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ROBÔS INDUSTRIAIS
Volume estimado de entregas de robôs industriais 2008 – 2016 + Previsão

2017  - 2020 [em milhares de unidades]

Source: IFR World Robotics 2017
*forecast
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MERCADO DE ROBÓTICA COLABORATIVA

Volume 2015-2021, Forecast 2016-2021
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SEGURANÇA E 
LEGISLAÇÃO



23.000 COBOTS
INSTALADOS MUNDIALMENTE



LEGISLAÇÃO
Diretivas de máquinas

• Deve haver apreciação de risco (NBR12100)

ISO 10218-1:2011

• Escrita para robôs convencionais (“ferro fundido”) 

• Inlcui pontos específicos para robôs colaborativos, 

ISO 10218-2:2011

• Conceitos para projetos de instalação de robôs.

• Define alguns pontos específicos para instalação de robôs

colaborativos



Novo trabalho de estandarização

• Esforço internacional: ISO/TC 184/SC 2/WG 3

• Publicada no inicio de 2016 - ISO TS 15066  

ISO 10218-3: Robôs Colaborativos

Mas Quando e Como?

• Dor vs. ferimento

• Formulários e marcações

• Funções de segurança

• Quando a norma se aplica

• Unidades de Travamento vs. Impacto Dinamico

(Quasi-static vs. Transient) 

• Newtons vs. Inercia

LEGISLAÇÃO



NORMAS INTERNACIONAIS E 
INSTRUÇÃO TS A SEREM ATENDIDDAS

Norma / 

Especificação técnica
Descrição (internacional) Quem deve atender

ISO 10218-1 Safety requirements for industrial robots

ISO 13849-1 Safety related parts of control system

ISO 10218-2 Safety requirements for integration of robots

ISO TS 15066 Collaborative robots technical specifications

ISO 12100 Guidance for performing risk assessment

Fabricante

Integrador e/ou Usuário Final



ISO 10218-1: 2011

• Descrição: Requerimentos de segurança para robôs industriais

• Propósito: Prover princípios de projeto e construção de robôs. 

• Conteúdo relevante para robôs colaborativos:

ISO 10218-1 secção 5.10: “Robôs projetados para operações colaborativas devem 

atender um ou mais requisitos 5.10.2 a 5.10.5:

o 5.10.2 Safety rated monitored stop

o 5.10.3 Hand guiding

o 5.10.4 Speed and Separation mode

o 5.10.5 Power and force limiting by inherent design and control

UR3/5/10 atendem 5.10, limitação de força e potência estão SEMPRE ativas.



ISO 13849-1: 2008

• Descrição: Especificações de segurança de sistemas de controle 

• Propósito: Prover principios de projeto e construção de robôs. 

• Conteúdo relevante para robôs colaborativos:

Definição de categorias de segurança ou Performance Levels (PL)

UR3/5/10 são classificados como Performance Level d (PLd).



ISO 13849-1: 2008

• Descrição: Especificações de segurança de sistemas de controle 

• Propósito: Prover principios de projeto e construção de robôs. 

• Conteúdo relevante para robôs colaborativos:

Definição de categorias de segurança ou Performance Levels (PL)

UR3/5/10 são certificados como Performance Level d (PLd).



Certificação internacional dos 

produtos UR10, UR5 e UR3 de 

acordo com norma 

EN ISO 13849-1:2008, PL d



NR-12 E ISO 13849:1



NR-12 E ISO 13849:1



INTEGRADORES E SUPER USERS

Apreciação de risco é MANDATÓRIA!!! E recomenda-se fazer no início do 
projeto!

Identificar riscos e reduzí-los ao nível apropriado.

Norma / 

Especificação técnica
Descrição (internacional) Quem deve atender

ISO 10218-1 Safety requirements for industrial robots

ISO 13849-1 Safety related parts of control system

ISO 10218-2 Safety requirements for integration of robots

ISO TS 15066 Collaborative robots technical specifications

ISO 12100 Guidance for performing risk assessment

Fabricante

Integrador e/ou Usuário Final



ISO 10218-2: 2011

• Descrição: Requisitos de segurança para integração de robôs industriais

• Propósito: Prover princípios de projeto de instalação de robôs

• Conteúdo relevante para robôs colaborativos:

o Definição de área de trabalho, espaço restrito e zona colaborativa

o Posição de controles e paradas de emergência

o Design de ferramentas

o Movimento e velocidades do robô

o Posição do operador



• Principios detalhados para integradores que estão 
desenvolvendo aplicações com COBOTs.

• Limites de força para COBOTs.

ISO TS 15066



deve ser pragmático

• Se a Análise de Riscos de acordo com a ISO TS 
15066 se tornar muito complicada, a especificação
não será bem adotada.

• Riscos para a TS 15066
Se os Limites a dor são muito conservadores
A Análise de Riscos se torna muito abrangente

ISO TS 15066



deve ser pragmático

• Definição de parâmetrosde segurança:

• Força

• Potência

• Velocidade

• Inércia

ISO TS 15066



E A NR12???
Como executar apreciação de risco?

Como deve ser a ART?

Quem pode fazer isto?

Como parametrizar robô?

Como auditor internamente??



NR-12



NR-12



NR-12 - CONCLUSÕES



NR-12 - CONCLUSÕES



UNIVERSAL ROBOTS
SEGURANÇA



15 Funções de Segurança Ajustaveis (ISO 13849-1, PLD), 

limitando:

• Força, Velocidade, Potencia, Inércia/Momento, Posição, 

Orientação da Ferramenta (equivalente a Cat 3)

• Monitoramento do TCP e Entre Juntas

• Conectores para equipamentos de segurança externo

• Robô Leve sem arestas afiadas

• Baixa ”Frequência de Exposição”, Analise de Risco (ISO 12100)

Principais perigos associados ao robô:

• Travamento/Impacto Quasi-estatico: Limitação de Força

• Impacto/Impacto Dinamico: Limitação de Velocidade, 

Potencia e Momento





UR3, UR5 & UR10
Características



UM COBOT PARA 
CADA NECESSIDADE

UR3
Automatiza tarefas até : 3 kg

Raio de operação: 500 mm

(Melhor opção para mesas ou 

espaços reduzidos)

UR5
Automatiza tarefas até: 5 kg

Raio de operação: 850 mm

UR10
Automatiza tarefas até: 10 kg

Raio de operação: 1300 mm

(Para operações  em grades área)



MATERIAL ADICIONAL

• UR Academy, e-learning gratuito composto de 9 módulos

https://www.universal-robots.com/academy/

• UR Support, composto de 3 secções (downloads, perguntas frequentes e 
tutoriais)

https://www.universal-robots.com/support/

• Exemplos de aplicações

https://www.universal-robots.com/case-stories/

https://www.universal-robots.com/academy/
https://www.universal-robots.com/support/
https://www.universal-robots.com/case-stories/


Muito obrigado!

Denis Pineda

Business Development Manager

dpi@universal-robots.com

+55 11 953121037
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