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Condicoes de utilizacao

Nenhuma parte deste manual pode ser reproduzida ou reimpressa sob qualquer forma sem autorizagdo
expressa por escrito.

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

Entre em contacto connosco caso detecte erros neste documento ou tenha davidas sobre as
informagdes nele contidas.

Manual de seguranca

O manual de seguranga contém as seguintes informagoes:

Fabricante
Importador
Informagdes de contacto

Eliminacdo

Encontrara mais informagdes no «AX6 / RC-A101: Manual de Segurangay.
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Introducao

Muito obrigado por adquirir este sistema robotico da Epson. Este manual contém as informagoes
necessarias para a utilizagdo correta deste sistema robotico.

Antes de utilizar o sistema, leia este manual, bem como os manuais associados (consulte o «AX6 /
RC-A101: Manual de Seguranga»), para aprender a utiliza-lo corretamente.

Apos a leitura, guarde este manual num local de facil acesso, para que possa consulta-lo a qualquer
momento no futuro.

A Epson realiza testes e inspe¢des rigorosos para garantir que o desempenho dos sistemas roboticos
cumpre os seus proprios padrdes. Tenha em atencdo que o sistema robotico da Epson nao pode atingir
o seu desempenho basico fora das condi¢des de funcionamento descritas no manual.

Este manual descreve perigos potenciais € problemas previsiveis. Siga as instru¢des de seguranca
contidas neste manual para utilizar o sistema robotico da Epson de forma segura e correta.
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Visao geral do sistema

AX6 ¢ a designagdo do manipulador robdtico de construgdo leve com seis graus de liberdade. O AX6
foi desenvolvido para a colaboragdo com seres humanos. Como a mais recente geracdo de robds
pessoais, inovadores e versateis, o AX6 ¢ ideal para assumir tarefas complexas de automatizacao,
executar processos laboratoriais de precisdo ou servir como robd de investigagdo em institui¢des de
ensino superior.

O software AX Portal, baseado na web, potente e versatil, abre possibilidades totalmente novas.
Desde a programacao grafica intuitiva até ao cddigo Python mais exigente — o AX Portal oferece um
acesso facil a qualquer programador. Gragas as inmeras interfaces, o AX6 pode ser facilmente
integrado em sistemas existentes. Periféricos como garras, cdmaras ou eixos externos podem ser
integrados de forma harmoniosa. Sao suportados inimeros barramentos industriais, bem como o ROS.
Painéis de comando externos e seguros garantem um elevado conforto de utilizagdo para o operador.

Para o funcionamento do manipulador AX6, ¢ necessario o controlador RC-A101 (incluido no
fornecimento do AX6).

Contetudo da embalagem
L ] =
s
—-—
Software Epson AX Controlador de Manipulador Garra Robética
:' Portal Rob6 RC-A101 AX6-A901S
Navegador Web

:L Computador ou Dispositivo de Dispositivos
Tablet Seguranca Periféricos

Visdo geral
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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 o risco de ferimentos graves ou mortais se
as instrugdes correspondentes ndo forem seguidas.

>

AVISO

Este simbolo indica que existe o risco de ferimentos graves ou mortais por
choque elétrico se as instrugdes correspondentes ndao forem seguidas
corretamente.

>

CUIDADO

Este simbolo indica que existe o risco de ferimentos pessoais ou danos
materiais em equipamentos e instalagdes se as instrugdes correspondentes
nao forem seguidas corretamente.

N\

Este simbolo indica que ¢ necessario usar 6culos de protecao.
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1.2 Utilizacao conforme a finalidade

O AX6 ¢é normalmente integrado numa linha de produgdo ¢ é geralmente utilizado em conjunto com
pingas ou outros efetores finais. Antes da primeira colocacdo em funcionamento do AX6, deve ser
realizada uma avaliagdo de riscos para todo o sistema no qual o AX6 sera integrado. Esta avaliacao de
riscos deve estar em conformidade com as normas e diretrizes de seguranga especificas de cada pais.
Em aplicagdes colaborativas, a avaliacdo de riscos deve dar especial aten¢do a prevencdo de riscos
para as pessoas. O AX6 pode ser utilizado em diversos setores para aplicagdes fixas ou moveis. O
objetivo principal é o manuseamento ou montagem de pegas, a execugdo de processos automatizados
com efetores finais, ferramentas ou dispositivos, bem como a interagdo direta com pessoas, quando as
fun¢des de seguranga para o funcionamento colaborativo estdo ativadas.

7

Qualquer utilizagdo que contrarie a utilizagdo prevista é considerada
indevida e ndo é permitida.

Exemplos de utilizagdes indevidas (lista ndo exaustiva):

e Qualquer aplicag@o que cause danos a pessoas ou animais.

e Qualquer aplicacdo que, em caso de avaria, possa pOr em risco a
vida de pessoas ou animais ou causar ferimentos.

e Manuseamento ou utilizagdo de objetos ou substancias perigosas

AVISO L .
em aplicagdes colaborativas.

e Exceder os limites de funcionamento especificados ou operar o
robo fora das condi¢des ambientais permitidas.

e Elevagdo de pessoas ou animais.

e Utilizagdo em areas com risco de explosdo.
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1.3 Seguranca na instalacao e operacao

A concegdo ¢ instalacdo deste sistema robdtico sé podem ser realizadas por pessoal que tenha

recebido formacgdo por nds ou pelos nossos fornecedores na utilizagdo de sistemas roboticos. Os
operadores devem concluir uma formagdo especifica do sistema e estar informados sobre todos os

aspetos de seguranca.

Este robd dispde fungdes de seguranga integradas que permitem aplicacdes colaborativas. Para que
uma aplicagdo possa ser declarada como colaborativa, deve ser comprovado na analise de risco

prescrita que o robd ndo representa qualquer perigo. Caso contrario, a area de trabalho do robé deve

ser protegida. Encontrara informacdes detalhadas sobre a seguranca do robd no «AX6 / RC-A101:

Manual de Segurancay.

AVISO

Respeite as seguintes instrugdes de seguranca:

Leia este manual, o «Controlo do rob6 RC-A101: Manual» € o
«AX6 / RC-A101: Manual de Seguranca» antes de utilizar este
sistema robdtico. A utilizacdo do sistema robotico sem
conhecimento das medidas de seguranga ¢ extremamente perigosa
e pode causar ferimentos graves e/ou danos consideraveis no
sistema robotico.

O sistema robotico deve ser operado de acordo com as condigdes
ambientais descritas no manual de instrugdes correspondente. A
utilizagdo do produto num ambiente que ndo cumpra estas
condi¢des pode reduzir a sua vida util e causar problemas de
seguranga graves.

Aplicagdes colaborativas: Embora a dete¢@o de colisdes reduza ao
minimo os efeitos das colisdes com o corpo humano, € necessario
evitar o risco de colisdes com a cabeca e 0 pescogo.

Aplicagdes ndo colaborativas: Ndo entre na area de trabalho do
manipulador enquanto o rob6 estiver ligado e certifique-se de que
ndo se encontra ninguém nessa area antes de o ligar. Permanecer
na area de trabalho de um manipulador ligado é extremamente
perigoso e pode causar graves problemas de seguranca, uma vez
que o manipulador pode mover-se mesmo quando parece estar
parado.

Pressione imediatamente o botdo de paragem de emergéncia assim
que o manipulador apresentar um comportamento anémalo durante
o funcionamento. Continuar a operagdo com um manipulador que
apresente um comportamento andmalo ¢ extremamente perigoso e
pode causar ferimentos graves e/ou danos consideraveis no sistema
robdtico.

Para a reparacdo e cablagem deste sistema robotico, utilize
exclusivamente pegas originais adquiridas junto de noés ou dos
nossos parceiros. A utilizagdo de componentes de terceiros pode

10
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AVISO

Respeite as seguintes instrugcdes de seguranca relativas ao manuseamento
de eletricidade:

e Desligue o sistema de controlo e os dispositivos associados antes
de qualquer substitui¢do de pegas e desligue a ficha da tomada da
fonte de alimentag@o. A substituicdo de pecas com a alimentagdo
ligada é extremamente perigosa e pode causar um choque elétrico
e/ou um mau funcionamento do sistema robotico.

CUIDADO

Para além das instrugdes de seguranca, tenha em atengéo o seguinte:

e O sistema roboético deve, na medida do possivel, ser operado por
uma Unica pessoa. Caso seja necessaria a operacao por varias
pessoas, certifique-se de que todos os envolvidos comunicam entre
si e tomam todas as precaugdes de seguranca necessarias.

e Se os eixos forem movidos repetidamente com um angulo de
operacao inferior a 5 graus, podem ocorrer danos prematuros, uma
vez que, neste estado, pode ocorrer uma falta de pelicula de 6leo
nos rolamentos. Mova cada eixo mais de 30 graus
aproximadamente uma vez por hora para evitar uma avaria
prematura.

e (Quando o manipulador se move, podem ocorrer vibracdes
continuas (ressonancia), dependendo da combinacdo entre a
orientagdo do manipulador e a carga no efetor final. Estas
vibragdes sdo causadas pela frequéncia natural do manipulador e
podem ser influenciadas pelas seguintes medidas:

o Alteragdo da velocidade do manipulador
o Alteracdo da posi¢do

o  Alteragdo da massa do efetor final

11
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1.4 Falha de energia

Nao desligue o controlador enquanto o manipulador estiver em movimento. Isso pode reduzir a vida
util das transmissoes e causar desgaste nos travoes.

Se o controlador tiver sido desligado devido a uma falha energetica durante o funcionamento do
manipulador, verifique os seguintes pontos apos o restabelecimento da alimentagdo elétrica:
e Se algum redutor estd danificado

e O correto funcionamento dos travoes de todos 0s 6 eixos

1.5 Movimento sem alimentacao

Existem duas formas de mover o manipulador sem alimentag@o. No entanto, verifique sempre a opgao
de mover o rob6 em modo manual antes de utilizar qualquer um dos métodos seguintes.

1) Puxar ou empurrar os membros do robd

Se a alimentacdo elétrica for desligada ou se for acionado o paragem de emergéncia, os travdes nos
eixos individuais mantém o robd na sua posicdo. Nestes casos, os eixos podem ser movidos
manualmente, puxando ou empurrando os membros do robé com forga suficiente. A tabela seguinte
apresenta o binario de travagem estimado; no entanto, tenha em atengao que o binario real pode diferir
em até 50 % dos valores indicados.

Eixo AX6

2 200 Nm

5 30 Nm

Tenha em atengdo que o TCP pode sofrer um ligeiro deslocamento. Em aplica¢des de alta precisdo,
pode ser necessario redefinir as posicdes criticas.

Isto pode ser necessario em caso de emergéncia, por exemplo, se uma pessoa estiver presa. Mova os
eixos manualmente apenas se ndo houver outra possibilidade.

12
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2) Desaparafusar o manipulador

Em alguns casos, pode ser mais facil desaparafusar o manipulador do que mover os eixos
manualmente. Por isso, ¢ importante que os parafusos que fixam o manipulador estejam sempre
acessiveis (ou seja, que ndo estejam cobertos).

1.6 Sinalizacao

Respeite rigorosamente as indicagdes e avisos nas placas para operar e¢ fazer a manutengdo do
manipulador com seguranca. Nao danifique nem remova as placas.

Para mais informagdes, consulte 0 «AX6 / RC-A101: Manual de Segurancgay.

13
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2. Especificacoes

14
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2.1 Designacao do modelo

AX6-AQ01

Enwvironment

: Environment Standarnd

Brake equipment
4|I| : Brakes on all joints

Arm length
- 800 mm

é

2.2 Visao geral e designacao dos componentes

O AX6 é um manipulador robotico com seis graus de liberdade. A estrutura do manipulador ¢
composta por plastico reforcado com fibra de carbono, rigido e leve, bem como por aluminio. A

ilustracdo seguinte apresenta uma visdo geral da estrutura do robd.

oS0 aleo

&I g B

I >

1. Eixo 1 2. Eixo 2 1. Base

3. Eixo 3 4. Eixo 4 2. Elemento 2-3

5. Eixo 5 6. Eixo 6 5. Elemento 4-5
7. Anel LED

2. Elemento 1-2
4. Elemento 3-4
6. Elemento 5-6
8. Interface de ferramenta

O robd pode ser fixado a uma superficie firme com quatro parafusos; pinos cilindricos ou superficies

de posicionamento precisas na base permitem um alinhamento exato.

Cada eixo ¢ acionado por um motor sem escovas com encoders absolutos de alta precisdo. As
engrenagens de eixo garantem a maxima precisdo de transmissdo. A tecnologia de acionamento de

ultima geragdo assegura um funcionamento silencioso e seguro.

15
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2.3 Dimensoes e espaco de trabalho

O desenho seguinte mostra o espa¢o de trabalho do AX6. Tenha em atengdo que nem todas as
posicdes dentro do espago de trabalho sdo acessiveis com todas as orientagdes possiveis do efetor

final.

J6: endless turning

J1and J&: Jland Jb:
+240° -240°

450

a0

450

1235

-155°

@ 132.6 Workspace boundary

245

120 Space for cables 183.5

703

/

Area de trabalho do AXG6.

16
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Caso sejam necessarios limites mecanicos, o cliente deve fornecer e instalar batentes mecéanicos
adequados. A area colorida na ilustragdo representa um exemplo de batente mecanico.

Exemplo de um batente mecanico.

A

AVISO

Certifique-se, através de barreiras ou dispositivos de seguranca adequados,
de que, ao utilizar um batente mecanico, nunca possam ficar os dedos ou
outras partes do corpo presos.

Além disso, posicione o batente mecadnico de forma a que ndo possa
danificar o robd.

Ao preparar o batente mecanico, utilize as seguintes especificagdes como orientagao:

Material: Equivalente a S45C
Espessura do batente mecéanico: 30 mm ou mais

Parafuso de fixacdo: M10 ou superior

Espessura da sede do parafuso de fixagdo: 15 mm ou mais

17
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2.4 Dados técnicos

A tabela seguinte apresenta os dados técnicos do manipulador.

Modelo AX6
Alcance (centro do eixo 1 até ao centro do eixo
5) 900 mm
Peso do manipulador (sem cabos) 18 kg
Carga util maxima 6 kg
Eixo 1 180 °/s
Eixo 2 180 °/s
Velocidade maxima | gixo 3 180 °/s
de operacao
do eixo Eixo 4 240 °/s
Eixo 5 240 °/s
Eixo 6 240 °/s
Eixo 1 500 °/s?
Eixo 2 500 °/s?
Aceleragdo maxima | Eixo3 500 °/s?
de funcionamento Eixo 4 1000 ©/s2
Eixo 5 1000 °/s?
Eixo 6 1000 °/s?
Eixo 1 +240°
Eixo 2 +155°
Area de movimento | Eix03 +160°
maxima Eixo 4 £240°
Eixo 5 +]155°
Eixo 6 Sem limita¢do'
Velocidade cartesiana maxima no TCP 2000 mm/s
Eixo 4 24 Nm
Momento admissivel | Eixo 5 24 Nm
Eixo 6 24 Nm

' O contador multivoltas da articulagdo 6 estd limitado a £50 voltas completas. Ao utilizar um cabo Ethernet

e/ou mangueiras de ar ligadas a um efetor final, o movimento da articulagéo 6 fica limitado.

18
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Eixo 4 0,6 Nm
Momento de inércia| _.
admissivel (GD%/4) | 007 0,6 Nm
Eixo 6 0,6 Nm
Precisao de repeticao +0,03 mm
Cabo de alimentagdo 0,5m, 1,5m,3m,5m
Cabo M/C
Cabo de sinal 0,5m, 1,5m,3m,5m

2.5 Limites de poténcia
2.5.1 Limitacoes de carga util

A aceleragdo méxima possivel do eixo depende da carga util (massa da ferramenta e massa do objeto),
conforme ilustrado no diagrama seguinte. Encontrara instrugdes para definir a carga util correta no
«AX Portal: Manual do Utilizador».

Acceleration Limitation

AXG
'
= 100
£ 75
3 \
]
250
=
E 25
=]
2 4 §
Payload [kg]

19
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b

Distancias em relagdo a carga util.

Se o centro de gravidade da carga ttil estiver muito afastado da interface da ferramenta (distancia até
a ferramenta a na figura) ou do pé do robd (distancia até a base b), poderdo aplicar-se restrigdes
adicionais, conforme ilustrado nos diagramas seguintes.

AX6 Payload Limitation *t AX6 Payload Limitation Pt
—— Payload — Payload
3 b "‘*-u._______‘-
E s E 5 h“"*-..____ ___‘H‘“--
= 4 Z 4
) -
& &
3 3
T T .
o [N
100 200 300 8O0 Bl I 11 1200
Tool Distance a [mm)] Base Distance & [mm]

2.5.2 Restricoes térmicas

Tenha em atencdo que existem restrigdes térmicas. Embora um movimento exigente possa ser
executado sem problemas durante algum tempo, pode provocar o sobreaquecimento dos acionamentos
se for repetido sem interrup¢ao. Uma prote¢do térmica protege o robd contra danos, limitando a
velocidade maxima do robo assim que a temperatura do eixo atinge os 70 °C. Se a temperatura subir
para 90 °C, o robd para (ver grafico abaixo). E possivel desativar a limitagdo de velocidade a partir
dos 70 °C. Tenha em atencdo que, neste caso, a temperatura critica de 90 °C, na qual o robd para em
qualquer caso, pode ser atingida mais rapidamente. Consulte o «AX Portal: Manual do Utilizador».
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Em aplicagdes com alta velocidade ou carga 1til elevada, recomenda-se monitorizar a temperatura do
eixo no AX Portal. E possivel reduzir a temperatura diminuindo a velocidade da aplicagdo, reduzindo
a carga 1til ou otimizando os percursos.

Para além do sensor de temperatura do eixo, existe uma fungdo de protecdo que evita o
sobreaquecimento causado por correntes continuas elevadas. Isto pode ocorrer se a carga ttil maxima
do robo for excedida ou se for exercida uma forga externa continua.

2.6 Tempo de paragem e distancia de paragem

Os diagramas seguintes mostram o tempo de paragem e o percurso de paragem em funcdo da
velocidade do eixo. Os diagramas aplicam-se a paragens das categorias 1 e 2, de acordo com a norma
IEC 60204-1, e foram registados para os eixos 1,2 e 3.

Os eixos foram testados nas seguintes condigdes:

e Eixo 1: movimento horizontal, TCP a 900 mm do eixo 1
e FEixo 2: movimento descendente, TCP a 900 mm do eixo 2

e Eixo 3: movimento descendente, TCP a 450 mm do eixo 3

Tenha em atengdo que, devido ao limite de velocidade cartesiano, os eixos 1 e 2 ndo atingem 100 %
da velocidade (180 °/s) quando o TCP se encontra a 900 mm de distancia do eixo. Por este motivo,
foram medidos valores mais elevados para o eixo 3. Se a distincia entre o eixo e o TCP for
selecionada de forma a que o limite ndo se aplique, os eixos 1 € 2 comportam-se como o eixo 3.
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AX®6: Fixo 1 (montagem em mesa ou teto)
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2.7 Vida util do manipulador

Regra geral, a vida 0til do manipulador é limitada pela vida ttil das engrenagens. O eixo mais sujeito
a cargas ¢ normalmente o eixo 2 (no caso de montagem na parede, o eixo 1), mas isto depende da
aplicacdo. A vida util da transmissao depende fortemente dos bindrios exercidos, ou seja, da carga, da
temperatura, do perfil de velocidade e das posi¢des programadas. Para maximizar a vida util do robo,
recomenda-se verificar se a aplicagdo apresenta valores de aceleragio e desaceleragdo
desnecessariamente elevados e manter as temperaturas dos eixos baixas. Além disso, as inspec¢des de
manutengdo regulares contribuem para garantir a maior durabilidade possivel do manipulador;
consulte a sec¢do «Inspe¢do de manutengao.

Para aplicagdes tipicas, recomenda-se considerar a substituicdo de componentes (por exemplo, eixos)
apods cerca de 20 000 horas de funcionamento. Nessa altura, os eixos do manipulador sujeitos a cargas
elevadas podem causar perdas de precisdo ou avarias devido a sinais de desgaste resultantes do
funcionamento prolongado do manipulador. Como ja referido, o grau de carga de cada eixo depende
fortemente da aplicacdo; as 20 000 horas mencionadas sdo, portanto, um valor orientativo que pode
ser atingido mais cedo em caso de carga elevada, mas que, frequentemente, ¢ significativamente
excedido.

2.8 Lista de materiais

A lista abaixo apresenta os principais materiais utilizados na estrutura externa do manipulador:

e Aluminio pintado: base, elementos 1-2, elementos 3—4, elementos 5-6

e Aluminio: Base, segmentos 5-6 (normalmente ocultos pelas tampas dos conectores de ar e
Ethernet)

e Plasticos reforgados com fibra de carbono pintados: sec¢do 23, seccao 4-5

e Poliamida (PA) pintada: tampas nos segmentos 2-3 e 4-5

e Aluminio anodizado: Interface da ferramenta, chapa na parte inferior da base, ligagdes de ar
e Aco inoxidavel: chapa a qual os conectores estdo fixados, anilhas na base

e FElastomeros termoplasticos (TPE): tampas de borracha e botdes no segmento 5—6

e Mistura de NBR/PVC: Tecla no segmento 5—6

e Policarbonato (PC): Anel de LED

e Metal niquelado: Conectores

e Parafusos galvanizados e inoxidaveis
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2.9 Emissoes

2.9.1 Ruido

A emiss@o sonora do manipulador € tipicamente de 75 dB, medida a uma distancia de 1 m do
manipulador.

2.9.2 Sala limpa

O manipulador estd em conformidade com a classe de sala limpa ISO 14644-1 Classe 5.
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3. Instalacao
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3.1 Condicoes ambientais

Para que o sistema robodtico funcione corretamente e com seguranca, sao necessarias condicdes
ambientais adequadas. Certifique-se de que o sistema robdético € instalado num ambiente que cumpra
as seguintes condigoes:

Tipo de ambiente Requisito

Temperatura ambiente? Transporte/armazenamento: —20 a 60 °C
Funcionamento: 5 a 40 °C

Humidade relativa do ambiente Transporte/armazenamento: 10 a 90 % (sem condensagio)
Funcionamento: 10 a 80 % (sem condensagao)

Picos transientes rapidos 1 kV ou menos
Descarga eletrostatica 4 kV ou menos
Altura Maéx. 2000 m
Indice de protecio IP IP 54°

Certifique-se de que instala o manipulador:

e em espacos interiores.

e Mantenha-o afastado de poeira, vapores de 6leo, ambientes salinos, p6 metalico ou outras
impurezas.

e Mantenha-o afastado de solventes e gases inflamaveis ou corrosivos.

e Mantenha-o afastado da agua (consulte o grau de protecao IP na tabela acima).

e Mantenha-o afastado de choques e vibragdes.

e Mantenha afastado de fontes de interferéncias elétricas que excedam as especificacdes.
e Mantenha afastado de areas com risco de explosio.

e Mantenha afastado de radiacdo intensa.

Variagoes bruscas de temperatura e humidade podem provocar a formagdo de condensacgdo no interior
do manipulador, o que pode causar danos ou comprometer o seu funcionamento. Ndo coloque um
robd frio numa &rea quente para evitar a formag@o de condensagdo e nunca ligue um robd se este
estiver molhado.

2 Tenha em atengdo que a detecdo de colisdes para limitagdo de poténcia e forga pode desencadear eventos de
colisdo falsos positivos se o robd for operado perto da temperatura minima especificada. Nesse caso,
recomenda-se aquecer o robd antes da operacdo colaborativa.

3 O grau de protegdo IP 54 (protegdo contra poeira € salpicos de dgua) baseia-se numa avaliagdo conceptual do
manipulador, do cabo de alimentagdo e do cabo de sinal, realizada com base nas normas em vigor. Estas
informag¢des servem apenas como referéncia e ndo constituem qualquer garantia quanto ao desempenho do robo
no momento da entrega ou nas condigdes reais de instalagdo e funcionamento.
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3.2 Desembalagem, embalagem e transporte

A desembalagem, embalagem e transporte s6 devem ser realizadas por pessoal que tenha participado
nas nossas formagdes sobre sistemas robodticos ou nas dos nossos fornecedores. Todas as normas
nacionais e locais devem ser cumpridas. Recomenda-se que o robd seja sempre transportado na sua
embalagem original.

Durante a instalagcdo, cumpra os regulamentos legais relativos ao transporte
de cargas pesadas. O transporte de cargas demasiado pesadas pode causar
AVISO lesdes permanentes.

Antes da instalagdo, do transporte ou da deslocagdo do manipulador, tenha
em atengdo o seguinte:

e O manipulador nunca deve ser colocado em pé — nem mesmo
temporariamente — sem estar aparafusado a uma superficie firme.
Caso contrario, podera tombar e causar danos ou lesdes. Se ndo for
possivel aparafusa-lo, coloque-o numa posi¢ao estavel sobre uma
mesa.

e Ao transportar o manipulador manualmente, proceda com o
maximo cuidado. Verifique primeiro se o caminho esta livre de
obstaculos ou de outros perigos semelhantes. Coloque o robd numa
posicdo adequada antes de o transportar. Transporte-o de forma a

CUIDADO . , ~ ~
que lhe seja confortavel e que ndo lhe possa escorregar das maos.

e Ao pousar o robd, tenha cuidado para nao prender os dedos.

e Para percursos mais longos, utilize um carrinho de transporte
adequado. Certifique-se de que o manipulador estd bem fixo no
carrinho.

e Se o manipulador tiver sido armazenado a temperaturas inferiores
a 5 °C, deve ser deixado em repouso apés a instalagdo até se ter
adaptado a temperatura ambiente.
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3.2.1 Posicao de embalagem

Para embalar o manipulador na embalagem original, este deve ser colocado na posi¢do indicada na

tabela seguinte. Estes valores sdo também utilizados como posi¢ao inicial padrao do robd.

Eixo Angulo
J1 0°
12 -37°
I3 132°
J4 0°
J5 85°
Jo 0°

3.3 Posicao de montagem

O manipulador pode ser montado na horizontal (normalmente sobre uma mesa, mas também em
suportes ou no chao), inclinado, numa parede ou no teto. Sempre que a posicdo de montagem for

alterada, o manipulador deve ser configurado na interface de seguranca do AX Portal; consulte o

«Manual do utilizador do AX Portal».

Tenha em atengdo que o manipulador esta configurado por predefini¢ao
para montagem horizontal. Qualquer outro tipo de montagem, bem como
uma alteragdo da posi¢do de montagem, requer uma reconfiguracdo no AX

Portal. Uma configuragdo incorreta resulta em comportamento pouco

AVISO fiavel e movimentos inesperados no modo de operagdo manual. Isto é

extremamente perigoso e pode causar danos materiais e ferimentos.

— 7

’—;

Montagem horizontal.

Montagem inclinada.
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Montagem na parede. Montagem no teto.

3.4 Instalacao

AVISO

Siga sempre as seguintes instrugdes ao trabalhar com este sistema robotico:

e Nunca utilize o robé sem um botdo de paragem de emergéncia
instalado. Certifique-se de que um botdo de paragem de
emergéncia estd sempre acessivel. Caso contrario, podem ocorrer
situagdes perigosas. Encontrara instrugdes sobre a ligacdo do botdo
de paragem de emergéncia no «Manual do Controlador do Robd
RC-A101».

e Aplicacdes ndo colaborativas: Instale o manipulador num local
com espaco suficiente, de modo a que este, incluindo a pinga e a
carga util, nunca possa colidir com a barreira de seguranga. A
instalacio num local com espaco insuficiente é extremamente
perigosa e pode causar ferimentos graves a pessoas e/ou danos
materiais consideraveis no sistema robotico.

e Antes de ligar ou operar o manipulador, deve fixd-lo com
parafusos. A operacdo de um manipulador ndo fixado ¢
extremamente perigosa e pode causar ferimentos graves e/ou danos
consideraveis ao sistema robotico, uma vez que este pode tombar.

e Certifique-se, antes da instalacdo e colocagdo em funcionamento
do manipulador, de que este ndo apresenta defeitos externos. O
manipulador podera nio funcionar corretamente se faltarem pecas
ou se estas estiverem defeituosas, o que pode causar ferimentos
graves e/ou danos consideraveis no sistema robdtico.
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3.4.1 Area de montagem

Para além do espaco necessario para a instalagdo do manipulador, do sistema de controlo, dos
periféricos e de outros dispositivos, deve estar disponivel, no minimo, o seguinte espago:

Espaco para o ensino
Espaco para manutencdo e inspegdo (para a instalagdo de dispositivos e para trabalhar em
seguranca dentro da barreira de seguranca)

e Espago para cabos

3.4.2 Montagem do manipulador

O robo ¢ fixado com quatro parafusos M8. Tenha em atengdo o seguinte:

Utilize parafusos M8 da classe de resisténcia 8.8, de acordo com a norma ISO 898-1.
Aplique um binario de aperto de 18 Nm.
Recomenda-se a utilizagdo de um fixador de parafusos.

Certifique-se de que as roscas na placa de montagem suportam as cargas.

Opcionalmente, para facilitar uma futura substitui¢do, o manipulador pode ser posicionado com
precisdo utilizando dois pinos cilindricos ou através das duas superficies de posicionamento. As
dimensdes de montagem estdo representadas no desenho seguinte.

Certifique-se de que os parafusos de fixacdo do manipulador estdo sempre
A acessiveis (ou seja, ndo cobertos). Em caso de emergéncia, por exemplo, se
alguém ficar preso no manipulador, podera ser necessario desaparafusar o
AVISO manipulador.
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3.4.3 Requisitos relativos a superficie de montagem

A superficie de montagem deve suportar o peso do manipulador e resistir aos movimentos dindmicos
do mesmo. Em caso de montagem sobre uma mesa, certifique-se de que a mesa nao se desloca no
chao durante o funcionamento do robd. A superficie de montagem do manipulador deve apresentar
uma planicidade méxima de 0,2 mm.

A forga de reagdo maxima do robd ¢ de:

AX6
Bindrio horizontal max. [Nm] 500
Forca de tor¢ao horizontal max. [N] 500
Binario vertical maximo [Nm] 500
Forca de rotagdo vertical maxima [N] 1000
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3.4.4 Ligacao dos cabos

Siga sempre as seguintes instrugdes ao ligar ou desligar cabos:

e A instalacdo dos cabos s6 deve ser realizada por pessoal autorizado
ou certificado. A instalacdo de cabos por pessoal ndo autorizado ou
ndo certificado pode causar ferimentos e/ou avarias no sistema
robético.

AVISO e Desligue sempre o controlador antes de ligar ou desligar cabos.

Caso contrario, existe o risco de choque elétrico e/ou danos no
sistema robotico.

Recomenda-se vivamente que ligue a base do robd a um ponto de ligacdo a terra ou, no caso de um
sistema movel alimentado a corrente continua, que ligue a base ao chassis principal, conforme
ilustrado na imagem seguinte. Utilize um parafuso M3x6 adequado (classe 8.8 ou A2) com um binéario
de aperto de 0,7 Nm.

Ligagdo a terra do manipulador.

Ligue o manipulador e o controlador com os seguintes cabos:

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

Aperte os cabos manualmente.

Ligagdo do manipulador ao controlador.
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3.5 Indicadores de estado

3.5.1 Anel LED de estado

A cor do anel LED na interface da ferramenta indica o modo de funcionamento do AX Portal.

LED de estado Modo de | Poténcia Descricao
funcionamento | motor
Verde Modo automatico | Ligar —
Azul Modo manual Ligar —
Fungao de seguranca ativa (por
Amarelo Qualquer Ligado exemplo, paragem de seguranga
SS2, colisdo)
Paragem devido a fun¢do de
Vermelho Safe Torque Off Desligado seguranga ou erro (por exemplo,
paragem de emergéncia)
Intermitente Qualquer Ligado Modo manual ativo
(qualquer cor) q &
Desligado Desligado Desligado -
[ =
EPS

Anel LED de estado (1. Anel de LED)
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3.6 Botoes de comando

A Nao utilize os botdes de comando configuraveis (I e II) para acionar
movimentos rapidos ou outras fungdes potencialmente perigosas.
AVISO

Nos elementos 5-6 encontram-se quatro botdes de comando, bem como um botido para o modo de
operacdo manual (“Botdo de comando para operagdo manual”). Dois dos botdes de comando estdo
predefinidos. Os outros dois botdes sdo configuraveis (consulte o “Manual do Utilizador do AX
Portal”) e podem ser utilizados para executar fungdes do AX Portal.

1. Botdes de comando, 2. Botdo de comando para operagdo manual.

Configuravel pelo utilizador.

©

Quando uma garra robdética esta configurada, pode ser aberta e fechada

Garra ~
com este botdo.

Teach

®| X

Com esta tecla, € possivel registar posigdes.

Configuravel pelo utilizador.

S

Este botdo tem trés posigdes: ndo pressionado, na posicdo central e
pressionado até ao fim:

® Se 0 botdo for pressionado para a posigdo intermédia, o robo
Botio de comando passa para o modo de comando manual.
para guia manual e Se o botdo for pressionado até ao fim, o robd para

imediatamente.

O botdo de comando para o modo manual cumpre o Nivel de
Desempenho de (TUV: EN IEC 60947-5-8:2021).
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4. Interfaces do efetor final
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4.1 Introducao

A série AX ¢é compativel com uma grande variedade de garras. A interface mecanica ISO,
especificada em pormenor a seguir, as ligagdes elétricas M8 ¢ as ligagdes pneumaticas sdo suportadas
por inumeras garras. Caso ndo esteja disponivel um produto padrio, o cliente do robd pode
desenvolver solugdes personalizadas.

4.2 Configuracoes de peso e inércia

Tenha em atencao que o peso e a inércia do efetor final montado devem ser definidos no AX Portal.
Consulte o «Manual do Utilizador do AX Portal».

Sempre que um efetor final for instalado ou removido, ajuste as
A configuragdes da pinga no AX Portal. O ndo cumprimento desta instrugao
pode causar mau funcionamento, em particular movimentos inesperados no
AVISO modo de guia manual, o que pode resultar em ferimentos ou danos no
sistema robotico.

4.3 Interface mecanica do efetor final

A interface do efetor final € a interface para a montagem de varios garras padrdao e outros efetores
finais. Para a montagem de um efetor final, esta disponivel uma interface ISO (ISO 9409-1, tamanho
50-4-M6). Ao utilizar um efetor final, tenha em atengao o seguinte:

e Ultilize parafusos M6 da classe de resisténcia 8.8, de acordo com a norma ISO 898-1.
e Assegure uma profundidade minima de aparafusamento de 10 mm.

e Utilize um binario de aperto maximo de 6 Nm. Consulte o manual de instru¢des do seu efetor
final, uma vez que alguns efetores finais podem estar concebidos para binarios de aperto mais
baixos.

O grafico seguinte mostra a interface do efetor final.

Utilize o robd exclusivamente com efetores finais apropriadamente
montados. Caso contrario, o efetor final podera soltar-se do robd, o que
CUIDADO pode causar danos materiais ou ferimentos.
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4.4 Tampas de protecao dos conectores

Estdo disponiveis tampas de prote¢do de borracha para as fichas de ar e Ethernet, bem como para cada
ficha de E/S nos membros 5—6 ou na interface do efetor final.

Tampa de protegdo da ligagdo
Ethernet.

Tampa de protegao para as
ligagdes de ar. conectores de E/S.

Tampa de protegdo para os
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montadas quando ndo estiverem ligados quaisquer conectores, a fim de
manter a fungdo colaborativa do robd. A utilizagdo do manipulador como
CUIDADO robd colaborativo sem estas tampas de prote¢do pode causar ferimentos.

ii Tenha em atenc¢do que as tampas de protecdo de borracha devem estar

4.5 Ligacoes de ar

No interior do manipulador, duas mangueiras de ar percorrem o trajeto desde a base até a interface do

efetor final. A dimens3o da ligagdo estd concebida para mangueiras de 4 mm; as mangueiras no
manipulador t€m um didmetro de 3 mm (didmetro interno de 2 mm). Podem ser utilizadas para a

passagem de vacuo ou de ar comprimido.

A pressdo maxima de 6 bar ndo deve ser excedida (0,6 MPa, 6,11 kgf/cm?).

Utilize 6culos de protecdo ao manusear mangueiras de ar.

Ligagoes de ar na base.

Ligagdes de ar na interface da ferramenta.
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4.6 Interface elétrica com o efetor final (Tool 1/0)

4.6.1 Introducgao

Na interface da ferramenta, bem como nos elementos 5-6, estdo disponiveis as seguintes ligagdes
elétricas para a ligagdo de efetores finais (ver também a imagem seguinte):

e Ferramenta 1 e Ferramenta 2: entradas e saidas digitais e analdgicas, alimentacdo de 24 V.

Consulte a sec¢do seguinte.
e (Cabo Ethernet desde a base até ao elemento 5-6. Consulte a sec¢do Cabo Ethernet.

Conector na interface do efetor final.
1. Ethernet, 2. Ferramenta 1 ("Tool 1"), 3. Ferramenta 2 ("Tool 2")

A

CUIDADO

Tenha em atengdo que uma utilizagdo incorreta das E/S pode danificar o
robd. Nao inverta a polaridade das E/S digitais e analdgicas e ndo exceda
os limites de corrente ou tensao.
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4.6.2 Ligacao de E/S da ferramenta: tipo e configuracao dos pinos

E utilizado o seguinte tipo de conector:

e As ligacdes de E/S da ferramenta sdo do tipo M8, codifica¢do A, 8 pinos, fémea. Encontrara

informagdes para encomendar um cabo adequado na tabela seguinte.

1: E/S analo6gica 2 5:24V
Ferram | 2: E/S analdgica 1 6: Entrada digital
enta1 | 3: Saida digital 2 7: Entrada digital
4: Saida digital 1 8: GND
1: E/S analogica 4 5:24V
Ferram | 2: E/S analogica 3 6: Entrada digital
enta 2 | 3: Saida digital 4 7: Entrada digital
4: Saida digital 3 8: GND

Referéncia do conector: Same Sky
CDM809-08A-FW-F010-050-67
Referéncia do conector oposto/cabo: Same
Sky CDM817-08A-01MRA-1M-67

4.6.3 Configuracao de E/S

No AX Portal, as E/S analogicas e digitais podem ser configuradas no painel «Configuracdo de E/S»
antes de ligar o robo.

As entradas digitais podem ser configuradas como «Entrada» (padrdo, pull-down ativado) ou como
«Entrada (Pull-Up)», o que desativa as resisténcias pull-down comutaveis.

Cada pino das E/S analdgicas € um circuito configuravel que pode funcionar como entrada ou saida e,

adicionalmente, pode ser operado no modo de tensdo ou de corrente. Dai resultam os seguintes modos
de funcionamento:

Entrada — Modo de tensao
Entrada — Modo de corrente
Saida — Modo de tensdo
Saida — Modo de corrente

Encontrard as especificacdes e exemplos de ligacdo nas secgdes seguintes.
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4.6.4 Alimentacao de E/S

Os pinos de 24 V e GND servem para alimentar os circuitos e dispositivos ligados as entradas e saidas
digitais e analdgicas.

Tensao de saida 24V

Corrente max. por pino 1 A (protegdo contra
sobrecorrente de 1,1 A)

Corrente total max. 2 A (soma de todos os pinos,
incluindo saidas digitais)

4.6.5 Entradas digitais (Tool 1/0)

Cada entrada digital ¢ um circuito de alta impedancia com configuracdo fixa de resisténcia pull-up e
pull-down selecionavel (padrdo: pull-down ativado). As entradas suportam sensores tipo PNP ou
NPN. Seguem-se exemplos de ligagdo para as configuragdes acima referidas. Tenha em atengdo que
cada entrada pode ser utilizada de forma diferente (por exemplo, a entrada digital 1 com pull-down
ativado e a entrada digital 2 com pull-down desativado).

Tensao maxima de 24V
entrada

Tensao de ativacao >3V
Tensao de <1V

desligamento

Resisténcia de 14,7 kQ (pull-down ativado)
entrada 334 kQ (pull-down desativado)
Corrente de entrada 2,17 mA a 24 V (pull-down ativado)

1,23 mA a 24 V (pull-down desativado)

A As ligacdes de 24 V e GND do dispositivo externo indicado devem ser

- ligadas aos pinos correspondentes do conector Tool I/O utilizado.
ATENCAO
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Nota: Os exemplos seguintes referem-se ao conector «Tool 1»; no entanto, o conector «Tool 2» possui

a mesma funcao.

Exemplo com dois botdes (pull-down ativado)*

24V
Tool 1 |

o1
Dl 2
._‘T:-
1

Exemplo com dois sensores PNP (pull-down ativado)

Tool 1

D1
Dz

4 Tenha em atengdo que as cores dos fios indicadas neste documento correspondem & norma amplamente

utilizada DIN 47100.
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Exemplo com dois botdes (pull-down desativado)

Tool 1 ol 2
| DI1

GND
™

|
uE

Exemplo com dois sensores NPN (pull-down desativado)

Tool 1 Dl 2
| DI 1

GND

NPN NPN
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4.6.6 Saidas digitais (Tool 1/0)

Controlador de saida Controlador de poténcia em
meia-ponte

Tensao de saida 24V

Corrente de saida maxima 1 A (protegdo contra

(fonte ou sumidouro) sobrecorrente de 1,1 A)

Cada saida digital ¢ um controlador de poténcia em meia-ponte push-pull com limitagdo de corrente.
O controlador permite o funcionamento no modo Source (tipo PNP), no modo Sink (tipo NPN), bem
como numa configuragdo de ponte completa utilizando duas saidas. Seguem-se exemplos de ligacdo
para as configuragdes acima referidas. O estado predefinido das saidas digitais ¢ LOW. Encontrara
instrugdes de configuracdo no «AX Portal: Manual do Utilizador».

A As ligacdes de 24 V e GND do dispositivo externo devem ser ligadas aos

pinos correspondentes do conector Tool-1/O utilizado.
CUIDADO

Exemplo com duas cargas ligadas (modo Source — PNP)

Do 2

Do
Tool 1

“* SR EREE

GND
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Exemplo com duas cargas ligadas (modo Sink — NPN)

Tool 1 }2‘”

L

Do 1
Do 2

Exemplo com um motor ligado (modo de ponte completa)

Doz
|
‘ 24V
Tool 1 J
o Do1
=
[
Aviso relativo a utilizacao de cargas indutivas
A Ao ligar cargas indutivas, como, por exemplo, motores de corrente
continua com escovas, relés ou valvulas magnéticas, devem ser previstos
ATENCAO diodos de libertacdo externos para dissipar picos de tensdo e dissipar o
excesso de energia de inércia ao desligar um motor.
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4.6.7 Entradas analdégicas (Tool 1/0)

As entradas analogicas Tool I/O podem ser configuradas como entradas no modo de tensdo ou de
corrente. No modo de tensdo, sdo possiveis valores de medi¢do analdgicos na faixa de 0-10 V. No
modo de corrente, ¢ ativada uma resisténcia de medi¢do no circuito, o que permite medi¢des de
corrente na faixa de 4-20 mA. A seguir, ¢ apresentado um exemplo de ligacdo, valido tanto para o
modo de corrente como para o modo de tenséo.

Caracteristicas das entradas analdgicas

Frt’aq_uenma de amostragem 20 Hz
maxima
Especificacoes
gerais Tensao de entrada maxima 10V
Resolucao 12 bits
Intervalo de tensao 0-10V
Modo de tensao Consumo de corrente <1mA
Impedancia interna > 100 kQ
Intervalo de corrente 4-20 mA’®
Modo de corrente
Resisténcia de medicao 135Q

Exemplo com dois sensores analdgicos ligados (modo de tensdo ou corrente)

AlFO A1
+* Sanace
Tool 1 = aF Currant
L o
AlIO 2 + Bensor
GND = e
ar L'.-uT'mnt

5 E permitida a operagdo na faixa de 0-20 mA, mas a detegdo de erros nio esta disponivel.
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4.6.8 Saidas analdgicas (Tool 1/0)

As E/S analdgicas da ferramenta podem ser configuradas como saidas no modo de tensdo ou de
corrente. No modo de tensdo, sdo possiveis saidas analdgicas na faixa de 0-10 V. No modo de

corrente, € possivel gerar uma saida na faixa de 0—20 mA. A seguir, é apresentado um exemplo de

ligacdo que se aplica tanto ao modo de corrente como ao modo de tensao.

Caracteristicas das saidas analogicas

Frequéncia de saida maxima 20 Hz
Especificacoes gerais
Resolucao 12 bits
Intervalo de tensao 0-10V
Modo de tensio Corrente de saida maxima 1 mA
>50kQ

Impedancia minima da carga

> 100 kQ recomendado

Modo de corrente

Tensao de saida maxima 10V
Intervalo de corrente 0-20 mA
Resisténcia de carga <300 Q

Exemplo com dois sensores analdgicos ligados (modo de tensdo ou corrente)

ALFO 1

Tool 1

+ Contrallarn
PLC

AlSD 2

ar Carrant

*+[*., Gontrotior

GHND

PLC

ar Caurrant
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4.7 Cabo Ethernet

O cabo Ethernet percorre o robd desde a base até aos elementos 5-6:

O tipo de conector é:

e O conector Ethernet ¢ do tipo M12, codificacdo X, 8 pinos, fémea.

A tabela seguinte apresenta as caracteristicas do cabo Ethernet.

Categoria

Cat Se

Taxa de dados

1 Gbit/s

Power over Ethernet

Suporta Power over Ethernet (PoE) até IEEE
802.3at (Tipo 2)°

Certifique-se de que o movimento do eixo 6 ¢ limitado quando o manipulador estiver a funcionar com

cabos Ethernet ligados aos membros 5—6.

Conectores Ethernet na base.

Conectores Ethernet no segmento 5-6.
1. Ethernet, 2. Ferramenta 1 ("Tool 1"), 3.
Ferramenta 2 ("Tool 2")

6 Para a alimentacdo de dispositivos PoE, é necessario um injetor PoE adicional (ndo incluido no fornecimento).
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5. Manutencao
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5.1 Introducao

O rob6 AX6 requer muito pouca manutengdo. As atividades dividem-se em pontos de manutengéo e
de inspecgao. Estes ultimos sdo essenciais para o funcionamento seguro do sistema robotico.

Tenha em atencdo que esta secgdo se refere exclusivamente ao manipulador, e ndo ao sistema em que
este esta integrado. O integrador deve definir pontos de manutencdo e inspecdo adicionais para o
sistema em que o robo ¢ integrado.

Por favor, tenha em atengdo os seguintes pontos antes de realizar trabalhos
de manutengdo no sistema robotico:

e Desligue o sistema para todos os trabalhos de manutencédo. Proteja
o sistema contra o reinicio acidental por terceiros, por exemplo,
com um aviso «Nao ligar». Os trabalhos de manutengdo no sistema
em funcionamento podem causar ferimentos graves ou a morte.

AVISO

e Realize exclusivamente os trabalhos de manutencdo indicados
neste capitulo. Nao tente, em circunstancia alguma, reparar por
conta propria um sistema robodtico avariado. Reparagdes
inadequadas podem causar ferimentos graves ou a morte.

Nao abra o manipulador ou o sistema de controlo em nenhuma
circunstancia. Caso contrario, existe o risco de choque elétrico.

AVISO

Utilize 6culos de protegdo se tiver de remover mangueiras de ar durante os

trabalhos de manutengcdo — mesmo que o fornecimento de ar tenha sido
desligado.

5.2 Limpeza do manipulador

Limpe a caixa do robd e o sistema de controlo, caso estejam sujos: Limpe a sujidade do manipulador
com um pano macio de microfibra. Em caso de sujidade intensa ou para desinfec¢do, pode molhar
levemente o pano com isopropanol a 70 %. Tenha cuidado para ndo riscar o verniz do manipulador.

Limpe a sujidade do manipulador com um pano macio de microfibra. Em caso de sujidade intensa ou
para desinfecdo, pode humedecer o pano com isopropanol a 70 %.

Nunca pulverize liquidos sobre o sistema de controlo, incluindo produtos
de limpeza. Se for pulverizado liquido sobre o sistema de controlo, pode
provocar choque elétrico.

AVISO
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5.3 Verificacao de manutencao

AVISO

Estes pontos de verificagdo devem ser respeitados para garantir o
funcionamento seguro do robd a longo prazo. O ndo cumprimento pode
resultar em falhas de funcionamento, ferimentos ou mesmo morte.

Verifique os pontos a seguir.

Ponto de
verificacao

Frequéncia

Local

Método

Parafusos Mensalmente
soltos /

250 b’

Parafusos de fixacdo para

e 0 manipulador

o efetor final

e o0s cabos de
ligagdo a terra

Verifique com uma chave
dinamométrica se os
parafusos/porcas estdo apertados.

Conectores Mensalmente
soltos /

250 h

Ligagoes elétricas e de ar
externas ao

® Dbase

e FElemento 5-6

e Interface da
ferramenta

Verifique se os conectores nao
estdo soltos. Se os conectores
estiverem soltos, fixe-os
corretamente e verifique-os
novamente.

Semanalmen
te

Danos externos

Manipulador

Limpe o manipulador quando
estiver sujo; consulte a sec¢ao
«Limpeza do manipulador».

Cabos externos

Verifique se os cabos externos
(por exemplo, cabos de
alimentacdo do controlador, cabos
de periféricos) e as mangueiras de
ar apresentam danos externos.
Substitua imediatamente os cabos
e mangueiras de ar defeituosos.

Funcao de Mensalmente
travagem /

250 h

Travao dos eixos 1 a 6

Desligue o robo6 e verifique se os
travoes engatam quando o
manipulador é movido
manualmente. Se os travoes
estiverem a funcionar
corretamente, cada eixo so6 podera
ser movido por uma distancia
muito curta antes de os travoes
interromperem o movimento com
um clique ou bloquearem

7 Se o robd estiver em funcionamento mais de 250 horas por més, execute todas as tarefas mensais a cada 250

horas.
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completamente o eixo. Se o
manipulador puder ser movido
com pouco esforgo, os travoes
estdo avariados.

Verifique também se, quando
desligado, o manipulador se move
para baixo devido ao seu proprio
peso. Se for esse o caso, 08
travoes estdo avariados.

Vibracao e Mensalmente | — Verifique se o robd apresenta
ruido / ruidos de funcionamento ou

vibragdes desconhecidas (por
250 h exemplo, uma transmissao
ruidosa).

Reinicializagcao | Anualmente | Marcas de ponto zero nos | Mova cada eixo para 0° e
eixos 1 a 6. verifique se as marcas de ponto
zero estdo alinhadas.

v

5.4 Reparacao

O robo foi desenhado para facilitar a reparagdo. As reparagdes devem ser realizadas por pessoal de
assisténcia devidamente formado. Encontrara mais informagdes no «AX6 / RC-A101: Manual de
Segurancay.
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