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1. Prefacio

Introdugéo

Sobre este
manual

Aviso de
conteudo

Manuais
online

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.

Este manual contém informacgoes de segurancga, diretrizes para uso seguro, € instrugées
para montar o brago do robd, a caixa de controlo e o Teach Pendant. Também encontra
instrugdes sobre como comecar a instalar, e como comecar a programar o rob0.

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

A avaliagdo de riscos requer uma compreensao dos perigos, riscos e medidas de reducéo
de riscos para a aplicagao do robd. A integracao de robds pode exigir um nivel basico de
formagao mecéanica e elétrica.

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

Este manual ndo contém informacdes de garantia.

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 descrigdes e instru¢des para o software

* O Manual de Servigo com instru¢des para resolucao de problemas, manutengao e
reparagao

* O diret6rio de scripts com scripts para programacao aprofundada
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UR+

Academy

myUR

Developer
suite

Suporte

Féruns UR

O showroom online UR+www.universal-robots.com/plus fornece produtos de ponta para
personalizar a sua aplicagao de robé UR. Pode encontrar tudo o que precisa hum so6 local -
desde ferramentas e acessorios a software.

Os produtos UR+ ligam-se e trabalham com robés UR para garantir uma configuragéo
simples, e uma experiéncia de utilizagdo globalmente agradavel. Todos os produtos UR+
sao 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.

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

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 monitorizagao de robds e gerir contas de utilizador adicionais
na sua empresa.

O UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite € a cole¢do de
todas as ferramentas necessarias para construir uma solu¢cao completa, incluindo o
desenvolvimento de URCaps, a adaptacao de efetores terminais, e a integracao de
hardware.

O site de apoio www.universal-robots.com/support contém versdes deste manual noutras
linguas

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 0os nossos
administradores sejam funcionarios do UR, a maior parte do contetudo é criada por si,
utilizador do Férum UR.
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Endereco

Universal Robots A/S

Energivej 51

DK-5260 Odense, Dinamarca

Tel.: +45 89 93 89 89

Consulte o site oficial Universal Robots para obter informacoes sobre os escritérios
regionais.
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Responsabilidade e utilizag&o prevista

2. Responsabilidade e utilizacao prevista

2.1. Limitacao de Responsabilidade

Descri¢ao

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.

2.2. Finalidade

Descrigdo

AVISO

A Universal Robots ndo assume responsabilidade por utilizagbes nao
aprovadas dos seus robds, ou utilizagdes para as quais os seus robds
nao se destinam, e a Universal Robots nao fornecera assisténcia para
utilizagdes imprevistas.

LER MANUAL
A néo utilizagdo do robd segundo o fim a que se destina pode levar a
situagoes perigosas.

* Leia e siga as recomendacdes para a utilizagao prevista e as
especificagoes fornecidas no manual do utilizador.

Os robés da Universal Robots sédo concebidos para utilizagdo industrial, para
manuseamento de ferramentas/equipamentos finais e acessorios, para processamento
ou transferéncia de componentes e produtos.

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

O robd e a caixa de controlo destinam-se a ser utilizados no interior onde, normalmente,
apenas ocorre poluicdo nao condutora, ou seja Ambientes com grau de poluig¢ao 2.

As aplicagdes colaborativas destinam-se apenas a aplica¢des ndo perigosas, em que a
aplicagao completa, incluindo a ferramenta/efector final, a pega de trabalho, os obstaculos
e outras maquinas, € de baixo risco segundo a avaliagéo de risco da aplicacéo especifica.

UR7e
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A

AVISO

A utilizacao de robés UR ou produtos UR fora das utilizagdes previstas pode
resultar em ferimentos, morte e/ou danos materiais. N&o utilizar o robd ou os
produtos UR para qualquer uma das utilizagbes e aplicagbes ndo intencionais
abaixo indicadas:

* Utilizacdo médica, ou seja, utilizagoes relacionadas com doengas, lesdes

ou deficiéncias em seres humanos, incluindo os seguintes objetivos:
* Reabilitagdo
* Avaliacéo
* Compensacao ou alivio
* Diagnostico
* Tratamento
* Cirurgico
* Saude
* Préteses e outros auxilios para pessoas com deficiéncia fisica

* Qualquer utilizagdo na proximidade de doentes

* Manuseio, elevacao 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.

* As fugas de massa lubrificante das articulagdes UR podem
também ser libertadas sob a forma de vapor para o ar.

* A massa lubrificante para articulagdes UR nao é de "qualidade
alimentar".

* Osrobds UR ndo cumprem as normas alimentares da National
Sanitation Foundation (NSF), da Food and Drug Administration
(FDA) ou de concecao higiénica.

As normas de higiene, por exemplo a ISO 14159 e a EN 1672-2, exigem a

realizacdo de uma avaliagao dos riscos de higiene.

Qualquer uso, ou qualquer aplicagéo, que se desvie do uso pretendido,
especificagoes e certificagoes dos robés UR ou produtos UR.

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

A UNIVERSAL ROBOTS RENUNCIA EXPRESSAMENTE A QUALQUER
GARANTIA EXPRESSA OU IMPLICITA DE ADEQUACAO A QUALQUER
UTILIZACAO ESPECIFICA.

Manual do utilizador
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é 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.

* Aavaliagéo do risco da aplicagdo deve incluir os riscos associados ao
alcance, movimento, carga util e velocidade do robd, do efetor final e da
peca de trabalho da aplicacao.

é AVISO
Nao modifique ou altere as tampas das extremidades dos robds e-Series. Uma
modificacao pode criar riscos imprevistos. Todas as desmontagens e
remontagens autorizadas devem ser realizadas num centro de servico da UR,
ou podem ser realizadas de acordo com a versao mais recente de todos os
manuais de servigo relevantes por pessoas qualificadas.

UR7e 17 Manual do utilizador
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3.1. Especificacdes técnicas UR7e
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3. O seu robd

Tipo de robd UR7e
Carga util maxima 7,5kg/16,51b
Alcance 850 mm/33,5in

Graus de liberdade

6 juntas rotativas

Programacao

GUI do PolyScope 5 num ecré téatil de 12
polegadas

ou GUI do PolyScope X num ecra tatil de 12
polegadas

Consumo de energia (média)

570 W (max.)
Aprox. 200 W utilizando um programa tipico

Intervalo de temperatura ambiente

0-50 °C. Em temperaturas ambientes acima de
35°C, o rob6 pode operar em velocidade e
desempenho reduzidos.

Funcdes de seguranca

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

Classificagao IP

IP54

Ruido

Braco do robd: menos de 60 dB(A)
Caixa de controlo: menos de 50 dB(A)

Portas de E/S da ferramenta

2 entradas digitais, 2 saidas digitais, 2 entradas
analdgicas

Fonte de alimentacéo de E/S da
ferramenta e tenséo

1.5 A (Pino duplo) 1 A (Pino unico) & 12 V/24V

Precisdo do sensor do binario de forca

4N

Velocidade

Articulagdes: max. 180 °/s.
Ferramenta: Aprox. 1 m/s / Aprox. 39,4 em/s.

Repetibilidade de pose

+0,03mm/+0,0011in (1,1 mils) segundo a ISO
9283

Intervalos de articulagbes

+ 360 ° para todas as articulagdes, exceto o
Cotovelo, que é £ 160 °

Pegada

@151 mm/5.9in

Materiais

Aluminio, plastico PC/asa

Peso do bracgo do robd

20.7kg/45.71b

Frequéncia de atualizagao do sistema

500 Hz

Dimensdes 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 alimentagao 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, USB 3.0

Comunicagao da Ferramenta

RS

UR7e
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Fonte de alimentag&o da caixa de controlo 100-240 VAC, 47-440 Hz
Classificagao de Corrente de Curto-Circuito (SCCR) 200a
Cabo TP: Teach Pendant até a caixa de controlo 4.5m/177 pol

Padréo (PVC) 1 m/39inx 12.1 mm.

Padréo (PVC) 2 m/78.7 inx 12.1 mm.
(PVC)3m/118inx 12.1 mm.

Padréo (PVC) 6 m/236 in x 12.1 mm.

Padrédo (PVC) 12 m/472.4inx 12.1 mm.

Alta flexibilidade (PUR) 6 m/236 in x 13.4 mm.

Alta flexibilidade (PUR) 12 m/472.4 in x 13.4 mm.

Alta flexibilidade (PUR) 6 m/236 in x 14.6 mm.

Alta flexibilidade (PUR) 12 m/472.4 in x 14.6 mm.

Padrao

Cabo do robé: braco do robd para a caixa de controle
(opgdes)

3.2. Conteudo da caixa

Nas caixas * Braco do Robbd
* 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 rob6)

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

* Este manual

3.2.1. Braco do Robd

Sobre o As articulacgoes, a base e a flange da ferramenta sdo os principais componentes do brago
brago do robd do robd. O controlador coordena o movimento da articulagao para mover o brago do robd.

A fixagao de um efetor final (ferramenta) a Flange da ferramenta na extremidade do brago
do robd permite que o robd manipule uma peca de trabalho. Algumas ferramentas tém uma
finalidade especifica para além da manipulagdo de uma pega, por exemplo, inspecao de
controlo de qualidade, aplicacao de adesivos e soldadura.

Manual do utilizador 20 UR7e
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Wrist 1 jaind

WWrish 2 join

G)s%

Sheonddiar oind

Elcivw jodmit
Os principais componentes do brag¢o do robé.

* Base: onde o braco do rob6 esta montado.

* Ombro e Cotovelo: realizam movimentos maiores.

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

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

O rob6 é uma maquina parcialmente completa, pelo que é fornecida uma Declaracdo de
Incorporacéo. E necessaria uma avaliacdo de riscos para cada aplicacdo do robé.

3.2.2. Caixa de Controlo

Sobre a Caixa A Caixa de controlo alberga as portas de ligagdo e as entradas e saidas (E/S) do

de controlo controlador utilizadas nos programas e instalagdes do brago do robd. As portas de ligagao
sdo utilizadas para ligacdes externas. As E/S sao grupos de interfaces elétricas utilizadas
para comunicagao e configuragéo.

UR7e 21 Manual do utilizador



R
3. O seurobd UNIVERSAL ROBOTS

Portas de ligagdo externas.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs
g[24v 12V|H| PWR|J| [24V|H|[24V|H| |0V |H|| OV M| [24V|H||24V(H]| [OV |H|| OV |H
"g; EI0 GND|H| |GND CI0|H||Cl4|H| [COO|M||cO4|/H| [DIO|H|[DI4|H| [DOO/H||DO4|H
&(24v oN (| [24v|W) [24v|m]|[2av|m]| [ov [m]|[ov|m]| [24v[m]|[24v|m]| [ov [m]|[ ov|m
HER OFF|H| | OV Cl1|H|[CI5|H| [CO1/M||cOo5|/H| [DI1|H|[DI5|H| |DO1{H|DO5|H
g[24v 24v|H|[24v|/H| |ov |H|| oV || |[24V/H||24V/H| oV |H|| oV |H
2 |slo CIEIDCES Cl2|H||Cl6|H| [CO2|M||cOo6/M| [DI2|H|[DI6|H| |DO2(H||DO6| M
:[2av(@m||3|5|5|5|X|3 | [2av[m][2av[m] [ov|m]|[ ov |m]| [22v|m]|[22v[m| [ov [m]|[ov|m
HER H|H|HHE NN C3 N C7|/ N [CO3M|CO7/H||DI3 M| D7 H|H DO3MN D07 N

Grupos de entrada e saida (E/S).

Para descrigdes detalhadas das portas de ligagao da Caixa de controlo e das E/S do
controlador, consulte a Instalagdo.
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3.2.3. Teach Pendant com Dispositivo de Ativacao de 3 posicdes

Descrigcao Dependendo da geragao 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 botdes, conforme a
sua preferéncia.

Se o Teach Pendant estiver desligado, € 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 robd UR15, UR20 ou UR30, um Teach
Pendant sem o dispositivo 3PE nao funcionara.

* A utilizagdo de um UR15, UR20, ou de um UR30, requer um
dispositivo de ativagao externo ou um Teach Pendant 3PE para
programar, ou ensinar, dentro do alcance da aplicagao do robé.
Ver 1SO 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.

Viséao geral . Boté&o de alimentacéo

,
do TP 2. botao de Paragem de Emergéncia

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

. Botoes 3PE
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Condugao

Um simbolo de robd Freedrive esta localizado debaixo dos botdes 3PE, conforme ilustrado

Livre abaixo.
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3. O seu robd

Funcoes dos Botoes 3PE Teach Pendant

Descricao
AVISO
Os botdes 3PE estao ativos apenas no modo Manual. No modo

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

A tabela abaixo descreve as fungdes dos botdes 3PE.

Posicédo

1 Libertar

Descri¢cdo

N&ao 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 bracgo do robé e os
travbes permanecem soltos.

Pressao ligeira
2 (Premir
ligeiramente)

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

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

Pressao forte
3 (Premir
fortemente)

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

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

Libertacdo do botao

Pressionamento do botao

UR7e
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Usar os botoes 3PE

Utilizando o Para executar um programa
3PE 1. No PolyScope, certifique-se de que o robd esta no Modo manual, ou mude para o
Modo manual.

Mantenha uma presséo ligeira sobre o botao 3PE.

No PolyScope, toque em Executar para executar o programa.

O programa é executado se o brago do rob0 estiver na primeira posi¢do do
programa.

Se o robd néo estiver na primeira posi¢ao do programa, aparece a mensagem
Mover o Robé para a Posigéo.

Para interromper um programa

1. Solte o botdo 3PE ou, no Polisscope, toque em Parar.

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

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

Freedrive com botdes de 3PE

Utilizag&o da funcionalidade Mover Rob6 para Posigao

Descri¢ao A funcédo Mover Robd para Posigéo permite ao brago do robé mover-se para a posi¢ao
inicial, apos concluir um programa. O bracgo do rob6 deve estar na posigao inicial antes
de poder executar o programa.

Mover para  Para utilizar o botdo 3PE para colocar o brago do robé em posicao:
aposicao 1. Quando o seu programa estiver completo, prima Reproduzir.
2. Selecione Reproduzir do inicio.

No PolyScope, aparece o ecra Move Robot into Position a mostrar o movimento do
braco do robé.

Prima ligeiramente e mantenha premido o botao 3PE.

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

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

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

Descrigdo

Utilizagao do
Ecra Tactil

O PolyScope € a Interface Grafica do Usuario (GUI) no Teach Pendant que opera o
braco do rob0 através de uma tela sensivel ao toque. Vocé cria, carrega e executa
programas para o robd no PolyScope. A interface PolyScope é dividida conforme
mostrado na ilustracdo a seguir:

* A: Cabegalho com icones/separadores que disponibilizam ecras interativos para
Si.

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

* C: Ecrd com campos e opgoes para gerir e monitorizar as agoes do robb.

(A)

B

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

O ecra tactil do Teach Pendant esta otimizado para utilizacdo em ambientes industriais. Ao
contrario dos produtos eletrénicos de consumo, a sensibilidade do ecra tactil do Teach
Pendant é, por design, mais resistente a fatores ambientais, tais como:

* gotas de agua e/ou gotas de refrigerante da maquina
* emissdes de ondas de radio
* outros ruidos conduzidos do ambiente operacional.
Para obter melhores resultados, utilize a ponta do dedo para fazer selegcbes no ecra.

Neste manual, isto é designado por "toque”.
Ha canetas no mercado que pode utilizar para fazer selegbes no ecra, se quiser.

UR7e
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icones/abas no PolyScope

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

fcones / fungdes

do cabegalho Executar € um meio simples de operar o robé com programas pré-escritos.

Programa cria e/ou modifica programas de rob0és.

pe™ Instalagao configura as configuragdes do brago do robé e do equipamento
externo, por exemplo montagem e seguranga.

Mover controla e/ou regula o movimento do robd.

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

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

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

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

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

Modos
Operacionais

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

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

Controle Os icones do modo Local e do modo Remoto s6 se tornam acessiveis se ativar o Controlo
Remoto Remoto.
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[cones de
rodapé /
FuncGes

Modo manual

) - )
Local indica que o robd pode ser controlado localmente. Toque nele para mudar
para o controlo remoto.

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

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

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

Inicializar faz a gestao do estado do robé. Quando VERMELHO, pressione-o para
tornar o rob6 operacional.

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

Simulation .
Simulagéo alterna a execugao de um programa

entre o Modo de Simulagao e o Robd Real. Ao executar no Modo de Simulagao, o Brago do
Robd ndo se move. Portanto, o robd nao pode danificar a si mesmo ou a equipamentos
préximos em caso de colisdo. Se vocé nao tiver certeza do que o Bragco Robético fara, use o
Modo de Simulacao para testar os programas.

m Iniciar inicia o Programa rob6 carregado atual.
E Passo permite que um Programa seja executado em etapa unica.

Parar para o programa de robds carregado atualmente.

A funcéo de espera para funcionamento da funcdo de Alta Velocidade Manual esta

de alta apenas disponivel no modo manual quando esta configurado um dispositivo de ativagao
velocidade de trés posicoes.
L
rA=140410) /¥ Modo manual de alta velocidadepermite que a velocidade da ferramenta e
do cotovelo excedam temporariamente 250 mm/s.
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4. Seqgu

Descrigdo

4. Geral

Descrigdo

ranca

Leia as informacdes de seguranca aqui contidas para compreender as principais
diretrizes de seguranca, mensagens de seguranca importantes e as suas
responsabilidades ao trabalhar com o robé.

A concecao e a instalagao do sistema ndo séo aqui abordadas.

Leia as informacoes 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
aplicacgdes de colaboragéo.

Leia e compreenda os dados de engenharia especificos relevantes para a montagem e
instalagéo, de modo a compreender a integragédo 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
nao autorizado ao rob6é UR e ao seu contelido, ou mau funcionamento
do robd.
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4. Segurancga

4.2. 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.

> 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.

UR7e

31 Manual do utilizador



(R
4. Seguranca UNIVERSAL ROBOTS

4.3. Adverténcias e Precaucdes 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 brago do robd e a ferramenta/acionador final estao
correta e firmemente aparafusados no lugar.

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

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

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

* Evite usar o rob0 se estiver danificado.

* Evite vestir roupas largas ou joias ao trabalhar com o rob6. 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) botao(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 orientagdo do robd, para entender a dire¢do do
movimento ao usar o Teach Pendant.

* Cumpra os requisitos 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.
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f E AVISO: SUPERFICIE QUENTE

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

* 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.

é 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 avaliacao de riscos o determinar, ndo entrar no raio de agao do robd
nem tocar na aplica¢do do robé durante o funcionamento. Instale a
protecao.

* Leras informacgdes sobre a avaliagéo dos riscos.

é 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.
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4.4, Integracao e responsabilidade

Descrigdo

As informacgdes contidas neste manual ndo abrangem a concecéo, instalacao, integracao
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.

4.5. 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 Descricdo
de parada ¢
0 Pare o robé com a remocao imediata da energia.

Pare o robé de forma ordenada e controlada. A energia é removida

1
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.

*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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5. 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.

Levantamento e 1. Transportar o robd para o local com uma empilhadora.
manuseio 2. Abra a caixa conforme ilustrado.
adequados

4 ;
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4. Levante o brago do robd para fora da caixa com a correia e 0 gancho.

é CUIDADO
Utilize um equipamento de elevag¢ao quando levantar um braco de robd
mais pesado.

5. Enquanto o robd é levantado, apoie-o de forma a rodar e ficar pendurado como ilustrado.
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Montagem O braco do robd pode ser montado de lado, de cabecga para baixo ou em angulo (£45°).
do brago do
robd

Montagem lateral Montagem angular (£45°)

Montagem de cabeca para baixo
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1. Montar o brago do robd Aperte os parafusos e aplique o binario conforme especificado no
manual do utilizador relevante.

2. Retirar a correia.

3. Ligue orobd e reposicione a articulagdo do ombro conforme pretendido.

AVISO
Para montagem lateral, ndo € necessario ligar o robd.

4. Voltar a colocar a correia.
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5.1. Braco do Robd

Descrigdo O bracgo do robd, dependendo do peso, pode ser transportado por uma ou duas pessoas,
a menos que a funda seja fornecida. Se a funda for fornecida, & necessario equipamento
de elevacéo e de transporte.

5.2. 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.
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6. 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.
Monte o braco do robd numa superficie resistente e sem vibragoes.
Coloque a caixa de controlo no seu pé.

Conecte o cabo do robd ao brago do robd e a caixa de controle.

o ~wDhd =

Ligue o cabo de alimentacao principal da Caixa de Controlo.

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

* Assegurar que o brago do robd est4 fixo a uma superficie resistente
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©.1. Fixacao do braco dorobd

Descri¢ao u:; Surface on which the robot is fitted
x
A £7]0.05)
n \ \ n
N—
|
N
©
S
¢ 8 FG8 0008 ¥ 8.5 min.
8 FG8 10006 X 10 ¥ 8.5 min.
]
Dimensées e padréo de orificios para a montagem do robot.
Para
desligaro A AVISO
brago do Um arranque e/ou movimento inesperado pode levar a lesdes
robd * Desligue o brago do robd para evitar um arranque inesperado

durante a montagem e desmontagem.

1. Nolado esquerdo do rodapé, toque no icone Estado do robd para desligar o brago do
robd.

A cor do icone muda de verde para branco.
2. Prima o botdo de alimentacao no Teach Pendant para desligar a Caixa de Controlo.

3. Se for apresentada uma caixa de dialogo Desligar, toque em Desligar.

Neste ponto, pode continuar a:
* Desligue o cabo de rede / cabo de alimentac&o da tomada de parede.

* Aguarde 30 segundos para que o robd descarregue qualquer energia armazenada.
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UNIVERSAL ROBOTS 6. Montagem
Para fixar 1. Coloque o brago do robé na superficie em que sera montado. A superficie deve estar

o brago do regular e limpa.

robd 2. 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 verséo impressa anterior mostra
valores diferentes)

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

UR7e
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6.2. 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 A magnitude das cargas depende do modelo do robd, do programa e de varios outros
nto do suporte  fatores.
O dimensionamento do suporte deve ter em conta as cargas que o 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.

Modelo do robd Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR7e 450 1090 750 910
Torques maximos nas articulagées durante paragens de categoria 0, 1 e 2.

Modelo do robd Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR7e 380 950 630 750
Torques maximos nas articulagbées durante o 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 seguranga adicionais, tendo em conta as seguintes
nsde consideragdes de concegéo:
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 dinamica: Se a frequéncia propria do suporte corresponder a frequéncia de
movimento do bracgo 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 a vida util operacional
esperada, e aos ciclos de carga do sistema completo.

é AVISO
* Risco potencial de queda.

* As cargas operacionais do braco 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 aplicagdo de medidas adequadas
para evitar a inclinagcéo das plataformas moveis em qualquer altura.

é CUIDADO
* Se orobb estiver montado num eixo externo, as aceleragoes desse eixo
nao devem ser demasiado elevadas.

Pode permitir que o software do rob6 compense a aceleragao dos eixos
externos utilizando o comando de script:
set base acceleration ()

* Aceleragoes elevadas podem levar o robd a efetuar paragens de
seguranga.
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©.3. Descricao da Montagem

Descricdo Utiliza quatro orificios roscados M6 para fixar uma ferramenta a flange
Flange da da ferramenta. Os parafusos M6 da classe de resisténcia 8.8 devem
Ferramenta ser apertados com 8 Nm. Para um reposicionamento exato da
ferramenta, utilize um pino no orificio @6 fornecido.

Caixa de A Caixa de controlo pode ser pendurada numa parede ou colocada no
Controlo chao.
O Teach Pendant € montado na parede ou colocado na Caixa de
Teach controlo. Verifique se o cabo ndo representa um risco de tropeco. Pode
Pendant adquirir suportes extra para montar a Caixa de controlo e o Teach
Pendant.

é AVISO
A montagem e operacgao do robé em ambientes que excedam a classificagao IP
recomendada pode resultar em lesdes.
* Monte o robé num ambiente adequado para a classificagao IP. O robd
nao deve ser operado em ambientes que excedam aqueles

correspondentes as classificagoes IP do robd (IP54), Teach Pendant
(IP54) e da Caixa de Controlo (IP44)

é AVISO
A montagem instavel pode resultar em lesées.

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

Para montar Utilize o suporte, indicado abaixo, incluido com o robd para montar a Caixa de controlo.
uma Caixade Monte o suporte numa parede e, em seguida, pendure a Caixa de controlo no suporte

controlo numa através dos pinos de montagem.
parede

410

i
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6.3.2. 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 é 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 lesdes fatais.

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

* Coloque a Caixa de Controlo (IP44) num ambiente adequado
para a classifica¢éo IP.
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6.4. Espaco de trabalho e espaco operacional

Descrigédo 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 850 mm a partir da articulagdo de base.

Frente Inclinado

Manual do utilizador 50 UR7e

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 6. Montagem

6.4.1. Singularidade

Descrigdo

Limite do
espago de
trabalho
exterior

Uma singularidade é uma pose que restringe o movimento e a capacidade de posicionar o
robd. O brago do robd pode parar de se mover ou fazer movimentos muito bruscos e
rapidos quando se aproxima ou sai da singularidade. Durante a colocagao do rob6 no
espaco de trabalho e a definicdo do espaco operacional, é importante ter em
consideracao a posicéo de singularidade detalhada abaixo.

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

* Definir limites de seguranca para a velocidade e a aceleracao da
articulacao do cotovelo.

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

* Alinhamento do pulso

A singularidade ocorre porque o robd nao consegue alcancar o suficiente, ou alcanga fora
da area maxima de trabalho.

A evitar: Dispor o0 equipamento a volta do robd para evitar que este saia do espaco de
trabalho recomendado.

UR7e
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6. 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.

6.4.2. Instalacao fixa e movel

Descricdo

Quer o brago do robd esteja fixo (montado num suporte, na parede ou no chao) ou numa
instalagao 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:

* braco do rob6
* base dorobd

* tanto o brago do robd quanto a base do robd

Manual do utilizador 52 UR7e

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 6. Montagem

6.5. Ligacdes do robd: Cabo da flange da base

Descrigdo

Conetor de
Cabo de
Fange de
Base

Esta subsecc¢ao descreve a ligacao para um braco de robé configurado com um conetor
de cabo de flange de base.

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

Pode 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 utilize um cabo do robé para prolongar outro cabo do robd.

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.

UR7e
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©.6. 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.

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

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

* Nao modifique o cabo original do robd.
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0./. Conexdo arede elétrica

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

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

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

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

ﬁ AVISO: ELETRICIDADE
A colocacéo incorreta da ligagao a rede elétrica pode provocar ferimentos.

* Aficha de alimentagao para a ligagao a rede elétrica deve ser
colocada fora do alcance do robd, de forma a permitir que a
alimentacao seja desligada sem expor o pessoal a potenciais
riscos.

* Se forem implementadas medidas de protecao adicionais, a ficha
de alimentacéo para a ligagcao a rede elétrica também deve ser
colocada fora do espaco protegido, de forma a permitir que a
alimentacao seja desligada sem expor a qualquer risco potencial.

@ AVISO
Use sempre um cabo de alimenta¢do com uma ficha de parede especifica

do pais ao ligar a caixa de controlo.
Para paises com <200 VCA, utilize um cabo de alimentagdo com
capacidade de corrente de 15A.
Para paises com >200 VCA, use um cabo de alimentagdo com capacidade
de 10A.
N&o use um adaptador.
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Como parte da instalagdo elétrica, fornega o seguinte:
* Conexdo com a terra
* Fusivel principal
* Dispositivo de corrente residual
* Um interruptor bloqueavel (na posi¢cdo de DESLIGADO )
Um interruptor principal deve ser instalado para desligar todos os equipamentos na
aplicagao do rob6 como um meio facil de bloqueio. As especificagoes elétricas sao
mostradas na tabela abaixo.
Parametro Min. Tipo Max. Unidade
Tensao de entrada 90 - 264 VAC
Fusivel da alimentagao externa (90-200 V) 8 - 16 A
Fusivel da alimentacao externa (200-264 V) 8 - 16 A
Frequéncia da entrada 47 - 440 Hz
Energia de standby - - <15 w
Energia operacional nominal 90 150 325 w

ﬁ 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 bloqueio de todas as fontes de alimentacao de toda a instalagao
do robd durante a manutencgao.

Certifique-se de que outros equipamentos nao fornegcam energia para a
E/S do robd quando o robd 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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/. Primeiro arranque

Descrigdo

O primeiro arranque é a sequéncia inicial de acdes que pode realizar para configurar o
robd pela primeira vez apds a montagem.
Esta sequéncia inicial exige:

Ligar o robd

Inserir o numero de série
Inicializar o brago do robd
Utilizar o Freedrive

Desligar o robo

CUIDADO

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

* Antes de ligar o brago do robd, verifique sempre se a carga Util real e a
instalagao estéo corretas.

CUIDADO

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

* Verifique sempre se a carga util e a definicdo de instalagéo estao
corretas.

AVISO

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

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

UR7e
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/1. Ligarorobd

Paraligar Ligar o robd liga a Caixa de Controlo e carrega o visor no ecra TP.

0 robd 1. Prima o botdo de alimentacdo no Teach Pendant para ligar o robd.

/.2.Insercao do numero de série

Parainserir Para instalar o robd pela primeira vez, € necessario introduzir o nimero de série no brago do
o numero de robbd.
série Este procedimento é também necessario quando reinstalar o software. Por exemplo, ao
instalar uma atualizacdo de software.
1. Selecione a sua Caixa de Controlo.
2. Adicione o numero de série como escrito no braco do robd.

3. Toque em OK para terminar.

O ecra inicial pode demorar alguns minutos a carregar.
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/.3. Confirmar a configuracao de seguranca

Para confirmar  No primeiro arranque, € necessario confirmar a configuragao de seguranga do robbd.

a configuracéo 1. Toque em Confirmar configuragéo de seguranga para confirmar a configuragao de
de seguranca seguranga.

/.4. Ligar o braco dorobo

Para O arranque do braco do robd desengata o sistema de travagem, permitindo mover o brago
arrancar o do robd e utilizar o PolyScope.
robd Pode seguir a progressao a medida que os circulos na caixa Inicializar mudam de cor.

O botao Inicializar no rodapé também muda de cor consoante o estado do brago do robd.
1. No canto inferior esquerdo do ecra, no Rodapé, toque no botao vermelho Inicializar.
Ainicializagdo comega. Um circulo amarelo apresenta Robd Ativo.

Isto significa que os travbes das articulagdes nao estéo soltos, e que o brago do robd
nao pode ser movido.

2. Toque em INICIARpara soltar os travdes do brago do robé.

Ainicializacao continua enquanto os circulos verdes apresentam consecutivamente
Robd Ativo e Travdes libertados.

O som e os movimentos ligeiros acompanham a libertacédo dos travoes das
articulagoes.

3. Toque em Sair para remover a caixa Inicializar.
Neste ponto, o circulo verde apresenta Rob6é no Modo Normal.
Se a montagem do bracgo do robé for verificada, pode tocar em INICIAR para continuar a

soltar todos os travoes da articulagao, preparando o braco do robd para operacgao.
O ecra de Iniciagao pode ser apresentado, pedindo-lhe para comegar a programar o robd.
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AVISO

A primeira vez que inicializa o brago do robd, pode aparecer uma caixa de
dialogo Nao é possivel continuar.

Selecione Ir para o ecré de inicializagdo para aceder ao mesmo.

No Rodapé, a esquerda, o botéo Inicializar indica o estado do brago do robd através de cores:
* Vermelho Desligar. O braco do rob6 esta num estado parado.

* Amarelo Inativo. O braco do robd esta ligado, mas néo esta preparado para funcionar
normalmente.

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

A2 ¢ QK

Estado do robd

LIGADO Inicializacio Robé Freios Rob6 em
completa ativo liberados Modo Normal

Carga Gtil Robé
A carga (til ativa & utilizada para substituir temporariamente a carga Util
de instalagdo.
Carga Util Ativa |J Pavload V‘
Carga Util 0,000( kg
s

@ 000 @
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7. Primeiro arranque

/.5. Verificacao da montagem do braco do robd

Para verificar
a montagem

Durante a primeira inicializagéo, pode ser necessario verificar como o braco do robd esta

montado.

Se o brago do robé estiver montado numa mesa plana ou no ch&o, nao é necessaria

nenhuma alteragéo.

Se a montagem do bracgo do rob6 nao for verificada, aparece a caixa de dialogo Iniciar.

1. Toque em Configurar a instala¢do do robd

2. Em Geral, toque em Montagem para apresentar o ecra Montagem do Robd e

Angulo.

3. Utilize os botdes a direita do ecra para ajustar os angulos do bracgo do robd.

O brago do rob6 pode desligar-se para aplicar as suas alteragoes.

4. Repita as sequéncias de arranque e inicializagao descritas anteriormente.

O que vocé gostaria de fazer primeiro?

R

EXECUTAR UM PROGRAMA

T=

Programar Robé

2

CONFIGURAR A INSTALAGAO DO
ROBO

D N&o mostrar esta mensagem novamente

/.6. Ajuste da montagem do bragco do robd

UR7e
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Descrigcao Especificar a montagem do Brago do Rob6 serve dois propdsitos:
1. Para que o brago do rob6 apareca corretamente no ecra do PolyScope.

2. Parainformar o controlador sobre a diregdo da gravidade.

é AVISO
A ndo montagem correta do brago do robé pode resultar em paragens
frequentes.

é AVISO
Verificar e utilizar as definigbes de instalagéo corretas. Salve e carregue
0s arquivos de instalagdo com o programa.

Se o brago do robé estiver montado de uma das formas listadas abaixo, € necessario um
ajuste.

* montado no teto

* montado na parede

* montado num angulo
No ecra Montagem do robd e angulo, utilize os botdes a direita para definir o angulo de
montagem do brago do robd. Os trés primeiros botées definem o angulo da seguinte forma:

* teto (180°)

* parede (90"

* chao (0F )

Os botdes Inclinar definem um &ngulo arbitrario.
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Utilize os botdes na parte inferior do ecra para rodar a montagem do brago do Robd para
corresponder @ montagem real.

1 Carga util
Montagem

Configuracao
de E/S

10 da
feramenta

Variaveis
Inicializacéo
Posicao Inicial

Correia
Transportadori

Aparafusam...

Girar Suporte da Base do Robo

O Normal

Montagem e Angulo do Robé

s

RIS AL 3

Um modelo dindmico avangado proporciona movimentos suaves e precisos ao brago do robd,
e permite que se mantenha em Freedrive. Por essa razao, é importante que a montagem do

robo seja feita corretamente.

UR7e
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/.7.Conducao Livre

Descrigdo O Freedrive permite que o brago do robd seja puxado manualmente para as posi¢oes
desejadas
Para a maioria dos tamanhos de robés, a forma mais comum de ativar o Freedrive é
premir o botdo Freedrive no Teach Pendant. Nas sec¢des seguintes sdao descritas mais
formas de ativar e utilizar o Freedrive.
No Freedrive, as articulagées do brago do robé movem-se com pouca resisténcia porque
os travdes estao soltos. A resisténcia aumenta a medida que o brago do robd no
Freedrive se aproxima de um limite ou plano predefinido. Isto faz com que puxar o robd
para a posicao seja pesado.

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

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

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

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

* Utilizar agGes de E/S.

AVISO
A ativacao do Freedrive enquanto se move o braco do robd pode fazer
com que este se desvie, provocando falhas.

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

Teach Para utilizar o botao 3PE TP para libertar o brago do robé:

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

position.

Now you can pull the robot arm into a desired position, while the light-press is maintained.
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Condugéao Para utilizar o Freedrive no rob6 para conduzir livremente o brago do robd:

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

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

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

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

4. Mova o brago do rob6 conforme desejado.

Operagao Durante a inicializagao do brago roboético, pequenas vibragdes podem ser observadas

reversa quando os freios do robd sao liberados. Em algumas situagdes, como quando o robd esta
préximo de uma colisao, estas vibragdes nao sdo desejaveis. Utilize o Backdrive para
forcar articulagdes especificas para uma posi¢ao desejada sem libertar todos os travoes
do brago do robd.
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/./7.1. Painel Freedrive

Descrigao Quando o bracgo do robé esta em Freedrive, aparece um painel no PolyScope, conforme
ilustrado abaixo.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

&L L s X

All axes are free

Para aceder 1. No cabecalho, toque no separador Move.
ao painel 2. Na parte inferior do ecra, toque em Freedrive.
Freedrive

O painel do Freedrive abre-se.
3. Prima e mantenha premido o botédo Freedrive no interior do painel.

Pode mover o brago do robdé manualmente, da mesma forma que pressiona o botéo
Freedrive localizado no Teach Pendant.

Um LED indica quando o brago do rob6 se aproxima de uma posi¢ao de singularidade. O
LED é descrito em pormenor na secgao seguinte.

LED no O LED da barra de estado do painel Freedrive indica:
Ea'nzl _ * Quando uma ou mais articulacdes estdo a aproximar-se dos respetivos limites.
reedrive
* Quando o posicionamento do brago do robd esta a aproximar-se da singularidade. A
resisténcia aumenta a medida que o robd se aproxima da singularidade, fazendo-o
sentir-se pesado para se posicionar.
fcones do . . . .
ainel Pode bloquear um ou mais dos eixos permitindo que o TCP se mova numa determinada
P . direcéo, conforme definido na tabela abaixo.
Freedrive
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r@ O movimento é permitido através de todos os
€eixos.

Todos os eixos estao livres

t:‘;-i;;:; O movimento s6 é permitido através do eixo X e
doeixoY.
Plano
./L O movimento é permitido através de todos os
eixos, sem rotagao.
Transladar
L . . " ,
.{f-’D 3 O movimento é permitido através de todos os
eixos, em movimento esférico, em torno do TCP.
Rotacéo

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

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

/.8. Desligar orobd

Para

desligar o A AVISO

brago do Um arranque e/ou movimento inesperado pode levar a lesoes

robd * Desligue o brago do robd para evitar um arranque inesperado

durante a montagem e desmontagem.

1. No lado esquerdo do rodapé, toque no icone Estado do robd para desligar o brago do
robo.

A cor do icone muda de verde para branco.
Prima o botdo de alimentag¢do no Teach Pendant para desligar a Caixa de Controlo.

Se for apresentada uma caixa de dialogo Desligar, toque em Desligar.

Neste ponto, pode continuar a:
* Desligue o cabo de rede / cabo de alimentagcédo da tomada de parede.

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

3.1. Avisos e precaucoes eléetricas

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.

UR7e
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8.2. Portas de ligacao da caixa de controlo

Descrigdo A parte inferior dos grupos de interface de E/S na Caixa de controlo esta equipada com
portas de ligagao externas e um fusivel, conforme descrito abaixo. Existem aberturas
com tampa na base do armario da Caixa de controlo para passar cabos de ligacao
externos para aceder as portas de ligagao.

Portas de As portas para ligagOes externas séo as seguintes:

ligacao * Porta Teach Pendant para utilizar o Teach Pendant para controlar ou programar o
externas brago do robd.

* Porta de cartdo SD para inserir um cartdo SD.
* Porta Ethernet para permitir ligagoes do tipo Ethernet.

* Mini DisplayPort para suportar monitores que utilizam DisplayPort. Esta porta requer
um conversor ativo para suportar DVI ou HDMI.

* O mini fusivel de lamina é utilizado quando uma fonte de alimentacéo externa esta
ligada.

AVISO
Ligar ou desligar um Teach Pendant enquanto a Caixa de controlo estiver
ligada pode causar dano no equipamento.

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

* Desligue a Caixa de Controlo antes de ligar um Teach Pendant.

AVISO
Se nao ligar o adaptador ativo antes de ligar a Caixa de Controlo, a saida
do ecré 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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8.3. 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 especificagoes elétricas sao mostradas na tabela abaixo.

Parametro Min. Tipo ax. Unidade
Velocidade de comunicacgao 10 - 1000 Mb/s
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3.4. Instalacao de Teach Pendant 3PE

Descrigdo O Teach Pendant que Permite 3 Posi¢oes (3PE TP) € uma interface critica de segurancga
concebida para melhorar o controlo manual. Integrados diretamente no Teach Pendant,
os botdes 3PE garantem que o movimento do robd sé pode ser iniciado quando o
operador mantém uma pega controlada.

3.4.1. Instalagcao 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.

v

|

|1 | Clipes |2 | Argola plastica

A -
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| 1 | Abracadeiras 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

N

Ligue a ficha do Teach Pendant na porta do Teach Pendant.

Utilize duas abracgadeiras novas para montar os cabos do Teach Pendant.
Ligue o cabo de alimentagao 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
tropegar.
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3.5. E/S do controlador

Descrigdo A interface elétrica dentro da Caixa de controlo consiste em grupos de Entradas e Saidas
E/S que permitem a comunicacgéo e configuragdes entre o braco do robd e diferentes
tipos de equipamentos. Os grupos de E/S incluem:

* Digital (24V)

* Configuravel (24V)
* Analdgico

* Seguranga (24V)

A ilustragdo abaixo mostra a disposi¢cao dos grupos da interface elétrica dentro da Caixa
de controlo. Observe e mantenha a finalidade do esquema de cores, conforme ilustrado

abaixo.
Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
£ |24V 12V (M| PWR|J| |24V|H|[24V|H| | OV [H|| OV M| |24V|H|[24V|H| [0V [H|| OV H| |£|AG|H
g EIO GND(H | |GND CIO(||CI4 || |[COO/H||CO4(H| (DIO|M|(DI4|H| [DOO|H|[DO4| N 2 Al0 |
& [24v ON (M| [24V 24V|H||24v/H| |OV |H|| OV |H| |[24V(H||24V(H| |OV (H|| OV (H % AG |H
S|EIL OFF|H| | OV Cl1{H||CI5|H| |[COl{H||CO5/H| (DI1|H|(DI5|H| [DO1/H|[DO5 M < [Ann L]
g 24V 24v(H||24v(H| | oV |H| oV |H| |24V|H||24V|H| OV [H|( oV (H £1AG|H
2 [sio ATeTalal=]= Cl2|H||{Cl6|H| [CO2(H||CO6/H| [DI2|(H|(DI6|(H| |DO2|H||DO6|H g AOCO|
2[24v 31512|2|8|3]|[2av|m|[2av|m| [ov|m]|[ov |[m| [2av]m|[2av|m| [ov [m]|[ov|m]| [2]Ac|m
= (s HH/NE N NN |C3/H||C7 H CO3M|CO7/H| |DI3M| D7 H|H DO3M|DO7 N E AOl|H
Amarelo com texto vermelho Sinais de seguranca dedicados
Amarelo com texto preto Configuravel para a seguranga
Cinza com texto preto E/S digital de uso geral
Verde com texto preto E/S Analogica de uso geral

Gruposde Pode instalar o rob6 de acordo com as especificagdes elétricas, que sdo as mesmas para as
E/S trés entradas listadas.

* E/S de seguranga.
* E/S configuraveis.

* E/S de utilizacéo geral.

AVISO

As E/S configuraveis s&o E/S configuradas como E/S relacionadas com
seguranca ou E/S normais. Estes sdo os terminais amarelos com texto em
preto.

E possivel alimentar as E/S digitais a partir de uma fonte de alimentagéo interna de 24V ou
de uma fonte de alimentagao externa, configurando o bloco terminal chamado Alimentagéo.
Este bloco é composto por quatro terminais. Os dois superiores (PWR e GND) sdo 24V e
terra da alimentacao interna de 24V. Os dois terminais menores do bloco (24V e 0V) sdo a
entrada de 24V para fornecer a E/S. A configuracao predefinida utiliza a fonte de
alimentacao interna.
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Predefinicdo da Neste exemplo, a configuragao predefinida utiliza a fonte de alimentacao interna
fonte de
alimentacgao Power

PWR| @

GND

24v |

oV

Fonte de Se for necessario mais corrente, pode ligar uma fonte de alimentagdo externa conforme
alimentagao mostrado abaixo.
externa O fusivel é do tipo mini lAmina, com uma classificagdo méxima de corrente de 10 A e

uma classificagdo minima de tensao de 32 V. O fusivel deve ser marcado com UL. Se o
fusivel estiver sobrecarregado, este deve ser substituido.

’_( Power

PWR H
GND|H
24V| B

\ ov | m

Neste exemplo, a configuragéao utiliza uma fonte de alimentagao externa para obter
mais corrente.

Especificagado As especificagdes elétricas, para a fonte de alimentag&o interna e externa, séo
da fonte de mostradas abaixo.

alimentacgao
Terminais Parametro Min. Tipo Max. Unidade
Fonte de alimentag&o interna
de24Vv
[PWR - GND] Voltagem 23 24 25 \
[PWR - GND] Corrente 0 - 2* A
Requisitos de entrada externa
de24 Vv
[24 V - 0 V] Voltagem 20 24 29 \
[24 V. - 0 V] Corrente 0 - 6 A

*3,5 A para 500 ms ou 33% de ciclo de trabalho.
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Especificagdo  As E/S digitais sdo construidas em conformidade com a IEC 61131-2. As especificagbes

de E/S digitais  elétricas sdo mostradas abaixo.
Terminais Parametro Max. Unidade
Saidas digitais
[COx/DOx] Corrente* 0 - 1 A
[COx/D0Ox] Queda de tensao 0 - 0.5 \Y,
[COx/DOx] Corrente de fuga 0 - 0.1 mA
[COx/DOx] Funcao - PNP - Tipo
[COx/DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tipo
Entradas digitais
[EIx/SIx/CIx/DIX] Voltagem -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regido OFF -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Regido ON 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] S)o”e”te(”'w 7 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funcgéo - PNP + - Tipo
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC 61131-2 - 3 - Tipo

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

38.5.1. Entrada e saida digital

Saida digital A interface de comunicacao da ferramenta permite que duas saidas digitais sejam
configuradas de forma independente. No PolyScope, cada pino tem um menu pendente
que permite definir o modo de saida. As seguintes opg¢des estao disponiveis:

* Sinking: permite que o pino seja configurado numa configuragdo NPN ou Sinking.
Quando a saida esta desligada, o pino permite a passagem de corrente para a terra.
Pode ser utilizado em conjunto com o pino PWR para criar um circuito completo.

* Sourcing: Permite que o pino seja configurado huma configuragdo PNP ou Sourcing.
Quando a saida esta ligada, o pino fornece uma fonte de tens&o positiva
(configuravel no separador E/S). Pode ser utilizado em conjunto com o pino GND
para criar um circuito completo.

* Push/Pull: permite que o pino seja configurado numa configuragao Push/Pull.
Quando a saida esta ligada, o pino fornece uma fonte de tensao positiva
(configuravel no separador E/S). Pode ser utilizado em conjunto com o pino GND
para criar um circuito completo. Quando a saida esta desligada, o pino permite a
passagem de corrente para a terra.

Apés a selecédo de uma nova configuracdo de saida, as alteragdes passam a ter efeito. A
instalagao carregada atualmente é modificada para refletir a nova configuragdo. Depois de
verificar que as saidas da ferramenta estao a funcionar como pretendido, certifique-se de
guardar a instalacdo para ndo perder as alteracoes.
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Entrada O bloco horizontal de entradas digitais (DI8-DI11), ilustrado abaixo, pode ser utilizado para
digital a codificagcado quadrada da Correia transportadora.

>

(OAV4

D11
Bl DI10

9 |
D0
HE

¢
N
HE

8.5.2. Controlo dainterface E/S

Descri¢gdo O Controle de Interface E/S permite a vocé alternar entre o controle do usuario € o
controle URcap.

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

o Controlo 2. Em Controle de Interface de E/S, selecione Usuario para acessar as Entradas

da interface analdgicas da ferramenta e/ou configuragdes do modo de saida digital. Selecionar
de E/S um URCap remove o acesso as Entradas Analdgicas da Ferramenta e as

configuragdes do Modo de Saida Digital.

AVISO

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

Descrigdo

Voltagem

Definicbes de
dominio
analégico

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

A tela exibe o estado atual da E/S, inclusive durante a execuc¢ao do programa. O
programa para se alguma coisa for alterada durante a execucao. Na paragem do
programa, todos os sinais de saida mantém os seus estados. O ecra é atualizado a 10
Hz, pelo que um sinal muito rapido pode nao ser apresentado corretamente.

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

As saidas configuraveis reservadas para definicdes de seguranga ndo sao comutaveis e
serao apresentadas apenas como LEDs.

oOOa 0 | la om0
100s 100 Os

2(](Je 2008 swrtbrog 6 2008
cim| w7 5007 stopProg 7 3007
i

Entrada Analégica Ferramenta: entrada digital  Ferrament ta: saida digital

anlog o] oy Voltagem ¥ o o001
av —

analog 1] seov Vokagem ¥
ov 10v

Saida Analégica Entrada analogica da ferramenta

anog (0] @ Corerie | ez

400ma.

andog_outt) @ Correne v
00ma

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

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

O controlo das E/S da ferramenta pode ser atribuido a um URCap em E/S da Ferramenta
do separador Instalagdo. Selecionar um URCap remove o controlo do utilizador sobre a
E/S analégica da ferramenta.
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Interface de
comunicagao
da ferramenta

Poténcia de
pino duplo

Quando a Interface de Comunicacéo da Ferramenta TCI esta ativada, a entrada
analdgica da ferramenta fica indisponivel. No ecra E/S, o campo Entrada da ferramenta
aparece como indicado.

Tool Analag Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

R Idle Chars 1.50

T Idle Chars 350

A alimentacgao de pino duplo é utilizada como fonte de energia para a ferramenta. A
ativacao da alimentacao de pino duplo desativa as saidas digitais predefinidas da
ferramenta. Quando a alimentagao de pino duplo esta ativada, as saidas digitais da
ferramenta devem ser nomeadas da seguinte forma:

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

Tool Digital Output

Power GND

Current

000 mA

UR7e
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8.5.4. Indicador de forca motriz

Descrigdo

Indicador

O indicador de forga motriz € uma luz que se acende quando o brago do rob6 esta ligado,
ou quando ha alimentag&o para o cabo do robd. Quando o brago do robé é desligado, o
indicador de alimentagao de forgca motriz apaga-se.

O indicador de forga motriz é ligado através das saidas digitais. Nao € uma
funcionalidade de seguranca e néo usa E/S de seguranca.

O indicador de forga motriz pode ser uma luz que funcione a 24 VDC.
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3.6. E/S de Seguranca

E/S de Esta secgéo descreve as entradas de seguranga dedicadas (terminal amarelo com texto
Seguranga 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
Tabela A diferenca funcional € mostrada abaixo.
Parad? dtle Paragem de Paragem 3PE
Emergéncia Seguranga
Robd para de se mover Sim Sim Sim
Execucao de programa Pausas Pausas Pausas
Alimentag&o da unidade Desligar Ligar Ligar
s Automatico ou Automatico ou
Reinicio Manual
manual manual
n ~ A cadaciclo até | A cada ciclo 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.

é CUIDADO
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

T

1/ VA

Sefety Confijurdbfinputs |
=L cvmlzeviml 000 | |4 4| |-
£ en [m) (it [ [crs [m]

24v (W] ov mlfovim| Ll | [emeeee-
g [so] [ciz [m]cio |m]
ﬂi\ [2ev [ 22 [m] f -------
LIETL ] (e [m][cr [m]

\
8.0.1.Sinaisde E/S
Descri¢éo As E/S s&o divididas entre entradas e saidas e est&o emparelhadas para que cada

fungao forne¢a uma E/S PLd de Categoria 3.

Input Signal Function Assignment
W Safety
Robot Limits config_in[0], config_in[1] Safeguard Reset v
s L config_in[2], config_in[3] Unassigned v
config_in[4], config_in[5] Unassigned v
Planes - -
config_inl6], config_in[7] Unassigned A
1 Tool Position . .
tool_in[0], tool_in[1]
Tool
Direction
/o
Hardware Output Signal Function Assignment 0SssD
PROFIsafe
v
Sareitone config_out[0], config_out[1] Unassigned ]
config_out[2], config_out[3] Unassigned bl a
Three a -
Position config_out[4], config_out[5] Unassigned v O
config_out[6], config_out[7] Unassigned v a
> Fieldbus
) URCaps

afety password Unlock Apply
O Power off o 0 O Simulation .
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Entradas da As entradas sdo descritas nos quadros seguintes:
caixa de

controlo Botio de Faz uma paragem de categoria 1 (IEC 60204-1) informando
outras maquinas que utilizam a saida de paragem do sistema, se
paragem de . . - —
L essa saida estiver definida. E iniciada uma paragem em tudo o
emergéncia . .
que esteja ligado a saida.
Executa uma Paragem da Categoria 1 (IEC 60204-1) através da
entrada da Caixa de Controlo, informando outras maquinas
utilizando a Saida da Paragem de Emergéncia do Sistema, caso
essa saida esteja definida.

Parada de
Emergéncia
do Robd

Paragem de
emergéncia Faz uma paragem de categoria 1 (IEC 60204-1) apenas no robd.
externa

Todos os limites de seguranca podem ser aplicados enquanto o
robd estiver a usar uma configuragdo Normal, ou uma
configuracéo Reduzida

Quando configurado, um sinal baixo enviado para as entradas faz
com que o sistema de seguranga passe para a configuragao
reduzida. O brago do rob6 desacelera para satisfazer os
parametros reduzidos.

O sistema de seguranga garante que o robd se encontra dentro
dos limites reduzidos menos de 0,5s ap6s a ativagao da entrada.
Se o brago do robd continuar a violar qualquer um dos limites
reduzidos, é acionada uma categoria de paragem 0. Os planos de
acionamento também podem causar uma transi¢éo para a
configuragao reduzida. O sistema de seguranca passa para a
configuragédo normal da mesma forma.

Reduzido
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Entradas da

caixa de
controlo

As entradas s&o descritas nos quadros seguintes:

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

Modo Modo automatico e Modo manual. O robd esta no modo
Operacional Automatico quando a entrada for baixa e no modo Manual,
quando for alta.
Regressa do estado de Paragem de segurancga, quando ocorre
Redefinigéo um limite ascendente na entrada de Reposi¢ao de seguranca.
de Quando ocorre uma Paragem de seguranca, esta entrada

Salvaguarda

assegura que o estado de Paragem de segurancga continua até
ser ativada uma reposigao.

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 seguranga.
Parada de Executa uma Paragem de Categoria 2 (IEC 60204-1) APENAS

Prote¢ao do
Modo

no modo Automatico. O Modo Automatico de Paragem de
Seguranca so6 pode ser selecionado quando um Dispositivo de

Automatico Ativacgao de Trés Posigdes estiver configurado e instalado.
Redefinicdo

de Regressa do estado de paragem de seguranca do modo
Salvaguarda automatico, quando ocorre um limite ascendente na entrada de
do Modo reposicao de seguran¢a do modo automético.

Automatico

Dispositivo de
ativagao de
trés posicoes

No Modo Manual, um Dispositivo de Ativacédo de 3 Posigoes
externo deve ser premido e mantido na posi¢ao central para
mover o robd. Se estiver a utilizar um dispositivo de ativagdo de 3
posigoes incorporado, o botao deve ser premido e mantido na
posigao intermédia para mover o robd.

Conducao
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 botées do 3PE

TP na posicéo de pressao ligeira.

A

AVISO
Quando a reposigao de seguranca predefinida esta desativada, ocorre

uma reposigao automatica quando a seguranca 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 protegéao e estiver

exposta a riscos, a reposi¢cao automatica é proibida pelas normas.

* Utilize a reinicializagao externa para garantir a reinicializagéo
apenas quando uma pessoa hao estiver exposta a perigos.

ﬁ 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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Saidas da Todas as saidas de seguranca sao ativadas em caso de violacao ou falha do sistema de
caixa de seguranga. Isto significa que a saida de paragem do sistema inicia uma paragem mesmo
controlo quando 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

TParagem Paragem de Emergéncia do Rob6, ou pelo Botdo de Paragem de

do Sistema Emergéncia. Para evitar bloqueios, se o estado de paragem de
emergéncia for acionado pela entrada de paragem do sistema, ndo
sera emitido um sinal baixo.

Rob6 em O sinal é Baixo se o rob6 estiver em movimento, caso contrario,

movimento alto.

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

para devido a uma parada de emergéncia ou parada de salvaguarda.
Caso contrario, apresentara baixo nivel l6gico.
O sinal é Baixo quando os parametros reduzidos estao ativos, ou se

Reduzido a entrada de seguranca esta configurada com uma entrada
reduzida e o sinal é atualmente baixo. Caso contrério, o sinal sera
alto.

Nao . . i .

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

O sinal é Alto se o Brago do Rob6 estiver parado e estiver
localizado na Posigéo Inicial Segura configurada. Caso contrario, o
sinal & Baixo. E frequentemente utilizado quando os robés UR séo
integrados com robds moveis.

Casa Segura

Parado por . — . . -
. O sinal é baixo quando uma paragem de trés posicoes esta ativa,

validagéo de f .

L caso contrario, € alto.
3 posigoes
Nao parado
por O sinal é baixo quando uma paragem de trés posi¢des esta inativa,
validagdo de | caso contrario, € alto.
3 posicoes

AVISO

Qualquer maquina externa que receba o seu estado de paragem de
emergéncia do robo através da saida de paragem do sistema, deve estar
em conformidade com a norma ISO 13850. Isso é particularmente
necessario em configuragcdes em que a entrada de Parada de Emergéncia
do Robo 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 sera
redefinido sem a necessidade de a¢gdo manual do operador do robd.
Portanto, para cumprir os padroes de seguranga, 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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8.6.2. Configuragao de E/S

Descricao Utilize o ecra de Configuragao de E/S, para definir sinais de E/S e configurar agdes com o
controlador do separador de E/S. Os tipos de sinais de E/S estéo listados em Entrada e
Saida.
Pode utilizar um fieldbus, por exemplo, Profinet e EtherNet/IP, para aceder aos registos
de uso geral.
Se vocé habilitar a Interface de Comunicacao da Ferramenta (TCI), a entrada analégica
da ferramenta ficara indisponivel.

2P QM
e
Exibir
TCP
‘D\g\ta\ v
1 Carga Util
Entrada Saida
Confi . DIf0] digital_in[o] ~ Dofo] digital_oLt[0] ~
onfiguracao
de E/g ¢ DIl digital_infl] % DOf1] digital_out[L] Prog-Running
oif2) digital in[2] Start-Prog Dof2] digital_out[2]
Ifgr:amema oIzl digitalin(3] Stop-Prog Dofal  digital_out(3]
DIf4] digital inf4] Do4] digital_out[4]
Variaveis DIES] digital_in[5] DO[s] digital_out(5]
e Dif6] digital_in(6] Do[6l digital_out[s]
DIf7] digital_in(7] Do(7] digital_out[7]
Posicao Inicial
Ti[o) toolinfo] To[o] tool_out[0]
Correia ) toolinfl] v Ton tool_out[1] M
Transportadori
Aparafusam... 1/O Selecionado: cligital_out[1]
Renomear Controle da guia E,
> Seguransa

> Fieldbus Ag&0 no programa
> URCaps [Atto durante a execugéo - baixo quando parado -]

Normal

©)
AVISO
Ao iniciar programas a partir de uma entrada de E/S ou fieldbus, o robd
pode iniciar o movimento a partir da posi¢ao que tem, nao sera
necessario qualquer movimento manual para o primeiro ponto de
passagem através do PolyScope.

Tipo de Para limitar o numero de sinais listados em Entrada e Saida, use o menu suspenso
sinal de Visualizagao para alterar o conteudo exibido com base no tipo de sinal.
E/S
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Atribuicdode Vocé pode nomear os sinais de Entrada e Saida para identificar facilmente os que estao
nomes sendo usados.
definidos pelo 1

- Seleccione o sinal desejado.
utilizador

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

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

Vocé deve fornecer um nome definido pelo usuario para um registro de propésito geral
para disponibiliza-lo no programa (ou seja, para um comando Wait ou a expressao
condicional de um comando If ).

Os comandos Wait e If sdo descritos em (Wait) e (If), respetivamente. Vocé pode
encontrar registradores de proposito geral nomeados no seletor Entrada ou Saida na tela
Editor de Expresséo .

Acgodes de E/S
goes de Vocé pode usar E/Ss digitais fisicas e Fieldbus para acionar agbes ou reagir ao status de
e Controle de UM brodrama
Separador de prog '
E/S

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

Acdes de
entrada Comando Acéo

disponiveis Inicia ou retoma o programa atual num limite ascendente (apenas

Inicio .

ativado no Controlo Remoto)
Parar Interrompe o programa atual numa borda ascendente
Pausa Pausa o programa atual numa margem ascendente

Quando a entrada ¢ alta, o robd entra em dire¢ao livre
Conducéo (semelhante ao botao de diregao livre).

Livre A entrada é ignorada se outras condigdes nao permitirem a
conducao livre.

c AVISO
Se o robé for parado ao usar a agao de entrada Iniciar, o robd se move
lentamente para o primeiro ponto de rota do programa antes de executar
esse programa. Se o robd estiver pausado ao usar a a¢do de entrada
Iniciar, o rob6 se move lentamente para a posi¢ao de onde foi pausado
antes de retomar esse programa.
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Acodes de
: > Estado de
saida Agdo id Estado do programa
disponiveis salda
Baixo quando néo esta em .
q~ Baixo Parado ou pausado
execugao
Alta quando nao esta em
q - Alto Parado ou pausado
execugao
Alto quando em execugao, | Baixo Executando,
baixo quando parado Alto Parado ou pausado
Pouca paragem néo Baixo Programa encerrado ndo
programada programado
Baixo em parada nédo Baixo Programa encerrado néao
programada, caso Alto programado
contrario Alto Em execucao, parado ou pausado
Alterna Em execucgéao (pause ou pare o
Pulso Continuo entre alto e | programa para manter o estado de
baixo pulso)
Causa de O encerramento nao programado de um programa pode ocorrer por qualquer um dos
encerramento motivos abaixo indicados:

do programa

* Parada DO rob6
* Falha

* Violacao

* Excecao de tempo de execugao

Manual do utilizador

92

UR7e

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 8. Instalacdo

3.6.3. Utilizagcao de E/S para selecao de modo

Descrigdo O rob6 pode ser configurado para alternar entre modos operacionais sem utilizar o Teach
Pendant. Isto significa que a utilizagdo do TP € proibida ao mudar do modo Automatico
para o modo Manual e do modo Manual para o modo Automatico.

A alternancia de modos sem a utilizagdo do Teach Pendant requer a configuracao de E/S
de segurancga e um dispositivo secundario como seletor de modo.

Seletor de O seletor de modo pode ser um interruptor de chave com uma disposicao elétrica
modo redundante, ou com sinais de um PLC de segurancga dedicado.
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3.6.4. Dispositivo de ativacao de trés posi¢coes

Descrigcao O brago do robd esta equipado com um dispositivo de ativagado na forma do 3PE Teach
Pendant.
A Caixa de Controlo suporta as seguintes configuragdes de dispositivos de ativacao:

* Teach Pendant 3PE
* Dispositivo externo de ativagao de trés posicoes

* Dispositivo externo de trés posicdes e Teach Pendant 3PE

A ilustracao abaixo mostra como ligar um dispositivo de ativagao de trés posicoes.

Confifurablf Inputs 3-Position Switch
24V 24V |H =
clof| < |1 Z

24v 1 | [24v) W — —
SRRl SH ]

24v |H||2kv]|W "
ci2 (H|{¢ell

24v |H|[23vIH

Cci3 |H||C

Nota: os dois canais de entrada para o dispositivo de ativagdo de trés posi¢des tém uma
tolerancia de desacordo de 1 segundo.

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

Comutadordo A utilizagdo de um dispositivo de ativagao de trés posicdes requer a utilizagao de um
Modo interrutor de modo operacional.

Operacional
A ilustragao abaixo mostra um interrutor de modo operacional.

Confil;urabl foputs Operational mode Switch
24v||M||24v (A =
cio||m|[ci4 [m :
24v|[m|[2av [m — —
cij|Hj|ci5 [l '

24V| | |24V |H —
Cl2| [ lqs W

24v Nl | |24V

CI3 |ENCI7 \E

[
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3./.E/Sdigital de uso geral

Descrigdo

E/S digital
de uso
geral

Comunicagéao

com outras
maquinas ou
PLCs

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

seguranca.

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.

f

Digital Outputs 4

ov/m[[ovd
poo/ M |[poam
ov m|| ov

po1/m|[pos/m
ov m|[ovim
D02/ M ||[pos/m
ov m|[ov|m
po3/m||po7/m

Digital Inputs
\1 24v[m[[2avm
DIo|H || D14
@ 2av|H||2av|H
— pi1|m||{pI5
24v/H|[2av|m
DI2|H||DI6| W
24v/m|[2avm
pi3[m|[p17|m

A=

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

ligado a uma entrada digital.

Vocé pode usar a E/S digital para se comunicar com outros equipamentos, se um GND

(OV) comum for estabelecido e se a maquina usar a tecnologia PNP, veja abaixo.

@

Digital Inputs

itaf Gutputs

<|o
&

l

=3

l

<

l

=]

l

<

l

[}

l

<

l

[}

l

Use cabos blindados para ligar as entradas/saidas digitais.
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3./.1. Controle remoto LIGAR/DESLIGAR

Descrigcao 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 esta inacessivel.
* Quando um sistema PLC deve ter controle total.

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

Controle O controlo remoto ON/OFF disp6e de uma alimentagao auxiliar de 12V, que se mantém ativa
Remoto guando a Caixa de Controlo é desligada. A entrada ON destina-se apenas a ativagao
temporaria e funciona da mesma forma que o botdo ENERGIA. Se necessario, a entrada
OFF pode ser mantida premida. Utilizar uma fungéo de software para carregar e iniciar
programas automaticamente.
As especificagOes elétricas sdo mostradas abaixo.

Terminais Parametro

[12V - GND] Voltagem 10 12 13 \Y
[12V - GND] Corrente - - 100 mA
[LIGAR / DESLIGAR] | Tensdo inativa 0 - 0.5 \%
[LIGAR / DESLIGAR] Tenséo ativa 5 - 12 \Y
[LIGAR / DESLIGAR] | Corrente de entrada - 1 - mA
[LIGAR] Tempo de ativagdo 200 - 600 ms

Remote /" 7‘1 Remote /" 7‘1

12v|d I 12v|d I

GND|H SRS EEERE } GND|H SRR EEEREEE }

ON | ON H

OFF| M\ ] OFF ]
Este exemplo ilustra a ligagdo de um botao Este exemplo ilustra a ligagdo de um botao
ON remoto. OFF remoto.

é CUIDADO
Manter premido o botéo de alimentacdo DESLIGA a Caixa de Controlo sem
guardar.

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

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

* Utilize um cabo blindado. 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 HEH ﬁ> a0 :
£ = AG | i A
Analdgica §ror]el g
pjaaLl 2
£ [p01 [m £

8.8.1. Entrad

Descricao

Interface de
comunicagao
da ferramenta

BHEER
[m[m]n]m]

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

Este exemplo ilustra a conexao de um
sensor analégico.

a analogica: Interface de comunicacao

A Interface de Comunicagao da Ferramenta (TCI) permite que o robdé comunique com
uma ferramenta anexada através da entrada analdgica da ferramenta do robd. Isto
elimina a necessidade de ter cablagem externa.

A partir do momento em que a Interface de Comunicagéo de Ferramentas esta ativada,
todas as entradas analégicas de ferramentas ndo estédo disponiveis

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

2. Selecione Interface de Comunicagao para editar as configuragoes da TCI.
Apo6s o TCl estar ativado, a entrada analogica da ferramenta néao esta disponivel
para a Configuracao de E/S da Instalagédo e ndo aparece na lista de entradas. A
entrada analdgica da ferramenta também n&o esta disponivel para programas
como opgdes e expressdes Aguardar.

3. Nos menus pendentes, em Interface de comunicacao, selecione os valores
necessarios.
Quaisquer alteragdes nos valores sdo imediatamente enviadas para a
ferramenta. Se algum valor de instalacao diferir do que a ferramenta esta usando,
um aviso sera exibido.
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9. Integracao do efetor final

Descrigdo O efetor f<ns1:XMLFault xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat"><ns1:faultstring xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat">java.lang.OutOfMemoryError: Java heap space</ns1:faultstring></ns1:XMLFault>