedades fisicas do brago robdtico, certas areas de trabalho requerem
atencdo em relagao a perigos de beliscdo. Uma area (esquerda) é definida para
movimentos radiais quando a articulagdo do pulso 1 esta a pelo menos 1300 mm da base
do robé. A outra area (direita) esta a 300 mm da base do robd, quando se move
tangencialmente.
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16.2. Tempo e Distancia de Parada

Descrigdo

@ AVISO
E possivel definir o tempo e a distancia maximos de paragem com
classificacao de segurancga definidos pelo utilizador.
Se forem utilizadas definicoes definidas pelo utilizador, a velocidade do
programa € 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)
sao validos para a distancia de parada e o tempo de parada:

* Categoria 0
* Categoria 1

* Categoria 2

O teste Articulagao 0 foi feito com um movimento horizontal, em que o eixo de rotagéo
era perpendicular ao solo. Nos testes Articulagdo 1 e Articulagido 2, o robd seguiu uma
trajetoria vertical, onde os eixos rotacionais eram paralelos ao solo, e a paragem era feita
enquanto o robd se movia para baixo.

O eixo Y é a distancia entre o local onde a paragem ¢ iniciada e a posic¢éo final.

O CoG da carga esta na flange da ferramenta.

Os valores ilustrados abaixo representam dois cenarios, robds com uma carga util
maxima de 10kg, e robds com uma carga util maxima de 12,5kg.

16.2.1. Cendrio dorobd 1: 10 kg.

Conjunto 0
(BASE)

Distancia de
paragem em
metros para

33% de 10kg

Distancia de
paragem em
metros para

66% de 10kg

0.15{ =@~ 100% extended
—8— 66% extended

—— 33% extended
0.10

0.05

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%

& 100% extended
0.15{ —® 66% extended
—e— 33% extended

0.05

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%
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Distancia de
-~ 100% extended
0.20
paragem em —8— 66% extended
metros para 0.15| —e— 33% extended
uma carga util
o 0.10
maxima de
10kg 009
0.00
speed 33% speed 66% speed 100%
Conjunto 0
(BASE) 0.121 —@— 100% extended
0.10{ —® 66% extended
—e— 33% extended
Tempo de 0.08
paragem em 0.06
segundos 0.04
0
para 33% de 0.02
10kg speed 33% speed 66% speed 100%
Tempo de
paragem em 01507 _g— 100% extended
segundos 0.1251 —@— 66% extended
—e— 33% extended
para 66% de 0.100
10kg 0.075
0.050
0.025
speed 33% speed 66% speed 100%
Tempo de
paragem em —@— 100% extended
segundos 0.15| —e— 66% extended
—e— 33% extended
ara uma
P o 0.10
carga util
maxima de 0.05
10kg
speed 33% speed 66% speed 100%

Articulagéo 1 - 100% ded
0.15 % extende
(OMBRO) —8— 66% extended '_’/4

—e— 33% extended

Distancia de 010

paragem em 0.05 1l

metros para b b

33% de 10kg 000 t:ﬁ’/’:w 1
speed 33% speed 66% speed 100%
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Distancia de
paragem em
metros para

66% de 10kg

Distancia de
paragem em
metros para
uma carga util
maxima de
10kg

Articulacgdo 1
(OMBRO)

Tempo de
paragem em
segundos para
33% de 10kg

Tempo de
paragem em
segundos
para 66% de
10kg

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

0.20

0.15

0.10

0.05

0.00

-@- 100% extended ‘_,_/—/"

—8— 66% extended
—e— 33% extended

.———’/—.'_ —

speed 33%

speed 66%

0.20

0.15

0.10

0.05

0.00

-8 100% extended g
—8— 66% extended
—e— 33% extended

_— _

— . f

—

speed 33% speed 66%

speed 100%

speed 100%

0.15

0.10

0.05

speed 33% speed 66%

—@— 100% extended ’_/

—8— 66% extended
—e— 33% extended

-
:::::::::::::::::———__————_———:

0.20

0.15

0.10

0.05

speed 33% speed 66%

0.30
0.25
0.20
0.15
0.10

0.05

speed 33% speed 66%

—@— 100% extended ,.—//_.

—8— 66% extended
—e— 33% extended

.///’
._,,,o//,;ﬁ —

—@— 100% extended o— ¢

—8— 66% extended
—e— 33% extended

(&

/ —

o~

speed 100%

speed 100%

speed 100%
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16. Avaliacao de Risco

Articulagao 2
(COTOVELO)

Distancia de
paragem em
metros para
todas as cargas
uteis

Tempo de
paragem em
segundos
para todas as
cargas uteis

0.06

—@— 100% payload —o
—— 66% payload
—e— 33% payload

L

0.04 /
0.02

speed 33% speed 66% speed 100%
0.175

0.150
0.125
0.100
0.075
0.050

—— 0
—@— 100% payload

—8— 66% payload
—e— 33% payload

I
-

speed 33% speed 66% speed 100%
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16.2.2. Cenariodorobd 2:12,5kg.

Conjunto 0
(BASE) —@— 100% extension
. ~ . —8— 66% ext i
Distancia de 015/ ¥ :it:::z:
paragem em '
£
metros para <010
33% de 5
12,5kg 8 0.05 ’%
0.00
33 66 100
Speed [%]
Distancia de
paragem em 025 1ot extension
-8~ 66% ext i
metros para 0.20 | —~ 335% extension
66% de
£0.15
12,5kg £
8
£0.10
a
0.00
33 66 100
Speed [%]
Distancia de
paragem em 0-30 T ot extension
metros para 0.251 27 330 exencion
uma carga util 020
’ . E
maxima de =0.15
12,5k e
OKg £0.10
i
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Conjunto 0
(BASE) 0.14 —@— 100% extension
. -8~ 66% extension
0.12 —8— 33% extension
Tempo de '
0.10
paragem em =
segundos g 0.08
para 33% de " 0.06
12,5kg 0.04
0.02

w

3

=
o
o

66
Speed [%]
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16. Avaliacao de Risco

Tempo de
pal’agem em 0.175 —@— 100% extension
. —8— 66% extension
Segundos 0.150 —8— 33% extension
para 66% de '
0.125
12,5kg z
1:,0.100
20,075
0.050 /
0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
Tempo de
pal’agem em —8— 100% extension
—8— 66% extension
segundos 0.201 757 S extension
para uma
- 0.15
carga util 0
maxima de £0.10
=
12,5kg
0.05 /‘
0.00
33 66 100
Speed [%]
Articulagao 1
(OMBRO) —8— 100% extension
0.25 —8— 66% extension
—@— 33% extension
Distancia de 020
paragem em E 0.15
[0}
v
metros para 5 0.10
33% de 12,5kg a
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Distancia de
paragem em Ll [P —
—8— 66% extension
metI’OS para 0.3 —8— 33% extension
66% de '
E
12,5kg =0.2
o
=
i
5 0.1
0.0

33 100

66
Speed [%]
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Distancia de
paragem em
metros para
uma carga util
maxima de
12,5kg

Articulagao 1
(OMBRO)

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

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

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

Distance [m]
© o o o o
= N W A~ W

©
o

—&— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

0.20

0.15

Time [s]
o
=
o

I\

0.05

0.00

0.30

—8— 100% extension
=8~ 66% extension
—&— 33% extension

w
@
o
o
=
1<)
o

Speed [%]

0.25

0.20

o
-
u

N
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Time [s]

4
-
o

0.05

0.00

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

w
w
o
-
=
o
S]

Speed [%]

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

33 100

66
Speed [%]
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16. Avaliacao de Risco

Articulagao 2
(COTOVELO) —@— 100% extension
0.150
Distancia de 0.125
paragem em £0.100
v
metros para 33% £0.075
2
de 12,5kg 30.050
0.025
0.000
33 66 100
Speed [%]
Distancia de
pal’agem em —8— 100% extension
metros para 0.20
66% de
12,5kg EO015
£0.10
5
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Distancia de
pal’agem em 0.30 —@— 100% extension
metros para '
uma carga util 0.25
maxima de %0-20
12,5kg £0.15
30.10
0.05
0.00
33 66 100
Speed [%]
Articulagao 2
(COTOVELO) —8— 100% extension
0.14
Tempo de 0.12
paragem em 70.10
segundos para €008
33% de 12,5kg g
0.06
0.04

66
Speed [%]
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Tempo de
paragem em 0225 1 ook extension
segundos 0200
para 66% de 0.175
12,5kg 70150
20,125
" 0.100
0.075
0.050
g o 100
Speed [%]
Tempo de
paragem em 0.30 | —®— 100% extension
segundos
para uma 0.25
carga util % 0.20
maxima de £
12,5kg T
0.10
0.05

66
Speed [%]
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1/. Declaracoes e certificados (original PT)

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex |l 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 51, 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, UR7¢, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series). This declaration
includes:

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.

Product and Function:

Note: This Declaration of Incorporation is NOT applicable when the UR OEM Controller is used.

Starting XY245000000 and higher

Serial Number: Factory Variantyear o_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e (10kg), 1=UR12e,
2=UR10e(12kg payload), 6=UR16e gequential 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.

Incorporation:

Itis declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below: When this incomplete
machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible the completed machine fulfilling all
applicable Directives, applying the CE mark and providing the Declaration of Conformity (DOC).

The following essential requirements have been fulfilled:
1.1.2,1.1.3,1.15,1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,
1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,4.1.3 Annex VI.

Itis declared the relevant technical documentation has been compiled in
accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery Directive.
Reference the LVD and the harmonized standards used below.
Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.

I. Machinery Directive
2006/42/EC

II. Low-voltage Directive
2014/35/EU
[ll. EMC Directive 2014/30/EU

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:

(I) EN ISO 10218-1:2011 Certification by TUV (I)(I1) EN 60204-1:2018 as (I1) EN 60664-1:2007 (1ll) EN 61000-3-
Rheinland (1) EN ISO 13732-1:2008 as applicable (1) EN 3:2013 (Ill) EN 61000-6-1:2019 UR3e
applicable (1) EN 1SO 13849-1:2015 Certification | 60529:1991+A1:2000+A2:2013 () | & URSe ONLY (Ill) EN 61000-6-2:2019
by TUV Rheinland to 2015; 2023 edition hasno | EN 60947-5-5:1997+A1:2005 (Ill) EN 61000-6-3:2007+A1: 2011
relevant changes (1) EN 1SO 13849-2:2012 (I) EN | +A11:2013+A2:2017 (I) EN 60947- | UR3e UR5e & UR7e ONLY (lll) EN
ISO 13850:2015 5-8:2020 (Ill) EN 61000-3-2:2019 | 61000-6-4:2019

Reference to other technical standards and technical specifications used:
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17. Declaragoes e certificados (original PT) UNIVERSAL ROBOTS

(1) 1ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6] (1) ISO/TS (1) EN 60320-1:2021 (Ill) EN (1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (IIl) EN
15066:2016 as applicable (I1l) EN 60068-2-1: 60068-2-27:2008 (l11) EN 60068-2- | 61326-3-1: 2017 [Industrial locations
2007 (Ill) EN 60068-2-2:2007 64:2008+A1:2019 SIL 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.

/oy i~

(Lt L Nl ¢
AILs VA . K1
Odense Denmark, 10 January 2024 WtIA v 7 IR ,,é
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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18. Declaracoes e Certiticados

Traducgéao das instrugoes originais

Declaragao de Incorporagédo (DOI) UE (em conformidade com o anexo |l B da Diretiva 2006/42/CE) EN

original

Fabricante

Universal Robots A/S
Energivej 51,
DK-5260 Odense S Dinamarca

Pessoa na Comunidade
Autorizada a Compilar o
Arquivo Técnico

David Brandt
Oficial de Tecnologia, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 51, DK-5260 Odense S

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

Produto e fungao:

A fun¢do do manipulador multieixos para robés industriais com caixa de
controlo; com ou sem Teach Pendant é determinada pela maquina
completa (aplicagao do robd ou célula com efetor final, utilizagéo prevista
e programa de aplicagao).

Modelo:

UR3e, UR5e, UR7¢, UR10e, UR12e, UR16e (e-Series). Esta declaracao

inclui:

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

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

Nota: Esta Declaracdo de Incorporacdo NAO é aplicavel quando o controlador UR OEM é utilizado.

NuUmero de série:

A partir de XY245000000 e superior
Variante de fabricaano g_ggrieg 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e (10 kg),
1=UR12e, 2=UR10e(12 kg de carga util), 6=UR16e numeragao sequencial,

recomecando em 0 todos os anos

Incorporacgao:

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

Declara-se que os produtos acima referidos satisfazem, para o que é fornecido, as seguintes diretivas, tal como detalhadas
abaixo: Quando esta maquina incompleta é integrada e se torna uma maquina completa, o integrador é responsavel pela
maquina completa cumprir todas as diretivas aplicaveis, aplicar a marca CE e fornecer a Declaragdo de Conformidade (DOC).

I. Diretiva de Maquinas
2006/42/CE

1. Diretiva 2014/35/UE relativa
a baixa tensao
I1l. Diretiva EMC 2014/30/UE

Foram cumpridos os seguintes requisitos essenciais:
1.1.2,1.1.3,115,1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,
1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,4.1.3 Anexo VI.

Foi declarado que a documentacgéao técnica relevante foi compilada em
conformidade com a Parte B do Anexo VII da Diretiva de Maquinas.
Consulte a DBL e as normas harmonizadas utilizadas abaixo.
Referéncia a Diretiva CEM e as normas harmonizadas a seguir
utilizadas.

artigo 6 da Diretiva EMC:

Consulte as normas harmonizadas utilizadas, conforme referido no artigo 7(2) das Diretivas MD e LV e no
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2:2012 (1) EN ISO 13850:2015

(I) ENISO 10218-1:2011 Certificagéo pela TUV
Rheinland (I) EN ISO 13732-1:2008 conforme
aplicavel (I) EN ISO 13849-1:2015 Certificagdo
pela TUV Rheinland até 2015; a edicdo de 2023
nao tem alteracdes relevantes (1) EN ISO 13849-

(I)(11) EN 60204-1:2018 conforme
aplicavel (II) EN
60529:1991+A1:2000+A2:2013
() EN 60947-5-5:1997+A1:2005
+A11:2013+A2:2017 (I) EN
60947-5-8:2020 (11) EN 61000-3-
2:2019

(I1) EN 60664-1:2007 (Il1) EN 61000-3-
3:2013 (lll) EN 61000-6-1:2019 UR3e
e UR5e APENAS (l1I) EN 61000-6-
2:2019 (l1l) EN 61000-6-3:2007+A1:
2011 UR3e URS5e e UR7e APENAS
(1) EN 61000-6-4:2019

Referéncia a outras normas técnicas e especificagdes técnicas utilizadas:

2007 (l1l) EN 60068-2-2:2007

(1) 1ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6] (1) ISO/TS
15066:2016 conforme aplicavel (Ill) EN 60068-2-1:

(I1) EN 60320-1:2021 (I11) EN
60068-2-27:2008 (I1) EN 60068-
2-64:2008+A1:2019

(I1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (Ill) EN
61326-3-1: 2017 [Locais industriais
SIL2]

O fabricante, ou 0 seu mandatario, deve transmitir informacdes relevantes sobre a quase-maquina em
resposta a um pedido fundamentado das autoridades nacionais. Aprovagao do sistema de garantia de
qualidade total (ISO 9001), pelo organismo notificado Bureau Veritas, certificado #DK015892.
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UNIVERSAL ROBOTS 19. Certificacbes

19. Certificacoes

Descrigdo A certificagao de terceiros € voluntaria. No entanto, para fornecer o melhor servigo aos
integradores de robds, a Universal Robots opta por certificar os seus robds 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 10218-1e
| EN 60 19048t EN ISO 13849-1. ATUV Rheinland é
sinbnimo de seguranca e qualidade em
praticamente todas as areas de negdcio e
/15 So07000000 da vida. Fundada ha 150 anos, a empresa
é um dos principais fornecedores
mundiais de servicos de teste.
No Canada, o Cadigo Elétrico Canadiano,
) TUV Rheinland | CSA 22.1, Artigo 2-024, exige que o
A TUVRheinland® | da Américado | equipamento seja certificado por uma
Norte organizacgao de testes aprovada pelo
Conselho de Normas do Canada.
Os robés Universal Robots e-Series estao
em conformidade com os métodos de
CHINA RoHS | gestdao de CHINA RoHS para controlo da
poluigao por produtos de informatizacao
eletrénica.

Os robés da Série Universal Robots e-
Seguranga Series foram avaliados e estdo em

KCC conformidade com as normas de
seguranca da marca KCC.

Os robos da Série Universal Robots e-

®

K S

[E Series foram avaliados na avaliagéo de
’ =

TUV Rheinland

conformidade para utilizagdo num
ambiente de trabalho. Portanto, ha um
risco de interferéncia por radio quando
utilizado em um ambiente doméstico.

Registo KC

Os robds Universal Robots e-Series tém o

Delt
eta desempenho testado pela DELTA.
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Certificagao de Como informado pelos nossos fornecedores, as
Terceiros pelos .:;- paletes de transporte dos robds da Universal Robots
Fornecedores @ . e-Series estdo em conformidade com os requisitos de
Ambiente . R ~ .
ISMPM-15 dinamarqués para a producao de material
— de embalagem de madeira e estdo identificados de
acordo com esta norma.
Certificagdo Os robo6s Universal Robots e-Series sdo submetidos a
de Teste do Universal procedimentos de testes internos e de fim de linha.
Fabricante Robots Os processos de ensaio da UR sdo submetidos a uma
revisdo e melhoria continuas.

Declaragbes de Embora as diretivas da UE sejam relevantes para a Europa, alguns paises fora da
conformidade Europa reconhecem e/ou exigem declaragdes da UE. As diretivas europeias estao
com as diretivas disponiveis na homepage oficial: http://eur-lex.europa.eu.
da UE De acordo com a Diretiva de Maquinas, os robds da Universal Robots sdo maquinas
parcialmente concluidas, e como tal a marca CE nao deve ser aposta.
Pode encontrar a Declaragao de Incorporacgao (DOI) de acordo com a Diretiva de
Magquinas no capitulo: Declaragdes e Certificados.
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20. Certificados

TUV
Rheinland

Page 1

Certificate

Certificate no. T 72408049 0001

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Report Number: 31875333 @13

Certification acc. to:  EN ISO 16218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Client Reference: Roberta Nelson Shea

Model Designation: UR3, UR5, UR1@, UR2@, UR3®, UR3e,

URSe, UR7e, URlee,
Technical Data: Rated Voltage:

Rated Current:
Protection Class:

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com

UR12e, UR16e

AC 10@-2eeV, 5e/6@Hz or
AC 208@-240V, 58/6@Hz
15A or 8A

I

5

UV are ragis terad tradamarks

and

@ TV, TUEV

A TUVRheinland®
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UNIVERSAL ROBOTS

TOV
Rheinland
North America

Certificate

Page 1

Certificate no.
CA 72405127 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
52668 Odense S 5268 Odense S
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-7434-14 + GI1 (R2019)

Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR3e, URSe, UR1@e, UR16e, UR28, UR38

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01713
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com

=plic SDON (20UIES POr BpRrav

Utisatio r and

TUEW and TUV are registered

& 1OV,

A TUVRheinland®
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UNIVERSAL ROBOTS 20. Certificados

CHINA
RoHS

Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products

Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R ASEEYPRIETRBRMESEMRER

Product/Part
Name

A EEEEYMEIATE
E & oS SRnE

Toxic and Hazardous Substances and Elements

BRKE

o Mercury | Cadmium Hexava.lent Polybrominated P(.)berommated
Lead (Pb) (Hg) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) (PBDE)
UR Robots
BN EXRE
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: RIRZABAEYRE XA IRM KR PR ZEI9ES)/T 11363-2006 EHREZRUT -
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: RIRZBEFAEWREDEZEHFHE— SRR PR E B ES)/T 11363-2006 N EMREEXK -

(RWTJFELER - RIESEFRBER S LR T X BB AR R E 1Tt — 5588 - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THMEZREREAMENNARRREDUEETEARXAM U LT BN EANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
BFIXnER, BB, e, T8, AU, 4048, MnsgER, O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAREAERSRETRFM.
Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots 5% i B i B 18 37 7 B FT B BV 8 F15 27" M, {8 Universal Robots RAERTESL XS
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 Peaples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/company/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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R
UNIVERSAL ROBOTS

Seguranca
KC

S

A2 a1 MISHAM

Aped Eha J LA AR =
reed Universal Robots A/si & F eI 2 55160110070

i ] ...............E,....Eji...j.c':‘.a....... B R i m —aa
AlE QI 016E110079 EEH F4d Klaus Vestergaard
i __i_...............-.....---..-------- ...................'...--------------------...._....----.__.----------------- asse
Al Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark
A I B J1A A7 8 R
5 Al J EXTTI=] g
&A(H2) UR1 06 2E(ED) Ty

18-AB2EQ-01602

Universal Robots A/S

Energivej 25, 5260 Odense'S, Epamprk

, MssEM1e W 22 ¢ AT w6t =M 3ol o2}
Rig eHistel A n B M gk gt ct.

20184 118 06¢
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Registo KC

8EDG6-B666-998D-8738

PEEANAAE) 4G5S 43

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

s =AY

Universal Robots A/S
Trade Name or Registrant .

714 A A (A FE T8 A)

|
. UR e-Series robot
Equipment Name

VAR A R
Basic Model Number |

5} 5
Series Model Number

= =
TEUE
Registration No.

| R-R-URK-UR10e

Xﬂ]ix}/xﬂ]i(&%)iﬁﬂ- Universal Robots A/S / §l7}=

Manufacturer/Country of Origin |

5qd
Date of Registration
7} |
Others -
A7 AAE TS ) Alsgzo]2 Al3dte] whel 555958 S5
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2018-10-23

20184 Month) 23% (Day)

SRARAT A
Director General of National Radio Research Agency

171 e "R A H L RAY & wasle] gEsloof ghv)

b shel B A 9 5o #4814}

%
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Ambiente

. . N f) A PART OF
Climatic and mechanical assessment

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

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

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

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

UR10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

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

Other document(s)

Conclusion

The three robot arms UR3, UR5 and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested
according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with
only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

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

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

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 Ww %_\

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

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