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Marcas

Nota geral: os nomes de produtos aqui utilizados servem apenas para identificagdo e podem ser
marcas comerciais dos respetivos proprietarios. A Epson nao reivindica quaisquer direitos sobre essas
marcas.

Todas as capturas de ecrd sdo utilizadas exclusivamente para fins ilustrativos e formativos. Nao se
pretende nem se sugere qualquer ligacdo a um titular de marca nem qualquer aprovacao por parte do
mesmo.

Condicoes de utilizacao

Nenhuma parte deste manual de instrugdes pode ser reproduzida ou reimpressa, sob qualquer forma,
sem autorizagao expressa por escrito.

As informagdes contidas neste documento podem ser alteradas sem aviso prévio.

Contacte-nos caso detete erros neste documento ou tenha questdes sobre as informagdes nele contidas.
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1. Seguranca
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1.1 Convencoes

A tabela seguinte explica os simbolos utilizados neste documento e no préprio produto.

>

AVISO

Este simbolo indica que existe perigo de lesdes graves ou mortais caso as
instrugdes correspondentes ndo sejam respeitadas.

>

AVISO

Este simbolo indica que existe perigo de lesdes graves ou mortais por
choque elétrico caso as instrugdes correspondentes ndo sejam corretamente
respeitadas.

>

CUIDADO

Este simbolo indica que existe perigo de lesdes pessoais ou de danos
materiais em equipamentos ¢ instalagdes caso as instrucdes
correspondentes ndo sejam corretamente respeitadas.

N\

Este simbolo indica que ¢ obrigatorio utilizar 6éculos de protecao.
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1.2 Seguranca durante a instalacao e o funcionamento

AVISO

Respeite as seguintes instrugdes de seguranca:

Leia o «Robd colaborativo de 6 eixos AX6: Manual», o
«Controlador de rob6 RC-A101: Manual» e o «AX6 / RC-A101:
Manual de seguranca» antes de utilizar este sistema robotico.
Utilizar o sistema robdtico sem conhecer as medidas de seguranca
¢ extremamente perigoso ¢ pode provocar lesdes graves e/ou danos
consideraveis ao sistema robotico.

O sistema robético deve ser utilizado em conformidade com as
condi¢des ambientais descritas no respetivo manual de utilizagao.
A utilizagdo do produto num ambiente que ndo respeite essas
condi¢des pode reduzir a sua vida util e causar problemas de
seguranga importantes.

Aplicagdes colaborativas: embora a dete¢do de colisdo reduza ao
minimo os efeitos das colisdes com o corpo humano, o risco de
colisdes com a cabega ¢ o pescoco deve ser evitado. Para mais
informagdes, consulte 0 «AX6 / RC-A101: Manual de segurangay.

Aplicagdes nao colaborativas: ndo entre na area de trabalho do
manipulador enquanto o robd estiver sob tensdo e, antes da
colocacdo sob tensdo, certifique-se de que ninguém se encontra
nessa area. Permanecer na area de trabalho de um manipulador sob
tensdo ¢ extremamente perigoso e¢ pode provocar problemas de
seguranca graves, uma vez que o manipulador pode mover-se
mesmo quando parece estar parado. Para mais informagdes,
consulte 0 «<AX6 / RC-A101: Manual de segurangay.

AVISO

Realizar quaisquer trabalhos ou abrir o controlador ou o0 manipulador
com a alimentacio ligada é extremamente perigoso e pode provocar
choque elétrico e/or funcionamento incorreto do sistema roboético!

Respeite as seguintes instrugdes de seguranca relativas ao manuseamento
da eletricidade:

Para ligar o dispositivo, ligue o cabo de alimentagdo a uma tomada
adequada ou a entrada de corrente continua (CC / DC, conforme
marcado no aparelho) a uma fonte de alimentacdo adequada, em
conformidade com as especificacdes técnicas do sistema robotico.
S6 entdo coloque em ON o interruptor principal correspondente no
painel frontal do controlador.

Antes de cada substitui¢do de pecas, desligue o controlador e os
equipamentos associados e desligue a ficha da fonte de
alimentagdo. Efetuar uma substituicdo de pecas com a alimentacdo
ligada ¢ extremamente perigoso e pode provocar choque elétrico
e/ou funcionamento incorreto do sistema roboético.
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2. Instalacao e primeira colocacao em servico
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2.1 Conteudo da entrega e artigos opcionais

Os seguintes artigos estdo incluidos no fornecimento de fabrica:

Manipulador: 1 unidade

Controlador: 1 unidade

Cabo de alimentagdo M/C: 1 unidade

Cabo de sinal M/C: 1 unidade

Cabo de alimenta¢ao AC do controlador: 1 unidade
Jumper para dispositivo de programagao: 1 unidade
Conectores para E/S de seguranca: 10 unidades
Conectores para E/S: 12 unidades

Tenha em atenc¢do que € necessario um dispositivo de programagdo (um suporte para tablet ou um
interruptor de habilitacdo, ver a tabela abaixo) para seguir integralmente estas instrugdes.

Estao disponiveis os seguintes artigos opcionais:

Designacao Cadigo

Cabo de sinal M/C 0,5 m RI12NZ901VY
Cabo de sinal M/C 1,5 m R12NZ901VZ
Cabo de sinal M/C 3,0 m RI12NZ901W1
Cabo de sinal M/C 5,0 m RI2NZ901W2

Cabo de alimentagdo M/C 0,5 m R12NZ901W3

Cabo de alimentacdo M/C 1,5 m R12NZ901W4

Cabo de alimenta¢do M/C 3,0 m RI2NZ901W5

Cabo de alimentagao M/C 5,0 m RI2NZ901W6

Cabo Ethernet 0,5 m RI2NZ901W7
Cabo Ethernet 1,5 m RI12NZ901W8
Cabo Ethernet 3,0 m RI2NZ901W9
Cabo Ethernet 5,0 m RI2NZ901WA
Suporte para tablet R12NZ901WB

Interruptor de habilitagdo R12NZ901WC
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2.2 Montagem, ligacao e colocacao em servico
Para este passo, € necessario o controlador RC-A101. Para mais informagdes sobre o controlador,

consulte o «Controlador de rob6 RC-A101: Manual». Recomenda-se conservar a embalagem do
manipulador e do controlador.

2.2.1 Montagem e colocacao sob tensao do robd

N.° | Passo llustracao

1 Aparafuse o manipulador AX6 a uma
superficie adequada com quatro parafusos M8
de classe de resisténcia 8.8. O binario de
aperto recomendado é de 18 Nm.

Para mais informacdes, consulte o «Robo
colaborativo de 6 eixos AX6: Manualy.

2 Ligue ao manipulador os seguintes cabos:

e (Cabo de alimentagdo (cinzento)
e (Cabo de sinal (verde)

3 Recomenda-se vivamente ligar a base do
manipulador a um ponto de ligacao a terra
préximo. Utilize um parafuso adequado
(classe 8.8 ou A2) de tamanho M3x6 com um
binario de aperto de 0,7 Nm.

Para mais informagdes, consulte o «Robd
colaborativo de 6 eixos AX6: Manualy.
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4 Coloque o controlador RC-A101 sobre uma
superficie estavel.

Ligue um dispositivo de programagdo ou um
jumper ao conector para o dispositivo de
programacao.

Example

5 Ligue ao controlador os cabos previamente
ligados ao manipulador:

e (Cabo de alimentagdo (cinzento)

e (Cabo de sinal (verde)

6 Ligue um botdo de paragem de emergéncia a
entrada «<PARAGEM DE EMERGENCIA»
(«(EMERGENCY STOP») do controlador.

RC-A101
EMERGENCY STOP
v v v v
L
<|<|o]|a
alalals
ol3[gl3
ﬂ o & o

-

10
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Ligue um botao (tipo contacto NF) ou um
jumper a entrada «<PARAGEM NORMAL»
(«<NORMAL STOP») do controlador.

RC-A101
NORMAL STOP

Ligue um dispositivo de seguranca ou um
jumper a entrada «<PARAGEM DE
PROTECAO» («PROTECTIVE STOP») do

controlador.

RC-A101

PROTECTIVE STOP

n

PSTOP.A
PULSE.A
PSTOP.B
PULSE.B

Safe Relay

Ligue a porta Ethernet 2 do controlador ao seu
computador através de um cabo Ethernet.

emergéncia:
e Nunca opere o robdé sem um botdo de paragem de emergéncia
instalado. Verifique se um botdo de paragem de emergéncia se
AVISO encontra acessivel a qualquer momento. Caso contrario, podem

Respeite as seguintes instrugdes de seguranca relativas a situacdes de

ocorrer situagdes perigosas.

11
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e FEm caso de emergéncia — por exemplo, uma avaria ou qualquer
outra situagdo perigosa —, prima imediatamente o botdo de
paragem de emergéncia.

10 | Ligue o cabo de alimentacéo ao controlador e
a tomada de rede. Em seguida, coloque em
ON o interruptor principal do controlador.

12
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2.2.2 Ligar-se ao AX Portal

N.° | Passo llustracao

1 Utilize qualquer computador com uma porta
Ethernet fisica (ou um adaptador) e ligue-o a
porta Ethernet 2 do controlador.

Normalmente, ¢ atribuido ao computador um
enderecgo [P pelo servidor DHCP do
controlador quando este ¢ ligado a porta
Ethernet 2.

Caso utilize um endereco IP fixo,
certifique-se de que se encontra no intervalo
10.0.0.xxx.

2 Abra o AX Portal num navegador: introduza o
endereco IP da porta Ethernet 2 do robd na
barra de enderego do seu navegador:
https://10.0.0.203.

O seu navegador indicara que a ligacdo ao AX o C
Portal ndo ¢ privada/segura. Isto € normal em
sitios web executados em dispositivos locais

(ou seja, acedidos através de um endereco IP).

) Not Secure  10.0.0.203

Aceda na mesma a pagina web confirmando a
opcao de excegdo do navegador.

3 No primeiro arranque do robd, ser-lhe-a EPSON
solicitado que crie um utilizador
administrador. Guarde a palavra-passe num Welcome to AX Portal
local seguro, uma vez que s6 pode ser reposta Noregistered administrotors found indotabase. Pleose regiter  new scmiristrator

por um técnico de assisténcia qualificado. ceeeuENIEn @ ueer name and a passuerc.

Username

Introduza o nome de utilizador pretendido e user

selecione uma palavra-passe. Em seguida, Possword
clique em «Adicionar nova Conta» (="Add | ...
new Account").

Add new Account

Service Access

13
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Inicie sessdo com os dados criados
anteriormente.

EPSON

Welcome to AX Portal

Login with your previously registered credentials.
Username

user

Password

Clique em «Ir para Interface de Desktop» (=
"Go to Desktop Interface").

EPSON

Admin Interface

Welcome to AX Portal

User (Q)

Caso nao esteja montado nenhum efetor
terminal, pode colocar o rob6 em servigo
diretamente, deslocando o controlo deslizante
«Ligar Robo» (= "Power-Up Robot") para a
direita.

Caso ja esteja montado um efetor terminal,
este deve ser configurado primeiro. Para as
instrugdes, consulte o «AX Portal: Manual do
utilizador».

Tenha em aten¢@o que o arranque demora
alguns segundos até que os motores sejam
ativados e os travdes se libertem com um
clique audivel. Assim que o anel LED se
acender, o rob0 esta pronto para funcionar.

Upload Database

Download Database

Edit Custom Tools

1 l
| l
| —— |
1 |
| |

° Power-Up Robot

O seu robd esta pronto a utilizar.

EPSON 8 tefautt

Ready 4 = B KXpPorabemo B D

14
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2.3 Utilizacao do rob6

2.3.1 Vista geral da interface de utilizador

Ap0s a inicializacdo, pode ver a interface do AX Portal conforme mostrado abaixo. Pode usar o
interface para ensinar poses conforme mostrado abaixo e criar programas — via programagao por
blocos intuitiva ou linguagem de script baseada em Python. Outras fun¢des: configuragdes de
velocidade, integracdo da garra robotica, controlo de E/S.

roject Stotus Automatic 2. — A Exeouting Applicotion n
Default Ready n @ i = 3 read_torque D |

.@ —
|@ —

Ifé-\\ —_—

(10) —=
@) —
2) —
@) —
14) —
@ —
16) —

.@}) —

[ coce ] et Y [ |
Vista geral do AX Portal.

Todas as funcionalidades estao descritas no «AX Portal: Manual do utilizador», no «Manual AX6» e
no «Manual RC-A101».

. Modo guiado a mao ("Hand-Guided Mode"): guiar o robd com a mao

. Botdo da garra ("Gripper Button"): abrir e fechar o efetor terminal

. Movimento Manual ("Jogging Window"): mover o manipulador

. Controlos de Movimento ("Velocity Controls"): ajustar a velocidade do robd

. Mover para a Posi¢ao Inicial ("Homing"): mover o rob0 para a sua posi¢ao inicial
. Cockpit ("Cockpit"): controlar as aplicagdes

. Configuracdo ("Configuration"): ligar o robd, configurar E/S e garras

. Teach-In ("Teach-in"): ensinar poses, trajetorias e grelhas

O 0 3 N i B W N~

. Aplicagdes ("Applications"): criar aplicagdes

10. I/Os ("1/0s"): definir e visualizar as E/S

11. Visualizagdo ("Visualisation"): visualiza¢do do robo

12. Controlo guiado a Mao ("Hand-Guided Control"): mover um tinico eixo

13. Definigdes de Configuracdes de Seguranca ("Safety Settings"): definir limites de posicdo,
velocidade e forga

14. Monitor do Sistema ("System Monitor"): observar o estado do robo

15. Ajuda ("Help"): obter assisténcia

16. Configuragoes ("Settings"): alterar o comportamento do robo

15
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17. Idioma ("Language"): definir o idioma da interface

2.3.2 Modos de funcionamento

Utilize o rob6 em modo manual para a primeira colocagdo em
servico, programagdo e testes. Neste modo, a velocidade do TCP
estd limitada a 250 mm/s e o robo s6 se desloca quando o
interruptor de habilitacdo ¢ acionado.

Ap0s a instalacdo e ensaio do sistema, e desde que a seguranga seja

. i . A Automatic
confirmada através de uma analise de riscos, o robo pode ser
utilizado em modo automatico. Este modo ndo requer o interruptor D) @
de habilitagao.

O modo automatico s6 deve ser utilizado quando o sistema estiver
equipado com as fungdes de seguranca necessarias, tiver sido ensaiado ¢ a
sua seguranga tiver sido confirmada por uma avaliacao de riscos. Utilizar o
AVISO modo automatico noutras situagdes ¢ extremamente perigoso. Para mais
informagdes, consulte 0 «<AX6 / RC-A101: Manual de segurangay.

2.3.3 Aprendizagem de poses por guiado manual ou jogging

N.° | Passo

llustracao

1 Todas as suas poses estdo

poses clicando em «+».

disponiveis na janela «Teach-In» (=
"Teach-In"). Ai pode criar novas

Configuration

2, Teach-in

Auvailable Poses
Nome

Auvailable Grids

Name Crected

16
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alterar poses existentes, 0
manipulador pode ser deslocado
pressionando o botdo de guiado
manual ou através da janela de

jogging.

Status

Coordinate Control

Position Control [mm]

—_ R

¥ 144.4

z 499.6 wﬁ»

~

N.° | Passo llustracao
2 No editor de poses é possivel
introduzir coordenadas ou assumir -
A et
os valores da pose atual do robd
(«Ap]icar Pose Atual» (: "App]y Position [mm] Orientation [deg]
Current Pose")). x 8192 rol  -180
¥ 144.4 pitch -45
z 499.6 yaw 170
Configuration c8 -
.' - .
£ "'}l‘;r\ \\'
.8
{4
A N
e
3 Para alcangar novas poses ou

Joint Control

roll
pitch

yaw

Orientation Control [deg]

© &
g

17
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Passo

llustracao

Escolha um nome e guarde a sua
pose.

Pose Editor : jogging_pose

Nome* | jogging_pose

Apply Current Pose

Position [mm] Orientation [deq]
x 819.2 roll -180
y 1444 pitch -45
z 499.6 yaw 170

Configuration ca~

=

18
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2.3.4 Criar uma aplicacao

com a programacao por blocos. Os
utilizadores avangados podem
passar ao editor de codigo de
programa.

A aplicagdo pode ser testada no
editor de aplicacdes.

Escolha um nome de aplicagdo e

N.° | Passo llustracao
1 Todas as suas aplicacdes estdo
disponiveis na janela «Aplicacdo» JETe—— [
(= "Application"). Ai pode criar “”‘“’"’ -
novas aplicagdes clicando em «+».
Application Output: L]
2 Pode criar a sua primeira aplicag@o

Nome*  Pick ond Place

< Basic

3 Place

™7 Container
Grids
1, Next Grid Pose

. Move toStort

° . Move 1o Pick

No block selected BD

guarde a sua aplicagao.
2.3.5 Selecionar e executar aplicacoes
N.° | Passo llustracao
1 Pode selecionar a aplicagdo atual

no canto superior direito e inicid-la
clicando no botdo de reprodugio

(Play).

Al Demo

I Pick and Pklce

19
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2.3.6 Utilizar os comandos de velocidade

manipulador e para reduzir a
velocidade de todos os movimentos
do manipulador por um fator de
escala. Estes comandos sdo uteis
durante o desenvolvimento de
novas aplicagdes, por exemplo para
limitar a velocidade durante a
validacdo de uma nova aplicagdo
ou ao modificar movimentos em
aplicacdes existentes.

Velocity Controls

Global Parameters

Global Frames

N.° | Passo llustracao
1 A janela de comando do status a5
. ) - + @ o
movimento contém defini¢des para Ready  @® (=
limitar a velocidade maxima do
Motion Controls

Maximum Joint Velocity

Maximum Linear Velocity

Velocity Scaling Factor

Force Limit

Payload

kg

20
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2.4 Encerramento

N.° | Passo llustracao

P e R — N (2 (R T evimim =
EPSON &8 oefaut Ready s + = B xpomavemo B D

1 Para desligar o robd, pare 0 movimento ou
acione a paragem normal.

Se acionar a paragem normal, prossiga com o
passo 4.

2 Clique em «Configuragao» (=
"Configuration").

3 Clique em «Desligar Robo» (= "Power-Down
Robot") e responda a todas as caixas de
dialogo. Aguarde até que o anel LED do
manipulador se apague. e |

Download Database l

4

Power-Down Robot e

4 Coloque o interruptor principal do controlador
em OFF.
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2.5 Definicoes de rede

O enderego IP da porta Ethernet 1 pode ser alterado pelo utilizador (estatico ou via DHCP). A porta
Ethernet 2 esta atribuido de forma permanente o enderego IP 10.0.0.203. Deste modo, garante-se que
o robo esteja sempre acessivel caso as definigdes da porta 1 sejam incorretas ou desconhecidas. A
seccao seguinte descreve como configurar a porta Ethernet 1.

N.°

Passo

llustracao

1

Ligue a porta Ethernet 1 do controlador a rede
ou & maquina a qual pretende ligar o
controlador.

Mantenha a porta Ethernet 2 ligada ao seu
computador.

[}

=\

N

A\

o

5
Iy

Ligue o controlador. Apos alguns instantes,
pode aceder ao controlador através do
enderego IP https://10.0.0.203.

a

C I Not Secure 10.0.0.203

Inicie sessdo ¢ abra as defini¢gdes de rede.

Caso a sua rede atribua enderecos IP via
DHCP, o enderego ¢ apresentado aqui. Atraveés
deste endereco, pode aceder ao robd a partir da
sua rede.

Em alternativa, pode ser definido uma IP fixa
(«Endereco IP Manual» (= "Manual IP
Address")).

Ethernet IPv4

IP Address 192.168.80.170

Dynamic IP Address (o)
Manual IP Address

IP Address

Netmask

Gateway

DNS Server 1

DNS Server 2

22
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