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DA IDEIA ATE A COMPANIA
GLOBAL PIONEIRA

da robdtica colaborativa

2014

TUV Nord, certifica o sistema
de seguranca dos robds UR

|

%“gr 2015

Universal Robots foi adquirida
pela Teradyne por $285M

|

o[l at NASDAQ

|

2015

Lancamento do UR3, o
primeiro cobot de mesa
do mundo
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%

|

2016

ISO/TS 15066:2016 publicacdo
dos guias de seguranca para
cobots

Lancamento do UR+ e o
UR AcaderrlrB

UNIVERSAL ROBOTS



ROBOS INDUSTRIAIS

Volume estimado de entregas de robds industriais 2008 — 2016 + Previsao
2017 - 2020 [em milhares de unidades]

521
+ 15% crescimento médio anual 433
378
346
294
254
221
166 159 178
113 121
I 60
2008 2009 2010 2011 2012 2013 2014 2015 2016 2017* 2018* 2019* 2020*

® ‘000 of sold units

Source: IFR World Robotics 2017
*forecast
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Source: Bis Research Analysis, Global Collaborative Industrial Robot Market, 2016-2021

MERCADO DE ROBOTICA COLABORATIVA

Volume 2015-2021, Forecast 2016-2021

125.936
+71.42%
42 502
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LEGISLACAO

Diretivas de maquinas

* Deve haver apreciacao de risco (NBR12100)

ISO 10218-1:2011

 Escrita para robds convencionais (“ferro fundido”)

 Inlcui pontos especificos para robds colaborativos,

ISO 10218-2:2011
« Conceitos para projetos de instalacdo de robds.

« Define alguns pontos especificos para instalacao de robds
colaborativos
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| EGISLACAO

Novo trabalho de estandarizacao
» Esforco internacional: ISO/TC 184/SC 2/WG 3

* Publicada no inicio de 2016 - ISO TS 15066
1ISO 10218-3: Robds Colaborativos

Mas Quando e Como?

* Dor vs. ferimento

« Formularios e marcacdes
* Funcbes de seguranca

* Quando a norma se aplica

* Unidades de Travamento vs. Impacto Dinamico
(Quasi-static vs. Transient)

« Newtons vs. Inercia
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NORMAS INTERNACIONAIS E
NSTRUCAO TS5 A SEREM ATENDIDDAS

Norma /

T Descricao (internacional) Quem deve atender
Especificagao técnica
1ISO 10218-1 Safety requirements for industrial robots .

Fabricante

1ISO 13849-1 Safety related parts of control system
1ISO 10218-2 Safety requirements for integration of robots
1ISO TS 15066 Collaborative robots technical specifications Integrador e/ou Usuario Final
1ISO 12100 Guidance for performing risk assessment
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SO 10218-1: 2071

« Descricdo: Requerimentos de seguranca para robo6s industriais
* Propdsito: Prover principios de projeto e construcao de robds.
« Conteldo relevante para robds colaborativos:

SO 10218-1 seccao 5.10: "Robds projetados para operacdes 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, limitacdo de forca e poténcia estao SEMPRE ativas.
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SO 13849-1: 2003

« Descricao: Especificacbes de seguranca de sistemas de controle
» Propdsito: Prover principios de projeto e construcao de robos.
« Conteldo relevante para robds colaborativos:

Definicao de categorias de seguranca ou Performance Levels (PL)

UR3/5/10 sao classitficados como Performance Level d (PLd).
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SO 13849-1: 2003

« Descricao: Especificacbes de seguranca de sistemas de controle
» Propdsito: Prover principios de projeto e construcao de robos.
« Conteldo relevante para robds colaborativos:

Definicao de categorias de seguranca ou Performance Levels (PL)

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

ZERTIFIKAT

CER Beschreibung des Produkles: Universal Robots Safety System URSafety 3.1
(geetal!s hso An;ag'g(;) : for UR10, UR5 and UR3 robots
scription of product:

(Details see Annex 1)

Geprift nach: EN ISO 13849-1:2008, PL d
e as vl Tested in accordance with:

Manwlactunng Dwt E,i'.mh}‘.‘ 25

DK-5260 Gdense S peo—

Denmzik e
Baschrsibung des Produkies Universal Robots Safety System URSafety 3.1
{Cetafs 5. Anfage 1) far UR10, UR5 and UR2 robots £ 150 1 3043
Deszcripon of proguct. "
{Oetads see Anvex 1)

Certificacao internacional dos

Geproft nach EN IS0 13849-1:2008, PL d

Fesiod i ccace produtos UR10, UR5 e UR3 de

Rageis ./ egiaratn . 44 207 140¥7ecR Gt 1 Vatcky acordo com norma
Altanaeichan [ Al efevance S000443288 bis f unt¥  2020-06-01

M EN ISO 13849-1:.2008, PL d

Essen, 20160502

TOV NORD CERT GmbH Langemarcksrate 20 45141 Essan www. luev-nord-cer.de technology @ tuey-nord. de
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NR-12 £ 150 138491

MINISTERIO DO TRABALHO E PREVIDENCIA SOCIAL
SECRETARIA DE INSPECAO DO TRABALHO
Esplanada dos Ministérios, Bloco F, Anexo, Ala B, 1° andar, sala 176 - CEP: 70056-900 - Brasilia/DF
sit@miec.gov br - Fone: (61)2031.6174/6632/6162/6751

NOTA TECNICA N‘-'[f & 12016/CGNOR/DSST/SIT/MTPS

Interessado: Departamento de Seguranga e Satide no Trabalho/Secretaria de Inspecéo do
Trabalho — DSST/SIT

Ementa: Esclarecimentos quanto a exclusio
do conceito de falha segura da Norma
Regulamentadora n° 12 - Seguran¢a no
Trabalho em Maquinas e Equipamentos;
quanto ao conceito de Estado da técnica; e
quanto a importagio de mdquinas,
especialmente no que tange a aplicagiio de
normas internacionais e harmonizadas,
abordando a correlaciio entre categoria de
seguranca e niveis de performance
(Perfomance Level - PL).
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NR-12 £ 150 138491

I1I. CONCLUSAO

Face ao exposto, destaca-se que:

e A exclusio do conceito de falha segura da NR12 ndo significa nenhum
prejuizo para a aplicagdo da norma;
As maquinas importadas fabricadas com os conceitos da ISO 13849 ndo

devem ser consideradas em desacordo com a NR-12, pois existe uma

correlagdo entre os conceitos de categoria de seguranca e Performance Level;
e Na auséncia de disposi¢des especificas na NR-12, nas normas nacionais €
nas normas internacionais, as normas harmonizadas EN do tipo “C” podem

ser consideradas como aplicagdo do estado da técnica previsto na NR-12.

Lreriomance Lever-rL).
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INTEGRADORES E SUPER USERS

Apreciacdo de risco € MANDATORIA!!! E recomenda-se fazer no inicio do

projeto!

Norma /

e e e Descrigao (internacional)
Especificagdo técnica

ISO 10218-2 Safety requirements for integration of robots
ISO TS 15066 Collaborative robots technical specifications
ISO 12100 Guidance for performing risk assessment

|dentificar riscos e reduzi-los ao nivel apropriado.

Quem deve atender

Integrador e/ou Usudrio Final

IR
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SO 10218-2: 2011

 Descricdo: Requisitos de seguranca para integracao de robos industriais
* Propdsito: Prover principios de projeto de instalacao de robds
« Conteldo relevante para robds colaborativos:

Definicdo de area de trabalho, espaco restrito e zona colaborativa
Posicdo de controles e paradas de emergéncia

Design de ferramentas

Movimento e velocidades do robo

O O O O O

Posicdo do operador
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TECHNICAL [SO/TS

SPECIFICATION 15066 ‘SQ TS 15066

First edition L : N
016 0. 1E * Principios detalhados para integradores que estao
desenvolvendo aplicacdes com COBOTs.
« Limites de forca para COBOTs.
150/ TS 15066:2016(E)
Robots and robotic devices — _
Collaborative robots e
~,
fhbots et digpo= Gz robotgues — Shots mopsma Gis
Hey
1 operating space
2 collBhorative worlkspace
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Frout

150/TS 15066:2016(E)
Table A.? — Biomechanical lingts
(oati-s@mus coERcT TranfenTconiact
Maxipmm
Maxinmm MY @ i meEEey
. permissible | Mavimmm permissible | permissible
Body reghion Specific body am=a precmral W;-‘:Elh re i amlti-
23 o bk lier © plaerc
H
Wil L | Fr
A 3 | Aeddl kewd 150 4 ;
SE'HH‘EHEIH' e of fare 150 nat applicable not applicabls
frend 2 | Temple 110 not applicable
Foced & |Mastcatory muscle iig &5 ot applicelle | mot applicable
_— 4 |Neckmusds 140 150 2 ;
£ |Sewenthneckmusde 210 2
Backand sheul.| & |Sheulderisine 160 240 2 2
ders 7 |Fifth honbar vertabra 210 2 2
B |5 120 2
Clhest —_— 1410 2
2 |Pacroral musca 170 2
Abdoman i0 |Abdsminal musde 140 110 2 2
Felviz 11 |Febvichons 210 130 i s
Upperarms and| 12 D&t oid muzde 190 2
dbowijoints | 13 |Humerus 220 150 2 :
ial

SO TS 15006

deve ser pragmatico

* Se a Anadlise de Riscos de acordo com a ISO TS
15066 se tornar muito complicada, a especificacao

t nao sera bem adotada.

Riscos para a TS 15066
Se 0s Limites a dor séo muito conservadores
A Analise de Riscos se torna muito abrangente
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Free Transient Contacts

Speead Limits vs, Effective Robot Mass converted from Peak Pressure Limit Values

Rokot Effective Mass [kgl

(F)9TOZ:990ST SL/OSI

SO TS 15006

deve ser pragmatico

» Definicdo de parametrosde seguranca:

 Forca
* Poténcia
* \elocidade

e |nércia
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t ANRT2777

Como executar apreciacao de risco?
Como deve ser a ART?

Quem pode fazer isto?

Como parametrizar robd?

Como auditor internamente??
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NR-12

Nos sistemas robéticos colaborativos, os operadores podem trabalhar proximos
aos rob0s enquanto seus atuadores (normalmente servomotores) estio com enei‘gia
disponivel. Em um espago de trabalho colaborativo, portanto, o contato fisico entre
operador e robd pode, eventualmente, ocorrer desde que seja de forma segura, nos
termos das normas € especificagéo técnica mencionadas, o que ndo é possivel com os

sistemas robdticos tradicionais.

2

Em atendimento 4s demandas de processo que ndo sdo atendidas pelos sistemas
roboticos tradicionais, os colaborativos objetivam justamente combinar o desempenho |
dos robbs com as habilidades individuais das pessoas em um mesmo ambiente | S

colaborativo. | .
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NR-12

Na verdade, essa “convivéncia” s6 pode acontecer se assim for indicado por
uma apreciagdo de riscos ampla, realizada conforme especificado na norma ABNT NBR
ISO 12100, considerados os pardmetros da ISO/TS 15066. Inclusive, é igualmente
importante ressaltar que as solugdgs de seguranga devem também ser especificadas a
partir da realizagdo de uma apropriada apreciagdo de riscos, observando a referida
norma (ABNT NBR ISO 12100).

IR

UNIVERSAL ROBOTS



g OoVEANC F TR e

INSPECAQ /-\ MINISTERIO DO
DO TRABACHO \ ) TRABALHO
NN Z

Secretaria de Inspecio do Trabalho
Departamento de Seguranga e Saude no Trabalho
Coordenagiao-Geral de Normatizagdo e Programas

NOTA TECNICA N° 3\ /2018/CGNOR/DSST/SIT/MTb

Interessado: Departamento de Seguranca e Saide no Trabalho/Secretaria
de Inspecio do Trabalho — DSST/SIT.

Assunto: Esclarecimentos quanto as novas tecnologias de robads,
denomihados “ROBOS COLABORATIVOS”, e robés
tradicionais em “APLICACOES COLABORATIVAS”, cuja
utiliza¢iio vem crescendo no parque industrial brasileiro, bem
como acerca das normas que os regulamentam e dos
requisitos de seguranca mnecessarios, a luz da Norma
Regulamentadora 12, e das atribui¢ées e entendimento da
Auditoria Fiscal do Trabalho em relag¢iio aos requisitos de
seguranc¢a necessarios ao trabalho seguro com os referidos
robds.

Ementa: Norma Regulamentadora n° 12 - NR
12. Robés industriais colaborativos (cobots).
Industria 4.0.
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NR-12 - CONCLUSOES

V — CONSIDERACOES FINAIS

Face ao exposto, conclui-se que a utilizagdo de sistemas roboéticos
colaborativos, obedecendo as prescrigdes das normas ISO 10218-1, ISO 10218-2 e da
ISO/TS 15066, € apds prévia apreciagdo de riscos, conforme a norma ABNT NBR ISO

12100, e capacitagdo de todos os trabalhadores envolvidos no processo, de acordo com

0 Anexo II da NR-12, atende as disposi¢des da NR-12, em especial, os itens 12.1,

12.38,12.38.1 e 12.51. -i- 3
A consideraggo superior.

Brasilia, |9 de fevereiro de 2018.

R
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15 Func¢odes de Seguranca Ajustaveis (ISO 13849-1, PLD),
limitando:

» Forca, Velocidade, Potencia, Inércia/Momento, Posicao,
Orientacdo da Ferramenta (equivalente a Cat 3)

« Monitoramento do TCP e Entre Juntas
« (Conectores para equipamentos de seguranca externo
« Robb Leve sem arestas afiadas

« Baixa "Frequéncia de Exposicao’, Analise de Risco (ISO 12100)

Principais perigos associados ao robo:
« Travamento/Impacto Quasi-estatico: Limitacao de Forca

* Impacto/Impacto Dinamico: Limitacdo de Velocidade,
Potencia e Momento

TOV NORD CERT
GmbH

EN I1SO 13849-1
PL ‘d’
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@ File
Program | Installation | Move

TCP Configuration
Mounting
I/O Setup
(7 Safety
Variables
MODBUS client
Features
Conveyor Tracking
EtherNet/IP

Default Program

[ Load/save

)

Log

Safety Configuration

Bounda
Maximum Normal Mode

M 150

& File
Program | Installation

TCP Configuration
Mounting
I/O Setup
(\/’ Safety
Variables
MODBUS client
Features
Conveyor Tracking
EtherNet/IP
Default Program

[l Load/save

Reduced Mode

Basic Settings...

Lock

Move [T#]

Log

Apply

Safety Configuration

it Limits

Bound

fth

Maximum

Normal Mode

Unlock

1

Advanced Settings...

TuUVNORD

TUV NORD CERT
GmbH

EN I1SO 13849-1
PL ‘d’
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UR3, UR5 & URT0

Caracteristicas
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UM COBOI PARA
CADA NECESSIDADE

UR10

Automatiza tarefas ate: 10 kg
Raio de operacao: 1300 mm

(Para operacbes em grades drea)

URS

Automatiza tarefas até: 5 kg
Raio de operacao: 850 mm

UR3

Automatiza tarefas até : 3 kg
Raio de operacao: 500 mm

(Melhor op¢do para mesas ou
espacos reduzidos)

- UNIVERSAL ROBOTS



MATERIAL ADICIONAL

* UR Academy, e-learning gratuito composto de 9 modulos

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

* UR Support, composto de 3 seccOes (downloads, perguntas frequentes e
tutoriais)

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

* Exemplos de aplicacdes

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

universal-robots.com
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mailto:dpi@universal-Robots.com

