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Condicoes de utilizacao

Nenhuma parte deste manual de instru¢cdes 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 duavidas sobre as
informagdes nele contidas.

Isencao de responsabilidade

As informacgdes de seguranca contidas neste manual destinam-se a apoiar o funcionamento seguro ¢ a
integracao do sistema robotico. No entanto, as informagdes e instrugdes aqui contidas ndo constituem
qualquer garantia ou promessa da Seiko Epson Corporation de que o robd ndo causara danos pessoais
ou materiais, mesmo que todas as instrugdes e diretrizes de seguranga sejam rigorosamente seguidas.

Uma vez que o robd ¢ um componente destinado a integragdo num sistema superior, aplicam-se as
seguintes condigdes:

e Responsabilidade do integrador: O integrador do sistema & o Unico responsavel pela
concec¢do, instalacdo e operacdo de toda a aplicagdo robdtica, incluindo a realizagdo de uma
avaliacao de riscos abrangente.

e Condigdes de funcionamento: A Seiko Epson Corporation ndo se responsabiliza por danos
ou lesdes resultantes da utilizagdo do sistema robdtico fora das condigdes de funcionamento
especificadas ou da utilizagdo ndo conforme com a finalidade prevista.

e Validacido de seguranca: A eficacia das fungdes de seguranca depende da configuragdo e
validagdo corretas por parte do utilizador; a conformidade com este manual ndo isenta,
portanto, o utilizador da sua obrigacdo de garantir um ambiente de trabalho seguro.

e Precisdo das informag¢des: Embora tenham sido envidados todos os esforgos para garantir a
precisdo deste documento, as informagdes podem ser alteradas sem aviso prévio, ¢ a Seiko
Epson Corporation nao se responsabiliza por erros ou omissoes.
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1.1 Introducao

Muito obrigado por ter escolhido este sistema robotico da Epson. Este manual contém as informagdes
necessarias para a utilizacdo correta do sistema robotico. Por favor, leia este manual e os manuais
associados antes de utilizar o sistema, para garantir uma utilizagdo correta.

Ap6s a leitura, guarde este manual num local de facil acesso para consulta futura. A Epson realiza
testes e inspecdes rigorosos para garantir que o desempenho dos nossos sistemas robdticos cumpre 0s
nossos padrdes. Tenha em atengcdo que o sistema robotico da Epson ndo terd o desempenho
especificado se for utilizado fora das condi¢des de funcionamento descritas no manual.

Este manual descreve riscos potenciais ¢ problemas previsiveis. Siga as instrugoes de seguranga
incluidas neste manual para utilizar o sistema robotico da Epson de forma segura e correta.

Além disso, contém informagdes de seguranga importantes para a utilizacdo do robd Epson em
aplicagdes em que ¢ possivel o contacto direto com pessoas. Certifique-se de que leu e compreendeu
estas instrugdes antes de ligar o robd pela primeira vez.

1.2 Fabricante

Seiko Epson Corporation
3-5, Owa 3-chome, Suwa-shi, Nagano 392-8502 Japao
URL:_https://corporate.epson/

1.3 Importador

Importador para a UE

EPSON EUROPE B.V.

Edificio Azie, Atlas ArenA, Hoogoorddreef 5, 1101
BA Amesterddo Zuidoost Paises Baixos

TEL: +31-20-314-5000

FAX: +31-20-314-5010

Importador para o Reino Unido

EPSON EUROPE B.V.

3.° e 4.° andares, The Clarendon Works, 37-39 Clarendon Road,
Watford WD17 1JA, Reino Unido

TEL: +44-1442-261144

FAX: +44-1442-227227
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1.4 Informacoes de contacto

URL:_https://corporate.epson/en/products/robot-systems.html

1.5 Eliminacao

Elimine este produto de acordo com as leis e regulamentos do seu pais.

1.6 Eliminacao de baterias

Encontrara informagdes sobre a remogdo ¢ substituicdo da bateria no seguinte manual: «<RC-A101:
Manual de manutengao».

1.6.1 Para clientes na Uniao Europeia

O simbolo do contentor do lixo com uma cruz a atravessa-lo, presente no seu produto, indica que este
produto e as pilhas que contém nao devem ser eliminados juntamente com o lixo doméstico normal.

Para evitar impactos negativos no ambiente e na saide humana, o produto ¢ as suas baterias devem ser
recolhidos separadamente dos restantes residuos e reciclados de forma ecoldgica. Contacte a sua
autarquia ou o revendedor do produto para obter informagdes sobre pontos de recolha.

O simbolo Pb, Cd ou Hg significa que estes metais estdo presentes na bateria.

NOTAS IMPORTANTES

Estas informacgdes aplicam-se apenas a clientes na Unido Europeia, em conformidade com a
Diretiva 2006/66/CE DO PARLAMENTO EUROPEU E DO CONSELHO, de 6 de setembro de
2006, relativa as pilhas e acumuladores, bem como aos residuos de pilhas e acumuladores, ¢ que
revoga a Diretiva 91/157/CEE, bem como a legislacdo que a transpde e aplica nas diversas ordens
juridicas nacionais, e a clientes em paises da Europa, do Médio Oriente e de Africa (EMEA) onde
tenham sido implementadas disposi¢des correspondentes. Para obter informagdes sobre a
reciclagem de produtos noutros paises, contacte a sua autarquia.
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1.6.2 Para clientes na regiao de Taiwan

As pilhas usadas devem ser recolhidas separadamente dos restantes residuos e recicladas de forma
ecoldgica. Contacte a sua autarquia ou o seu revendedor do produto para obter informagdes sobre
pontos de recolha.

1.6.3 Para clientes na Califérnia

A bateria de litio utilizada neste produto contém material de perclorato, que requer um manuseamento
especial. Consulte o seguinte documento:_https://dtsc.ca.gov/perchlorate/

1.7 Convencoes

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

A 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 instru¢cdes correspondentes ndo forem seguidas
corretamente.

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

CUIDADO g

Este simbolo indica que é necessario usar dculos de protecio.
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2. Seguranca deste produto
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2.1 Utilizacao conforme a finalidade

O AX6 ¢ normalmente integrado numa linha de produgdo e funciona, na maioria das vezes, com
pingas ou outros efetores finais. Antes da primeira utilizacdo do AX6, deve ser realizada uma
avaliac@o de riscos para todo o sistema no qual o AX6 serd integrado. Esta avaliacdo de riscos deve
estar em conformidade com as normas e diretrizes de seguranca especificas de cada pais (para
sugestdes, consulte a seccdo Conformidade de seguranga). Em aplicagdes colaborativas, a avaliacdo
de riscos deve prestar especial atencdo a prevencdo de riscos para as pessoas. O AX6 pode ser
utilizado em diversos setores para aplicagdes fixas ou moveis. A sua finalidade principal ¢ a
manuseamento ou montagem de pegas, a execucdo de processos automatizados com efetores finais,
ferramentas ou dispositivos, bem como a interacdo direta com pessoas, quando as funcgdes de
seguranga para o funcionamento colaborativo estdo ativadas.

Qualquer utilizagdo que ndo corresponda a utilizagdo prevista ¢
considerada indevida e nao ¢ permitida.

Exemplos de utilizagdo indevida (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.

AVISO e Manuseamento ou utilizagdo de objetos ou substincias perigosas
em aplicagdes colaborativas.

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

e [evantamento de pessoas ou animais.

e Utilizagdo em areas com risco de explosao.

2.1.1 Ambito de aplicacio e integracdo do sistema
O robd ¢ um componente, ndo uma maquina completa.

Tenha em atencdo que as informagdes contidas neste manual se referem exclusivamente ao brago
robotico e ao seu sistema de controlo integrado. Nao abordam a desenho, instalacdo ou operacao de
uma aplicagdo robotica completa.

Uma «aplicacdo completa» inclui, entre outros:

O efetor final (ferramenta).

® A pega a ser manuseada em cada caso.

Periféricos e dispositivos de protegao.
e O ambiente operacional.

O integrador ¢ responsavel por garantir que a instalagdo final cumpra todas as diretrizes e
regulamentos de seguranga locais e nacionais (para sugestdes, consulte a seccdo Conformidade de
seguranga). A seguranga de todo o sistema depende da forma como o robd ¢ integrado e utilizado no
seu espaco de trabalho especifico.

11
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2.1.2 Avaliacao de riscos e conformidade

Antes da operacdo do robd, deve ser realizada uma avaliacdo de riscos abrangente, em conformidade
com a norma ISO 12100. Este processo identifica potenciais perigos ao longo de todo o ciclo de vida
do robo — desde a colocagao em funcionamento e programagao até¢ a manutencao e desativacao.

Uma avaliag@o de riscos exaustiva deve avaliar a interagdo entre o robd, o operador e o ambiente.
Com base nessa avaliagdo, devem ser implementadas configura¢des de seguranca adequadas.

2.1.3 Configuragoes de seguranca recomendadas

Para mitigar os riscos identificados, as seguintes fun¢des de seguranga devem ser configuradas no
menu de configuragdes de seguranga do robo (esta lista ndo € exaustiva):

e Posicdo limitada de seguranca (SLP): Define «niveis de seguranga» ou limites do espago de
trabalho para impedir que o robd ou a sua ferramenta invadam areas ndo autorizadas.

e Angulo de eixo limitado de seguranca: Impede que os eixos individuais do robd excedam
um limite de posi¢do angular predefinido.

e Velocidade limitada com seguranca (SLS): Pode ser utilizada para garantir que o brago do
robo funcione a uma velocidade baixa e previsivel durante tarefas colaborativas ou na
presenca de um operador, reduzindo assim a energia cinética em caso de um eventual
impacto.

e Limite Seguro de Poténcia e For¢ca (PFL): Limita a for¢a que o robd pode exercer durante
uma colisdo, a fim de evitar lesdes.

Nota: Estas configuracdes devem ser validadas apds a conclusdo da aplicagdo final, para garantir que
cumprem os requisitos de seguranca definidos no dmbito da avaliag@o de riscos.

2.2 Ambiente de instalacao

E necessario um ambiente adequado para o funcionamento correto e seguro do sistema robotico.
Certifique-se de que instala o sistema robotico num ambiente que cumpra o descrito nos capitulos
«Instalacao» dos seguintes manuais:

e Para o manipulador: «Robé colaborativo de 6 eixos AX6: Manual»
e Para o controlador: «Controlador de rob6 RC-A101: Manual»

Certifique-se de que:

Instalacdo em ambientes interiores.

Mantenha afastado da luz solar direta.

Mantenha afastado de poeira, vapores de oOleo, substincias salinas, pd metalico ou outras
impurezas.

Mantenha afastado de solventes e gases inflamaveis ou corrosivos.

Mantenha afastado da 4gua.

Mantenha afastado de choques e vibragdes.

Mantenha-o afastado de fontes de interferéncias eletronicas e de radiacdo eletromagnética

elevada .
e Mantenha afastado de areas com risco de explosao.

12
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e Mantenha afastado de radiacdo intensa.

O AX6 nao ¢ adequado para funcionamento em ambientes que ndo cumpram as condi¢cdes acima
referidas. Caso pretenda utilizar o rob6 nessas condigdes, contacte o seu fornecedor.

Alteragdes rapidas de temperatura e humidade podem causar condensac@o no interior do manipulador,
0 que pode resultar em danos ou avarias. Evite levar um robé frio para uma area quente, a fim de
evitar a condensagdo, e nunca ligue um robd se este estiver molhado.

2.3 Instrucoes de montagem

Encontrara instrugdes e requisitos para a montagem do manipulador no manual:
«Robd colaborativo de 6 eixos AX6: Manual».

2.4 Riscos residuais

Para mais detalhes sobre os riscos residuais no manipulador e no sistema de controlo, consulte as
adverténcias e precaucdes nas respectivas secgoes.
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2.5 Declaracao de conformidade (apenas para os
Estados-Membros da UE)

Esta declarag@o podera ndo ser a mais recente. A versdo atual pode ser consultada, se necessario, na
seguinte URL.

https://download.epson.biz/robots/ww/certificate/

EPSON - Original -

Translation French (FR)
DECLARATION OF INCORPORATION OF PARTLY COMPLETED MACHINERY

DECLARATION D'INCORPORATION POUR LES QUASI-MACHINES

According to the Machinery Directive 2006/42/EC, Annex || Part] sector B for a partly completed machinery.
En accord avec la directive machine 2006/42/CE, Annexe II, Partie 1, Secteur B pour une quasi-machine.

Manufacturer /Fabricant: SEIKO EPSON CORPORATION WWW.EPSOILCOom

Address /Adresse: 3-5. Owa 3-chome. Suwa-shi Telephone Téléphone: +81-266-52-3131
Nagano-ken 392-8502 Japan Fax Fax: +81-266-52-8409

Representative /Représentant.  EPSON EUROPE B.V. WWW.EPSOIL.ell

Address /Adresse: Atlas Arena, Asia Building, Telephone Téléphone: +31-20-314-5000
Hoogoorddreef 5,1101 BA
Amsterdam Zuidoost The Netherlands

This declaration of incorporation is issued under the sole responsibility of the manufacturer.
La présente déclaration d'incorporation est établie sous la seule responsabilité du fabricant

Brand Name /Nom de la marque: EPSON

Product Name  /Nom du produit: Industrial Robot/ Robot Controller

Model /Model: AX6 (Serial number AG****0000 - AG***¥9999)
RC-A101 (Serial number R1IA6*#0000 - R1A6%%9999)

<Note>*:0-9.A-Z
For more details, please refer to the product description
Pour plus de détails, merci de vous référer a la description du produit
Options /Options:
See Technical Data File

Fulfills the following essential health and safety requirements of the Machinery Directive 2006/42/EC:
Répond aux exigences essentielles de santé et de sécurité de la directive machine 2006/42/CE
L2, 13 LS 16012 122 12 3 W2 AT 1242104351 2 5 1.2 6.0 31,130 13305034 1136, 13.71.3.9 1. 811 5
1.54.1.56,1.58 159 1.510,1.511,1.61,1.62,1.63,1.64, 1.71,1.7.1.1,1.72,1.73,1.74
The manufacturer undertakes to electronically supply the relevant technical documentation, referred to in Annex VII part B for the partly
completed machinery, to national authorities upon reasoned request.
La fabricant s'engage a fournir électroniquement la documentation technique pertinente aux autorités Nationales sur demande motivée, selon
l'annexe VII Partie B pour les Quasi-machines.
This partly completed machine must not be put into service until the machinery into which it is to be incorporated, has been declared in
conformity with the provisions of the Machinery Directive.
La quasi-machine ne doit pas étre mise en service tant que l'équipement d'incorporation n'aura pas été déclarée conforme aux dispositions de la
directive machine.

Furthermore this partly completed machinery fulfils all relevant provisions of the directive:
En outre, cette quasi-machine rempli toutes les dispositions pertinentes de cette directive:
- Electromagnetic Compatibility (EMC) 2014/30/EU
- Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)2011/65/EU

Following harmonized norms and specifications are applied:
L'harmonisation des normes et des spécifications suivantes sont appliquées :

Safety: EMC:

ENISO 10218-1 2011 EN 55011 2016/A1:2017/A11:2020 Groupl Class A
ENISO 12100 2010 EN 61000-6-2 2005

EN 60204-1 2018 EN 61000-6-4  2007/A1:2011

ENISO 13850 2015 EN 61000-6-7 2015

EN 61800-5-2 2017

ENISO 13849-1 2015 RoHS:

ISO/TS15066 2016 ENIEC 63000 2018

14


https://download.epson.biz/robots/ww/certificate/

AX6 & RC-A101 - Manual de seguranca

2.6 Conformidade de seguranca

Os requisitos especificos e as condigdes de utilizagdo para garantir a seguranca estdo descritos nos
manuais dos manipuladores e dos controladores. E imprescindivel que leia também esses manuais.

Ao instalar e operar o sistema robotico, respeite as normas de seguranca do pais e da regido em

questdo. A seguir, sdo apresentados exemplos de normas de seguranca para sistemas roboticos e
outras normas de seguranca.

Consulte ndo so este capitulo, mas também estas normas e tome as medidas de seguranca adequadas.

Nota: Estas normas ndo devem ser entendidas como uma lista exaustiva de todas as normas de

seguranga necessarias.

ISO 10218-1 Robos e dispositivos roboticos — Requisitos de seguranca para robos industriais
— Parte 1: Robds

ISO 10218-2 Robos e dispositivos roboticos — Requisitos de seguranga para robos industriais
— Parte 2: Sistemas roboéticos e integragao

ANSI/RIA R15.06 Norma Nacional Americana para Robos Industriais e Sistemas Robéticos
— Requisitos de Seguranca

ISO 12100 Seguranga de maquinas — Principios gerais de concecdo — Avaliacao e reducdo de
riscos

ISO 13849-1 Seguranca de maquinas — Componentes de seguranca dos sistemas de controlo —
Parte 1: Principios gerais de concegdo

ISO 13850 Seguranga de maquinas — Fungdo de paragem de emergéncia — Principios de
concecao

ISO 13855 Seguranga de maquinas — Posicionamento de protecdes em relagdo as velocidades
de aproximacao de partes do corpo humano.

ISO 13857 Seguranca de maquinas — Distancias de seguranga para impedir que as zonas de
perigo sejam alcancadas pelos membros superiores e inferiores.

ISO 14120 Seguranca de maquinas — Protecdes — Requisitos gerais para a concegao e
construgdo de protecdes fixas e moveis

IEC 60204-1 Seguranga de maquinas — Equipamento elétrico de maquinas — Parte 1:
Requisitos gerais
CISPR 11 Equipamento de radiofrequéncia industrial, cientifico ¢ médico (ISM) —

Caracteristicas de perturbacdo eletromagnética — Limites e métodos de medigao

IEC 61000-6-2 Compatibilidade eletromagnética (EMC) — Parte 6-2: Normas genéricas —
Imunidade para ambientes industriais
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2.7 Notas sobre a marcacao CE

O sistema robdtico da Epson (manipuladores e controladores) ¢ um dispositivo que ¢ integrado na
linha de producdo do cliente final, constituindo, por conseguinte, uma «maquina incompletay na
ace¢do do artigo 1.° n.° 1, alinea g) (dmbito de aplicagdo) da Diretiva Europeia relativa as maquinas
(2006/42/CE). Nos termos do artigo 13.° (Procedimentos para maquinas incompletas) da Diretiva
Europeia relativa as maquinas, a Epson declarou na «Declaragdo de incorporagdo para maquinas
incompletas» que o sistema robotico da Epson estd em conformidade com a Diretiva Europeia relativa
as maquinas, a Diretiva Europeia relativa a compatibilidade eletromagnética (2014/30/UE) e a
Diretiva Europeia RoHS (2011/65/UE). (Para mais detalhes, consulte a declara¢do de incorporagao
para maquinas incompletas anexada ao sistema robdtico.) Por conseguinte, os manipuladores Epson
ndo ostentam a marcacdo CE, uma vez que o sistema robotico Epson ¢ uma «maquina incompletay.

No entanto, o controlador do robé6 RC-A101 ¢ considerado uma «maquina completa / produto». A
Epson declarou separadamente que o AX6 ¢ o RC-A10l1 cumprem a Diretiva Europeia de
Compeatibilidade Eletromagnética (EMC) e a Diretiva Europeia RoHS; o RC-A101 ostenta a marcagao
CE como prova de conformidade.

2.8 Notas sobre a marcacao UKCA

O sistema robdtico da Epson (manipuladores e controladores) ¢ um equipamento que ¢ integrado na
linha de produgdo do cliente final, constituindo, por conseguinte, uma «maquina incompleta» na
acecdo do n.° 1 do Regulamento 6 do Regulamento de 2008 relativo ao fornecimento de maquinas
(seguranca). Nos termos do Regulamento 8 do Regulamento de 2008 relativo ao fornecimento de
maquinas (seguranga), a Epson declarou na «Declaragdo de incorporagio para maquinas incompletasy
que o sistema robotico da Epson estd em conformidade com o Regulamento de 2008 relativo ao
fornecimento de maquinas (seguranc¢a), o Regulamento de 2016 relativo a compatibilidade
eletromagnética ¢ o Regulamento de 2012 relativo a restricdo da utilizacdo de determinadas
substancias perigosas em equipamentos elétricos e eletronicos. (Para mais detalhes, consulte a
Declaragdo de Incorporacdo para Maquinas Incompletas anexada ao sistema robotico.) Por
conseguinte, os manipuladores Epson nio ostentam a marcagdo UKCA, uma vez que o sistema
robotico Epson ¢ considerado uma «maquina incompletay.

No entanto, o controlador de robds RC-A101 ¢ considerado uma «maquina completa / produto». A
Epson declarou separadamente que o AX6 e o RC-A101 estdo em conformidade com os
Regulamentos de 2016 relativos & compatibilidade eletromagnética e com os Regulamentos de 2012
relativos a restrigdo do uso de determinadas substincias perigosas em equipamentos elétricos e
eletronicos; 0 RC-A101 ostenta a marcacdo UKCA como prova de conformidade.
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3. Instrucoes de seguranca
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Este capitulo descreve as precaugdes para a operagao segura do sistema robotico. Leia este capitulo
obrigatoriamente antes de utilizar o sistema robdtico.

A utilizacdo do sistema robotico sem ter compreendido as instrugdes de seguranca ¢ extremamente
perigosa e pode causar lesdes corporais graves e/ou danos graves no sistema robdtico.

3.1 Instrucoes para a desembalagem e o transporte

A desembalagem ¢ o transporte do manipulador e do equipamento associado devem ser realizados por

pessoas que tenham recebido formacdo de instalagdo ministrada pela Epson e pelos fornecedores.
Além disso, devem ser cumpridas as leis e regulamentos do pais onde o robo ¢ instalado. Os pontos

seguintes sdo instrugdes de seguranca que devem ser rigorosamente observadas.

A

AVISO

Ao transportar o manipulador, utilize um carrinho ou equipamento
semelhante para o transportar no estado em que foi entregue. Nao
o transporte com o efetor final ou periféricos instalados. Uma
perda de equilibrio pode provocar a queda do manipulador, o que é
extremamente perigoso e pode causar ferimentos graves aos
operadores e/ou danos graves ao equipamento.

Os trabalhos de amarragdo e elevagdo, bem como a operacdo de
uma grua ou empilhador, s6 devem ser realizados por pessoal
qualificado. Se estes trabalhos forem realizados por pessoal ndo
qualificado, tal é extremamente perigoso ¢ pode causar ferimentos
graves aos operadores e/ou danos graves no equipamento.

Ao levantar o manipulador, utilize as maos para o equilibrar. Uma
perda de equilibrio pode provocar a queda do manipulador, o que é
extremamente perigoso e pode causar ferimentos graves aos
operadores e/ou danos graves ao equipamento.

Durante o transporte, as pessoas envolvidas nos trabalhos devem
usar capacetes e outro equipamento de protecao individual.
Certifique-se também de que ndo hd& outras pessoas nas
proximidades.

CUIDADO

Evite vibragdes e choques excessivos durante o transporte do
manipulador. Vibragdes e choques excessivos podem causar danos
ou mau funcionamento do manipulador.

Ao remover os parafusos de fixagdo que prendem o manipulador a
palete de transporte ou os parafusos de fixagdo, o manipulador
deve ser apoiado para evitar que tombe. A remocdo dos parafusos
de fixacdo ou de ancoragem sem apoiar o manipulador pode causar
ferimentos graves aos operadores e/ou danos graves ao
equipamento.

Para o transporte, fixe o manipulador a equipamento de transporte
ou utilize o procedimento de transporte especificado no manual do
manipulador.
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3.2 Instrucoes de instalacao e ligacao

A configuragdo e instalacdo deste AX6 devem ser realizadas por pessoal formado por nos e pelos

nossos fornecedores em sistemas robdticos. Os utilizadores devem frequentar uma formagéo

especifica do sistema e ser informados sobre todos os aspetos de seguranca.

Este robo colaborativo dispde de um sistema integrado de deteg@o de colisdes, que permite aplicacdes

colaborativas. Para que uma aplicagdo possa ser considerada colaborativa, ¢ necessario comprovar, na

analise de riscos obrigatoria, que o robd ndo representa qualquer perigo. Caso contréario, a area de
trabalho do robd deve ser protegida. Tenha em aten¢do que a detegdo de colisdes interrompe o

movimento do robd apds uma colisdo, mas ndo a consegue impedir. O ensino é considerado

colaborativo, uma vez que a velocidade no modo manual ¢ limitada. Consulte o capitulo «Modo

manualy.

AVISO

Leia este manual, o «Controlador do robd RC-A101: Manual» ¢ o
«Robd colaborativo de 6 eixos AX6: Manual» antes de utilizar este
sistema robotico. A utilizagdo do sistema robodtico sem ter
compreendido as instrugdes de seguranga ¢ extremamente perigosa
e pode causar ferimentos graves e/ou danos graves no sistema
robdtico.

O sistema robotico deve ser utilizado de acordo com as condi¢des
ambientais descritas no respetivo manual.

Este produto foi concebido e fabricado para utilizacgdo num
ambiente interior normal. A utilizagdo do produto num ambiente
que ndo cumpra as condigdes ambientais de funcionamento ndo so6
reduz a vida util do produto, como também pode causar graves
problemas de seguranca.

O sistema robdtico deve ser utilizado dentro das especificagdes
definidas. A utilizacdo do sistema robotico fora das especificagdes
do produto ndo s6 reduz a vida util do produto, como também pode
causar graves problemas de seguranga.

Ao instalar um sistema robdtico, utilize, no minimo, o
equipamento de protegdo a seguir. Trabalhar sem equipamento de
protecdo pode causar graves problemas de seguranga.

o Vestuario de trabalho adequado
o Capacete
o Calcado de seguranga

Ao projetar um sistema robotico utilizando este produto, observe
as informacdes contidas neste manual e no «Manual do
Controlador de Robé RC-A101» e consulte as normas relativas a
instalagdo de dispositivos de protecdo. Um robd colaborativo foi
concebido para funcionar sem dispositivos de protecdo . No
entanto, se forem instalados dispositivos de protecdo porque sdao
necessarios para a integracdo do processo, estes devem ser
instalados corretamente. A falta de instalacdo de dispositivos de
protecdo € extremamente perigosa e pode causar ferimentos graves
e/ou danos graves no sistema robatico.

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
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situacdes perigosas. Encontrara instru¢des sobre a ligacdo do botdo
de paragem de emergéncia no «Manual do Controlador do Robd
RC-A101».

Instale o manipulador num local com espago suficiente para que
uma ferramenta ou a ponta de uma pega, ao estender o
manipulador com a peca segurada, ndo possa atingir uma parede
ou dispositivos de protecdo. Se a ferramenta ou a ponta da peca
atingir uma parede ou dispositivos de protecdo, isso ¢
extremamente perigoso e pode causar ferimentos graves aos
operadores e/ou danos graves ao equipamento.

A distancia entre os dispositivos de proteg@o e a ferramenta ou a
peca deve ser definida de acordo com a norma ISO 10218-2.
Relativamente ao tempo de paragem e ao percurso de paragem,
consulte o seguinte:

o No capitulo «Nivel de desempenho e tempos de reacao das
funcdes de seguranca» deste manual: Tempos de reacdo
das funcdes de seguranga até ao inicio da paragem pelo
robd Nivel de desempenho e tempos de reacao das fungdes
de seguranga

o No capitulo «Tempo de reagdo total da fungdo de
seguranca ¢ do robo» deste manual: Explicagdo sobre o
célculo do tempo de reagao total do robo

o No «Robd colaborativo de 6 eixos AX6: Manual»: tempo
de paragem e distdncia de paragem do processo de
paragem, desde o inicio da paragem do robd até a
imobilizag¢do do robd.

Antes da instalacdo ou da utilizacdo do manipulador, certifique-se
de que nao faltam pecas do manipulador e de que este nao
apresenta danos ou outras imperfeicdes externas. A falta de pecas
ou a existéncia de danos podem causar mau funcionamento do
manipulador, sdo extremamente perigosos € podem provocar
ferimentos graves nos operadores e/ou danos graves no
equipamento.

Nao utilize o manipulador na proximidade de equipamentos que
gerem fortes forgas magnéticas. Isso pode causar avarias ou mau
funcionamento do manipulador.

Nao utilize o manipulador em 4areas onde exista o risco de
interferéncias  eletromagnéticas, descargas eletrostaticas ou
interferéncias de alta frequéncia. Isto € perigoso, uma vez que o
manipulador pode apresentar avarias.

Nao utilize o manipulador em locais onde este esteja exposto a
gases inflamaveis, poeiras inflamaveis, gasolina, solventes ou
outros liquidos inflamaveis , que possam causar uma explosido ou
um incéndio. Tal pode provocar acidentes graves com ferimentos
ou morte, bem como incéndios.

Mantenha as maos e outros objetos afastados das pecas moveis do
manipulador. Existe risco de ferimentos por esmagamento.

Nio instale o controlador de cabeca para baixo ou inclinado.

Relativamente a protecao IP:
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o O grau de protegdo IP54 (protec¢ao contra poeira e salpicos
de agua) baseia-se numa avaliagdo da construgdo do
manipulador, do cabo de alimentagdo e do cabo de sinal,
realizada com referéncia as normas aplicaveis. Esta
informagao serve apenas a titulo orientativo e ndo constitui
qualquer garantia quanto ao desempenho do robd no
momento da entrega ou em condigdes reais de instalacdo e
funcionamento.

o Recomenda-se ligar a ficha do cabo de alimentagdo e a
ficha do cabo de sinal imediatamente apds a instalagdo do
manipulador. Tenha também em atencdo que a agua e/ou o
p6 podem penetrar nas mangueiras de ar se nem a
mangueira nem o tampao estiverem ligados.

Se o manipulador estiver instalado numa plataforma movel (eixo
linear, carro movel, AGYV, etc.), certifique-se de que o sistema ¢
concebido de forma a que a plataforma mével também pare caso o
manipulador seja parado em caso de emergéncia. Se a plataforma
moével continuar a funcionar sem parar, isso € extremamente
perigoso e pode causar ferimentos graves aos operadores e/ou

danos graves ao equipamento.

AVISO

Ligue obrigatoriamente o cabo de alimentagdo a uma tomada. Nao
o ligue diretamente a uma fonte de alimentacdo da fabrica. Para
desligar a alimentagdo do sistema roboético, retire a ficha da
tomada. Qualquer trabalho ou abertura do sistema de controlo ou
do manipulador com o cabo de alimentacdo ligado a uma fonte de

alimentacdo da fabrica é extremamente perigoso ¢ pode causar
choques elétricos e/ou avarias no sistema robdtico.

Abra a tampa do controlador ou do manipulador apenas para fins
de manutencdo. No interior encontra-se uma secgdo de alta tensdo,
pelo que existe risco de choque elétrico mesmo com a alimentagéo
desligada.

Desligue obrigatoriamente a alimentagdo elétrica do sistema
robdtico antes de ligar ou desligar cabos. Trabalhar com a
alimentacdo elétrica ligada pode causar choques elétricos e/ou
avarias no sistema roboético.

Utilize cabos com sec¢des de alta tensdo devidamente protegidas e
ligue-os de forma segura. Além disso, ndo coloque objetos pesados
sobre os cabos ( ), ndo os dobre excessivamente, ndo puxe com
forca nem os esmague. Cabos danificados, fios partidos ou falhas
de contacto sdo extremamente perigosos e podem causar choques
elétricos e/ou avarias no sistema robdtico.

Se for instalada uma ficha de rede para adaptagdo a uma tomada de
fabrica, a instalacdo deve ser efetuada por pessoal com
conhecimentos e competéncias especializadas nesta area. Ao
instalar a ficha de rede, certifique-se de que liga o condutor de
protecdo (verde/amarelo) do cabo de alimentagdo ao terminal de
terra do sistema de distribuicdo de energia. Uma ligacdo a terra
incorreta do condutor de protecdo pode causar choques elétricos.
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Utilize sempre um disjuntor para a alimenta¢do elétrica do
controlador. A auséncia de um disjuntor pode causar choques
elétricos e/ou mau funcionamento do sistema robotico.

Se a alimentacdo do controlador for ligada a um transformador,
certifique-se de que o terminal PE do cabo de alimentagdo esta
ligado ao terminal PE do transformador ou a outro ponto de
ligagdo PE.

A instalag¢do de opgdes deve ser realizada por pessoas que tenham
recebido formacdo em manuten¢do ministrada pela Epson e pelos
fornecedores. Certifique-se de desligar a alimentagcdo do sistema
robotico e de desligar os cabos de alimentacdo durante os
trabalhos. Trabalhar com a alimentagdo ligada ou com
componentes de alta tensdo que ndo estejam completamente
descarregados pode causar choques elétricos e/ou graves
problemas de seguranca.

Desligue a ficha da tomada quando abrir a parte frontal do
controlador. O contacto com o bloco de terminais de entrada de
CA ou outros componentes no interior da caixa pode causar
choques elétricos e/ou graves problemas de seguranca.

O manipulador ¢ ligado a terra através da ligagdo ao controlador.
Certifique-se de que o controlador esta ligado a terra e que os
cabos estdo corretamente ligados. Uma ligagdo a terra incorreta do
condutor de prote¢do pode causar incéndio ou choque elétrico.
Opcionalmente, o robo pode ser aterrado adicionalmente através
da rosca adicional na base do manipulador.

Desligue obrigatoriamente a alimentacdo elétrica e identifique a
instalagdo (por exemplo, com um cartaz «NAO LIGAR») antes de
realizar trabalhos de cablagem. Qualquer trabalho com a
alimentacao elétrica ligada é extremamente perigoso e pode causar
choques elétricos e/ou avarias no sistema robotico.

Nao toque nos terminais de ligacdo. Caso contrario, podem ocorrer
choques elétricos, danos no produto ou avarias.

Ligue a porta de ligacdo do terminal de programacdo apenas
dispositivos opcionais que estejam listados na seccao «Terminais
de programacao» do «Manual do Controlador do Rob6 RC-A101».

CUIDADO

No que diz respeito a ciberseguranca, devem ser tomadas medidas
organizacionais como as seguintes para reduzir os riscos de
ciberseguranca:

o Realize uma analise de riscos com base nas ameacas de
seguranga ¢ vulnerabilidades associadas aos ativos da sua
organizagao.

o Defina uma politica de seguranca para gerir os riscos e dé
formagdo ao pessoal responsavel.

o Defina diretrizes sobre como reagir a incidentes de
seguranca ¢ divulgue-as em toda a sua organizagao.

Os sistemas roboticos da Epson destinam-se a ser utilizados numa
rede local fechada. Nao ligue o sistema a redes com acesso a
Internet. Caso seja necessdria uma ligagdo a Internet,
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recomendamos que tome as medidas técnicas necessarias para se
proteger contra ataques maliciosos e vulnerabilidades através da
Internet. Estas medidas incluem, entre outras, controlos de acesso,
firewalls, diodos de dados, etc.

Nao ligue aos terminais de ligagdo externos deste produto
quaisquer outros dispositivos que nao os indicados no manual. Nao
utilize os terminais de ligagdo externos para outros fins que ndo os
descritos no manual. Podem ocorrer erros, tais como inicios de
sessdo nao autorizados, falsificacdo de informagdes, fuga de
informagoes e falhas do sistema robdtico. Recomendamos a
adocdo de medidas fisicas para impedir que outras pessoas, além
do administrador e das pessoas por ele autorizadas, toquem nos
dispositivos de controlo e operagdo. Além disso, recomendamos a
adocdo de medidas técnicas e fisicas para impedir o acesso a rede a
qual o produto esta ligado.

Se o manipulador realizar um movimento anormal devido a um
erro de configuracdo ou de cablagem, ndo hesite em interromper
imediatamente o funcionamento do manipulador premindo o boto
de paragem de emergéncia ou por outros meios.

Durante o funcionamento do manipulador, podera ocorrer
ressonancia (ruidos de ressonancia ou pequenas vibragoes),
dependendo da rigidez da placa de montagem. Caso ocorra
ressonancia, aumente a rigidez da placa de montagem ou altere as
configuragoes de velocidade ou aceleragdo do manipulador.

Os trabalhos de cablagem devem ser realizados exclusivamente
por pessoal autorizado ou certificado. A cablagem efetuada por
pessoal ndo autorizado ou ndo certificado pode causar ferimentos
e/ou avarias no sistema robotico.

No caso de montagem na parede ou no teto, fixe o manipulador a
uma parede ou teto com resisténcia e rigidez suficientes. Tome
também medidas na base do manipulador para evitar que este caia.
As vibragdes ou a queda do manipulador sdo extremamente
perigosas e podem causar ferimentos graves e/ou danos graves no
sistema robotico.

Certifique-se de que ndo entram corpos estranhos, como aparas ou
restos de fio, no sistema de controlo. Os corpos estranhos podem
causar avarias, falhas ou incéndios.

Ao ligar os cabos, ndo submeta as fichas a choques ou cargas. Ao
retirar um cabo, ndo puxe pelo proprio cabo, mas sim pela ficha.

Verifique se os cabos entre o sistema de controlo ¢ o manipulador
estdo corretamente instalados. Uma liga¢do incorreta pode ndo sé
causar avarias no sistema robotico, como também problemas de
seguranga.

Antes de ligar o conector, verifique se os pinos ndo estdo dobrados.
Uma ligacdo com pinos dobrados pode danificar o conector e
causar avarias no sistema robético.
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3.3 Instrucoes relativas ao ensino, a programacao e ao

funcionamento

Os pontos seguintes constituem instru¢des de seguranca destinadas a pessoas que realizam atividades

de aprendizagem ou programacao.

AVISO

Fungdes de seguranga mal configuradas podem causar graves
problemas de seguranga.

As componentes de seguranga devem estar operacionais durante
todos os trabalhos. Trabalhar com dispositivos de seguranca ou
sensores desativados ¢ extremamente perigoso, uma vez que a

funcdo de seguranca ndao ¢ ativada. Isto pode causar graves
problemas de seguranga.

Certifique-se de fixar o manipulador antes de o ligar ou colocar em
funcionamento. Ligar ou utilizar o manipulador sem que este esteja
devidamente fixado pode provocar a sua queda, o que ¢
extremamente perigoso € pode causar ferimentos graves aos
operadores e/ou danos graves no equipamento.

As pessoas que ndo tenham recebido formagdo nunca devem
aproximar-se de um manipulador ligado. Além disso, ndo entre na
area de trabalho do robo. Quando o manipulador esté ligado, pode
realizar movimentos inesperados, mesmo que parega estar parado,
o que pode causar graves problemas de seguranga.

Devem ser estabelecidos e seguidos procedimentos de trabalho
seguros para prevenir perigos devido a movimentos inesperados do
manipulador ou ao manuseamento incorreto do manipulador por
parte do operador. .

Antes de iniciar a operagdo completa, certifique-se de que os
dispositivos de seguranca, tais como o botdo de paragem de
emergéncia ou os sensores de seguranga (por exemplo,
interruptores de porta), estdo instalados e a funcionar corretamente.
A operagdo sem interruptores a funcionar corretamente pode fazer
com que as fungdes de seguranga ndo sejam acionadas em caso de
emergéncia, 0 que ¢ extremamente perigoso ¢ pode causar
ferimentos graves aos operadores e/ou danos graves ao
equipamento.

Aplicagdes colaborativas: Embora a deteg¢@o de colisdes reduza ao
minimo o risco de colisdes com o corpo humano, o risco de
colisdes com a cabecga e o pescogo deve ser absolutamente evitado.

Aplicagdes ndo colaborativas: Nao entre na area de trabalho do
manipulador enquanto o robé 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 ¢ extremamente
perigoso e pode causar graves problemas de seguranga, 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 anémalo ¢ extremamente perigoso e
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pode causar ferimentos graves e/ou danos consideraveis no sistema
robotico.

Se o robd estiver avariado ou se houver suspeita de avaria, nao
deve ser utilizado. O robd nio deve ser utilizado com cabos,
mangueiras, periféricos ou outros equipamentos avariados ou
gastos.

A carga maxima do robd néo deve ser excedida.
O seguinte pode levar a situacdes perigosas e riscos prejudiciais:
o Prendimento de roupa solta e cabelos compridos

o Tubos e componentes soltos e ndo fixados que se possam
soltar ou balancar.

o Componentes instaladas incorretamente, que podem causar
movimentos inesperados/riscos.

o Sobrecarga do brago do robdé ou de equipamentos
associados, que conduz a quebra ou deformagdo de
componentes mecanicos.

Ligar/desligar mangueiras de ar opcionais e trabalhar com alta
pressao:

o Nao ¢ permitido remover mangueiras de ar sob pressao

o Utilize 6culos de protegdo e tampdes para os ouvidos para
se proteger de ruidos altos ou de extremidades de
mangueiras ou conectores que possam ser projetados.

Durante o ensino de pontos e nos trabalhos de colocagdo em
funcionamento, o sistema robodtico deve estar em modo manual,
com o botdo de paragem de emergéncia pronto a ser acionado em
qualquer momento. Erros de operagdo ou situa¢des semelhantes
podem levar o manipulador a executar um movimento inesperado,
0 que ¢ extremamente perigoso e pode causar graves problemas de
seguranga.

Utilize o0 modo manual (velocidade reduzida de 250 mm/s) ao
trabalhar dentro das estruturas de protecao.

CUIDADO

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

Se os eixos forem movidos repetidamente com um angulo de
operagdo inferior a 5 graus, podem sofrer danos prematuros, uma
vez que, nessa situacdo, os rolamentos podem sofrer uma falta de
pelicula lubrificante. Para evitar uma avaria prematura, mova cada
eixo mais de 30 graus aproximadamente uma vez por hora.

A oscilagdo (ressonancia) pode ocorrer continuamente durante
movimentos lentos do manipulador (velocidade: aprox. 5 a 20 %),
dependendo da combinacdo entre a orientagdo do manipulador e a
carga do efetor final. A oscilagdo ¢é causada pela frequéncia natural
do manipulador e pode ser controlada através das seguintes
medidas:
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o Alterar a velocidade ou a aceleragdo do manipulador
o Alterar os pontos de aprendizagem

o Alteracdo da carga do efetor final

3.4 Instrucoes relativas ao modo automatico

Os pontos seguintes constituem instrugdes de seguranga destinadas as pessoas que iniciam um
programa para a execu¢do do modo automatico.

AVISO

Nao entre na area de trabalho de forma imprudente durante o
funcionamento automatico. Isto é extremamente perigoso e pode
causar graves problemas de seguranga, uma vez que o manipulador
pode mover-se, mesmo que pareca estar parado.

Caso o manipulador pare por motivos desconhecidos durante o
funcionamento automatico, ndo se aproxime, em caso algum, do
manipulador parado. Se for necessario aproximar-se do
manipulador, pressione primeiro o botdo de paragem de
emergéncia ou desligue a alimentagdo elétrica principal. Ao
desligar a alimentacdo elétrica principal, tenha especial cuidado
para nao criar novos riscos.

Ao interromper um programa e ao reiniciar o sistema robotico
durante o funcionamento automatico, certifique-se, antes do inicio
do programa, de que ndo surgem novos riscos relacionados com os
dispositivos periféricos.

Antes de colocar o sistema robdtico em funcionamento,
certifique-se de que ndo se encontra ninguém dentro das protecdes.
Se o manipulador efetuar um movimento inesperado, tal constitui
um perigo extremamente ¢ pode conduzir a graves problemas de
seguranga.

Se o robd estiver avariado ou se houver suspeita de avaria, ndo
deve ser utilizado. O robd nido deve ser utilizado com cabos,
mangueiras, periféricos ou outros dispositivos avariados ou gastos.

A carga maxima do robd ndo deve ser excedida.
O seguinte pode conduzir a situagcdes perigosas e Tiscos
prejudiciais:

o Prendimento de roupa solta e cabelos compridos

o Tubos e componentes soltos e ndo fixados que se soltem
ou balancem.

o Componentes instalados incorretamente, que conduzam a
movimentos inesperados/perigos.

o Sobrecarga do manipulador ou de equipamentos
associados, que conduz a quebra ou deformagdo de
componentes mecanicos.

Ligar/desligar mangueiras de ar opcionais e trabalhar com alta
pressao:

o Nao ¢ permitido remover mangueiras de ar sob pressao
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o Utilize 6culos de protecdo e tampdes para os ouvidos para
se proteger de ruidos altos ou de extremidades de
mangueiras ou conectores que possam ser projetados

Se o manipulador se mover de forma anormal durante o
funcionamento do sistema robdtico, pressione imediatamente o
botdo de paragem de emergéncia. A continuagdo do funcionamento
anormal ¢ extremamente perigosa ¢ pode causar ferimentos graves
e/ou danos graves no sistema robético.

Os componentes de seguranga devem estar operacionais durante
todos os trabalhos. Trabalhar com dispositivos de seguranca ou
sensores desativados € extremamente perigoso, uma vez que a
fungdo de seguranca ndo ¢ ativada. Isto pode causar graves

problemas de seguranca.

Se uma pessoa ficar presa ou retida pelo manipulador devido a
uma avaria ou anomalia, mexa manipulador manualmente com
forga e liberte a pessoa.

o Cada eixo estd equipado com uma embraiagem deslizante
e, em caso de emergéncia, pode ser movido manualmente
com um esfor¢o consideravel.

o Para mais detalhes, consulte 0 manual «Robd colaborativo
de 6 eixos AX6: Manual»

Ndo mova o manipulador enquanto a plataforma movel (eixo
linear, carro mével, AGV, etc.) estiver em movimento. A utilizagdo
do manipulador com a plataforma moével em movimento pode
causar ferimentos graves e/ou danos graves no sistema robotico.

Tenha cuidado ao tocar no manipulador ou no sistema de controlo
durante o funcionamento, mesmo em aplicagdes colaborativas. As
superficies destes componentes podem atingir temperaturas
elevadas durante e ap6s o funcionamento; um contacto repentino
pode provocar uma reagao de sobressalto.

AVISO

Para proteger a fonte de alimentacdo contra o reinicio, desligue o
cabo de alimentacdo principal da fonte de alimentacao.

Abra a tampa do controlador ou do manipulador apenas para fins
de manutencdo. No interior encontra-se uma secgao de alta tensdo,
pelo que existe risco de choque elétrico mesmo com a alimentagao
desligada. Nao toque nem opere o controlador com as maos
molhadas. Tocar ou operar o produto com as maos molhadas pode
causar choque elétrico ou mau funcionamento.

CUIDADO

Se o manipulador for movido repetidamente com um angulo de
operacao de cada eixo igual ou inferior a 5°, os rolamentos
utilizados nos eixos tendem a apresentar falta de filme lubrificante.
A operagdo repetida pode causar danos prematuros. Para evitar
danos prematuros, mova cada eixo para um angulo de 30° ou mais
aproximadamente uma vez por hora.

Dependendo da combinagdo entre a velocidade de movimento do
manipulador, a orientagdo do brago e a carga na mao, podem
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ocorrer  vibragdes  continuas  (ressondncia) durante o
funcionamento. A vibragdo ¢ causada pela frequéncia natural do
manipulador e pode ser reduzida através das seguintes medidas:

o Alterar a velocidade e a aceleragcdo do manipulador
o Alterar os pontos de aprendizagem
o Alterar a carga da mao

Ao instalar o manipulador numa plataforma mével, como um eixo
linear, um carro movel ou um AGYV, certifique-se de que todas as
funcdes de seguranga estdo devidamente interligadas e de que os
movimentos combinados da plataforma e do manipulador nio
criam uma situago de perigo.

Imediatamente apos a paragem do funcionamento, o manipulador
pode estar quente devido ao calor gerado pelos motores. Nao toque
no manipulador até que a temperatura tenha baixado. Atividades
como o ensino e a manutengdo s6 devem ser realizadas depois de a
temperatura do manipulador ter baixado e de este ja ndo estar
quente ao toque.

3.5 Instrucoes de manutencao

Leia atentamente esta seccdo «Instrugdes de manutencdo» e certifique-se de que compreendeu os

procedimentos de seguranga antes de realizar inspegdes ou substituigdes de pegas. A manutengdo do

sistema robotico deve ser realizada por pessoas que tenham recebido formag¢do em manutengdo
ministrada pela Epson e pelos fornecedores.

AVISO

Nido desmonte o produto em areas ndo descritas no manual de
manutengdo e ndo realize trabalhos de manutencdo que ndo sigam
estes procedimentos. Uma desmontagem ou manutengdo
inadequada pode ndo s6 causar um mau funcionamento do sistema
robotico, como também provocar graves problemas de seguranga.

As pessoas que ndo tenham recebido formagdo nunca devem
aproximar-se de um manipulador ligado. Além disso, ndo entre na
area de trabalho. Quando o manipulador esta ligado, pode realizar
movimentos inesperados, mesmo que parega estar parado, o que
pode causar graves problemas de seguranca.

Para evitar riscos decorrentes de movimentos inesperados do
manipulador ou de erros de operagdo por parte do operador, devem
ser estabelecidos e respeitados procedimentos de trabalho seguros.

Ao verificar o funcionamento do manipulador ap6s a substituigcdo
de pecas, certifique-se de sair das protegdes. Um manipulador ndo
testado pode mover-se inesperadamente, o que pode causar graves
problemas de seguranga.

Os componentes de seguranga devem estar operacionais durante
todos os trabalhos. Trabalhar com dispositivos de seguranca ou
sensores desativados € extremamente perigoso, uma vez que a
fun¢do de seguranca ndo ¢ ativada. Isto pode levar a graves

problemas de seguranca.
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Ao tocar nos terminais de ligagdo externos ou nas fichas do
controlador para inspecdo ou fins semelhantes, desligue o
controlador e desligue a alimentagdo elétrica para evitar choques
elétricos.

Desligue a alimentagdo elétrica antes de realizar trabalhos de
limpeza ou apertar os parafusos dos terminais. Se a alimentagdo
elétrica ndo for desligada, isso pode causar choques elétricos,
danos ao produto ¢ mau funcionamento.

AVISO

Para impedir que a alimentagdo elétrica seja ligada novamente,
desligue o cabo de alimentagao principal da fonte de alimentagao.

Antes de qualquer trabalho de substituicdo, ¢ imperativo indicar
que estdo a decorrer trabalhos, desligar a alimentagdo elétrica do
sistema roboético e dos dispositivos associados e retirar a ficha da
tomada. Qualquer trabalho com a alimentagdo elétrica ligada €
extremamente perigoso ¢ pode causar choques elétricos e/ou mau
funcionamento do sistema robotico .

Nao ligue nem desligue a ficha do motor com a alimentagdo
ligada. Existe o risco de o manipulador apresentar um mau
funcionamento, o que ¢é extremamente perigoso. Além disso,
qualquer trabalho com a alimentagdo ligada pode causar choques
elétricos e/ou mau funcionamento do sistema robotico.

Utilize cabos com sec¢des de alta tensdo devidamente protegidas e
ligue-os de forma segura. Além disso, ndo coloque objetos pesados
sobre os cabos, ndo os dobre excessivamente, ndo puxe-os com
forca e ndo os esmague. Cabos danificados, fios partidos ou falhas
de contacto sdo extremamente perigosos € podem causar choques
elétricos e/ou avarias no sistema robotico.

Se utilizar alcool, vedantes liquidos ou colas, leia atentamente as
instrugdes de precaucdo relativas a esses produtos e garanta a
seguranca de forma abrangente. Tenha também em atencdo os
seguintes pontos. A falta de cuidado pode causar incéndios ou
problemas de seguranca.

o Nao manuseie perto do fogo.
o Utilize em ambiente bem ventilado.

o Utilize equipamento de protecdo (como O&culos de
protecdo, luvas resistentes a 6leo e mascara).

o Em caso de contacto com a pele, lave com agua e sabao.

o Em caso de contacto com os olhos ou a boca, lave
abundantemente com agua limpa e procure assisténcia
médica.

Ao aplicar a massa lubrificante, utilize equipamento de protecdo,
como oOculos de protecdo e luvas resistentes ao dleo, e garanta a
seguranca durante o trabalho. Se a massa lubrificante entrar em
contacto com os olhos, a boca ou a pele, tome as seguintes
medidas:
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o Em caso de contacto com os olhos: lave os olhos
abundantemente com agua limpa e, em seguida, procure
assisténcia médica.

o Em caso de contacto com a boca: se ocorrer ingestao, nao
induza o vomito e procure assisténcia médica. Em caso de
contaminagdo da boca, lave-a bem com agua.

o Em caso de contacto com a pele: Lave com dgua e sabao.

e Imediatamente apds a paragem do funcionamento, o manipulador
pode estar quente devido ao calor gerado pelo motor. Nao toque no
manipulador até que a temperatura tenha baixado. Atividades
como o ensino ¢ a manutencdo s6 devem ser realizadas depois de a
temperatura do manipulador ter baixado e este ja ndo estar quente
ao toque.

e Durante os trabalhos de manutengdo no manipulador, assegure
uma area livre de cerca de 50 cm a volta do manipulador.

e Encontrara instrugdes sobre a limpeza do manipulador ou do
controlador nos manuais «Rob0 colaborativo de 6 eixos AX6:
Manual» OU «Controlador de robé RC-A101: Manual».

3.5.1 Falha de energia

Nao desligue o controlador enquanto o manipulador estiver em movimento. Caso contrario, a vida util
das engrenagens pode ser reduzida e pode ocorrer desgaste nos travoes.

Se a unidade de controlo tiver sido desligada devido a uma falha de energia enquanto o manipulador
estava em funcionamento, deve verificar os seguintes pontos apds o restabelecimento da alimentagao
elétrica (consulte o capitulo «Manutencdo» no «Robo colaborativo de 6 eixos AX6: Manualy):

e Se algum redutor estd danificado
e Se os travoes de todos os 6 eixos estdo a funcionar corretamente
e Se existe um deslocamento do TCP (verifique as posi¢des teodricas)

3.6 Avisos de seguranca e autocolantes do sistema de controlo

Por favor, tenha em atencdo os autocolantes afixados no sistema de controlo.

Embora ndo existam autocolantes de aviso especificos afixados no equipamento, existem riscos
especificos. Proceda com grande cuidado durante a manipulacio.

Para operar e fazer a manutencdo do sistema robotico com seguranca, observe obrigatoriamente as
precaucdes e avisos descritos na sec¢do seguinte. Além disso, ndo rasgue, danifique ou remova os
autocolantes.

3.6.1 Avisos de seguranca relativos a abertura do controlador

O contacto com pecas internas sob tensdo com a alimentacdo ligada pode provocar um choque
elétrico.

Desligue o interruptor principal antes de iniciar quaisquer trabalhos de manuten¢do ou reparagao. O
controlador ndo dispde de um mecanismo de bloqueio. Se realizar trabalhos de manuten¢do ou
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similares com as secgdes de entrada de CA desligadas, bloqueie ou identifique o dispositivo de
seccionamento utilizado com o cabo de alimentacao.

3.6.2 Avisos de seguranca relativos a ligacao de dispositivos ao controlador

Ligue a porta do terminal de programagdo portatil apenas os dispositivos opcionais indicados na
seccdo «Terminais de programacao portateis» do «Manual do Controlador de Robos RC-A101». A
ligacdo de outros dispositivos personalizados pode danificar o controlador.

3.6.3 Autocolantes

1. Bateria (ver em «Localizagdo das etiquetas»)

Este autocolante indica o tipo de bateria. Esta afixado no interior do aparelho.
2. Placa de identificacao (ver em «Localizagdo dos autocolantes»)

Esta placa indica o nome do produto, a designa¢do do modelo, o niimero de série, informagdes sobre
as leis e regulamentos aplicaveis, as especificagdes do produto (corrente nominal, corrente de plena
carga, SCCR, peso, poténcia nominal maxima do motor), o nimero do documento principal, o
fabricante, o importador, a data de fabrico, o pais de fabrico e outros dados semelhantes.

Consulte a etiqueta afixada no produto para obter mais detalhes.

3.6.4 Localizacao das etiquetas

1. Bateria, 2. Placa de identificagdo

3.7 Avisos de seguranca e autocolantes do manipulador

Por favor, tenha em ateng@o as etiquetas afixadas no manipulador.

Embora nfo existam autocolantes de aviso especificos afixados no equipamento, existem riscos
especificos. Proceda com grande cuidado durante a manipulagao.

Para operar e fazer a manutencdo do sistema robotico com seguranga, observe obrigatoriamente as
precaucdes e avisos descritos na sec¢do seguinte. Além disso, ndo rasgue, danifique ou remova os
autocolantes.
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3.7.1 Avisos de perigo relativos as pecas elétricas no interior do manipulador

Embora a tensdo maxima no interior do manipulador ndo exceda 48 V, a manipulagdo ou o contacto
com componentes sob tensdo no interior do manipulador pode causar danos no robd.

3.7.2 Avisos relativos as temperaturas da superficie

A superficie do manipulador pode atingir temperaturas elevadas durante e ap6s o funcionamento; um
contacto repentino pode provocar uma reagdo de sobressalto.

3.7.3 Autocolantes

1. Placa de identificacao (ver em «Localizacao dos autocolantes»)

Esta indica o nome do produto, a designagdo do modelo, o nimero de série, informagdes sobre as leis
e regulamentos aplicaveis, as especificagdes do produto (dimensdes, alcance maximo, carga util
maxima, pressdao atmosférica, poténcia do motor), o nimero do documento principal, o fabricante, o
importador, a data de fabrico, o pais de fabrico e outros dados semelhantes.

Para mais detalhes, consulte o autocolante afixado no produto.

2. Posicao zero dos eixos (ver em «Posicoes dos autocolantes»)
Setas para a posicao zero de todos os eixos.

3. Sistemas de referéncia (ver em «Posi¢coes dos autocolantes»)
Informagdes sobre os sistemas de coordenadas da base e da flange.
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3.7.4 Posicoes dos autocolantes

D—s==—0)

kY

-

il
S e—

of 4

| A |
L Ei—@

1. Placa de identificagdo, 2. Posi¢do zero dos eixos, 3. Sistemas de referéncia
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3.8 Funcoes de protecao

O sistema robdtico esta equipado com fungdes de protecdo para proteger os periféricos e o proprio
sistema robotico contra danos em caso de eventos inesperados.

3.8.1 Deteccao de erros da CPU ou avarias do equipamento

Qualquer mau funcionamento devido a erros da CPU nos componentes de seguranga internos e no
computador interno ¢ detetado pela seguranga funcional interna através do barramento EtherCAT
(FSoE). Qualquer irregularidade no barramento desencadeia um erro e ativa imediatamente o
comando STO. O rob6 para imediatamente.

3.8.2 Monitorizacao da posicao e da velocidade

O controlador monitoriza a posi¢do ¢ a velocidade com base em sinais de encoder redundantes e
aciona uma paragem imediata caso um limite seja ultrapassado ou seja detetado um desvio.

3.8.3 Protecao contra sobreaquecimento

Estdo instalados sensores de temperatura em varios pontos no interior do sistema roboético. Se a
temperatura ultrapassar um valor-limite definido, estes disparam um erro e interrompem o
funcionamento do sistema, impedindo assim um aumento adicional da temperatura.

3.8.4 Limitacao de binario
O binario maximo que pode ser gerado pelos motores ¢ limitado por uma configuragdo permanente no
controlador de motor de seguranca interno certificado.

3.8.5 Protecao contra sobretensao

Uma sobretensdo nas entradas CA e CC aciona o disjuntor correspondente. Fusiveis adicionais no
interior do controlador protegem o sistema contra sobretensdo. Um circuito interno com uma
resisténcia de frenagem protege contra tensdo excessiva causada pela realimentacdo dos motores
durante a redug¢do da velocidade.

3.9 Movimentacao do manipulador em caso de emergéncia

Existem duas possibilidades para mover o manipulador sem alimentagdo de energia. Para mais
detalhes, consulte o «kRob6 colaborativo de 6 eixos AX6: Manualy.
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4. Sistema e funcoes de seguranca
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4.1 Caracteristicas de seguranca internas

O robd inclui componentes de seguranga certificados que fornecem as seguintes caracteristicas de
seguranga essenciais, utilizadas pelas fungdes de seguranca:

4.1.1 Safe Torque OFF (STO)

O estado STO nos controladores dos motores ¢ ativado através de um comando no barramento de
seguranca (FSoE). Os controladores de motor nos eixos desligam os motores da alimentagao elétrica e
param o robd através da ativagdo dos travoes. Este é um estado seguro para o controlador de
seguranca do robd e para o controlador de motor. O STO ¢ acionado indiretamente por uma paragem
de emergéncia ou por outro estado de emergéncia do controlador de seguranga do robd. Nao pode ser
iniciado diretamente por um acionador externo.

4.1.2 Controlo de Travagem Segura (SBC)

O SBC ¢ uma caracteristica de seguranga inerente aos controladores de motor. E ativado juntamente
com a fungdo STO nos controladores e garante a ativacdo segura dos travoes.

4.1.3 Paragem de Operacao Segura (SOS)

O estado SOS no sistema de seguranca ¢ ativado através de um comando no barramento de seguranca
(FSoE). O sistema de seguranga monitoriza a posi¢do de cada motor para garantir que este ndo se
desloque para além de um limite predefinido. Se for detetado uma viola¢ao do limite, o STO e o SBC
sdo ativados imediatamente. O SOS ¢ acionado indiretamente por uma paragem de protecao (desde
que configurado como SS2) ou por outro pedido SS2 do controlador de seguranga (por exemplo, se o
botdo de autorizagdo nao estiver liberado no modo manual). Nao pode ser iniciado diretamente por um
acionador externo.
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4.2 Modos de funcionamento

Este capitulo descreve os diferentes modos de funcionamento e os estados associados do robo.
Encontrara mais informagdes e indicagdes sobre a alterndncia entre os modos de funcionamento no
«AX Portal: Manual do Utilizador».

4.2.1 Modo manual

O modo manual serve para mover o robo através de botdes de jog ou através da introducao de valores
especificos. E utilizado para mover o robé em situagdes especiais, verificar aplicagdes, ensinar
movimentos ou retirar o robd de uma configuracao problematica.

® Restricoes

o No modo manual, a velocidade esta limitada a 250 mm/s

o Os limites SLP estdo desativados. Isto permite ao utilizador libertar o robd de uma
violag¢do SLP.

e Dispositivo de autorizagdo

o O robd s6 se pode mexer se o botdo de autorizacdo de 3 posi¢cdes for mantido na
posic¢do central

o Soltar ou pressionar totalmente o botdo de autorizag@o aciona uma paragem SS2
e Fungdes de seguranga ativas
o Paragem de emergéncia

o Paragem de protecdo (pode ser definida nas configuracdes de segurancga para SS1,
SS2 ou desativada)

o Paragem normal
o Velocidade limitada de forma segura

o Limitacdo segura de poténcia e forga

4.2.2 Modo automatico

O modo automatico € normalmente utilizado para o funcionamento normal, ou seja, quando se
verificou que as aplicacdes decorrem corretamente. Este modo permite a utilizacao de toda a gama de
velocidades do robd.

e Conjunto completo de fungdes

o Todos os limites (velocidade, posigao, forca) ativos de acordo com os casos definidos
pelo utilizador

e Fungdes de seguranga ativas
o Paragem de emergéncia

o Paragem de protecdo (pode ser definida nas configuragdes de seguranca para SSI,
SS2 ou desativada)

o Paragem normal
o Posi¢do limitada com seguranca

o Limitacdo de eixo por software orientada para a seguranga
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o Velocidade limitada de forma segura

o Limitacdo segura de poténcia e forga

4.2.3 Guia manual (HGC)

O HGC permite o guiamento manual direto do robo pelo operador para tarefas de
aprendizagem ou de posicionamento.

O HGC pode ser ativado quando o botdo de confirmag¢do de 3 posigdes no terminal de
programagao ou o botdo HGC no manipulador for mantido na posi¢éo central.

A velocidade do HGC ¢ limitada a 250 mm/s no modo manual e ¢é restringida pela velocidade
definida pelo utilizador através das entradas digitais seguras SDI1-3 (casos de seguranca
especificos do utilizador) ou pelos valores padrio.

O operador move o robd diretamente com as maos dentro de limites de seguranga definidos e
monitorizados.

Se 0 HGC for desativado em condi¢des normais de funcionamento (botdo solto ou totalmente
pressionado), o sistema executa uma paragem controlada (SS2) e entra no estado SOS.

4.2.4 Operacao exclusiva a partir de uma estacao de comando

Em qualquer momento, apenas uma fonte pode controlar o robd:

Isto estd implementado no AX Portal, onde varios utilizadores podem estar simultaneamente
registados na interface, mas ndo podem controlar o rob6é ao mesmo tempo. O utilizador que se
registar no sistema enquanto outro utilizador ja estiver a controlar o robd deve apresentar um
pedido de acesso, que tem de ser aprovado pelo utilizador que esta atualmente a controlar o
robd.

O mesmo se aplica ao controlo do rob6 através do botdo HGC (ou de outros botdes de
comando). O utilizador do AX Portal perde o acesso ao robo e tem de solicitar novamente o
acesso apoés a conclusdo da acdo HGC.

As fontes de controlo / estagdes de comando podem ser:
o PCs do utilizador (através da rede)
o Dispositivo ligado a porta de ecra (controlo do robd)
o Tablet como dispositivo de programacao portatil no suporte para tablet
o Entradas digitais

o Botdes no robo

4.2.5 Modo de validacao de seguranca

Estado especial do robd, no qual novas configuracdes de seguranca s6 podem ser testadas pelo

responsavel pela seguranga. Para mais explicagdes, consulte o capitulo «Fun¢do do responsavel pela

segurancay.

4.2.6 Estado do modo de funcionamento e das funcoes de seguranca

O anel de LED no TCP do manipulador informa o utilizador sobre o estado do robd.
Encontrara informagdes detalhadas no «Rob6 colaborativo de 6 eixos AX6: Manualy.
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4.3 Funcoes de seguranca

O sistema robotico dispde das seguintes funcdes de segurancga. Devido & sua especial importancia para
a seguranca, deve garantir-se sempre que estas funcionam antes da utilizagdo do sistema robotico.

A configuracdo ¢ efetuada nas defini¢cdes de seguranca no AX Portal (consulte «AX Portal: Manual
do Utilizador»). As definigdes s6 podem ser alteradas por utilizadores de seguranca autorizados.
Todas as alteragdes devem ser documentadas de acordo com um processo de validagdo estruturado
(consulte o capitulo «Processo de validacao de segurangay).

4.3.1 Paragem de emergéncia (SS1)

Se o manipulador se mover de forma anormal durante o funcionamento ou se existir algum perigo,
pressione imediatamente o botdo de paragem de emergéncia. Ao pressionar o botdo de paragem de
emergéncia, o manipulador para com a maxima desaceleragdo, a poténcia do motor ¢ desligada e os
travoes sdo ativados imediatamente (categoria de paragem 1 de acordo com a norma EN 60204).
Durante o estado de paragem de emergéncia, o anel LED na flange da ferramenta acende a vermelho.
A paragem de emergéncia estd concebida de acordo com as normas ISO 10218-1:2011 e ISO EN ISO
13849-1:2023, com Nivel de Desempenho (PL) d, Categoria 3.

Evite acionar desnecessariamente o botdo de paragem de emergéncia durante o funcionamento normal
do manipulador. A desaceleracdo maxima aplicada causa cargas elevadas nas transmissdes ¢ pode
reduzir a vida util em caso de utilizagdo repetida.

Tenha em aten¢do que o manipulador pode desviar-se ligeiramente da sua trajetéria nominal durante o
processo de travagem. Apds o desbloqueio da paragem de emergéncia e apos a confirmagdo manual, o
manipulador regressa ao ponto em que a paragem de emergéncia foi acionada. Tenha em atencdo que
tanto o acionamento como o desbloqueio do botdo de paragem de emergéncia podem provocar
colisdes com o ambiente circundante.

A entrada digital segura para a paragem de emergéncia permite executar uma paragem de emergéncia
acionada por um relé de seguranga externo ou por um botdo de paragem de emergéncia.

Caracteristicas da entrada:
Existem dois circuitos de paragem de emergéncia para o controlo do robd:
e Entrada de paragem de emergéncia das E/S de seguranca

e Botdo de paragem de emergéncia instalado no dispositivo de programacéo portatil (suporte
para tablet ou dispositivo de confirmagao)

Encontrara instrugdes para a ligagdo do botdo de paragem de emergéncia no «Manual do controlador
do robd RC-A101».

4.3.2 Paragem de protecao (SS2)
Nota: A entrada para a paragem de protecao pode ser configurada como SS2 ou SS1

A paragem de protecdo difere da paragem de emergéncia na medida em que os motores continuam a
receber corrente e o controlador mantém todos os eixos em posicdo segura (SOS) apds uma
desaceleragdo controlada do robd, desde que configurado como SS2. Além disso, o robé pode ser
configurado para continuar a mover-se automaticamente apos o levantamento da paragem de protegdo.
A paragem de protecdo estd concebida de acordo com as normas ISO 10218-1:2011 e ISO EN ISO
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13849-1:2023, com Nivel de Desempenho (PL) d, Categoria 3. Durante o estado de paragem de
protecdo, o anel LED na flange da ferramenta acende a amarelo.

Tenha em atengdo que, numa configuragdo da paragem de protecdo como SS1, a alimentagdo dos
motores ¢ desligada e aplicam-se as mesmas indicagdes relativas a precisao do percurso que na
paragem de emergéncia.

emergéncia. Um arranque automatico involuntario ¢ extremamente

perigoso e pode causar ferimentos graves e/ou danos graves no sistema
AVISO robético.

ﬁ Nunca utilize a entrada para a paragem de prote¢do como paragem de

Caracteristicas da entrada:
O controlador do robd disponibiliza uma entrada digital segura para a paragem de protegao:
e A entrada esta configurada por predefini¢do como SS2

e O efeito da paragem de prote¢do no modo manual pode ser ativado ou desativado no menu de
configuragdes de seguranca

e A entrada para a paragem de protecdo também pode ser configurada para acionar SS1 em vez
de SS2

Encontrara informacdes detalhadas sobre a ligacdo e a configuragdo em «Controlo do robé RC-A101:
Manual» e «AX Portal: Manual do utilizador».

4.3.3 Paragem normal

Esta fungdo ¢ disponibilizada através de uma entrada digital segura de um canal, para parar o robd em
situagdes normais sem utilizar o botdo de paragem de emergéncia. Quando a fun¢do Paragem normal
¢ ativada, o robd executa uma paragem controlada com precisdo de trajetoria, desliga em seguida os
motores e ativa os travoes (SS1).

Encontrara informagdes detalhadas no «Manual do Controlador do Rob6é RC-A101».

4.3.4 Dispositivo de confirmacao (botao de confirmacao)

A funcdo de autorizacdo estd associada ao botdo de autorizagdo quando o dispositivo de programagao
portatil (suporte para tablet ou dispositivo de autorizagdo) estd ligado. S6 devem ser utilizados
dispositivos de programagdo portateis que estejam listados como pegas opcionais no «Manual do
Controlador do Rob6é RC-A101».

No modo manual, o botdo de confirmagado de 3 posigdes deve ser mantido na posi¢do central para que
0 robd possa mover-se. Se o botdo de confirmacdo for solto ou pressionado totalmente, o SS2 ¢
executado e o robd entra no estado SOS.

4.3.5 Limitacao de eixos por software orientada para a seguranca

Esta fungfo verifica de forma segura se cada eixo se encontra dentro dos limites configurados e, caso
o limite seja ultrapassado, executa um SS2.

Nota: Esta fun¢édo so6 esta ativa no modo automatico!
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Os limites angulares para cada eixo podem ser configurados nas definigdes de seguranca do AX Portal
por um responsavel pela seguranca autorizado. Trés «safe cases» individuais podem ser ativados
seletivamente através de entradas digitais seguras (SDI1-3). Para mais informacgdes, consulte o
manual «AX Portal: Manual do Utilizador».

4.3.6 Posicao Limitada de Seguranca (SLP)

Esta fun¢do monitoriza de forma segura o TCP do robd (incluindo ferramentas) e a posicdo do
cotovelo no espaco cartesiano e executa um SS2 caso um limite configurado seja ultrapassado.

Nota: Esta fungao so6 esta ativa no modo automatico!

Os limites de posicdo podem ser configurados nas defini¢des de seguranga no AX Portal por um
responsavel de seguranga autorizado. Trés «safe cases» seguros individuais podem ser ativados
seletivamente através de entradas digitais seguras (SDI1-3). Para mais informagdes, consulte o
manual «AX Portal: Manual do Utilizador».

4.3.7 Velocidade limitada segura (SLS)

Esta funcdo monitoriza de forma segura a velocidade do robd e executa um SS1 caso seja ultrapassado
o limite configurado. Sdo monitorizadas tanto as velocidades dos eixos (em °/s) como a velocidade
linear total (em mm/s) do TCP do robd ou de qualquer outra parte do robd.

No modo manual, ¢ sempre monitorizada uma velocidade reduzida de 250 mm/s.

Os limites de velocidade podem ser configurados nas definicdes de seguranga no AX Portal por um
responsavel de seguranca autorizado. Trés «safe cases» individuais podem ser ativados seletivamente
através de entradas digitais seguras (SDI1-3). Para mais informagdes, consulte o manual «AX Portal:
Manual do Utilizador».

4.3.8 Limitacao de poténcia e forca (PFL)

Esta fung@o monitoriza de forma segura a forga que o robd exerce sobre o seu ambiente, com base nos
binarios em cada eixo. O controlo de movimento deteta qualquer aumento anormal da forca e
interrompe imediatamente o movimento. Se a paragem for alcangada sem ultrapassar os limites de
forca definidos, a aplicagdo pode prosseguir automaticamente, dependendo da configuracdo. Se for
detetada uma violagdo do limite de forga, é acionado um SS2.

Nota: Esta func¢do esta ativa no modo automatico € no modo manual.

Os limites de for¢a podem ser configurados nas definigdes de seguranga no AX Portal por um
responsavel de seguranca autorizado. Trés «casos seguros» individuais podem ser ativados
seletivamente através de entradas digitais seguras (SDI1-3). Para mais informacgdes, consulte o
manual «AX Portal: Manual do Utilizador».

O PFL destina-se a aplicagdes colaborativas de acordo com a norma ISO/TS 15066. Tenha em atencao
que as forgas reais no impacto dependem fortemente da velocidade, da configuragdo e da inércia do
manipulador e da carga util. Além disso, a forca maxima admissivel e a pressdo méaxima admissivel
no impacto dependem também da regido do corpo afetada. Para uma aplicag¢do colaborativa, consulte
a norma ISO/TS 15066 para a implementagdo e validacdo adequadas.
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4.3.9 Entradas digitais seguras

As entradas digitais seguras servem para acionar os trés «safe cases» individuais definidos nas
configuragdes de seguranga. Quaisquer «safe cases» ativados podem estar ativos simultaneamente,
sendo aplicado o valor limite mais baixo.

Encontrara informacdes detalhadas no «Controlo do rob6 RC-A101: Manual» e no «AX Portal:
Manual do utilizadory.

4.3.10 Saidas seguras

Dispositivos externos ou sistemas de monitorizacdo podem ser ligados as saidas seguras do
controlador do robo para reagir ao estado de determinadas fungdes de seguranga. Cada saida esta
permanentemente associada ao estado de uma determinada funcdo de seguranca.

Para mais informagdes sobre as saidas disponiveis, consulte o capitulo «Visdo geral do estado das
saidas seguras» no «Manual do controlador de robé RC-A101».

A Nunca utilize uma saida digital normal (ndo segura) do controlador para
ligar um dispositivo de seguranca destinado a implementar uma fungéo de
AVISO seguranga.
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4.4 Informacoes de seguranca (categoria de desempenho e tempos

de resposta)

4.4.1 Nivel de desempenho e tempos de resposta das funcoes de seguranca

A tabela seguinte indica os niveis de seguranga e os tempos de resposta das fungdes de seguranca

descritas:

Tempo de vida util: 20 anos

(suporte para tablet)

Nivel de
desempenho
Funcao de Modo de (PL), PF}-I d | Tempo (!e ,rf.:spos,ta (ms)
o~ . 10 desde o inicio até ao fim
seguranca ativacao Categoria
do evento
(Cat.)
ISO 13849-1
60 - 88
Paragem de Automatico/Ma 43 3.10 Inicio: botdo pressionado
emergéncia nual ’ ’ Fim: o robd inicia a
paragem*
60 - 88
ParagePl c}e Automatico/Ma Imclo: botalo' p're.ssmnado
emergéncia (suporte d,3 3,10 Fim: o robd inicia a
nual
do tablet) paragem™
90 - 158
Paragem de Automatico/Ma h?“’l_‘” botalo- p.re.sswnado
seguranca (geral) nual d 3 3,10 Fim: o robd inicia a
paragem™
90 - 158
L. Inicio: botdo pressionado
Paragem normal ﬁlllz:lo mético/Ma b, 1 42,3 Fim: o robd inicia a
paragem*
100 - 188
Botio de confirmacio Inicio: botao solto
¢ Manual d 3 3,10 Fim: o robd inicia a
(geral) %
paragem
90 - 158
Botio de confirmacio Inicio: botdo solto
N Manual d,3 3,10 Fim: o robd inicia a

paragem™
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100 - 178
Limitacio de eixo bor Inicio: valor limite
§a0 C p Automatico/Ma excedido
software orientada d,3 1,78 . e
nual Fim: o robd inicia a
para a seguranca *
paragem
70 - 128
. Inicio: valor limite
S.Ll.) (Posicdo Automatico/Ma excedido
limitada com d,3 1,78 . e
nual Fim: o robd inicia a
seguranca) %
paragem
70 - 128
SLS (Velocidade L Inicio: valor limite
limitada de Automatico/Ma d,3 1,78 excedido
nual . N
seguranca) Fim: o robd inicia a
paragem*
70 - 128
Inicio: valor limite
PFL (Limitagéo de Automatico/Ma excedido
N d,3 1,78 . A s
poténcia e forca) nual Fim: o robd inicia a
paragem™
70 - 128
Saidas digitais Automatico/Ma Inicio: Evento de
d,3 1,78 .
seguras nual seguranca (Logica)
Fim: Sinal na saida digital
90 - 158
L Inicio: botdo solto
HGC (Comando Automatico/Ma . e
d 3 3,10 Fim: o robd inicia a
manual) nual %
paragem
* O robd inicia a paragem:
O acionamento do rob0 iniciou o procedimento de paragem; no entanto, isso ndo significa que o
robo ja tenha parado completamente.

Tabela: Nivel de desempenho e tempos de resposta das fungdes de seguranca

4.4.2 Tempo de reacao total da funcao de seguranca e do robd

Os tempos de reagdo das funcdes de seguranca indicados na tabela «Niveis de desempenho e tempos
de reacdo das fungdes de seguranga» descrevem o intervalo entre o evento desencadeador ¢ o inicio do
procedimento de paragem pelo robd. Uma vez que, neste momento, o robd ainda se encontra em
movimento, o tempo real até a paragem completa depende da sua velocidade atual e da carga util. Este
tempo de paragem e este percurso de paragem estdo indicados no manual «Robd colaborativo de 6
eixos AX6: Manualy. Para calcular o tempo total desde o evento desencadeador até a velocidade zero,
os valores aplicaveis de «Tempo de paragem e distancia de paragem» no «Robo6 colaborativo de 6
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eixos AX6: Manual» devem ser somados aos valores da tabela «Nivel de desempenho e tempos de
resposta das fungdes de segurangay.

A

AVISO

As fungodes de seguranga devem ser verificadas regularmente de acordo
com um plano de verificagdo de seguranca (definido pelo responsavel pela
seguranca). As fungdes de seguranca (por exemplo, paragem de
emergéncia) devem ser verificadas em intervalos de tempo claramente
definidos (por exemplo, mensalmente) para cumprir os regulamentos em
vigor no pais em questao.

45



AX6 & RC-A101 - Manual de seguranca

5. Funcao e formacao do responsavel pela
seguranca
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5.1 Funcao do responsavel pela seguranca

Os responsaveis pela seguranca devem realizar o seguinte:

Gestao de palavras-passe

Realizagdo de formagdes
Implementar alteragdes nas configuragdes de seguranga

Validagdo das configura¢des de segurancga

5.1.1 Acesso ao sistema para o responsavel pela seguranca

Os responsaveis pela seguranga devem gerir as seguintes palavras-passe:

Palavra-passe do utilizador do Portal AX «Responsavel pela seguranca

Para mais detalhes, consulte o «Portal AX: Manual do Utilizador»

5.1.2 Realizacao de formacoes

Os responsaveis pela seguranga devem assegurar-se de que as pessoas responsaveis pela programacao,
operacdo ¢ manutengdo do manipulador e do sistema robotico recebam formagao adequada. Além
disso, devem garantir que essas pessoas estejam aptas a realizar esses trabalhos com seguranga.

A formagao deve abranger, no minimo, os seguintes pontos:

Descricao dos procedimentos de seguranca padrdo e das recomendagdes de seguranca dos
fabricantes de robds e dos projetistas de sistemas roboticos

Descricdo da reagdo a uma emergéncia ou a uma situagdo anomala (por exemplo, vias de
evacuacgao, caso se fique preso por um manipulador)

Descrigao clara do trabalho
Descricdo de todos os elementos de comando necessarios para o trabalho e das suas fung¢des
Descri¢édo dos riscos associados ao trabalho

Meétodos especificos para evitar riscos previsiveis, incluindo procedimentos de trabalho
seguros

Descri¢ado do procedimento para testar as fung¢des dos dispositivos de seguranca e dos
bloqueios ou descrigdo do procedimento para verificar o seu funcionamento correto

Descricdo do procedimento para verificar os pardmetros das fun¢des de seguranca e do
procedimento para o ajuste correto dos parametros das fungdes de seguranca

Testes de seguranga antes da primeira utilizagdo do robd ou quando o rob6 for utilizado apos a
alteragdo dos parametros de seguranga

Intervalos de verificagdo regulares das fungdes criticas para a seguranga e definigdo de planos
de verificagdo
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5.1.3 Implementar alteracdes nas configuracoes de seguranca

Apenas os responsaveis pela seguranca estdo autorizados a alterar os pardmetros de seguranga.

Os responsaveis pela seguranga sdo responsaveis pela validacdo de todo o sistema apds cada

alteracdo. Além disso, os responsaveis pela seguranca devem garantir que o sistema continue a

cumprir todas as normas de seguranga relevantes. Para mais detalhes, consulte o «AX Portal: Manual
do Utilizador».

O procedimento para alterar os parametros € o seguinte:

Pardmetros de seguranca antigos atives

Premir =Editars

[ Va para «Definicies de segurangaxs

¥

Premir
eCancelars

Modificar as definicies de seguranca:
- dltere valores individuais
- carregar todos os valores a partir de um ficheiro

{Introduzir palavra-passe do ulilizador) _J‘
- repor todos oz valores para os valores padries }

Sim

Aplicar novas configuractes?

k4

[ Premir «Aplicars ]

(Introduzir palavra-passe do utilizador)

Sim (recomendado)

—

Ligar no eModo de validagdo de segurangas ]

¥

Testar as novas definicdes de seguranca
{por exemplo, confirme que o dispositive de
seguranca € acionado ao atingir um limite)

Satisfeito com as novas definicoes?

Va para «Definicies de segurancas
Premir «Iniciar verificacdos
(Introduzir palavra-passe do utilizador)

¥

Para cada pagina: confirme os valores alterados J«—

Sim {ndoc & a
(lfima pagina)

—

Premir
eVerificars

Definigdes cometas?

Sim (ultima pagina)

[ Premir =Concluir verificacdos

Moves pardmetros de seguranca ativos
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5.1.4 Processo de validacao de seguranca

O modo de validacdo de seguranca estd disponivel exclusivamente para os responsdveis pela
seguranga, a fim de testar e validar novas configura¢des ou limites de seguranca. O diagrama acima
descrito sobre o procedimento de alteracdo de parametros mostra que, apos clicar em «Apply», o
responsavel pela seguranca entra no modo de validagao de seguranga e os novos valores sdo gravados,
mas ainda ndo estdo ativos. O utilizador registado como responsavel pela seguranca pode iniciar o
sistema e aceder ao modo de validacdo de seguranga, o que faz com que o controlador do rob6 ignore
todos os limites de seguranga durante o processo de validagdo, a fim de testar se o sistema de
seguranga ¢ acionado conforme esperado. O processo de validagdo de seguranga esta concluido apos
pressionar o botdo «Verify» no ultimo submenu. Encontrard mais detalhes no «AX Portal User’s
Guide».

Nota: E obrigatério que o responsavel pela seguranca teste e valide as novas configuracdes com
a montagem completa do robé. Apods a alteracio de uma configuracio de seguranca, é da
responsabilidade do responsavel pela seguranca garantir que o sistema robético seja entregue
num estado que continue a cumprir as normas de segurancga.

O modo de validacdo de seguranca s6 pode ser utilizado por responséveis
A pela seguranca autorizados. Durante este modo, podem ocorrer colisdes
devido a valores-limite ndo verificados.
AVISO Utilize este modo com precaucao!

5.2 Conhecimentos e formacao necessarios para trabalhar com
sistemas roboticos

Definicao de s ~ e o = .
utilizador Descricao das funcoes Qualificac6es e formacao necessarias
Trabalho com sistemas
roboticos .
Operador Pessoas que tenham participado numa formagao em
Inspecdes diarias/peridédicas | seguranga, ver 1)
(trabalhos sem
desmontagem)
Trabalhos de instalagdo, Pessoas que tenham participado numa formagio
InStaIadoreS/ ver 4) em seguranga, ver 1),
Orientadores e que tenham participado numa formagio
Ensinar introdutoria, ver 2)
Reparacio
Manutencao e revisao
Técnico de . ) - Pessoas que tenham participado numa formagdo
v Instglaggo de dispositivos em seguranga, ver 1),
assistencia opcionats e que tenham participado numa formagéo sobre
Substitui¢do de componentes manutengdo, ver 3)
no interior do manipulador ou
do sistema de controlo
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1) A formacido em seguranca refere-se a «Formagdo em seguranga para trabalhadores que operam
robos industriais», em conformidade com as leis e regulamentos do pais em questdo. A formagao em
seguranca para trabalhadores que operam robds industriais deve incluir os seguintes contetudos.

e Conhecimentos sobre robds industriais
e Conhecimentos sobre o funcionamento de robds industriais, o ensino, etc.
e Conhecimentos sobre inspegdo e outros trabalhos
e Formacdo sobre as leis e regulamentos aplicaveis
2) A formacio introdutoria refere-se a uma formagdo ministrada pela Epson e pelo fornecedor.
3) A formaciao em manutencio refere-se a uma formagao ministrada pela Epson e pelo fornecedor.

4) O transporte de materiais com guindastes e empilhadores, bem como a instalagdo da ficha de
alimentacdo (por exemplo, ao adaptar a ficha de alimentagdo a tomada na fabrica), devem ser
realizados por pessoas com as qualificagdes e competéncias necessarias.
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6. Manuais relativos a este produto
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6.1 Visao geral dos manuais

Esta seccao descreve os manuais tipicos deste produto e apresenta uma visdo geral do seu contetido.

6.1.1 AX6 / RC-A101: Manual de seguranca (manual em PDF)

Este manual contém informagdes relevantes em matéria de seguranga para todas as pessoas que
utilizam este produto. Além disso, orienta o utilizador ao longo do processo, desde a desembalagem
até a eliminagdo, e apresenta os manuais adicionais a consultar.

Por favor, leia este manual em primeiro lugar.

e Informagdes de seguranca e riscos residuais dos sistemas roboticos
e Declaracdo de conformidade
e Funcdo e formagado do responsavel pela seguranga

® Processo desde a desembalagem até a eliminagao

6.1.2 Robd colaborativo de 6 eixos AX6: Guia rapido / Manual de instalacao (Manual
em PDF)

Este manual descreve resumidamente a colocagdo em funcionamento do robd e a sua preparagao para
a primeira utilizagdo. Além disso, explica os principios basicos do ensino e da programacao.

6.1.3 Robo colaborativo de 6 eixos AX6: Manual (Manual em PDF)

Este manual descreve as especificacdes e fungdes do manipulador. Destina-se principalmente a
pessoas que instalam e projetam sistemas roboticos.
e Visdo geral do sistema

e Procedimentos de instalagdo do sistema robdtico (detalhes especificos sobre o processo, desde
a desembalagem até a eliminagao)

e Instalacdo do manipulador, informagdes técnicas necessarias para a construcdo do sistema,
tabelas de fungdes e especificacgdes, etc.

e Informacdes sobre a inspecao didria do manipulador

6.1.4 Controlador do rob6 RC-A101: Manual (Manual em PDF)

Este manual descreve a instalagdo de todo o sistema robotico e explica as especificagdes e fungdes do
controlador. Destina-se principalmente a pessoas que instalam e constroem sistemas roboticos.

e Especificagdes e funcdes basicas do controlador

e Interfaces elétricas do controlador

e Informacgdes sobre a inspec¢ao didria do controlador

6.1.5 AX Portal: Manual do utilizador (manual em PDF)

Este manual apresenta uma visdo geral do software de programagdo e operacdo AX Portal. Entre
outros aspetos, explica a interface do utilizador, os processos de aprendizagem, as aplicagdes, 0s
modulos de ligagdo e as defini¢des de seguranca. O manual explica os programas de utilizador com
base na linguagem de programagao Python e na programagéo por blocos.
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6.1.6 AX Portal: Referéncia de funcoes do software (HTML, online)

Este manual explica as fung¢des da linguagem de programacao do robo.

6.1.7 AX Portal: Mensagens de codigos de erro do software (manual em PDF)

Esta visdo geral contém os numeros de codigo exibidos no controlador e as mensagens exibidas na
area de informacgdes do software. Destina-se principalmente a pessoas que instalam, projetam e
programam sistemas robdticos.

6.1.8 Portal AX - Manual de resolucao de problemas (manual em PDF)

Este manual explica os problemas tipicos que podem surgir durante a instalagdo, programacdo e
utilizacdo do robd. Para cada problema, ¢ sugerida uma solugdo.

6.1.9 Outros manuais (manuais em PDF)

Os manuais de manutengdo e assisténcia ndo estdo incluidos no fornecimento do produto. A
manutenc¢do deve ser realizada por pessoas que tenham recebido formagdo em manuten¢do ministrada
pela Epson e pelos fornecedores. Para mais informagdes, contacte o seu fornecedor.

6.2 Consultar manuais

Pode consultar e descarregar os manuais em PDF no seguinte site:
https://download.epson.biz/robots/
O «AX Portal: Referéncia de Funcionalidades do Software» esta disponivel no menu de ajuda do AX

Portal. Encontrara instrugdes sobre a ligacdo ao AX Portal no «AX Portal: Manual do Utilizador» ou
no «Robo Colaborativo de 6 Eixos AX6: Guia Rapido / Manual de Instalagéo».
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7. Processo desde a desembalagem até a
eliminacao
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7.1 Manuseamento, desde

a desembalagem até a eliminacao

Ciclo de vida do equipamento

Visao geral do trabalho

1. Desembalagem, transporte
2. Instalacao, ligacao

Desembalagem dos produtos* e transporte para o local de
instalagdo
Instalagdo dos produtos* e ligagdo dos cabos

Realizar a verificacdo inicial da montagem (parafusos, cablagem,

botdes ligados, ...)

Ligar o controlador e verificar o funcionamento inicial

3. Programacao

e Efetuar a configuracdo inicial do AX Portal

e  Verificar os pardmetros das funcdes de seguranca

e Efetuar a configuracgdo inicial dos parametros das
fungdes de seguranga (apenas para clientes que
pretendam editar as fun¢des de seguranga)

e  Verificar o funcionamento dos dispositivos de
seguranca (botdo de paragem de emergéncia,
paragem de protecao, ...)

e Mover o manipulador para a posicao inicial

Ligar dispositivos externos (periféricos)

Programar o manipulador
e Criar o programa de utilizador do AX-Portal
(em programacdo em blocos ou Python)

4. Operacao de teste
5. Operacao automatica

Executar teste do programa
Executar o programa e coloca-lo em funcionamento automatico

6. Manutencao

® Realizar a inspe¢do diaria dos produtos*
® Realizar a inspe¢do regular dos produtos*
e Revisar os produtos™ (substituir pecas)

7. Armazenamento, eliminacao
8. Resolucao de problemas

Armazenar os produtos*, eliminar os produtos*, prestar
assisténcia em caso de problemas e avarias nos produtos®

*: Manipulador e unidade de controlo

Para mais detalhes, consulte o0 manual do produto que esta a utilizar. Encontrara instru¢des sobre
como consultar os manuais na sec¢ao seguinte: Manuais relativos a este produto

NOTAS IMPORTANTES

corretivas necessarias.

Caso ocorra uma falha, tenha em atencao o seguinte:
Os numeros de erro apresentados no painel de controlo ou na interface do utilizador do AX Portal
fornecem indicacdes sobre a causa da anomalia. Caso ocorra um erro, anote obrigatoriamente o
numero do erro e consulte as informagdes contidas na mensagem de codigo de erro, bem como o
seguinte manual «AX Portal: Mensagens de codigos de erro de software», para tomar as medidas

Se a anomalia for causada exclusivamente pelo sistema robotico da Epson e exceder as capacidades
do cliente, contacte o nosso departamento de assisténcia (o fornecedor).
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8. Anexo
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8.1 Anexo: China RoHS

Esta tabela e os autocolantes relativos a data de validade do periodo de prote¢do ambiental no produto

baseiam-se nas leis e regulamentos da China continental e ndo se aplicam fora da China continental.
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