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PREFACIO

Obrigado por adquirir nossos produtos roboticos.

Este manual contém as informagdes necessarias para o uso correto do sistema
robdtico.

Leia cuidadosamente este manual e os outros manuais relacionados antes de instalar
o sistema robotico.

Mantenha sempre este manual a méo para facil acesso.

GARANTIA

O sistema roboético e suas partes opcionais sdo entregues a nossos clientes somente
apos serem submetidos aos mais rigidos controles de qualidade, testes e inspegoes

para certificar sua conformidade com nossos altos padroes de desempenho.

Os defeitos do produto resultantes do manuseio ou operagdo normal serdo reparados
sem custos durante o periodo de garantia normal. (Entre em contato com o

fornecedor de sua regido para informagdes sobre o periodo de garantia).

No entanto, os clientes serdo cobrados pelos reparos nos seguintes casos (mesmo se

estes ocorrerem durante o periodo de garantia):
1. Avaria ou mal funcionamento causado por uso inadequado que nao esteja
descrito no manual, ou uso descuidado.
2. Defeitos causados por desmontagem ndo autorizada realizada pelo cliente.
3. Avaria devido a ajustes ou tentativas de reparo inadequadas.
4. Avaria causada por desastres naturais, tal como terremoto, enchente, etc.

Avisos, Cuidados, Uso:

1. Se o equipamento associado ao sistema roboético for utilizado fora das
condig¢des de uso e especificagdes do produto descritas nos manuais, esta
garantia fica sem efeito.

2. Se ndo forem seguidos os AVISOS e CUIDADOS contidos neste manual,
ndo poderemos nos responsabilizar por qualquer mau funcionamento ou
acidente, mesmo se o resultado for ferimento ou morte.

3. Nao podemos prever todos os perigos ¢ consequéncias possiveis. Portanto,

este manual ndo pode prevenir o usuario de todos os perigos possiveis.
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MARCAS REGISTRADAS

Microsoft, Windows e o logotipo Windows sdo marcas comerciais registradas ou
marcas comerciais da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e/ou outros paises.
Outras marcas e nomes de produtos sdo marcas comerciais ou marcas comerciais

registradas dos respectivos detentores.

REPRESENTACAO DAS MARCAS REGISTRADAS NESTE
MANUAL

Sistema operacional Microsoft® Windows® 8

Sistema operacional Microsoft® Windows® 10

Em todo este manual, Windows 8 e Windows 10 referem-se aos respectivos sistemas
operacionais acima. Em alguns casos, Windows refere-se genericamente ao

Windows 8 e Windows 10.

AVISO
Nenhuma parte deste manual pode ser copiada ou reproduzida sem autorizagao.
O contetdo deste manual esté sujeito a alteragdo sem aviso.
Favor notificar-nos se encontrar algum erro neste manual ou se tiver algum
comentario relacionado ao seu contetdo.
FABRICANTE

Seiko Epson Corporation

3-3-5 Owa, Suwa-shi, Nagano, 392-8502

URL : http://global.epson.com/company/
: http://www.epson.jp/prod/robots/

Toyoshina Plant

Robotics Solutions Operations Division
6925 Toyoshina Tazawa,

Azumino-shi, Nagano, 399-8285

Japdo

TEL :+81-(0)263-72-1530

FAX :+81-(0)263-72-1685
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FORNECEDORES (Pais/Regiao)

América do NorteEpson America, Inc.
e do Sul ) )
Factory Automation/Robotics

18300 Central Avenue

Carson, CA 90746

EUA

TEL 1 +1-562-290-5910

FAX : +1-562-290-5999
E-MAIL : info@robots.epson.com

Europa Epson Deutschland GmbH

Robotic Solutions

Otto-Hahn-Str.4

D-40670 Meerbusch

Alemanha

TEL : +49-(0)-2159-538-1800
FAX : +49-(0)-2159-538-3170
E-MAIL :info.rs@epson.de

URL: : www.epson.de/robots

China Epson (China) Co., Ltd.

Factory Automation Division

4F, Tower 1, China Central Place,

81 Jianguo Road, Chaoyang District,
Beijing, 100025, PRC

TEL : +86-(0)-10-8522-1199
FAX : +86-(0)-10-8522-1125

Taiwan Epson Taiwan Technology & Trading Ltd.

Factory Automation Division
15F., No.100, Song Ren Road. Xinyi Dist., Taipei City, 11073

Taiwan
TEL : +886-(0)-2-8786-6688
FAX : +886-(0)-2-8786-6600
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Coreia Epson Korea Co., Ltd.

Marketing Team (Robot Business)
10F Posco Tower, Teheranro 134(Yeoksam-dong)
Gangnam-gu, Seoul, 06235

Coreia
TEL : +82-(0)-2-3420-6632
FAX : +82-(0)-2-558-4271

Sudeste Asiatico Epson Singapore Pte. Ltd.

Factory Automation System

1 HarbourFront Place, #03-02,
HarbourFront Tower One,
Singapura 098633

TEL : +65-(0)-6586-5500

FAX 1 +65-(0)-6271-2703

india Epson India Pvt. Ltd.

Sales & Marketing (Factory Automation)
12th Floor, The Millenia, Tower A, No. 1,
Murphy Road, Ulsoor, Bangalore,

fndia 560008

TEL : +91-80-4566-5000

FAX : +91-80-4566-5005

Japéo Epson Sales Japan Corporation

Factory Automation Systems Department
29" floor, JR Shinjuku Miraina Tower, 4-1-6
Shinjuku, Shinjuku-ku, Tokyo 160-8801

Japao
TEL +81-(0)3-5919-5257
FAX +81-(0)3-5919-5402
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Sobre o descarte das baterias

O simbolo da lixeira com um X sobre ela indicando descarte proibido que pode ser
encontrado em nosso produto indica que este produto e as baterias incorporadas nao
devem ser descartados através do fluxo de residuos domésticos normal. Para evitar os
possiveis danos para o meio ambiente ou a saude humana, separe este produto e suas
baterias de outros residuos para assegurar que eles possam ser reciclados de modo
ambientalmente correto. Para mais detalhes sobre as instalagbes de coleta, entre em
contato com a agéncia governamental local ou o distribuidor onde vocé adquiriu este
produto. O uso dos simbolos quimicos Pb, Cd ou Hg indica que esses metais sédo

utilizados na bateria.

Estas informacdes s&do aplicaveis somente aos clientes da Unido Europeia, de acordo
com a DIRETIVA 2006/66/EC DO PARLAMENTO E DO CONSELHO EUROPEU de 6
de setembro de 2006 sobre baterias e acumuladores e residuos de baterias e
acumuladores, que revoga a Diretiva 91/157/EEC, e a legislagdo que a transpde e
implementa nos varios sistemas legais nacionais.

Para outros paises, entre em contato com o governo local para investigar a possibilidade

de reciclar seu produto.

O procedimento de remogao/substituicdo da bateria € descrito nos seguintes manuais:
Manual do controlador / Manual do manipulador (Seg¢éo de Manutengao)

Somente para os clientes da Califérnia

As baterias de litio deste produto contém

Material de perclorato - manuseio especial pode ser aplicavel.
Veja em www.dtsc.ca.gov/hazardouswaste/perchlorate.
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Antes de ler este manual

NOTA

&

NOTA

&

Com referéncia ao suporte de seguranga para a conexao de rede:

A fungdo de conexao de rede (Ethernet) em nossos produtos presume o uso
na rede local, tal como a rede LAN da fabrica. Ndo conecte a rede externa, tal
como a Internet.

Além disso, tome medidas de seguranca, tal como para virus pela conexéo
de rede instalando um software antivirus.

Suporte de seguranga para a memoria USB:
Certifique-se de que a memoria USB nédo esteja infectada com virus ao
conecta-la ao controlador.

Configuragéo do sistema de controle

A Unidade de acionamento do controlador do rob6 RC700DU esta disponivel
para a seguinte versao.

EPSON RC+ 7.0 Ver.7.1.0 ou posterior

Controlador do rob6 RC700-A
A Unidade de acionamento do controlador do robé6 RC700DU-A esta
disponivel para a seguinte versao.

EPSON RC+ 7.0 Ver.7.1.2 ou posterior

Os manipuladores podem ser conectados com as seguintes versoes.

Série C4 EPSON RC+ 7.0 Ver.7.0.0
Série C8 (C8XL): EPSON RC+ 7.0 Ver.7.1.3
Série C8 (C8, C8L): EPSON RC+ 7.0 Ver.7.1.4
Série C8 (Montado na parede): EPSON RC+ 7.0 Ver.7.2.0
Série C12 EPSON RC+ 7.0 Ver.7.4.6
Série N2: EPSON RC+ 7.0 Ver.7.2.0
Série N6 (N6-A1000**): EPSON RC+ 7.0 Ver.7.3.4
Série N6 (N6-A850**R): EPSON RC+ 7.0 Ver.7.4.1

Série G1, G3, G6, G10, G20, RS: EPSON RC+ 7.0 Ver.7.1.2
Série X5: EPSON RC+ 7.0 Ver.7.3.0
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RoHS da China

Esta folha e a etiqueta do periodo de uso de protegdo ambiental sdo baseadas
nos regulamentos da China. Elas n&o precisam ser levadas em consideracéo

em outros paises.
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1. Seguranga

1. Seguranca

A instalagdo e transporte dos robds e do equipamento robdtico deve ser feita por
pessoal qualificado, e deve estar de acordo com os cddigos nacionais e locais.

Leia este manual e os outros manuais relacionados antes de instalar o sistema
roboético ou antes de conectar cabos.
Mantenha sempre este manual a mao para facil acesso.

1.1 Convengdes

Importantes consideragdes de seguranca sdo indicadas em todo o manual pelos
seguintes simbolos. Leia todas as descri¢des mostradas com cada simbolo.

Este simbolo indica que existe um perigo de possivel lesdo
séria ou morte se as instru¢des associadas ndo forem seguidas

ATEN CAO corretamente.

Este aviso indica que existe o perigo de possivel ferimento nas

pessoas causado por choque elétrico se as instrugdes
A associadas ndo forem seguidas corretamente.

ATENCAO g

Este aviso indica que existe o perigo de possivel ferimento nas
pessoas ou dano fisico no equipamento e nas instalagdes se as

instrugdes associadas ndo forem seguidas corretamente.
CUIDADO ¢ &
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1.2 Segurancga do projeto e da instalagao

Somente pessoal treinado deve projetar e instalar o sistema roboético. Pessoal
treinado ¢ definido como aqueles que tiveram treinamento de sistemas roboticos
mantido pelo fabricante, distribuidor ou empresa representante local, ou aqueles que
entenderam completamente os manuais e tenham o mesmo nivel de conhecimento e
habilidade daqueles que completaram os cursos de treinamento.

Para garantir a seguranga, deve ser instalado uma protecao de seguranga para o sistema
robotico. Para detalhes sobre a protecdo de seguranga, consulte Precaugdes de
instalagdo e de projeto no capitulo Seguranga do Guia do usudrio do EPSON RC+.
Os itens a seguir sdo precaugdes de seguranga para o pessoal do projeto:

ATENCAO

® O pessoal que desenha e/ou constréi o sistema robético com este
produto deve ler o capitulo Seguranga no Guia do usuario do EPSON
RC+ para entender os requisitos de seguranga antes de projetar e/ou
construir o sistema robotico. Projetar e/ou construir o sistema
robético sem entender os requisitos de seguranga é extremamente
perigoso e pode resultar em sérias lesdes corporais e/ou danos
graves ao equipamento do sistema robaético.

® O manipulador e o controlador devem ser utilizados dentro das
condi¢cdes ambientais descritas em seus respectivos manuais. Esse
produto foi projetado e fabricado estritamente para uso em um
ambiente interno normal. Usar o produto em um ambiente que
exceda as condigbes ambientais especificadas pode ndo sé encurtar
a vida util do produto, mas também causar sérios problemas de
seguranga.

B O sistema robdtico deve ser utilizado dentro dos requisitos de
instalagéo descritos nos manuais. Usar o sistema robatico fora dos
requisitos de instalagdo pode n&o so6 encurtar a vida util do produto,
mas também causar sérios problemas de seguranca.

Precaugdes adicionais para a instalagdo sdo mencionadas nos manuais a seguir. Leia
esse capitulo cuidadosamente para entender os procedimentos de instalagdo seguros
antes de instalar o rob0 e o equipamento robotico.

1.2.1 Manuais relevantes

Referéncia Esse manual : 2. Instalagdo
|..| Manual do manipulador : Configuragio e operagao 3. Ambiente e instalagdo

Manual do Controlador : Configuragdo e operagdo 3. Instalagdo
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1.2.2 Projetando um sistema robético seguro
E importante operar os robds de modo seguro. E também importante que os usuérios
de robos considerem cuidadosamente a seguranga do projeto geral do sistema
robotico.

Esta secfo resume as condi¢cdes minimas que devem ser observadas ao utilizar os
robds EPSON em seus sistemas robdticos.

Projete e fabrique sistemas roboticos de acordo com os principios descritos nesta e
nas secoes a seguir.

Condigdes ambientais

Observe cuidadosamente as condigdes para instalar os robds e sistemas roboticos
relacionados nas tabelas de “Condigdes Ambientais” incluidas nos manuais de todos
os equipamentos utilizados no sistema.

Layout do sistema

Ao projetar o layout de um sistema robdtico, considere cuidadosamente a
possibilidade de erro entre os robods e os equipamentos periféricos. As paradas de
emergéncia exigem atengdo particular, uma vez que um robd ira parar apos seguir
um caminho diferente de seu caminho de movimento normal. O projeto do layout
deve fornecer margens suficientes de seguranga. Consulte os manuais de cada robd
e certifique-se de que o layout assegure amplo espago para o trabalho de manutengao
e inspegao.

Ao projetar um sistema robotico para restringir a area de movimento dos robos, faca-
o de acordo com os métodos descritos no manual de cada manipulador. Utilize
paradas tanto por software como mecanicas como medidas para restringir o
movimento.

Instale o interruptor de parada de emergéncia em um local préximo da unidade de
operagdo do sistema robotico onde o operador possa pressiond-lo e manté-lo
pressionado facilmente em uma emergéncia.

Nao instale o controlador em um local onde dgua ou outros liquidos possam vazar
para dentro do controlador. Além disso, nunca use liquidos para limpar o controlador.

Desativagao da energia para o sistema usando bloqueio / sinalizagao

A conexdo de energia para o controlador do robd deve ser tal que possa ser
bloqueada e sinalizada na posi¢do desligada para impedir que qualquer pessoa ligue
a energia enquanto outra pessoa esteja na area de protegdo de seguranga.
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Controlador em conformidade com o UL (RC700-A-UL):
Execute o bloqueio usando o procedimento seguinte.
Um cadeado para o bloqueio deve ser providenciado pelos usuarios.
Diametro da argola aplicavel: 4,0 a 6,5 mm
(1) Remova manualmente o parafuso de fixagdo da

bragadeira de bloqueio A.

2) Gire a bragadeira de bloqueio A. -
(2) Gire a bragadeira de bloqueio o %f_j
(3) Coloque o parafuso removido na etapa (1) na A\ e
bragadeira de bloqueio B para ndo o perder. ) B
“
=

(4) Coloque um cadeado através dos furos das

bracadeiras de bloqueio A e B para travar.

) (er;' Cadeado
o)
=l 9

=~ @
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Projeto do atuador da extremidade
Providencie fiagdo e tubulagio que impegam que o atuador da extremidade do robo libere
0 objeto retido (a pega de trabalho) quando a energia do sistema robotico é desligada.

Projete o atuador da extremidade do rob6 de tal modo que seu peso e momento de
inércia ndo excedam os limites admissiveis. O uso de valores que excedam os limites
admissiveis pode sujeitar o rob0 a cargas excessivas. Isto ndo so encurtard a vida
util do robd, mas pode levar a situagdes inesperadamente perigosas devido as forgas
externas adicionais aplicadas ao atuador da extremidade e a peca de trabalho.

Projete o tamanho do atuador da extremidade com cuidado, uma vez que o corpo do
robo e o atuador da extremidade do rob6 podem interferir um no outro.

Projeto do equipamento periférico

Ao projetar o equipamento que remove € supre pecas € materiais para o sistema
robdtico, certifique-se de que o projeto propicie seguranga suficiente ao operador.
Se houver necessidade de remover e suprir materiais sem parar o robd, instale um
dispositivo de vaivém ou tome outras medidas para assegurar que o operador nao
precise entrar em uma zona potencialmente perigosa.

Certifique-se de que uma interrup¢do no suprimento de energia (desligamento da
energia) do equipamento periférico néo leve a uma situagéo perigosa. Tome medidas que
ndo s6 impegam que uma pega de trabalho retida seja liberada conforme mencionado em
“Projeto do atuador da extremidade”, mas também assegure que o equipamento
periférico, além dos robds, possa parar com seguranga. Verifique a seguranca do
equipamento para assegurar que quando a energia for desligada a area fique segura.

Controle remoto

Para evitar que a operagdo por controle remoto seja perigosa, os sinais de inicio pelo
Controlador remoto sdo permitidos somente quando o dispositivo de controle ¢
configurado para REMOTE, o modo TEACH ¢ configurado para OFF e o sistema ¢
configurado para aceitar sinais remotos. Além disso, quando o controle remoto ¢
valido, a execuc¢do do comando de movimento e a saida de I/O ficam disponiveis
somente pelo controle remoto. Para a seguranga do sistema geral, no entanto, sdo
necessarias medidas de seguranga para eliminar os riscos associados a inicializagdo
e desligamento do equipamento periférico por controle remoto.

Parada de emergéncia

Cada sistema robotico precisa de equipamentos que permitam que o operador pare
imediatamente a operagdo do sistema. Instale um dispositivo de parada de
emergéncia que utilize a entrada da parada de emergéncia pelo Controlador e todos
0s outros equipamentos.

Durante a parada de emergéncia, a energia suprida para o motor que aciona o robd
¢ desligada e o robd ¢é parado pelo freio dindmico.
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Assegure-se de que todos os componentes externos que desligam a energia em caso
de emergéncia sejam desligados pelo circuito de parada de emergéncia. Nao projete
para desligar o Controlador do rob6 usando saidas de todas as placas de I/O. Por
exemplo, se uma placa de I/O estiver defeituosa, o controlador néo podera desligar
um componente externo. A parada de emergéncia no Controlador é conectada
fisicamente para desconectar a energia do motor do robd, mas néo os suprimentos
de energia externos.

Para detalhes sobre o sistema de protegdo de seguranga, consulte a segdo seguinte.
1.5 Parada de emergéncia

Sistema de protegéo de seguranca
Para garantir a seguranca, deve ser instalado um sistema de protegdo de seguranga
para o sistema robotico.

Ao instalar o sistema de protegdo de seguranga, observe rigorosamente os seguintes
pontos:

Consulte o manual de cada manipulador e instale o sistema de protecdo de seguranga
fora do espago maximo. Considere cuidadosamente o tamanho do atuador da
extremidade e as pegas de trabalho a serem retidas para que ndo haja nenhum erro
entre as partes moveis ¢ o sistema de protecdo de seguranga.

Fabrique um sistema de protecdo de seguranca que resista as forcas externas
calculadas (forgas que serdo adicionadas durante a operagdo e forgas do ambiente
circundante).

Ao projetar o sistema de protecdo de seguranga, certifique-se de que ele seja livre
de quinas e proje¢oes pontiagudas e que o proprio sistema de protegdo de seguranga
ndo represente um risco.

Certifique-se de que o sistema de protecdo de seguranga sd possa ser removido
usando uma ferramenta.

Existem varios tipos de dispositivos de protecdo de seguranga, que incluem portas
de seguranga, barreiras de seguranga, cortinas de luz, portdes de segurancga e tapetes
de seguranca. Instale a fungdo de intertravamento no dispositivo de protegdo de
seguranga. O intertravamento da protecdo de seguranga deve ser instalado de modo
a ser forcado a funcionar no caso de falha do dispositivo ou outro acidente
inesperado. Por exemplo, quando usar uma porta com um interruptor como
intertravamento, ndo confie na forga da mola do proprio interruptor para abrir o
contato. O mecanismo de contato deve abrir imediatamente no caso de um acidente.

Conecte o interruptor de intertravamento a entrada da protecao de seguranca do
conector EMERGENCY da unidade de acionamento. A entrada da prote¢do de
seguranga informa ao controlador do robé que um operador pode estar dentro da
area de protegdo de seguranga. Quando a entrada da protegdo de seguranca ¢ ativada,
o robd para imediatamente e entra no estado de pausa, assim como no estado de
operagdo proibida ou no estado restrito (estado de baixa poténcia).

Nio entre na area de prote¢do de seguranca exceto através do ponto onde o
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intertravamento da protecéo de seguranca esta instalado.

O intertravamento de protecdo de seguranga deve ser instalado de modo a poder
manter uma condi¢do segura até o intertravamento ser liberado deliberadamente
assim que iniciar. A entrada da liberacio do engate é fornecida para o conector
EMERGENCY no controlador para liberar a condi¢do de engate do intertravamento
da protecao de seguranca. O interruptor de liberagdo do engate do intertravamento
da protecdo de seguranga deve ser instalado fora da area de prote¢do de seguranga e
conectado a entrada de liberagdo do engate.

E perigoso permitir que outra pessoa libere o intertravamento da protecio de
seguranga por engano enquanto o operador estiver trabalhando dentro da area com
protecdo de seguranca. Para proteger o operador que esta trabalhando dentro da area
de protecdo de seguranga, tome medidas para bloquear e sinalizar o interruptor de
liberagdo do engate.

Dispositivo sensor de presenca

O intertravamento da protecdo de seguranga mencionado acima ¢ um tipo de
dispositivo sensor de presenga, uma vez que indica a possibilidade de alguém estar
no interior do sistema de protecdo de seguranga. No entanto, ao instalar um
dispositivo sensor de presenca separadamente, faga uma avaliagdo de risco
satisfatoria e preste bem atengdo em sua confiabilidade.

Eis algumas precaugdes que devem ser observadas:

- Projete o sistema de modo que, quando o dispositivo sensor de presenga néo
for ativado ou uma situag@o perigosa ainda existir, nenhuma pessoa possa
entrar na area de protecdo de seguranga ou colocar as maos dentro dela.

- Projete o dispositivo sensor de presenga de modo que o sistema funcione com
segurang¢a independentemente da situagao.

- Se o robd para de funcionar quando o dispositivo sensor de presenca ¢ ativado,
¢ necessario assegurar que ele no inicie novamente até que o objeto detectado
tenha sido removido. Certifique-se de que o robd ndo possa reiniciar
automaticamente.

Restabelecimento da protegéo de seguranga

Assegure-se de que o robd so possa ser reiniciado através de operagdo cuidadosa
pelo lado de fora do sistema protegido. O robd nunca reiniciard simplesmente
restabelecendo o interruptor de intertravamento da proteg¢do de seguranga. Aplique
este conceito aos portdes de intertravamento e ao dispositivo sensor de presenga
para todo o sistema.

Painel de operagéo do robd

O painel de operagdo do robd nao deve ficar localizado dentro da area de trabalho /
célula de trabalho do rob6. Certifique-se de que o sistema robdtico possa ser operado
pelo lado de fora da protegdo de seguranca.
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1.3 Seguranca da operagao

Os itens seguintes sdo precaugdes de seguranga para o pessoal de operagdo

qualificado:

A\

ATENCAO

B | eia cuidadosamente Requisitos relacionados a seguranga antes de

operar o sistema robético. Operar o sistema robético sem entender os
requisitos de seguranga é extremamente perigoso e pode resultar em
sérias lesdes corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema
robaotico.

N&o entre na area de operagdo do manipulador enquanto a energia
para o sistema robdético estiver ligada. Entrar na area de operagdo com
a energia ligada é extremamente perigoso e pode causar sérios
problemas de segurancga, pois o manipulador pode se mover mesmo
se parecer estar parado.

® Antes de operar o sistema robotico, assegure-se de que ndo haja

ninguém dentro da area de protecéo de seguranga. O sistema robético
pode ser operado no modo para ensinar mesmo quando alguém
estiver dentro da area de protegéo de seguranga.

O movimento do manipulador € sempre no status restrito (velocidade
baixa e poténcia baixa) para garantir a seguranga do operador. No
entanto, operar o sistema robético enquanto houver alguém dentro da
area de protegao de seguranga é extremamente perigoso e pode
causar sérios problemas de seguranga caso o manipulador se mova
inesperadamente.

Pressione imediatamente o interruptor de parada de emergéncia
sempre que o manipulador se mover de modo anormal enquanto o
sistema roboético estiver sendo operado. Continuar a operagdo do
sistema robético enquanto o manipulador se move de modo anormal é
extremamente perigoso e pode resultar em sérias lesdes corporais
e/ou alteragdes graves no equipamento do sistema robdético.

/N

ATENCAO

Para desligar a energia do sistema roboético, desconecte o plugue de
alimentagdo da fonte de energia. Conecte o cabo de energia de CAem
uma tomada de energia. NAO o conecte diretamente a fonte de energia
da fabrica.

Antes de executar qualquer procedimento de substituicdo, desligue o
controlador e o equipamento relacionado e entdo desconecte o plugue
de alimentagdo da fonte de energia. Executar qualquer procedimento
de substituigdo com a energia ligada é extremamente perigoso e pode
resultar em choque elétrico e/ou mau funcionamento no sistema
robotico.
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® Nao conecte ou desconecte os conectores do motor enquanto a energia
para o sistema robotico estiver ligada. Conectar ou desconectar os
conectores do motor com a energia ligada é extremamente perigoso e
pode resultar em sérias lesGes corporais, pois 0 manipulador pode se
mover de modo anormal, e também pode resultar em choque elétrico
e/ou mau funcionamento no sistema robético.

® Sempre que possivel, somente uma pessoa devera operar o sistema
robético. Se for necessario operar o sistema robético com mais de uma
pessoa, assegure-se de que todo o pessoal envolvido comunique aos
outros o que esta fazendo e tome as precaugdes necessarias.

m Rob6 SCARA

Articulagdes 1, 2 e 4:

Se as articulagdes forem operadas repetidamente com o angulo de
operagdo menor do que 5 graus, elas podem ficar danificadas
prematuramente pois é provavel que os mancais causem redugao da
pelicula de 6leo nessa situagéo. Para evitar a avaria prematura, mova
as articulagdes em mais de 50 graus por cerca de cinco a dez vezes
por dia.

Articulacgéo 3:

Se o movimento para cima e para baixo da méo for de menos de 10
mm, mova a articulagdo a metade do curso maximo por cerca de cinco
a dez vezes por dia.

m Robd de 6 eixos vertical:

Se as articulagdes forem operadas repetidamente com o angulo de
operagdo menor do que 5 graus, elas podem ficar danificadas
CUIDADO prematuramente pois é provavel que os mancais causem redugao da
pelicula de dleo nessa situagéo. Para evitar a avaria precoce, mova as
articulacbes em mais de 30 graus por cerca de cinco a dez vezes por
dia.

® Pode ocorrer continuamente vibragdo (ressonancia) dependendo da
combinagao da velocidade de aceleragao do robé, orientagao do brago
e a carga do atuador da extremidade. A vibragdo surge da frequéncia
de vibragao natural do brago e pode ser controlada com as medidas
seguintes.

Mudando a velocidade do manipulador
Mudando os pontos de ensino
Mudando a carga do atuador da extremidade

® O manipulador pode estar quente devido ao aquecimento do motor ou
causas similares. Nao toque no manipulador até que a temperatura
caia. Além disso, confirme se a temperatura do manipulador diminuiu
e ndo esta quente ao toca-lo. Em seguida execute o ensino ou
manutengao.
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1.3.1 Requisitos relacionados a seguranga

As tolerancias e condigdes operacionais especificas de seguranga estdo contidas nos
manuais do robo, do controlador ¢ dos outros dispositivos. Nao deixe de ler também
aqueles manuais.

Para a instalagdo e operagdo do sistema robotico, certifique-se de cumprir os
regulamentos locais e nacionais aplicaveis.

Asnormas de seguranga dos sistemas roboticos e outros exemplos sdo dados neste capitulo.
Para assegurar que as medidas de seguranga séo satisfeitas, consulte também estes padroes.

(Nota: A lista abaixo é somente uma lista parcial das normas de seguranca necessarias).

EN ISO 10218-1 Robds e dispositivos roboticos -- Requisitos de seguranga para robds
industriais -- Parte 1: Robds
Robds e dispositivos roboticos -- Requisitos de seguranga para robds

industriais -- Parte 2: Sistemas robdticos e integracdo

EN ISO 10218-2

ANSI/RIAR15.06  Padrio Nacional Americano para Robds Industriais e Sistemas Roboticos
-- Requisitos de Seguranca
EN ISO 12100 Seguranga de maquinas -- Principios gerais do projeto -- Avaliagdo dos

riscos e reducdo dos riscos
Seguranga de maquinas -- Pegas de sistemas de controle relacionadas a
seguranca -- Parte 1: Principios gerais do projeto

EN ISO 13849-1

EN ISO 13850 Seguranga de maquinas -- Funggo de parada de emergéncia -- Principios
gerais do projeto

EN ISO 13855 Seguranga de maquinas -- Posicionamento das protegdes de seguranga com
relagdo as velocidades de aproximagcao de partes do corpo humano.

EN ISO 13857 Seguranga de maquinas -- Distancias de seguranga para prevenir que zonas
de perigo sejam alcangadas pelos membros superiores e inferiores.

ISO14120 do EN  Seguranga de maquinas -- Protetores -- Requisitos gerais para o projeto e
construgo de protetores fixos e moveis

IEC 60204-1 Seguranga de maquinas -- Equipamento elétrico de maquinas -- Parte 1:

EN 60204-1 Requisitos gerais

CISPR11 Equipamentos industriais, cientificos e médicos de radiofrequéncia --

EN55011 Caracteristicas das perturbagdes eletromagnéticas -- Limites e métodos de
medigdo

IEC 61000-6-2 Compatibilidade eletromagnética (EMC) -- Parte 6-2: Normas genéricas --

EN 61000-6-2 Imunidade para ambientes industriais

Especificagbes do RC700-A/RC700DU-A UL

A avaliagdo da compatibilidade do modelo em conformidade com o UL ¢ feita de acordo
com os seguintes padroes.

UL1740

ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
CSA/CAN Z434-14
ISO 138491-1
IEC62061
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1.3.2 Nomes das pegas / Movimento do brago
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Lado esquerdo — 4 - — > @@@ I:“:H:‘D o o
()
S s
oL@ ) o ®
@eﬁ L= of(22)]
=S 3 e - .0 %
e 16)£ (18)19) 20) (21) 0

Etiqueta do numero da
unidade de controle

(2) LEDs

(3) Mostrador de sete
segmentos

(4) Conector M/C POWER

(5) Filtro do ventilador

(6) Slot opcional

(7) Bateria

(8) Interruptor POWER

(9) Etiqueta de verificagdo da

conexao
(10) Conector EMERGENCY
(11) Porta TP
(12) Porta RS-232C padrao
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(13)

(14)
(15)
(16)

(a7

(18)
(19)
(20)
(21)
(22)
(23)

Interruptor de ajuste da voltagem do
codificador

Conector M/C SIGNAL

Conector R-I/0

RC700: Conector DU OUT
RC700-A: Conector OUT

Porta de conexdo do PC de
desenvolvimento

Porta de memoria.

Interruptor Trigger

Porta LAN (Comunicagao Ethernet)
Conector de I/O

Entrada de CA

Etiqueta de identificagdo da unidade
de controle
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1. Seguranga

RC700-A-UL

=

P

@
, 0 o oo

(-]
@ €]
\'\ r‘" o Ad

TS
[ N .
00
NEE

o |

@E@o
- -

J

Controlador em conformidade com o UL (RC700-A-UL):
Esse modelo tem mecanismo de bloqueio (24).

Para detalhes sobre o bloqueio, consulte a seguinte secao.

12

1.2.2 2.4.1 Projetando um sistema robotico seguro

- Desativa¢do da energia para o sistema usando bloqueio/sinalizagdo
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1. Seguranga

RC700DU/RC700DU-A

Lado esquerde- -

(N

=

-

o @ [ ¢

D v
LT ]

. CC5]

) N
= -

—_ o~ o~ o~ o~~~
@D O
= =

T O (10)

Etiqueta do numero da unidade de
acionamento

LEDs

Conector M/C POWER

Filtro do ventilador

Interruptor POWER

Etiqueta de verificagdo da conexao
Conector EMERGENCY
Interruptor de ajuste da voltagem do
codificador

Conector M/C SIGNAL

e - = -m
(11)(12)1(13)

(8)
t

@é’)
i} -

(16)

(10)
(1

(12)

(13)

(14)

(15)
(16)

Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24

-
(14)

Conector R-I/O

RC700: Conector DU OUT
Conector do OUT

RC700: Conector DU IN
Conector do IN

Dip switch de configuragéo do
numero do RC700DU
Conector de 1/0

Entrada de CA

Etiqueta de identificagcdo da

unidade de acionamento

13




1. Seguranga

G1

A faixa de movimento de cada brago ¢ mostrada na figura abaixo. Tome as
precaugdes de seguranga necessarias.

_ . Articulagéo 3
Conexao (preta ou azul) Interruptor de liberagéo do freio
para tubo pneumatico de 86 mm
Conexéo (branca) para tubo pneumatico de g6 mm

Conexdo (preta ou azul)*
para tubo pneumatico de @4 m

Conector do usuario
(conector D-sub de 15 pinos)

Conector do usuario
(conector D-sub de 9 pinos)

Articulagao 2

(rotativa)

@Jr Cabo

Brago 2

Articulagéo 1
_ (rotativa)

Articulacso 3 * @+Brago1 | |

iculacéo === : N

2 T =) i S

(para cima/para || _ ; \\ . 1= =)
baixo) - @ LEo

bee L —F
Articulagéo 4 | |

(rotativa)

Base

Conector do usuario
(conector D-sub de 9 pinos)

Cabo de sinal

I Conector do usuério
s (conector D-sub de 15 pinos)

56

Cabo de energia

Conexdo (branca)* para tubo Conexao (preta ou azul)* para tubo pneumatico de @4 mm
pneumatico de g6 mm
Conex&o (preta ou azul)* para tubo pneumatico de g6 mm

* As cores diferem dependendo da época da remessa
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1. Seguranga

Quando o sistema ¢é colocado no modo de emergéncia, empurre o bragco ou a
articulacdo do manipulador manualmente como ¢ mostrado abaixo:

Braco 1  Empurre o brago manualmente.
Braco 2  Empurre o brago manualmente.

Articulag@o 3 A articulag@o ndo pode ser movida para cima/para baixo
manualmente até que o freio eletromagnético aplicado a
articulagdo seja liberado. Mova a articulagdo para cima/para

baixo enquanto pressiona o interruptor de liberagdo do freio.

Articulagdo 4 Gire o eixo com a mdo.

NOTA  Quando o interruptor de liberacio do freio é pressionado no modo de emergéncia, o

@ freio da Articulacdo 3 ¢ liberado. Tenha cuidado com o eixo enquanto o interruptor
de liberagdo do freio estd sendo pressionado porque o eixo pode ser baixado pelo
peso do atuador da extremidade.

Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24 15



1. Seguranga

G3

A faixa de movimento de cada brago ¢ mostrada na figura abaixo. Tome as
precaugdes de seguranga necessarias.

Articulagado 2
i (rotativa)

e

Articulagao 1
(rotativa)

Interruptor de liberagéo do fre io
da Articulagéo 3

Lampada LED

Brago 2

Base

Articulagdo3
(para cima/para

. —i Eix
baixo) i: +
Articulacédo 4
(rotativa)
Conexao (branca)* Conector do usuario

para tubo pneumatico

(conector D-sub de 15 pinos)
de 6 mm m

(=)
Conex3o (preta ou‘@ 1
azul)* para tubo
pneumatico de 6 mm

Cabo de sinal
Cabo de energia
* As cores diferem dependendo da
época da remessa

Conexéao (preta ou azul)* para
tubo pneumatico de g4 mm
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1. Seguranga

Quando o sistema ¢é colocado no modo de emergéncia, empurre o bragco ou a
articulacdo do manipulador manualmente como mostrado abaixo:

Braco 1  Empurre o brago manualmente.
Braco 2  Empurre o brago manualmente.

Articulagdo 3 A articulag@o ndo pode ser movida para cima/para baixo
manualmente até que o freio eletromagnético aplicado a
articulagdo seja liberado. Mova a articulagdo para cima/para

baixo enquanto pressiona o interruptor de liberagdo do freio.

Articulagdo 4 Gire o eixo com a mdo.

NOTA " Quando o interruptor de liberagdo do freio € pressionado no modo de emergéncia, o
@ freio da Articulagdo 3 ¢ liberado.

Tenha cuidado com o eixo enquanto o interruptor de liberag@o do freio estd sendo
pressionado porque o eixo pode ser baixado pelo peso do atuador da extremidade.

Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24 17



1. Seguranga

G6

A faixa de movimento de cada brago ¢ mostrada na figura abaixo. Tome as
precaugdes de seguranga necessarias.

Articulagéo 2
(rotativa)

= Articulagado 1
@ + (rotativa)

Interruptor de liberagdo do
freio das Articulagdes 3 e 4

Lampada LED

Brago 2
Base
+
Articulagdo 3 ;
(para cima/para
baixo) A
@57 +
Articulacéo 4
(rotativa)
ﬁ
.
Conector do usuario \‘n) G Conector do usuario .
(conector D-sub de 9 pinos) "=+ «=| | (conector D-sub de 15 pinos)
Cabo de sinal Cabo de energia
Conex&o (preta ou azul)* para
P tubo pneumatico de g6 mm
Conexao (branca)* para tubo — | | @/
pneumatico de 6 mm — | - Conexdo ( preta ou azul )* para

®
f&@ @? % tubo pneumatico de @4 mm
Conexao (branca)* para tubo

pneumatico de @4 mm * As cores diferem dependendo da época da remessa
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1. Seguranga

Quando o sistema ¢é colocado no modo de emergéncia, empurre o bragco ou a
articulacdo do manipulador manualmente como mostrado abaixo:

Braco 1  Empurre o brago manualmente.
Braco 2  Empurre o brago manualmente.

Articulag@o 3 A articulag@o ndo pode ser movida para cima/para baixo
manualmente até que o freio eletromagnético aplicado a
articulagdo seja liberado. Mova a articulagdo para cima/para

baixo enquanto pressiona o interruptor de liberagdo do freio.

Articulagdo 4 Para GO6-**1%*,
Gire o eixo manualmente.
Para G6-**3%*%*,
O eixo ndo pode ser girado manualmente até que o freio
eletromagnético aplicado ao eixo seja liberado. Mova o eixo

enquanto pressiona o interruptor de liberagdo do freio.

NOTA O interruptor de liberagdo do freio afeta as Articulagdes 3 e 4. Quando o interruptor
@ de liberagdo do freio é pressionado no modo de emergéncia, os freios das
Articulagdes 3 e 4 sdo liberados simultaneamente.
(Para G6-**1**_ a Articulagdo 4 ndo tem freio).

Tenha cuidado com a queda e rotagdo do eixo enquanto o interruptor de liberagdo
do freio esta sendo pressionado porque ele pode ser baixado com o peso do atuador
da extremidade.
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1. Seguranga

G10/ G20
A faixa de movimento de cada brago ¢ mostrada na figura abaixo. Tome as
precaugdes de seguranga necessarias.
Articulagéo 2
Interruptor qe liberagao (rotativa) Articulago 1
do freio das g (rotativa)
Articulagdes 3 e 4 @‘ )+
2] @ )
| L)+
& Brago 1
Lampada LED
Brago 2
Base
Articulacédo 3 : )
(para cima/para : Eixo
baixo) o
@‘ i
I
: +
Articulacéo 4
(rotativa)
L] @ L]
Conector do usuério Conector do usuario

(conector D-sub de 9 pinos) (conector D-sub de 15 pinos)

Cabo de sinal Cabo de energia

Conexao (preta ou azul)* para tubo

< .
Conexéo (branca)* para—__| | pneumatico de 6 mm

tubo pneumatico de @6 mm

=TT Conexdo (preta ou azul)* para tubo
pneumatico de @4 mm

Conexéo (branca)* para tubo
pneumatico de @4 mm * As cores diferem dependendo da época da remessa
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1. Seguranga

Quando o sistema ¢ colocado no modo de emergéncia, empurre o brago ou a
articulacdo do manipulador manualmente como mostrado abaixo:

Brago 1  Empurre o braco manualmente.
Brago 2  Empurre o braco manualmente.

Articulag@o 3 A articulagdo ndo pode ser movida para cima/para baixo
manualmente até que o freio eletromagnético aplicado a
articulagdo seja liberado. Mova a articulagdo para cima/para
baixo enquanto pressiona o interruptor de liberagdo do freio.

Articulagdo 4 O eixo ndo pode ser girado manualmente até que o freio
eletromagnético aplicado ao eixo seja liberado.
Mova o eixo enquanto pressiona o interruptor de liberagdo do
freio.

NOTA O interruptor de liberagao do freio afeta as Articulagdes 3 e 4. Quando o interruptor
@ de liberagdo do freio ¢ pressionado no modo de emergéncia, os freios das

Articulacdes 3 e 4 sdo liberados simultaneamente.

Tenha cuidado com a queda e rotagdo do eixo enquanto o interruptor de liberacdo
do freio esta sendo pressionado porque ele pode ser baixado com o peso do atuador

da extremidade.
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1. Seguranga

RS3
A faixa de movimento de cada brago ¢ mostrada na figura abaixo. Tome as
precaugdes de seguranga necessarias.
Cabo de energia § = °l- Cabo de sinal
LT
ol ky oM
Conector do usuario—{{}
. & =
(conector D-sub de 15 pinos) |, i
. . e 2 Conexao (branca)* para
Conex&o (branca)” para tubo pneumatico de @6 mm
tubo pneumatico de @4 mm . .
Conexao (preta ou azul)* para
. ~ tubo pneumético de 6 mm
Articulagao 1
(rotativa)
Articulado 2 Cabo de energia \E‘E/ Cabo de sinal
(rotativa)
Base
Base
Brago 1
Brago 1 Brago 2 Conexdo (branca)* para
tubo pneumatico de 84 mm
-3
} @ i Conexao (preta ou azul )*
Brago 2 Conector do usuario para tubo pneumatico de
+ (Conector D-sub de 15 pinos 26 mm
Articulagéo 3 \ Conexéao (branca)* para
(para cima/para| | — 1 Eixo tubo pneumatico de @6 mm
baixo é ! )
o j‘ Interruptor de liberagéo do
Articulagéo 4 freio das Articulagdes 3
(rotativa)
Lampada LED * As cores diferem dependendo da época da remessa
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1. Seguranga

Quando o sistema ¢é colocado no modo de emergéncia, empurre o bragco ou a
articulacdo do manipulador manualmente como mostrado abaixo:

Brago 1  Empurre o brago com a méo.
Braco 2  Empurre o brago manualmente.

Articulagdo 3 A articulag@o ndo pode ser movida para cima/para baixo
manualmente até que o freio eletromagnético aplicado a
articulagdo seja liberado. Mova a articulagdo para cima/para

baixo enquanto pressiona o interruptor de liberagdo do freio.

Articulagdo 4 Gire o eixo com a mdo.

NOTA . . . . ~ . .
Tenha cuidado com o eixo enquanto o interruptor de liberag@o do freio esta sendo

pressionado porque o eixo pode ser baixado pelo peso do atuador da extremidade.
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1. Seguranga

RS4

A faixa de movimento de cada brago ¢ mostrada na figura abaixo. Tome as
precaugdes de seguranca necessarias.

Cabo de energia g ° o] Cabo de sinal
o
- ®eoe00 | Conexdo
Conector do usgarlo4\i. 9 o oo ‘(branca)* para
(conector D-sub de 15 pinos) N . tubo pneumatico
Articulacéo 1 g ° de @6 mm
(rotativa) Conexao (branca)* para tubo o
o pneumatico de 4 mm Cabo de sinal
g E ) + Conexao (preta ou azul)* para tub:

pneumatico de @6 mm
Cabo de energia

Articulagao 2
(rotativa)

Base —|

* As cores diferem dependendo
da época da remes

Conexao (branca)* para tubo
pneumatico de @4 mm

Conexao (preta
ou azul)* para
tubo pneumatico
de 6 mm

Conexao (branca)*
para tubo pneumatico

Conector do usuario
(conector D-sub de 15 pinos)

=+
Articulacédo 3 ﬁ

de g6 mm
(para cima/para — E ~ Eixo |
baixo) ! pterruetor de )
( L liberagéo do freio da
o+ Articulagdo 3
Articulagao 4
(rotativa) Lampada LED

24 Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24



1. Seguranga

Quando o sistema ¢é colocado no modo de emergéncia, empurre o bragco ou a
articulacdo do manipulador manualmente como mostrado abaixo:

Brago 1  Empurre o brago com a méo.
Braco 2  Empurre o brago manualmente.

Articulag@o 3 A articulag@o ndo pode ser movida para cima/para baixo
manualmente até que o freio eletromagnético aplicado a
articulagdo seja liberado. Mova a articulagdo para cima/para

baixo enquanto pressiona o interruptor de liberagdo do freio.

Articulagdo 4 Gire o eixo com a mdo.

NOTA Tenha cuidado com o eixo enquanto o interruptor de liberag@o do freio esta sendo

@ pressionado porque o eixo pode ser baixado pelo peso do atuador da extremidade.
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1. Seguranga

C4

A faixa de movimento de cada brago ¢ mostrada na figura abaixo. Tome as
precaugdes de seguranga necessarias.

Brago superior (Bragos 3 a 6)

Lampada LED
Esta lampada acende enquanto

Brago 4 Articulagdo 4
IE
J6-
Brago 6
Articulagéo 6 e
Bragco 5 Articulagéo 5

Movimento das articulagdes
Articulagdo 1 : Todo o manipulador gira.
Articulagdo 2 : O brago inferior oscila.
Articulagdo 3 : O brago superior oscila.
Articulagéo 4 : O pulso gira.

Articulagdo 5 : O pulso oscila.

Articulagdo 6 : A mao rotaciona.

Articulagao 2

Braco 1

(Brago inferior)

Articulagado 1

Base

mm%tores estéo ligados.

Brago 3
Articulagdo 3
Brago 2
[« o] ]

\

i i

| ﬁ]

i 1 11

NOTA Quando a lampada LED esta acesa ou o controlador esta ligado, esta sendo aplicada

@ corrente ao manipulador. (A lampada LED pode ndo ser vista dependendo da postura
do manipulador. Tenha muito cuidado). Executar qualquer trabalho de substituicao
com a alimentagdo de energia ligada é extremamente perigoso ¢ pode resultar em
choque elétrico e/ou funcionamento inadequado do sistema robdtico. Assegure-se
de desligar a energia do controlador antes de trabalho de manutengao.
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1. Seguranga

Conector de cabo do usuario
(Conector D-sub de 9 pinos)

Branca| Conex&o para tubo pneumatico
de @4 mm

Modelo padrdo/Modelo sala limpa

Cabo de sinal  Cabo de energia Tampa Porta de exaustao
para tubo pneumatico de @8 mm
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1. Seguranga

Cc8
A faixa de movimento de cada brago ¢ mostrada na figura abaixo. Tome
as precaugdes de seguranga necessarias.
Léampada LED
Brago superior (Bragos 3 a 6) Esta lampada acende
enquanto os motores
estdo ligados.
Braco 4, | J4- Articulagzo 4 /|
+
J6- J5 Brago 3
Brago 6 — v ]
Articulagdo 6/%
J6+ 5
- Articulagéo 3
Brago 5 Articulagédo 5
Brago 2
J1+
Articulagao 2
Brago 1
(Brago inferior)
Movimento das articulagées {T
Articulagdo 1 : Todo o manipulador gira.
Articulagdo 2 : O brago inferior oscila.
culacs ot os ioulaca o
Articulagdo 3 : O brago superior oscila. Articulagéo 1
Articulagéo 4 : O pulso gira.
Articulagdo 5 : O pulso oscila.
Base
Articulagdo 6 : A mao rotaciona.
Figura: C8-A701* (C8))
NOTA

Quando a lampada LED esta acesa ou o controlador esta ligado, esta sendo aplicada
@ corrente ao manipulador. (A lampada LED pode néo ser vista dependendo da postura
do manipulador. Tenha muito cuidado). Executar qualquer trabalho de substituigdo
com a alimentagdo de energia ligada é extremamente perigoso e pode resultar em
choque elétrico e/ou funcionamento inadequado do sistema robotico. Assegure-se
de desligar a energia do controlador antes de trabalho de manutengao.
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1. Seguranga

Modelo com cabo para tras

Conector do cabo
do sensor F

Conector de cabo do usuario
(conector D-sub de 15 pinos)

Cabo de energia
Cabo de sinal

Conector do cabo Ethernet

odelo padrdo
: Tampa

Modelo para sala limpa

: Porta de exaustao
Para tubo pneumatico de
212 mm

Para tubo pneumatico de @6 mm
(Air1, Air2)

Modelo com cabo para baixo

Conector de cabo do usuario
(conector D-sub de 15 pinos

Conector do cabo
do sensor F

Conector do cabo
Ethernet

Cabo de energia

Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24

Modelo padrao

: Tampa

Modelo para sala limpa

: Porta de exaustao
Para tubo pneumatico de 12 mm

Para tubos pneumaticos de @6 mm
(Air1, Air2)

Cabo de sinal
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1. Seguranga

Cc12
A faixa de movimento de cada brago ¢ mostrada na figura abaixo. Tome
as precaugdes de seguranga necessarias.
Bragos superiores (Bracos 3 a 6)
A Lampada LED
5 Brago 4 [J4-] Articulagéo 4 Esta lampada
[Jot acende enquanto
L6 0 L /os motores estao
7 | ligados.
Brago i____“E: i
) B ! _ -\ Brago 3
Articulacédo 6
J5- i 5 ST Articulagéo 3
[J5-] Articulagéo 5 Ja+ [J3-] : ¢
Brago 5 i
I
I
I
Brago 2
J2-] i U2+
T
Articulagéo 2
el J14
i

Movimento das articulages i

Articulagéo 1 : Todo o manipulador gira. i

. s s . Braco 1 !
Articulagéo 2 : O braco inferior oscila. (Brago inferior) T4
Articulagéo 3 : O braco superior oscila.

Articulagéo 4 : O pulso gira.
Articulagéo 5 : O pulso oscila. Articulag@o 1
Articulagdo 6 : A mao rotaciona.

NOTA Quando a lampada LED esta acesa ou o controlador esta ligado, esta sendo aplicada

@ corrente ao manipulador. (A lampada LED pode nao ser vista dependendo da postura
do manipulador. Tenha muito cuidado). Executar qualquer trabalho de substituicdo
com a alimentagdo de energia ligada é extremamente perigoso ¢ pode resultar em
choque elétrico e/ou funcionamento inadequado do sistema robdtico. Assegure-se
de desligar a energia do controlador antes de trabalho de manutengao.
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1. Seguranga

Modelo com cabo para tras

Conector do cabo i — Conector do cabo Ethernet
do sensor F

Conector de cabo do usuario
(conector D-sub de 15 pinos)

Modelo padréao
: Tampa
Modelo para sala limpa
: Porta de exaustéo
Para tubo pneumatico de 12 mm

Cabo de energia

Cabo de sinal
Para tubo pneumatico de @6 mm

(Air1, Air2)

Modelo com cabo para baixo

Conector de cabo do usuario Modelo padréo

(conector D-sub de 15 pi N - Tampa )
x| Modelo para sala limpa

= : Porta de exaustao
Para tubo pneumatico de 812 mm

Conector do cabo
do sensor F |~ Para tubo pneumatico de @6 mm

), (Air1, Air2)
Conector do cabo
Ethernet

Cabo de sinal

Etiqueta de identificagdo
(N2 de série do manipulador)
Furo de parafuso M5 (para aterramento)

(llustrac@o: Modelo com cabo para tras)
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1. Seguranga

N2
8,5
. . -~ - Cabo de sinal
Conexdes de encaixe rapido para tubos pneumaticos de 26 mm
B‘Wﬂ
Conector do cabo do usuario T
Conector da liberacéo do freio
Ethernet 1 Ethernet 2 Cabo de energia
Conectores de cabo Ethernet
Articulagéo 1
Brago1
Articulagdo 3 N N
e T ®
Lampada LED ®
n 11
12 CXEX) i @
Conexdes de encaixe :J
rapido para tubos
pneumaticos de 6 mm .
J2+
Articulacédo 2
Braco 5
Articulagdo Py ' - - -
X Brago 6 Conexdes de encaixe rapido para tubos pneumaticos de @6 mm
Articulagédo 6 Air 1 Air 2
J6- C;JG.;.
Conector do usuario
Conectores de cabo Ethernet
Ethernet 1
NOTA Ethernet 2

@ Quando a lampada LED esta acesa ou o controlador esta ligado, esta sendo aplicada corrente
ao manipulador. (A lampada LED pode nio ser vista dependendo da postura do manipulador.
Tenha muito cuidado). Executar qualquer trabalho de substituicdo com a alimentagdo de
energia ligada ¢ extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou
funcionamento inadequado do sistema robdtico. Assegure-se de desligar a energia do
controlador antes de trabalho de manuteng@o.
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N6
J1+
_ Articulagao 1
Base
Ether 1 Ether 2 Conexdes de encaixe rapido para tubos pneumaticos de @6 mm
Conectores de cabo Ethernet
NOTA Quando a ldmpada LED est4 acesa ou o controlador est4 ligado, esta sendo aplicada

@ corrente ao manipulador. (A lampada LED pode nao ser vista dependendo da postura
do manipulador. Tenha muito cuidado). Executar qualquer trabalho de substituicdo
com a alimentagdo de energia ligada é extremamente perigoso e pode resultar em
choque elétrico e/ou funcionamento inadequado do sistema robotico. Assegure-se
de desligar a energia do controlador antes de trabalho de manutengéo.
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Direcéo da instalagdo do cabo: Padréo (para tras)

Conexdes de encaixe rapido para tubos pneumaticos de @6 mm
Air 1 Air 2
Conectores i

de cabo

Cabo de energia

Cabo de sinal

Conector de liberagéo do

- freio
Conector de cabo do usuario

- : B-release
: Usuario

Direcao da instalagao do cabo: Para baixo

Conexdes de encaixe rapido para tubos pneumaticos de @6 mm
Air1  Air2

Conector de cabo
do usuario
: Usudrio

Cabo de energia

Conector de
liberagéo do freio
: B-release

Ether 1 Ether 2
Conectores de cabo Ethernet

X5

A operagdo varia com combinagdo de modulos diferentes. Para detalhes, consulte o
manual Modulo EZ da série X5:
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1.3.3 Modos de operagao
O sistema robotico possui trés modos de operacdo: Modos TEACH, AUTO e TEST.

Modo TEACH: Esse modo permite o ensino de dados de ponto e verificagdes
proximas do rob6 usando o Controle portatil.
O robo opera no status de poténcia baixa.

Modo AUTO Esse modo permite a operagdo automatica (execugdo do
programa) do sistema robdtico na fabrica.
Neste modo, a operagdo do robd e a execugdo do programa
ndo ¢ permitida quando a porta de seguranca esta aberta.
Modo TEST:

(T1) Esse modo permite a verificagdo de programas enquanto o
interruptor Enable for mantido pressionado e a protegdo de
seguranga (incluindo a porta de seguranga) estiver aberta.
Esta ¢ uma fung¢@o de verificagdo do programa em baixa
velocidade (T1: modo de desaceleragdo manual) que é
definida nos padrdes de seguranca.

Neste modo, a fungdo especificada pode ser executada com
multiplas tarefas/uma tnica tarefa, multiplos
manipuladores/um inico manipulador em velocidade baixa.

(T2) Esse modo permite a verificagdo de programas enquanto o
RC700-A interruptor Enable for mantido pressionado e a protegdo de
opcional. seguranga (incluindo a porta de seguranga) estiver aberta.

Somente TP3 Diferentemente do TEST/T1, a verificagdo do programa em
uma velocidade alta esta disponivel neste modo.
Neste modo, a fungdo especificada pode ser executada com
multiplas tarefas/uma tnica tarefa, multiplos
manipuladores/um Unico manipulador em velocidade alta.

NOTA
@ O modo T2 ndo pode ser usado no controlador RC700-A que atende os

padroes do UL.
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1.4 Seguranca da manutencao

Leia atentamente esta se¢do, Manutengdo do manual do manipulador, Manutengdo
do manual do controlador e outros manuais relacionados para entender
cuidadosamente os procedimentos de manutengdo seguros antes de efetuar
manutengoes.

Somente pessoal autorizado que tenha tido o treinamento de seguranga deve ter
permissdo para fazer manutengdo no sistema robdtico. O treinamento de segurancga
¢ o programa para o operador de robd industrial que segue as leis e regulamentos de
cada pais.

O pessoal que tem o treinamento em seguranga adquire conhecimento sobre os robos
industriais (operagdes, ensino, etc.), conhecimento sobre inspegdes e sobre as regras
e regulamentos relacionados. Somente pessoal que tenha completado o curso de
treinamento ¢ manutencdo de sistemas robodticos mantido pelo fabricante,
fornecedor ou empresa incorporada localmente deve ser autorizado a efetuar a
manutengdo do sistema robotico.

ATENCAO

m Ndo remova quaisquer pecas que nao estejam cobertas neste
manual. Siga estritamente o procedimento de manutengao conforme
descrito neste manual, Manutengdo no manual do manipulador e
Manutengdo no manual do controlador. A remogéao incorreta de pegas
ou manutencgao incorreta pode ndo sé causar funcionamento incorreto
do sistema roboético, mas também sérios problemas de seguranca.

m Fique afastado do manipulador enquanto a energia esta ligada se nao
tiver feito os cursos de treinamento. Nao entre na area de operagéo
enquanto a energia esta ligada. Entrar na area de operagado com a
energia ligada é extremamente perigoso e pode causar sérios
problemas de seguranga, pois 0 manipulador pode se mover mesmo
se parecer estar parado.

m Quando verificar a operagdo do manipulador apés a substituicdo de
pecas, faga-o enquanto estiver fora da area protegida. Verificar a
operagao do manipulador estando dentro da area protegida pode
causar sérios problemas de seguranga, pois 0 manipulador pode se
mover inesperadamente.

m Antes de operar o sistema robético, certifique-se de que tanto os
interruptores de parada de emergéncia como os interruptores da
protecao de seguranga funcionam corretamente. Operar o sistema
robético quando os interruptores ndo estédo funcionando corretamente
é extremamente perigoso e pode resultar em sérias lesdes corporais
e/ou sérios danos ao sistema robaético, pois os interruptores nao
poderdo cumprir suas fungdes pretendidas em uma emergéncia.
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ATENCAO

m Conecte o cabo de energia de CA em uma tomada de energia. NAO o
conecte diretamente a fonte de energia da fabrica. Para desligar a
energia do sistema robadtico, desconecte o plugue de alimentagéo da
fonte de energia. Executar qualquer trabalho enquanto o cabo de
energia de CA esta conectado a uma fonte de energia da fabrica &
extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento no sistema robdético.

m Antes de executar qualquer procedimento de substituicdo, desligue o
Controlador e o equipamento relacionado e entdo desconecte o plugue
de alimentagdo da fonte de energia.

Executar qualquer procedimento de substituicdo com a energia ligada é
extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento no sistema robético.

m Certifique-se de conectar os cabos corretamente. Nao aplique forga
desnecessaria aos cabos. (Nao coloque objetos pesados sobre os
cabos. Nao dobre ou puxe os cabos aplicando for¢ca excessiva). O
esfor¢co desnecessario nos cabos pode resultar em danos aos cabos,
desconexdo e/ou falha nos contatos. Cabos danificados, desconexdes
ou falhas nos contatos sdo extremamente perigosos e podem resultar
em choque elétrico e/ou funcionamento incorreto no sistema robético.

A

CUIDADO

m Use cuidadosamente alcool, vedacédo liquida e adesivo seguindo as
respectivas instrugdes e também as instrugdes abaixo. Usar alcool,
vedacéo liquida e adesivo sem o devido cuidado pode causar incéndio
e/ou problemas de seguranga.

- Nunca coloque alcool, vedagéo liquida e adesivo proximo de fogo.

- Use alcool, vedagéo liquida e adesivo em uma sala bem ventilada.

- Use equipamento de protegdo, incluindo uma mascara, 6culos de
protecédo e luvas resistentes a 6leo.

- Se alcool, vedagao liquida e adesivo entrar em contato com sua pele,
lave completamente a area com sabao e agua.

- Se alcool, vedagao liquida ou adesivo entrar em contato com seus
olhos ou boca, enxague os olhos ou lave a boca completamente com
agua limpa e entéo procure imediatamente um médico.
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CUIDADO

B Use equipamento de protecdo, incluindo uma mascara, oculos de
protecéo e luvas resistentes a 6leo durante o engraxamento. Se a graxa
entrar em contato com os seus olhos, boca ou pele, siga as instrugdes
abaixo.

Se graxa entrar em contato com os seus olhos:
Lave-os completamente com agua limpa e entdo consulte um
médico imediatamente.

Se graxa entrar em contato com sua boca:
Se engolir, ndo provoque vémito. Consulte um médico
imediatamente.
Se a graxa apenas entrar em contato com sua boca, lave-a
profundamente com agua.

Se graxa entrar em contato com sua pele:
Lave completamente a drea com agua e sabéo.

® O Manipulador pode estar quente devido ao aquecimento do motor ou
causas similares. Nao toque no manipulador até que a temperatura caia.
Além disso, confirme se a temperatura do manipulador diminuiu e vocé
ndo sente calor ao toca-lo. Em seguida execute o ensino ou

manutengao.
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1.5 Parada de emergéncia
Séries G1, G3, G6, G10, G20, RS, C4, C8, C12, N2, N6
Se o manipulador se mover de modo anormal durante a operacdo, pressione
imediatamente o interruptor de parada de emergéncia. Pressionar o interruptor de

parada de emergéncia imediatamente muda o manipulador para o movimento de
desacelerag@o e o detém na velocidade de desaceleragdo maxima.

No entanto, evite pressionar o interruptor de parada de emergéncia
desnecessariamente enquanto o manipulador estiver operando normalmente.
Pressionar o interruptor de parada de emergéncia trava o freio e isso pode causar
desgaste na placa de fric¢do do freio, resultando no encurtamento de sua vida util.

Ciclo de vida normal dos freios: Cerca de 2 anos (quando o freio é usado 100
vezes/dia)

Para colocar o sistema no modo de emergéncia durante a opera¢do normal, pressione
o interruptor de parada de emergéncia quando o manipulador ndo estiver se
movendo.

Consulte o0 manual do controlador para instrugdes de como conectar o circuito do
interruptor de parada de emergéncia.

Nao desligue o controlador enquanto o manipulador estiver operando.
Se vocé tentar parar o manipulador em situa¢des de emergéncia, certifique-se de
parar o manipulador usando o interruptor E-STOP do controlador.
Se o manipulador for parado desligando o controlador enquanto estiver operando,
os seguintes problemas podem ocorrer.

Redugdo da vida util e danos na unidade da engrenagem de redugio
Diferenga na posigdo das articulagdes
Além disso, se o Controlador foi forgado a ser desligado por blecautes e
ocorréncias do tipo enquanto o manipulador estava operando, certifique-se de
verificar os seguintes pontos apds a restauracdo da energia.

Se a engrenagem de redug@o esta danificada
Se as articulagdes estdo em suas posigdes corretas

Se houver uma diferenga na posigo, faga a calibragdo consultando Manutengao:
Calibragdo no manual do Manipulador.

Os seguintes manuais contém informagdes sobre a parada de emergéncia. Leia
também as descri¢des do manual e utilize o sistema robotico apropriadamente.
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Antes de usar o interruptor de parada de emergéncia, esteja ciente do seguinte.
- O interruptor de Parada de Emergéncia (E-STOP) deve ser usado para parar
o manipulador somente em caso de emergéncias.
- Para parar o manipulador que opera o programa exceto em uma emergéncia,
use os comandos Pause (interromper) ou STOP (parar o programa).
Pause ¢ STOP néo desligam os motores. Portanto, o freio ndo funciona.
- Para o sistema de protecdo de seguranca, ndo use o circuito do E-STOP.

Para detalhes sobre o sistema de protegdo de seguranga, consulte os seguintes
manuais.
Guia do Usuario do EPSON RC+
2. Seguranga - Precaugées de instalagdo e projeto - Sistema de protegdo de
segurancga
Seguranga ¢ instalacdo
2.6 Conexdo ao conector de EMERGENCY

Para verificar problemas com os freios, consulte os seguintes manuais.
Manual do manipulador Manutengdo
2.1.2 Ponto de inspegdo - Inspe¢do com a energia ligada
(Manipulador operando)
Seguranga e instalagdo
5.1.1 Manipulador - Inspegdo com a energia ligada
(Manipulador operando)
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Série X5

NOTA

Se o manipulador se mover de modo anormal durante a operagéo, pressione
imediatamente o interruptor de parada de emergéncia. Pressionar o interruptor de
parada de emergéncia imediatamente muda o manipulador para o movimento de
desaceleracfo e para na velocidade de desaceleracdo maxima.

No entanto, evite pressionar o interruptor de parada de emergéncia
desnecessariamente enquanto o manipulador estiver operando normalmente. De
outro modo, o manipulador podera atingir o equipamento periférico, visto que a
trajetoria de operagdo até o robo parar ¢ diferente daquela em operacéo normal.
Nio pressione o interruptor de parada de emergéncia desnecessariamente enquanto
o manipulador estiver operando. Pressionar o interruptor durante a operagao faz os
freios funcionarem. Isto encurtara a vida util dos freios devido ao desgaste das
placas de fric¢do.

Ciclo de vida normal dos freios: Cerca de 2 anos (quando o freio ¢ usado 100
vezes/dia)

Além disso, a parada de emergéncia durante a operagdo aplica impacto na unidade
de engrenagens de redugao e isso pode resultar em vida curta da unidade de
engrenagens de redug@o.

Para colocar o sistema robdtico no modo de emergéncia durante a operagao
normal, pressione o interruptor de parada de emergéncia enquanto o manipulador
ndo estiver se movendo.

Consulte o manual do controlador do robd para instru¢des de como conectar o
circuito do interruptor de parada de emergéncia.

Quando o manipulador é parado pela funcdo de parada de emergéncia (a corrente
elétrica para o motor € cortada), os eixos J1 e J2 podem ultrapassar um maximo de
150 mm dos seus pontos alvo de movimento do servo. Entdo, projete o layout do
sistema robotico de modo que atuador da extremidade ndo colida com
equipamento periférico.

Quando o manipulador é parado pela parada de emergéncia enquanto esta em
movimento com uma grande carga sendo aplicada, pode ocorrer um erro. Se o erro
ocorret, restaure-o pelo comando Reset.
Exemplo: Se o interruptor de parada de emergéncia é pressionado enquanto o
moédulo RH esté transportando uma pega de trabalho de 80 kg.
Ocorrera o seguinte erro:
5040: Falha na saida do torque do motor no estado de poténcia alta.

Nao desligue o controlador enquanto o manipulador estiver operando.

Se vocé tentar parar o Manipulador em situagdes de emergéncia tal como em
“Protec@o de seguranga aberta”, certifique-se de parar o Manipulador usando o
interruptor de Parada de Emergéncia do Controlador.
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Se o manipulador for parado desligando o controlador enquanto estiver operando,
os seguintes problemas podem ocorrer.

Redugédo da vida util e danos na unidade da engrenagem de redugéo

Diferenga na posigdo das articulagdes

Além disso, se o Controlador foi forgado a ser desligado por blecautes e
ocorréncias do tipo enquanto o manipulador estava operando, certifique-se de
verificar os seguintes pontos apds a restauracdo da energia.

Se a engrenagem de reducdo esta danificada

Se as articulagdes estdo em suas posigdes corretas

Se houver uma diferenga na posico, faga a calibragdo consultando 4.73
Calibragado.

Antes de usar o interruptor de parada de emergéncia, esteja ciente do seguinte.
O interruptor de Parada de Emergéncia (E-STOP) deve ser usado para parar o
manipulador somente em caso de emergéncias.

Antes de usar o interruptor de parada de emergéncia, esteja ciente do seguinte.
- O interruptor de Parada de Emergéncia (E-STOP) deve ser usado para parar
o manipulador somente em caso de emergéncias.
- Para parar o manipulador que opera o programa exceto em uma emergéncia,
use os comandos Pause (interromper) ou STOP (parar o programa).
Pause e STOP nédo desligam os motores. Portanto, o freio ndo funciona.
- Para o sistema de protegdo de seguranga, no use o circuito do E-STOP.

Para detalhes sobre o sistema de protegdo de seguranga, consulte os seguintes
manuais.
Guia do Usuario do EPSON RC+
2. Seguranga - Precaugées de instala¢do e projeto - Sistema de prote¢do de
segurancga
Seguranga e instalagdo
2.6 Conexdo com o conector de EMERGENCY

Para verificar problemas com os freios, consulte os seguintes manuais.
Seguranca e instalagdo
5.1.1 Manipulador
- Inspeg¢do com a energia ligada (o robé operando)
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1.5.1 Distancia de movimento livre em emergéncia

A operagdo do manipulador ndo pode parar imediatamente apds o interruptor de
parada de emergéncia ser pressionado.
No entanto, lembre-se de que os valores variam de acordo com as condigdes
seguintes:
Peso da méo Configuragao de peso Configuragdo de aceleragdo
Peso da pega de trabalho Configuragio de velocidade Postura etc.

O tempo e a distancia aproximados do movimento livre s3o os seguintes:

G1
Condigdes para a medigao

Configuragdo de aceleragcdo | 100

Configuragdo de velocidade 100

Carga [kg] 1 L

Configuragdo de peso 1 Ponto |n|cLaI da

/ operagao
o
Ponto onde o sinal
de parada de \ {/
emergéncia
é inserido
\
Articulagéo 1 \
Controlador RC700-A
Manipulador G1-171*, G1-171*Z G1-221*, G1-221*Z

Tempo do ArticulagZo 1 + ArticulagZo 2[s] 0,17 0,18
movimento . -
livre Articulagéo 3 [s] 0,13
Angulo do Articulagéo 1 [] 22 28
movimento | Articulagdo 2 | 19 20
livre Articulaggo 1 + Articulacdo 2[°] 41 48
Distancia do
movimento Articulagéo 3 [mm] 48
livre
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G3
Condigdes para a medigao
Configuragéo de Aceleragéo 100
Configuragéo de velocidade 100 ,
Carga [kg] 3 / \\
Configuragdo de peso 3 4 \ L
/ \ Ponto inicial
/ \ d ~
/ 7 \/ a operacgao
— o — —(— .
Ponto onde o ;
Z'Zﬂﬁ;giﬁ: Articulagao 1 X )/
é inserido N
5\ /
Articulagéo 2 4’{ Ponto de parada ‘
Controlador RC700-A
Manipulador | G3-25*** | G3-30*** | G3-35***
Tem.po do Articulacdo 1 + Articulagéo 03 0.2 03
movimento 2 [s]
livre Articulacdo 3 [s] 0,2 0,2 0,2
N Articulacéo 1 [°] 20 20 35
Angulodo Py i lacao 2 €] 20 20 25
movimento 4 iculacdo 1 + Articulagdo
livre A ¢ ¢ s 40 60
Distancia do
movimento Articulagdo 3 [mm] 60 60 60
livre
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G6
Condigoes para a medigao
Configuragdo de Aceleragédo 100
Configuragéo de velocidade 100
Carga [kg] 6
Configuragéo de peso 6

Ponto onde o
sinal de parada
de emergéncia

\/

| Ponto inicial

| / da operagéo
A

J/
/ Ponto alvo

Ponto de parada ‘

Articulagdo 2

Controlador RC700-A

Manipulador | G6-45*** | G6-55*** | G6-65***
Tempo do Articulagdo 1 + Articulacao 2[s] 0,5 0,5 0,5
movimento | Articulagéo 3 Is] 04 04 04
Angulo do Articulagdo 1 [] 35 30 35
movimento | Articulagéo 2 [°] 70 55 70
livre Articulacdo 1 + Articulagdo 2[°] 105 85 105
Distancia do G6-**1** [mm]
Ir;?/cr)exznmento Articulagao 3 G6-*3" [mm] 95 95 95
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G10/ G20
Condigdes para a medigdo
G10 G20
Configuragéo de Aceleragéo 100 100
Configuragéo de velocidade 100 100
Carga [kg] 10 20
Configuragéo de peso 10 20

Ponto onde o
sinal de parada
de emergéncia

€ inserido

Articulagdo 2

Ponto inicial
da operacao

Controlador RC700-A

Manipulador | G10-65*** | G10-85*** | G20-85*** | G20-A0***
Tempo do Articulagdo 1 + Articulagdo 2 [s] 0,5 0,8 0,9 0,7
movimento | Aticulagéio 3 ] | 03 03 03 03
livre
Angulo do Articulacdo 1 [°] 40 85 90 75
movimento | Articulagdo 2 [°] 65 75 70 65
livre Articulagéo 1 + Articulagéo 2 [] 105 160 160 140
Distancia do Articulag G10/G20-**1** [mm]
movimento - 80 80 140 140
. 03 G10/G20-**4** [mm]
livre
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RS

Condigdes para a medigao

RS3-351* ‘ RS4-551*

Ponto onde o
sinal de parada
de emergéncia

Configuragéo de Aceleragdo 100
Configuragéo de velocidade 100

A
Carga [kg] 3 / \
Configuragdo de peso 3 /,/ ‘\

Ponto inicial
da operagao

€ inserido ’ ,/
\‘/
Ponto de parada

Controlador RC700-A

Manipulador RS3-351* RS4-551*
Tempo do Articulagdo 1 + Articulagao 2[s] 0,3 0,7
movImeno | articulagao 3 [s] 0.2 03
Angulodo | Articulago 1 ] 50 30
movimento | Articulagdo 2 [°] 30 70
livre Articulagdo 1 + Articulacdo 2[°] 80 100
Distancia do
movimento | Articulagao 3 [mm] 55 65
livre

Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24

47




1. Seguranga

C4

48

Condig¢des da medigéo

Série C4
Configuracéo de aceleragéo 100
Configuracéo de velocidade 100
Carga [kg] 4
Configuracéo de peso 4

Controlador RC700/RC700-A
Manipulador C4-A601™* C4-A901™
Brago 1 0,4 0,3
Brago 2 0,4 0,4
Tempodo -5 -3 04 05
mc_)wmento Braco 4 03
livre [S] Brago 5 0,4
Brago 6 0,3
Braco 1 85 60
A Braco 2 60 65
Angulodo g 03 55 55
movimento
livre [] Braco 4 40
Brago 5 40
Brago 6 25
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Cc8
Condig¢des da medicado
Série C8
Configuracéo de aceleragéo 100
Configuracéo de velocidade 100
Carga [kg] 8
Configuracéo de peso 8
Controlador RC700-A
Manipulador C8-A701** C8-A901** C8-A1401**
(C8) (C8L) (C8XL)
Sobre a
Brago 1 mesa, 0,5 0,5 0,9
Teto
Tempo do Parede 0,9 0,9 1,7
movimento |Brago 2 0,5 0,6 0,7
livre [S] Braco 3 0,5 0,5 0,4
Braco 4 0,5 0,4 0,5
Braco 5 0,2 0,2 0,3
Bracgo 6 0,2 0,2 0,3
Sobre a
Brago 1 mesa, 60 50 70
Teto
Angulo do Parede 110 100 130
movimento |Braco 2 60 60 40
livre [°] Braco 3 70 50 30
Braco 4 70 60 90
Bracgo 5 30 30 50
Braco 6 40 30 30
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C12
Condi¢des da medicao
Série C12
Configuracido de aceleragdo 100
Configuracéo de velocidade 100
Carga [kg] 12
Configuracéo de peso 12
Controlador RC700-A
Manipulador| C12-A1401** (C12XL)
Brago 1 0,7
Brago 2 0,7
Te".‘p° do Brago 3 0,4
movimento
livre [S] Brago 4 0,3
Brago 5 0,3
Brago 6 0,3
Brago 1 40
. Brago 2 40
Anglulo do Brago 3 20
movimento
livre [°] Brago 4 30
Brago 5 30
Brago 6 60
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N2
Condi¢des da medicao

Série N2
Configuracéo de aceleragéo 100
Configuragéo de velocidade 100
Carga [kg] 25
Configuracéo de peso 2,5
Controlador RC700-A
Manipulador N2-A450S*
Braco 1 0,75
Brago 2 0,7
-rl;gcirr)‘r?ei?o livre Brago 3 0.5
S] Braco 4 0,35
Braco 5 0,35
Bracgo 6 0,3
Braco 1 55
A Bracgo 2 65
Angglo do . Braco 3 70
nowowmento livre Braco 4 20
] Braco 5 20
Bracgo 6 40
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N6
Condi¢des da medicao
Série N6
Configuracido de aceleragdo 100
Configuragéo de velocidade 100
Carga [kg] 6
Configuracéo de peso 6
Controlador RC700-A
Manipulador | N6-A1000** | N6-A850*R
Braco 1 0,75 0,9
Tempo do Braco 2 0,65 0,6
movimento livre Brago 3 0.65 0,55
[S] Braco 4 0,45 0,45
Braco 5 0,4 0,4
Braco 6 0,5 0,5
Braco 1 70 70
A Braco 2 65 45
grcl)%lijr!r?ei?o livre Braco 3 70 20
o Braco 4 70 70
] Braco 5 70 70
Braco 6 110 110
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1.5.2 Como restaurar o modo de emergéncia

Selecione a aba [Tools] — [Robot Manager]| — [Control Panel] do EPSON RC+ e
entdo clique em <Reset>.

A pagina Control Panel contém botdes para as operagdes basicas do robd, tal como
a ligacdo/desligamento dos motores e colocagdo do rob6é na posigdo de

estacionamento. Ela também mostra o status da parada de emergéncia, protegido de

seguranga, motores ¢ poténcia.

Robot Manager

ontrol Panel :

I Bobot: i 1. R, C4-A801S vi

| Jog & Teach Statuz

| Paints i Emergency Stop: OFF Safeguard: OFF Motors: OFF Power: LOW
| firch Motors Free Jointz

| Locals

| =
!_ Boxes ! o i Lock sl Home
i. Planes [ =
[ weisht
i- i Thertia
!. KYZ Limits :
= — =
5

Toole MOTOR MOTOR
i OFF ON
Arms
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1.6 Etiquetas

As etiquetas sdo afixadas em torno dos locais do controlador e do manipulador onde
existem perigos especificos.

Nao deixe de obedecer as descri¢des e avisos nas etiquetas para operar ¢ manter a
seguranga do sistema robotico.

Nao rasgue, danifique ou remova os rotulos. Tenha extremo cuidado ao manusear
as pecas ou unidades nas quais as seguintes etiquetas estdo afixadas, bem como nas
areas proximas:

1.6.1 Controlador

Local Etiqueta Nota
Existe voltagem residual. Para
/\ WARNING evitar choque elétrico, ndo
w abra a tampa enquanto a
- energia estiver ligada, ou
300s durante 300 segundos depois
de a energia ser desligada.
Existe voltagem residual. Para
A A WARNING / AVERTISSEMENT || | evitar choque elétrico, nao
HAZARDOUS VOLTAGE INSIDE. abra a tampa enquanto a
DONQT OPEN THE COVER DURING . . .
PONERONORFORSHINLTES AFTERPONER || | SN'ST9ia estiver ligada, ou
I\ |msonrmemees: || | Srenie 5 minutos depois dea
NEPASOUIRRLECAPOTPENOAVT LANSESous || | SMeTdia ser desligada.
TENSION OU JUSQU'AS MINUTES
APRES LAMISE HORS TENSION.
&WARNING Desco.necﬁe 9 bloqueie a
N, energia principal antes de
efetuar manutencgéao e reparo.
B WARNING /
AVERTISSEMENT

LOCKOUT AND TAGOUT POWER
BEFORE SERVICING EQUIPMENT.
VERROUILLER ET APPOSER UNE PANCARTE
SUR LALIMENTATION AVANT TOUTE

INTERVENTION DE MAINTENANCE.
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Local Etiqueta Nota
N&o conecte os seguintes
itens a porta TP. Conectar os
seguintes itens pode resultar
em mau funcionamento do
= dispositivo.
¢ |Acaumon| (%3
s Plugue simulado OPTIONAL
DEVICE,
OP500, OP500RC, JP500,
Série TP-3** e OP1
Existem voltagens perigosas
enquanto o manipulador esta
D A ligado. Para evitar choques
elétricos, nao toque em
WARNING quaisquer pegas elétricas
internas.
O peso da unidade é
[_AWARNING / AVERTISSEMENT ]| | indicado na etiqueta de
Look for the Weight of the Controller indicated identificagao. Verlflquelo
on the name p|a?e. peso antes de transferir ou
Be careful not to hurtnour body back, fingers, feet) mudar as unidades de local e
E as you lift / put down the Controller. .
Firmly suppor the Controler e tansferng, || - €vite forgar suas costas ao
Rechercher le poids du contrdleur indiqué sur la plague sggurar a unidade. AIemN
signalétique. Faites atfention de ne pas vous blesser une disso, mantenha suas maos,
partie du corps (dos, doigts, pieds) pendant le Ievarl;e etla dedos e pés a salvo de
pose du contréleur. Supporter fermement le controleur
pendant e transport. serem prensados ou de
sérios ferimentos.
Certifique-se de usar as a
bateria de litio designadas.
F Replace only with battery type: Consulte o manual do
CR17335SE(Sanyo or FDK) controlador
Manutengéo
10. Lista de pecas de
manutengéo
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Local

Etiqueta

ROBOT CONTROLLER
MODEL :RG700

SERIAL NO. 0000000001
MANUFACTURED : gﬁzzg

AC200-240V 6
SINGLE PHASE 25 OVA max
WEIGHT 12kg

MANUFACTURER:
SEIKO EPSUN CORPORAT 10N

NAGANO—KEN 392-8502 JAPAN

hl'l* 1j|4gY(ol1aI exsnn eum&nm anuARKET
IJN DEUTSE n[s;'vlgH
MEERBUSCH GERMANY
https://neon.cpson-europe.com/de/en/rohots/
OO AT O

|(.‘UN'I'R()I‘I‘I".R S/IN RTCxxxxxxx |

Unidade de controle RC700/RC700-A

v[a]

teeer O "
< — :
- ﬂ][?.,i.,;"

L e

° B0 . L Jo e
8] @
I

e O

B/T\?

—J

Unidade de acionamento RC700DU/RC700DU-A

56

JE e

L]
SO

e ©

@

® g
[}

=0

Figura: RC700)
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1.6.2 Manipulador

Local

Etiqueta

Nota

WARNING /
AVERTISSEMENT

Take measures to prevent the
manipulator from falling and
dropping before removing base
mounting bolts.

Prendre les mesures nécessaires
pour empécher le manipulateur
de tomber avant de démonter les
vis defixation de la base.

Antes de afrouxar os parafusos de
montagem da base, segure o brago
e prenda-o firmemente com uma
faixa para evitar que as maos ou os
dedos sejam prensados no
manipulador.

Para a instalagéo e transporte dos
robds, siga as instrugcdes deste
manual.

Para evitar que o manipulador caia,
apoie o0 manipulador antes de
remover os parafusos de montagem
da base.

Siga as instrugdes neste manual
para transporte e instalagao.
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Local Etiqueta Nota

Ndo entre na area de
operagao enquanto o
manipulador  estiver se
movimentando. O brago do
rob6 pode colidir com o
operador. Isso é
extremamente perigoso e
pode resultar em sérios
problemas de seguranga.

|«

When moving, robot arm can cause

death, or serious injury.
@J | Do not enter work envelope.
En se déplagant, le bras du robot
peut provoquer des blessures graves

ou mortelles.
Ne pas pénétrer dans I'enveloppe de
travail.

Existem voltagens perigosas
enquanto o manipulador esta
c ligado. Para evitar choques

elétricos, ndo toque em
WARNING quaisquer pecas elétricas
internas.

Vocé pode prender a mao ou
os dedos entre os eixos e
tampas ao aproximar suas
maos de pegas moveis.
* Os manipuladores com
WARNING foles ndo tém esta etiqueta
pois ndo ha perigo de suas

maos ou dedos serem
presos.

D Vocé pode prender suas
maos ou dedos ao aproximar
u sua mao de pegas moveis.

£aY

| /A\WARNING /AVERTISSEMENT

Do not put your hand | Ne pas placer les mains
on moving parts. sur les piéces mobiles.
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Local

Etiqueta

Nota

C4:
Tenha cuidado com a queda
do brago devido ao seu
préprio peso ao pressionar o
interruptor de liberagdo do
freio. Esta etiqueta é fixada na
caixa de liberagdo do freio
opcional.

C8, C12:
Ao liberar os freios, tenha
cuidado pois o brago pode cair
devido ao seu préprio peso.
Esta etiqueta é fixada no
manipulador e na caixa de
liberagao do freio opcional.

Ao liberar os freios, tenha
cuidado pois o brago pode cair
devido ao seu proprio peso.
Esta etiqueta de atengdo é
fixada no manipulador e na
unidade de liberagdo do freio
opcional.

/I WARNING/AVERTISSEMENT

EMERGENCY BRAKE RELEASE

1. Turn off the controller.

2. Operate the brake release unit using
instructions on the brake release unit.

DESSERRAGE DU FREIN D'URGENCE
1. Eteindre le contréleur.
2, Utiliser I'élément de desserrage de frein a ['aide

des instructions sur 'tlément de desserrage de frein.

Quando a caixa de liberagdo do
freio é usada:

Os detalhes dos procedimentos
para liberagao dos freios
usando a caixa de liberagéo do
freio s&o descritos nos manuais
do manipulador.
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Local Etiqueta Nota
- Ao liberar os freios, tenha
é A cuidado com a queda/rotagao do
WARNING braco devido ao seu proprio
& peso.

WARNING/
3 AVERTISSEMENT

Hand weight may cause shaft to
fall after release of brake.

Le poids de la main peut entrainer
la chute de 'arbre apreés la
libération du frein.

Somente pessoal autorizado
devera executar o trabalho de
erguer e operar uma
empilhadeira. Quando essas
operagbes sado executadas por
pessoal ndo autorizado, isso é
extremamente perigoso e pode
resultar em sérias lesbes
corporais e/ou danos graves ao
equipamento do sistema
robaético.

o

WARNING/
AVERTISSEMENT

Follow instructions manual
during lifting and transportation.

Respecter les instructions du
manuel d' utilisation pendant le
levage et le fransport.
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Local

Etiqueta

Nota

HOT
Tenha cuidado para néo se
queimar.

Local

Etiqueta

MODEL G3-3518
SERIAL NO.  :0000000001
MANUFAGTURED 17

WEIGHT: 14Kg wAx PAYLOAD: 3Kg
MOTOR POW

ST 200u AXIS2:150W
mss 1sow A)(|s4 150W

§Es "%E"%"" SORF B&TA' "
QANO-KEN,392-8502 J
hllp /,’glntal SpEON. cum/nmanﬂ
Y PLACING ON EU M
FESN Mﬁ%”&“"!h%"‘;“
MEERBUSCH GERMANY
hitpa://neon.cpsen-europe.com/de/en/robots/
DA

Localizagéo das etiquetas

G1
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G3
Comum
D
~ G
vV
o
Montagem sobre mesa
= I— A

Montagem multipla

 ORer 3 8 AT

%

o i r Lo [al = —at A @6
o

o
B
i iy
O
® 0
o9
Al
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G6
Montagem sobre mesa
G6_***S

Montagem na parede
GB-***SW
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G10/ G20

Montado sobre mesa: G10/G20-**** Montado na parede: G10/G20-****W
e E

Montado no teto: G10/G20-****R

[
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RS

Parte
superior

===
—
©
=3
®
=
o

[ [ ]

——
\ S * B (Ambos os lados)

Embaixo
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Cc4

C
Vista de cima

c | i
C = H
c i —H]
C Al | §
e e

B A

A oo

Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista traseira

E: Esta etiqueta é fixada no manipulador aprovado pelo UL e na caixa de liberagédo do freio

opcional
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C8,C12

Vista de cima

Modelo de cabo por baixo

A1
=

@)
2§
im_ll ==,

Vista lateral

Vista frontal

(llustragéo: C8-A1401* (C8XL))

E: Esta etiqueta é fixada no manipulador aprovado pelo UL e na caixa de liberagao do freio
opcional
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N2
S/N: N201000001~N201010000

Se—r—] o

e

Com o

I -

Vista lateral Vista frontal Vista lateral

S/N: N201010001 ou posterior

Com o6

- —

7y

[T
o=y
[

a=

Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista traseira

E: Esta etiqueta é fixada no manipulador aprovado pelo UL e na caixa de liberagao do freio
opcional
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N6-A1000**
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N6-A850**R

N6-A850"BR
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X5
& @:I@
= &
®
g | =] el
@ ‘
@ E 5
2 o o
I CIENE
[
= H= < | ==
c H
NOTA

@ A etiqueta E ¢ para o manipulador de eixos para cima/para baixo.
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1.7 Recursos de seguranga

O sistema de controle do robd suporta os recursos de seguranga descritos abaixo. No
entanto, ¢ recomendado que o usuario siga estritamente o uso apropriado do sistema
robdtico lendo completamente os manuais fornecidos antes de usar o sistema. N&o ler e
entender o uso apropriado das fungdes de seguranga ¢ altamente perigoso.

Entre os recursos de seguranga a seguir, o interruptor de parada de emergéncia ¢ a
entrada da porta de seguranga sdo particularmente importantes. Assegure-se de que
esses e outros recursos funcionem corretamente antes de operar o sistema roboético.

Para detalhes, consulte 2.6.1 Interruptor da porta de seguranga e Interruptor de
liberagdo do engate.

Interruptor de parada de emergéncia

O conector EMERGENCY no controlador possui terminais de entrada de parada de
emergéncia de expansdo usados para conectar os interruptores de parada de
emergéncia.

Pressionar o interruptor de parada de emergéncia pode desligar imediatamente a
energia para o motor e o sistema robotico entrard na condi¢do de parada de
emergéncia.

Categorias de parada da entrada de parada de emergéncia: Categoria 0 (consulte a
norma de seguranca IEC60204-1)

Entrada da porta de seguranca

Para ativar este recurso, assegure-se de que o interruptor de entrada da porta de
seguranga esta conectado ao conector EMERGENCY no controlador.

Quando a porta de seguranca ¢ aberta, normalmente o manipulador para imediatamente
a operagdo atual e o status da energia do manipulador ¢ de operagao proibida até que a
porta de seguranca seja fechada e a condi¢do engatada seja liberada. Para executar a
operagdo do manipulador enquanto a porta de seguranga esta aberta, vocé deve mudar a
chave seletora de modo no controle portatil para o modo “Teach”. A operagdo do
manipulador fica disponivel somente quando o interruptor de ativagao esta ligado. Nesse
caso, 0 manipulador é operado no status de poténcia baixa.

Categorias de parada da entrada da porta de seguranga: Categoria 1 (consulte o
padrdo de seguranca IEC60204-1)

Modo de poténcia baixa

72

A poténcia do motor é reduzida nesse modo.

Executar uma instru¢do de mudanca do estado de poténcia mudara para o estado
restrito (poténcia baixa) independentemente das condi¢des da porta de seguranga ou
do modo de operagdo. O estado restrito (poténcia baixa) assegura a seguranca do
operador e reduz a possibilidade de destruicdo ou de danos ao equipamento
periférico causados pela operagdo descuidada.
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Freio dindmico

O circuito do freio dindmico inclui relés que colocam em curto-circuito as
armaduras do motor. O circuito do freio dindmico ¢ ativado quando ha uma entrada
de parada de emergéncia ou quando qualquer um dos erros seguintes ¢ detectado:
desconexao do cabo do codificador, sobrecarga do motor, torque irregular do motor,
erro de velocidade do motor, erro do servo (posicionamento ou transbordamento da
velocidade), processador irregular, erro de soma de verificagio da memoria e
condigdo de superaquecimento dentro do médulo de acionamento do motor.

Detecgao de sobrecarga do motor
O circuito do freio dindmico ¢ ativado quando o sistema detecta que a carga no
motor excedeu a sua capacidade.

Detecgao do torque do motor irregular (manipulador fora de controle)
O circuito do freio dindmico ¢ ativado quando ¢ detectado irregularidade com o
torque do motor (saida do motor) (no caso de o manipulador estar fora de controle).

Deteccgao de erro de velocidade do motor
O circuito do freio dinamico ¢ ativado quando o sistema detecta que o motor esta
funcionando na velocidade incorreta.

Transbordamento do posicionamento - detecgéo de erro do servo
O circuito do freio dinamico ¢ ativado quando o sistema detecta que a diferenga
entre a posicao real do manipulador e a posicdo comandada excede a margem de
erro permitida.

Transbordamento da velocidade - deteccéo de erro do servo
O circuito do freio dindmico ¢ ativado quando a velocidade real do manipulador €
detectada indicando um erro de transbordamento (a velocidade real esta fora da faixa
nominal).

Deteccao de irregularidade na CPU
A irregularidade na CPU que controla o motor ¢ detectada pelo watchdog timer. A
CPU do sistema e a CPU que controla o motor dentro do controlador também séo
projetadas para verificar uma a outra quanto a quaisquer discrepancias. Se uma
discrepancia ¢ detectada, o circuito do freio dindmico ¢ ativado.

Deteccao de erro de soma de verificagdo da memoaria
O circuito do freio dindmico ¢ ativado quando ¢ detectado um erro de soma de
verificagdo da memoria.

Deteccgao de superaquecimento no médulo acionador do motor
O circuito do freio dinamico ¢ ativado quando a temperatura do dispositivo de
energia dentro do modulo de acionamento do motor estd acima do limite nominal.
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Deteccgao de deposicao do relé
O circuito do freio dindmico ¢ ativado quando ¢ detectada deposigdo do relé.
Deteccao de sobrevoltagem
O circuito do freio dindmico ¢ ativado quando a voltagem do controlador esta acima
do limite normal.

Deteccao de queda de voltagem da fonte de alimentagédo de CA
O circuito do freio dindmico ¢é ativado quando ¢ detectada queda da voltagem da
fonte de alimentag@o.

Deteccao de anomalia da temperatura
A anomalia da temperatura ¢ detectada.

Deteccao de mau funcionamento do ventilador
O mau funcionamento da velocidade de rotagdo do ventilador é detectado.
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1.8 Especificagcdes do manipulador

G1
Especificacdo de 4 eixos
Item
G1-171* G1-221*
Tipo de montagem Sobre a mesa
Brago 1,2 175 mm 225 mm
Comprimento do brago | Braco 1 75 mm 125 mm
Brago 2 100 mm
Peso (cabos ndo incluidos) 8 kg: 18 Ibs.
M_etodo de Todas as articulagdes Servomotor de CA
aclonamento
Velocidade de operagio Articulagdes 1,2 2630 mmy/s l 3000 mm/s
méxima ! Art%culag:ao 32 1200 mm/s
Articulacdo 4 (U) 3000°/s
Articulagdes 1, 2 0,005 mm ’ +0,008 mm
Repetibilidade Articulagdo 3 (Z) +0,01 mm
Articulagdo 4 (U) +0,01°
Articulagdo 1 +125°
Articulagdo 2 + 140° +152°
Faixa de movimento (Modelo para sala limpa) (£ 140°) (£149°)
maxima Curso Z
(Modelo para sala limpa) +100 (80) mm
Articulacgdo 4 + 360°
Articulagdo 1 —Pulso 1019449 a 6262329
Articulagdo 2 + 2548623 +2767076
Faixa de pulsos (Modelo para sala limpa) (+2548623) (£2712463)
méxima (pulso) Articulagdo 3 - 1092267 a0
(Modelo para sala limpa) (— 873813 a0)
Articulacdo 4 — 393216 a 393216
Articulagéo 1 3,43322E-05 °/pulso
Resolugio Articulagdo 2 5,49316E -05 °/pulso
Articulacdo 3 9,15527E-05 mm/pulso
Articulagdo 4 9,15527E-04 °/pulso
Capacidade nominal do motor Todas as articulagdes: 50 W
L. Nominal 0,5k
Carga ttil Mixima 1 kgg
Momento de inércia Nominal 0,0003 kg'm?
fr‘t‘l‘éisl;‘go . "2 | Méxima 0,004 kg'm?
Diametro do eixo ¢ 8 mm
Furo de montagem 125 x 88 (4-M6)
Forga descendente da Articulagdo 3 S0N
Fio instalado 24 pinos (9+15)

para uso do cliente

para uso do cliente

Tubo pneumatico instalado

1 tubo pneumatico (¢ 4 mm): 0,59 MPa (6
kgf/cm?: 86 psi)
2 tubos pneuméticos (¢ 6 mm) : 0,59 MPa (6
kgf/cm?: 86 psi)
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Especificacdo de 4 eixos

Requisitos ambientais

ltem
G1-171* G1-221*
Temperatura 5 a40 °C (com variagdo minima da temperatura)
ambiente

Umidade relativa
do ambiente

10 a 80 % de UR (sem condensagdo)

Nivel de vibragdo

4,9 m/s? (0,5G) ou menos

Nivel de ruido™

LAeq =65 dB (A) ou abaixo

Ambiente de instala¢do

Sala limpa + ESD (ISO Classe 3) ™

Valor atribuivel
() valores padrao

Velocidade la(5)al00
Aceleracio™ 1a(10)al20
SpeedS 1 a(50) a 2000
AccelS 1 a(200) a 25000
Fine 0 a (10000) a 65535
Peso 0,100 a (0,5, 100) a 1,100

Padrio de seguranga

Marcagio CE:
Diretiva EMC, Diretiva de maquinaria
Marcagdo KC / Marcagdo KCs
Padrdes do UL (Em caso de especificagdo do UL):
UL1740
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
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Especificagdo de 3 eixos

Item G1-171*2 | G1-221"Z
Tipo de montagem Sobre a mesa
Braco 1,2 175 mm 225 mm
Comprimento do brago Braco 1 75 mm 125 mm
Brago 2 100 mm
Peso (cabos ndo incluidos) 8 kg: 18 Ibs.
Meétodo de acionamento Todas as articulagdes Servomotor de CA
Velocidade de operacio Articulagdes 1,2 2630 mm/s | 3000 mm/s
mAxima ! Articulagdo 3 (Z) 1200 mm/s
Articulacdo 4 (U) 3000°/s
Articulagdes 1, 2 +0,005 mm ‘ +0,008 mm
Repetibilidade Atrticulagio 3 (Z) +0,01 mm
Articulacdo 4 (U) -
Articulagéo 1 + 125°
Articulagdo 2 +135° + 135°
Faixa de movimento (Modelo para sala limpa) (£ 1239 (£132°)
maxima Curso Z
(Modelo para sala limpa) +100 (80) mm
Articulagdo 4 -
Articulagio 1 _Pulso 1019449 a 6262329
Articulagdo 2 + 2457600 + 2457600
Faixa de pulsos (Modelo para sala limpa) (£2239147) (& 2402987)
méxima (pulso) Articulagdo 3 — 1092267 a0
(Modelo para sala limpa) (— 873813 a0)
Articulagdo 4 —393216 a 393216
Articulagéo 1 3,43322E-05°/pulso
Resolugio Articulagdo 2 5,49316E -05°/pulso
Articulacdo 3 9,15527E-05 mm/pulso
Articulagdo 4 9,15527E-04°/pulso
Capacidade nominal do motor Todas as articulagdes: 50 W
Carga ttil Nominal 0,5 kg
Maxima 1,5kg
Momento de inércia Nominal -
admissivel na Articulagio L.
4 w | Maxima -
Diametro do eixo ¢ 8 mm
Furo de montagem 125 x 88 (4-M6)
Forga descendente da Articula¢do 3 S0N

Fio instalado
para uso do cliente

24 pinos (9+ 15)

Tubo pneumatico instalado
para uso do cliente

1 tubo pneumatico (¢ 4 mm):

0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)
2 tubos pneumaticos (¢ 6 mm) :

0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)
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Item

Especificagdo de 3 eixos

G1-171*Z \ G1-221*Z

Requisitos ambientais

Temperatura
ambiente

5 a40 °C (com variagdo minima da temperatura)

Umidade relativa do
ambiente

10 a 80 % de UR (sem condensagdo)

Nivel de vibragdo

4,9 m/s? (0,5 G) ou menos

Nivel de ruido™

Laeg= 65 dB (A) ou abaixo

Ambiente de instala¢do

Sala limpa + ESD (ISO Classe 3) ™

Padrio de seguranga

Velocidade 1a(5)aloo0
Aceleragio™ 1a(10)a 120
Valor atribuivel SpeedS 1 a(50) a 2000
() valores padrido AccelS 1 .a(200) a 25000
Fine 0 a (10000) a 65535
Peso 0,100 a (0,5, 100) a 1,5, 100
Marcagio CE:

Diretiva EMC, Diretiva de maquinaria
Marcagdo KC / Marcagdo KCs
Padrdes do UL (Em caso de especificagdo do UL):
UL1740
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
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*1:

*2:

*3:

*4:

*5:

No caso de comando PTP.

A velocidade de operagdo maxima para o comando CP ¢ de 2000 mm/s no plano horizontal.

No caso em que o centro de gravidade esta no centro da Articulagdo 4.
Se o centro de gravidade ndo estiver no centro da Articulagdo 4, defina o pardmetro usando a
configura¢do de INERTIA.

As condi¢des do manipulador durante a medigéo sdo as seguintes:

Condigdes de operagdo : Sob carga nominal, movimento simultdneo das 4 articulagdes, velocidade
maxima, aceleragdo/desaceleragdo maxima e taxa de 50%.

Ponto de medigdo : Traseira do manipulador, 1000 mm além da faixa de movimento, 50 mm
acima da superficie da base instalada.

O sistema de exaustdo no modelo de manipulador para sala limpa extrai ar do interior da base e do
interior da tampa do brago.

Uma fenda ou outra abertura na unidade da base pode causar perda da pressdo de ar negativa na parte
externa do brago, o que pode causar aumento da emissdo de poeira.

Nivel de limpeza :Classe ISO 3 (ISO14644-1)
Sistema de exaustao: Diametro da porta de exaustio: Diametro
interno: @12 mm/Didmetro externo: 16 mm

Tubo exaustor: Tubo de poliuretano
Diametro externo: g12 mm (Diametro interno: @8 mm)
ou Didmetro interno de 16mm ou maior

Taxa de fluxo de exaustdo recomendada: aprox. 1000 cm*/s (Normal)

A especificacdo de ESD usa material de resina com tratamento antiestatico. Esse modelo controla a
aderéncia de poeira devido a eletrificagdo.

No uso geral, a configuragdo da aceleracdo em 100 ¢ a configuragdo ideal que mantém o equilibrio da
aceleragdo e a vibragdo durante o posicionamento. Embora valores maiores que 100 possam ser
definidos para Accel, ¢ recomendado minimizar o uso de valores altos para movimentos necessarios,
uma vez que operar o manipulador continuamente com uma configuragéo alta de Accel pode encurtar
consideravelmente a vida 1til do produto.
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G3
Iltem Manipulador da série G3
Brago 1,2 250 mm 300 mm 350 mm
Comprimento do brago Brago 1 120 mm 170 mm 220 mm
Brago 2 130 mm 130 mm 130 mm
Velocidade d N Articulagdes 1, 2 3550 mm/s 3950 mm/s 4350 mm/s
m:;’ﬁ; a‘"‘*le € Operagao  ["a rticulacdo 3 1100 mm/s
Articulacdo 4 3000°/s
Articulagdes 1,2 £0,008 mm | 0,01 mm | 0,01 mm
Repetibilidade Articulagdo 3 +0,01 mm
Articulagdo 4 +0,005°
L. Nominal 1 kg
Carga util Maxima 3kg
Momento de inércia Nominal 0,005 kg-m?
i&i;msswel na Articulagdo Méxima 0,05 kg m?
Articulagdo 1 0.0000343323°/pulso
Resolucio Articulagdo 2 0,0000549316°/pulso
¢ Articulacdo 3 0,0000878906 mm/pulso
Articulacdo 4 0.000240928°/pulso
N Diametro do eixo @ 16 mm
Mao
Furo passante o 11 mm

Montagem sobre mesa

120 x 120 mm (4-M8)

F t .
uro de montagem Montagem multipla

Montagem na parede 174 x 70 mm (4-M8)

Montagem no teto: 120 x 120 mm (4-M8)
/especificacdo do cliente

Peso (cabos ndo incluidos) 14 kg: 31 lbs.
Meétodo de acionamento Todas as articulagdes Servomotor de CA
Articulagéo 1 200 W
Capacidade nominal Articulagdo 2 150 W
do motor Articulagéo 3 150 W
Articulagdo 4 150 W
Tipo de montagem - \ Montagem multipla
Opcional Amblen}e de Sala limpa e ESD *3
instalacdo

Forg¢a descendente da Articulagdo 3

150 N

Fio instalado
para uso do cliente

15 (15 pinos: D-sub) 15 pinos

Tubo pneumético instalado
para uso do cliente

2 tubos pneumaticos (¢6 mm) :
0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

1 tubos pneumaticos (¢4 mm):
0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

Requisitos Temperatura ambiente

5 a 40 °C (com varia¢do minima da temperatura)

ambientais Umidade relativa do ambiente

10 a 80% (sem condensagéo)

Nivel de ruido™

Laeg=70 dB (A) ou abaixo
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Item Manipulador da série G3
Velocidade la(5)al00
Aceleracio™ 1a(10)al20
Valor atribuivel SpeedS 1 a(50) a 2000
() valores padrao AccelS 1 .a(200) a 25000
Fine 0 a (10000) a 65535
Peso 0,130a(l, 130)a 3, 130

Padrao de seguranga

Marcagao CE:
Diretiva EMC, Diretiva de maquinaria
Marcagdo KC / Marcagao KCs
Padrdes do UL (Em caso de especificagdo do UL):
UL1740
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79

Faixa de movimento maximo (°) (mm) / Faixa de pulso méaxima (pulso)

Modelo padrdo/Montagem sobre mesa

G3- * *
ltem 2515 G3-301S- G3-351S-
Articulacdo 1 + 140
Reta Articulacio 2 + 141 + 142
Faixa de Articulagdo 1 Mio direita - - 1252150 —110a 165
m(?V}mento Curvada Mao esquerda - —150a125 -165a110
Maximo . . Mio direita - —135al150 | —120a165
(®), (mm) Articulagdo 2 Mio esquerda - —150a135 —165a120
Comum Articulagéo 3 150 mm
Articulacdo 4 + 360
Reta Articulagéo 1 — 1456356 a 6699236
Articulagdo 2 + 2566827 + 2585032
Mo direita ) — 1019449 — 582543
Articulagdo 1 a 6990507 a 7427414
Faixa de Mio esquerda ) — 1747627 — 2184534
pu}sqs Curvada a 6262329 a 5825423
maxima Mo direita 3 — 2457600 —2184534
(pulso) Articulagio 2 a 2730667 a 3003734
Mao esquerda ) — 2730667 —3003734
a 2457600 a2184534
Comum Articulagdo 3 —1706667 a 0
Articulagdo 4 + 1494221
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Modelo padrdo/Montagem multipla

ltem G3-301SM G3-351SM-*
Reta Articulagdo 1 + 115 + 120
Articulagdo 2 + 135 +142
Faixa de . ~ Mao direita - —105a130
. Articulagdo 1 ~
movimento Curvad Maio esquerda - —130a105
méxima Hvaca Mo direita - ~120a 160
(o) (l‘l'll‘l‘l) Articulag:ﬁo 2 ~
> Mao esquerda - —160a 120
Comum Art}culag:'ilo 3 150 mm
Articulagéo 4 + 360
. . — 728178 a
Reta Articulagdo 1 5971058 — 873814 a 6116694
) Articulagéo 2 + 2457600 + 2585032
Faixa de Articulacio 1 Maio direita - —436907 a 6407965
pu}sgs Curvada = Mio esquerda - — 1165085 a 5679787
Ena’]‘m;a Asticulacio 2 Mio direita - — 2184534 22912712
puiso 5 Mio esquerda - — 2912712 2 2184534
Articulagdo 3 —1706667 a 0
Comum .
Articulagéo 4 + 1494221
Modelo Sala limpa e ESD/Montagem sobre mesa
ltem G3-251C | G3-301C-* | G3-351C-*
Reta Articulacdo 1 + 140
Articulagdo 2 +137 + 141 + 142
Faixa de . N Mio direita - - 125a150 —110a 165
. Articulagdo 1 =
movimento Maio esquerda - —150a 125 -165a110
i Curvada
rgaxlmo Articulacio 2 Mio direita - —135a145 | —120a160
(©) (mm) ¢ Mio esquerda - — 1452135 | —160a 120
Comum Art%culage}o 3 120 mm
Articulagdo 4 + 360
R Articulagdo 1 — 1456356 a 6699236
cta Articulagdo 2 +2494009 | +2566827 | + 2585032
e — 1019449 — 582543
Articulacio 1 Mao direita ) 26990507 | 27427414
Faixa de ¢ Mio esquerda ] — 1747627 | —2184534
pulsgs Curvada q a 6262329 a 5825423
maxima Mio direita ) — 2457600 — 2184534
(pulso) Asticulacio 2 a 2639645 a2912712
¢ Mio esquerda ) ~2639645 | —2912712
4 a 2457600 a2184534
Comum Articulacdo 3 —1365334a0
Articulacdo 4 + 1494221
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Modelo Sala limpa e ESD/Montagem muiltipla

Item G3-301CM G3-351CM-*
Articulagdo 1 + 115 +120
Reta p <
Articulagdo 2 + 135 + 142
Faixa de . Maio direita - - 1052a130
. Articulagéo 1 -
movimento c Mao esquerda - - 130a105
L. urvada
rzlaxlma Articulacio 2 Mao direita - —-120a 150
(%), (mm) wiae Mao esquerda - —150a120
C Articulagdo 3 120 mm
omum " Articulagdo 4 +360
. N — 728178 — 873814
Reta Articulagao 1 a 5971058 a 6116694
Articulagdo 2 + 2457600 + 2585032
I — 436907
) . ) Mao direita - 2 6407965
Faixa de Articulagédo 1
1 ~ ) — 1165085
pulsos Mio esquerda
méxima a 5679787
Curvada
(pulso) Mao direita - — 2184534
Articulagdo 2 a 2730667
Mao esquerda - 2730667
q 22187534
Comum Articulagdo 3 —1365334a0
Articulagdo 4 + 1494221
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*2:

*3:

*4:

*5:
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No caso de comando PTP.

A velocidade de operagdo maxima para o comando CP ¢ de 2000 mm/s no plano horizontal.

No caso em que o centro de gravidade esta no centro da Articulagéo 4.
Se o centro de gravidade ndo estiver no centro da Articulagdo 4, defina o pardmetro usando a
configura¢do de INERTIA.

O sistema de exaustdo no modelo de manipulador para sala limpa extrai ar do interior da base e do
interior da tampa do brago.

Uma fenda ou outra abertura na unidade da base pode causar perda da pressdo de ar negativa na parte
externa do brago, o que pode causar aumento da emissdo de poeira.

Nao remova a tampa de manutengao na frente da base.

Nivel de limpeza: Classe ISO 3 (ISO14644-1)

Sistema de exaustdo :  Diametro da porta de exaustdo : Didmetro interno: ¢12 mm/ Didmetro

externo: @16 mm

Tubo exaustor : Tubo de poliuretano
Diametro externo: @12 mm (Diametro interno: 8 mm)
ou Didmetro interno de ¢16mm ou maior

Taxa de fluxo de exaustdo recomendada: aprox. 1000 cm*/s (Normal)

A especificacdo de ESD usa material de resina com tratamento antiestatico. Esse modelo controla a
aderéncia de poeira devido a eletrificagao.

As condigdes do manipulador durante a medig¢do sao as seguintes:

Condigdes de operagdo : Sob carga nominal, movimento simultdneo das 4 articulagdes, velocidade
maxima, aceleragdo/desaceleragdo maxima e taxa de 50%.

Ponto de medigao : Traseira do manipulador, 1000 mm além da faixa de movimento, 50 mm acima
da superficie da base instalada.

No uso geral, a configuragdo da aceleragdo em 100 ¢é a configuragdo ideal que mantém o equilibrio da
aceleragdo e a vibragdo durante o posicionamento. Embora valores maiores que 100 possam ser
definidos para Accel, ¢ recomendado minimizar o uso de valores altos para movimentos necessarios,
uma vez que operar o manipulador continuamente com uma configuragao alta de Accel pode encurtar
consideravelmente a vida 1til do produto.
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G6
ltem GB-****
Tipo de montagem Sobre a mesa
Ambiente Modelo para sala limpa + ESD *!, Modelo protegido *
B 45 450 mm
L5 55 550 mm
Comprimento do : 65 650 mm
braco 1 180 mm: G6-**1S*, D*
¢ Braco 3 150 mm: G6-**1C*, P*, D* com opgdo do fole
¢ ; 330 mm: G6-**3S*, D*
300 mm: G6-**3C*, P*, D* com op¢ao de foles
Peso 45/ 55 27 kg : 60 Ibs.
(cabos ndo incluidos) 65 28 kg : 62 Ibs.
Meétodo de Todas as articulagdes Servomotor de CA
acionamento
. N 45 6440 mm/s
Velocidade d /l“gculag"es 55 7170 mm/s
oge(r)::;ﬁ?) cde ’ 65 7900 mm/s
. . 1 1100 mm/s
. “ <
maxima Articulagédo 3 3 2350 mm/s
Articulagdo 4 2400°/s
Articulagdes 1, 2 +0,015 mm
Repetibilidade Articulagdo 3 0,01 mm
Articulagdo 4 +0.005°
-V
45
Articulagéo 1 55 +152°
65
45 + 142 a 147,5° *a
Faixa de Articulagdo 2 55 +147,5°
movimento 65 +147,5°
maximo | 180 mm: G6-**1S*, D*
. ~ 150 mm: G6-**1C*, P*, D* com op¢ao do fole
Articulagio 3 5 330 mm: G6-**3S%, D*
300 mm: G6-**3C*, P*, D* com opgdo do fole
Articulagao 4 +360°
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|tem G6_****
45
Articulagdo 1 | 55 -1805881 a +7048761
65
45 + 2585031 a 2685156 *a
Faixa de pulsos Articulagdo 2 55 + 2685156
maxima 65 + 2685156
(pulso) -1976708 : G6-**1S*, D*

-1647257 : G6-**1C*, P*, D* com opgdo do fole

Articulagdo 3 ~1811982 : G6-**3S*, D*

3 -1647257 : G6-**3C*, P*, D* com opgao do fole
Articulacdo 4 + 1961226
*a 1 G6-45*** Articulagdo 2
Faixa de movimento Faixa de pulsos
maximo maxima
- o
G6-45%S*, D* Z20a-270 147.5 ipulSO 2685156
Z -270 a-330 145° +pulso 2639645
G6-45*%C*/ P* / D* Z0a-240 147,5° +pulso 2685156
com opgdo do fole Z 270 a-300 142° +pulso 2585031
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Item G6-****R G6-****W
Tipo de montagem Teto Parede
Ambiente Modelo para sala limpa + ESD *!, Modelo protegido
B 45 450 mm
5% 55 550 mm
Comprimento : 65 650 mm
o | 180 mm: G6-**1S*, D*
¢ Braco 3 150 mm: G6-**1C*, P*, D* com op¢ao do fole
&0 ; 330 mm: G6-**3S*, D*
300 mm: G6-**3C*, P*, D* com opgdo do fole
Peso 45/ 55 27 kg : 60 Ibs. 29 kg : 64 Ibs.
(cabos ndo incluidos) 65 28 kg : 62 Ibs. 29,5 kg : 65 Ibs.
Mgtodo de Todas as articulagdes Servomotor de CA
acionamento
. N 45 6440 mm/s
Velocidade d ’i‘“zlcula“’es 55 7170 mm/s
oge(r):;;ﬁ?) ede | & 65 7900 mny/s
. . 1 1100 mm/s
. “ ~
maxima Articulagdo 3 3 2350 mmy/s
Articulacdo 4 2400°/s
Articulagdes 1, 2 i0,0lS mm
Repetibilidade | Articulagdo 3 0,01 mm
Articulacdo 4 i0,005°
45 +120° +105°
Articulagdo 1 55 +135°
+152° .
65 1148
45 +130°
. +147,5°:S
Falxg de Articulagdo 2 55 + 145°; C*, p*, D*
movimento 5
L. com op¢ao do fole
maximo
65 +147,5°
| 180 mm: G6-**1S*, D*
. N 150 mm: G6-**1C*, P*, D* com opgdo do fole
Artioulagio 3 = 330 mm: G6-**35*, D*
300 mm: G6-**3C*, P*, D* com opgdo do fole
Articulagdo 4 £360°
45 -873814 a +6116694 -436907 a +5679787
Articulaggo 1 55 _ -1310720 a +6553600
65 1805881 a +7048761 -1689373 a +6932253
45 + 2366578
Faixa de . 5 + 2685156 : S
pulsos Articulagio 2 53 + 2639645 : C*, P*, D* com opgao do fole
maxima 65 + 2685156
(pulso) 1 -1976708 : G6-**1S*, D*
Articulacio 3 -1647257 : G6-**1C*, P*, D* com opgao do fole
fenlagdo 3 ~1811982 : G6-**38*, D*
-1647257 : G6-**3C*, P* D* com opc¢ao do fole
Articulagdo 4 + 1961226
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ltem GE- x>
Articulagdo 1 0,0000343°/pulso
Articulagdo 2 0,0000549°/pulso
Resolugdo . - 0,0000911 mm/pulso
Articulagio 3 0.0001821 mm/pulso
Articulagdo 4 0,0001836°/pulso
Articulacéo 1 400 W
. . Articulagdo 2 400 W
Capacidade nominal do motor Articulacio 3 200 W
Articulacdo 4 100 W
o Nominal 3kg
Carga util Méxima 6 ke
Momento de inércia Nominal 0,01 kg-m?
admissivel na Articulagdo 4 ** | Maxima 0,12 kg-m?
N Diametro do eixo 020 mm
Mao
Furo passante 914 mm
Forca descendente da Articulagdo 3 150 N

Fio instalado
para uso do cliente

24 (15 pinos + 9 pinos : D-sub)

Tubo pneumatico instalado
para uso do cliente

2 tubos pneumaticos (g6 mm)
: 0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

2 tubos pneumaticos (¢4 mm)
: 0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

Requisitos ambientais

Temperatura
ambiente

5 a40 °C (com varia¢do minima da
temperatura)

Umidade relativa
do ambiente

10 a 80% (sem condensagao)

Nivel de ruido™

Laeg=70 dB (A) ou abaixo

Valor atribuivel
() valores padrao

Velocidade la(5)al00
Aceleracio™ 1a(10)al20
SpeedS 1 a(50) a 2000
AccelS 1 .a(200) a 25000
Fine 0 a (10000) a 65535
Peso 0,250 a (3, 250) a 6,250

Padrdo de seguranga

Marcagao CE:
Diretiva EMC, Diretiva de maquinaria
Marcagdo KC / Marcagdo KCs
Padroes do UL (Em caso de especificagdo do
UL):
UL1740
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
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*1: O sistema de exaustdo no modelo de manipulador para sala limpa (G6-***C*) extrai ar do interior da
base e do interior da tampa do brago.
Uma fenda ou outra abertura na unidade da base pode causar perda da pressdo de ar negativa na parte
externa do brago, o que pode causar aumento da emissdo de poeira.
Nao remova a tampa de manutengao na frente da base.

Nivel de limpeza : Classe ISO 3 (ISO14644-1)

Sistema de exaustao: Didmetro da porta de exaustdo: Didmetro interno: @12 mm/Didmetro externo:

@16 mm

Tubo exaustor: Tubo de poliuretano
Diametro externo: @12 mm (Diametro interno: 8 mm)
ou Didmetro interno de ¢16mm ou maior
Taxa de fluxo de exaustio recomendada: aprox. 1000 cm?/s

(Normal)

A especificacdo de ESD usa material de resina com tratamento antiestatico. Esse modelo controla a
aderéncia de poeira devido a eletrificagao.

*2: O IP (Protegdo internacional) para os manipuladores do modelo protegido indicam o padrio
internacional de nivel de protegdo contra poeira e agua.

Os manipuladores G6-***D* normais ndo tém fole. O manipulador G6-***D* normal (sem a op¢ao do
fole) operam sob condi¢des adversas com névoa oleosa.

Se necessario, selecione a opgdo do fole na remessa.

Os manipuladores com fole (opcional) sdo compativeis com o grau de protecdo IP54 (IEC 60529, JIS

C0920).
Modelo Grau de protegdo
G6-F+HD* Poeira: 5 Nao de~V6 entrar poeira em 'quantldade que interfira na
< operagdo satisfatoria do equipamento.
com op¢ao do 1P54 - . - -
fole Agua: 4 Respmgos.de dgua contra o compartimento Ymdos de
) qualquer dire¢do ndo devem ter efeito prejudicial.

Poeira: 6 | Nenhum ingresso de poeira.

G6-***p* P65 ) Agua projetada por um bico contra o compartime_nto
Agua: 5 vinda de qualquer diregdo ndo devem ter efeitos

prejudiciais.

*3:  No caso de comando PTP. A velocidade de operagdo méaxima para o comando CP ¢ de 2000 mm/s no
plano horizontal.

*4: No caso em que o centro de gravidade estd no centro da Articulagdo 4. Se o centro de gravidade nio
estiver no centro da Articulag@o 4, defina o pardmetro usando a configuragido de INERTIA.
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90

As condi¢des do manipulador durante a medigdo sdo as seguintes:

Condigdes de operagio . Sob carga nominal, movimento simultdneo das 4 articulagdes, velocidade
maxima, aceleragdo/desaceleragdo maxima e taxa de 50%.

Ponto de medigao : Traseira do manipulador, 1000 mm além da faixa de movimento, 50 mm

acima da superficie da base instalada.

No uso geral, a configurag@o da aceleragdo em 100 ¢ a configuragdo ideal que mantém o equilibrio da
aceleracdo e a vibragdo durante o posicionamento. Embora valores maiores que 100 possam ser
definidos para Accel, é recomendado minimizar o uso de valores altos para movimentos necessarios,
uma vez que operar o manipulador continuamente com uma configuracéo alta de Accel pode encurtar

consideravelmente a vida 1til do produto.
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G10/ G20
Item G10/G20-****
Tipo de montagem Sobre a mesa
. Modelo para sala limpa + ESD ™!,
Ambiente Modelo protegido "
65 650 mm (somente G10)
Brago 1,2 85 850 mm (G10, G20)
A0 1000 mm (somente G20)
180 mm: G10/G20-**1S*, D*
Comprimento do brago 1 150 mm: G10/G20-**1C*, P*, D*
Brago 3 com op¢ao do fole
420 mm: G10/G20-**4S*, D*
4 390 mm: G10/G20-**4C*, P*, D*
com op¢ao do fole
Peso G10 65 46 kg: 102 lbs.
(cabos ndo incluidos) G10/ G20 85 48 kg: 106 lbs.
G20 A0 50 kg: 111 Ibs.
Meétodo de Todas as articulagdes Servomotor de CA
acionamento
. . 65 8800 mm/s
’ftzlcula‘?‘)es 85 11000 mm/s
Velocidade de ?0 111150000 mnr?//s
operagdo maxima Articulagdo 3 mmys
4 2350 mm/s
. . G10 2400°/s
Articulagao 4 G20 1700%/s
Articulagdes 1, 2 +0,025 mm
Repetibilidade Articulagdo 3 0,01 mm
Articulagao 4 + 0,005°
65
Articulagéo 1 85 + 152°
A0
65
Articulagdo 2 | 85 +152,5° *a
Faixa de movimento A0
méximo 180 mm: G10/G20-**1S*, D*
1 150 mm: G10/G20-**1C*, P*, D*
. ~ com op¢ao do fole
Articulagio 3 420 mm: G10/G20-**4S*, D*
4 390 mm: G10/G20-**4C*, P*, D*
com op¢ao do fole
Articulagdo 4 + 360°
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Item G10/G20-****
65
Articulagdo 1 85 —1805881 a +7048761
A0
65
Articulagdo2 | 85 +2776178 *a
. A0
Faixa de pulsos ~1946420 : G10/G20-**1S*, D*
maxima 1 -1622016 : G10/G20-**1C*, P*, D*
(pulso) ~
Articulacio 3 com op¢ao do fole
¢ —2270823 : G10/G20-**4S*, D*
4 —2108621 : G10/G20-**4C*, P*, D*
com op¢ao do fole
. . G10 + 1951517
Articulagio 4 "5, 2752512
NOTA O comprimento do Brago 1 + 2 variam em modelos de manipulador diferentes.

65 :650 mm somente G10
85 :850 mm G10/ G20
A0 : 1000 mm somente G20
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ltem G10/G20-****R G10/G20-*****W
Tipo de montagem Teto Parede
. Modelo para sala limpa + ESD ™!
Ambiente Modelo protegido ™
65 650 mm (somente G10)
Brago 1,2 85 850 mm (G10, G20)
A0 1000 mm (somente G20)
180 mm: G10/G20-**1S*, D*
Comprimento do brago 1 150 mm: G10/G20-**1C*, P* D*
Braco 3 com op¢ao do fole
§0 420 mm : G10/G20-**4S*, D*
4 390 mm: G10/G20-**4C*, P*, D*
com op¢ao do fole
p Gl10 65 46 kg: 102 Ibs. 51 kg: 113 Ibs.
(:;g’os ndo incluidos) G10/ G20 85 48 kg: 106 Ibs. 53 kg: 117 Ibs.
G20 A0 50 kg: 111 Ibs. 55 kg: 122 Ibs.
Meétodo de acionamento Todas as articulagdes Servomotor de CA
65 8800 mm/s
Articulagdes 1,2 | 85 11000 mm/s
Velocidade de A0 11500mm/s
operagao . < 1 1100 mm/s
méxima Articulagio 3 Ty 2350 mm/s
. N G10 2400°/s
Articulagdo 4 G20 1700%/s
Articulagdes 1, 2 0,025 mm
Repetibilidade Articulagdo 3 0,01 mm
Articulagdo 4 +0,005°
65 +107°
Articulagéo 1 85 o +107°
AO +152
65 +130°
Articulagdo 2 ?\50 £ 152,5° *a
Fai .
m?:ﬁf: movimento 180 mm : G10/G20-**1S*, D*
1 150 mm : G10/G20-**1C*, P*, D*
. ~ com op¢ao do fole
Articulagdo 3 420 mm : G10/G20-**4S*, D*
4 390 mm : G10/G20-**4C*, P*, D*
com op¢ao do fole
Articulagdo 4 +360°
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Item G10/G20-***R G10/G20-*****W
65 —495161
Articulagdo 1 a+5738041 —495161
85 —1805881 a+5738041
A0 a +7048761
65 + 2366578
Articulagdo 2 85 «
Faixa de pulsos A0 £2776178 *a
maxima —1946420 : G10/G20-**1S*, D*
(pulso) 1 ~1622016 : G10/G20-**1C*, P*, D*

com op¢ao do fole

Articulagdo 3 2270823 : G10/G20-**4S*, D*

4 —2108621 : G10/G20-**4C*, P*, D*
com op¢ao do fole
. N G10 + 1951517
Articulago 4 G20 2752512

*a : Valores da Articulacdo 2 para os seguintes manipuladores

Faixa de movimento Faixa de pulsos

maximo maxima

G10/G20-85C, P, D com opgao do fole

(Z: =360 a =390 somente)

G10/G20-85CW, PW, DW com opgdo do fole
G10/G20-85CR, PR, DR com opgao do fole

+151° +2748871
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Item G10-***** | G20-*****
Articulagéo 1 0,0000343°/pulso
Articulagdo 2 0,0000549°/pulso
Resolugao . - 1 0.0000925 mm/pulso
Articulagdo 3 -/ 0.000185 mm/pulso
Articulagdo 4 0,0001845°/pulso \ 0,0001308°/pulso
Articulagéo 1 750 W
Capacidade nominal do motor Iig;zﬂzzgz i ggg g
Articulacdo 4 150 W
L. Nominal 5k 10 k
Carga util Maxima 10 kgé 20 é
Momento de inércia Nominal 0,02 kg'm? 0,05 kg'm?
admissivel na Articulagdo 4 ™ | Méxima 0,25 kg-m? 0,45 kg-m?
~ Diametro do eixo 025 mm
Mao
Furo passante 918 mm
Forga descendente da Articulagdo 3 250 N

Fio instalado
para uso do cliente

24 (15 pinos + 9 pinos : D-sub)

Tubo pneumatico instalado
para uso do cliente

2 tubos pneumaticos (¢6 mm)
: 0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

2 tubos pneumaticos (¢4 mm)
: 0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

Requisitos ambientais

Temperatura
ambiente

5a40°C
(com variagdo minima da temperatura)

Umidade relativa
do ambiente

10 a 80% (sem condensagao)

Nivel de ruido™

Laeg="70 dB (A) ou abaixo

Valor atribuivel
() valores padrao

Velocidade 1a(5)al00
Aceleragio™® 1a(10)al120
SpeedS 1a(50)a 2000
AccelS 1 a (200) a 25000
Fine 0 a (10000) a 65535
Peso 0,400 a (10, 400) a 20, 400

Padrio de seguranga

Marcagio CE:
Diretiva EMC, Diretiva de maquinaria
Marcagdo KC / Marcagdo KCs
Padrdes do UL (Em caso de especificagdo do UL):
UL1740
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
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*1:

*2:

96

O sistema de exaustdo no modelo de manipulador para sala limpa (G10/G20-***C*) extrai ar do interior
da base e do interior da tampa do brago.
Uma fenda ou outra abertura na unidade da base pode causar perda da pressdo de ar negativa na parte
externa do brago, o que pode causar aumento da emissdo de poeira.
Nao remova a tampa de manutengdo na frente da base.

Nivel de limpeza: Classe ISO 3 (ISO14644-1)

Sistema de exaustdo: Diametro da porta de exaustdo: Diametro

interno: @12 mm/Didmetro externo: @16 mm

Tubo exaustor: Tubo de poliuretano
Diametro externo: @12 mm (Diametro interno: 8 mm)
ou Didmetro interno de @16mm ou maior

Taxa de fluxo de exaustio recomendada: aprox. 1000 cm®/s (Normal)

A especificacdo de ESD usa material de resina com tratamento antiestatico. Esse modelo controla a
aderéncia de poeira devido a eletrificagdo.

IP (Protegdo internacional) para os manipuladores do modelo protegido indicam o padrdo internacional

de nivel de protecao contra poeira e agua.

Os manipuladores G10/G20-***D* normais ndo tém fole. O manipulador G10/G20-***D* normal

(sem a opgdo do fole) operam sob condigdes adversas com névoa oleosa.

Se necessario, selecione a opgdo de foles na remessa.
Os manipuladores com foles (opcional) s3o compativeis com o grau de protegdo IP54 (IEC 60529, JIS
C0920).

Modelo Grau de protecéo

Niao deve entrar poeira em quantidade que

Poeira: 5 . ~ S .
G10/G20-***D* interfira na operacao satisfatoria do equipamento.
com oncio do fole 1P54 ) Respingos de agua contra o compartimento
P Agua: 4 vindos de qualquer dire¢do ndo devem ter efeito

prejudicial.

Poeira: 6 Nenhum ingresso de poeira.

Agua projetada por um bico contra o
Agua: 5 compartimento vindos de qualquer dire¢do ndo
devem ter efeitos prejudiciais.

G10/G20-***p* P65
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*3:

*4:

*5:

*6:

No caso de comando PTP.

A velocidade de operagdo maxima para o comando CP ¢ de 2000 mm/s no plano horizontal.

No caso em que o centro de gravidade esta no centro da Articulagdo 4.
Se o centro de gravidade ndo estiver no centro da Articulagdo 4, defina o pardmetro usando a
configuragdo de INERTIA.

As condi¢des do manipulador durante a medigéo sdo as seguintes:

Condigdes de operagdo : Sob carga nominal, movimento simultineo das 4 articula¢des, velocidade
maxima, aceleragdo/desaceleragdo maxima e taxa de 50%.

Ponto de medigdo : Traseira do manipulador, 1000 mm além da faixa de movimento, 50 mm
acima da superficie da base instalada.

No uso geral, a configuragéo da aceleragdo em 100 ¢ a configuracdo ideal que mantém o equilibrio da
aceleragdo e a vibrag@o durante o posicionamento. Embora valores maiores que 100 possam ser definidos
para Accel, é recomendado minimizar o uso de valores altos para movimentos necessarios, uma vez que
operar o manipulador continuamente com uma configuragdo alta de Accel pode encurtar
consideravelmente a vida util do produto.
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RS3
Item RS3-351*
Braco 1,2 350 mm
Comprimento do brago Braco 1 175 mm
Brago 2 175 mm
R N Articulagdes 1, 2 6237 mm/s
lezfr;‘;af‘; de operagéo Articulacdo 3 1100 mm/s
Articulagdo 4 2600°/s
Articulagdes 1, 2 40,01 mm
Repetibilidade Articulagdo 3 +0,01 mm
Articulagdo 4 +0,01°
L. Nominal 1k
Carga 1til Mixima 3 k§
Momento de inércia Nominal 0,005 kg-m>
admissivel na Articulagdo 4 *2 | Maxima 0,05 kg-m?
Articulagdo 1 +225°
Articulagdo 2 +225°
Faixa de movimento maximo Articulagio 3 RS*-**1S 130 mm
RS*-**1C 100 mm
Articulagdo 4 + 720°
Articulagéo 1 —Pulso 2560000 a + 5973334
. .. Articulagdo 2 +Pulso 4177920
fa"l‘a de pulsos méxima Articulacio3 |RS™IS —Pulso 1479112 a pulso 0
pulso) 1euiagao > MRSk x| C “Pulso 1137778 a pulso 0
Articulagdo 4 +Pulso 3145728
Articulagdo 1 0,0000527°/pulso
Resolugio Articulagdo 2 0,0000538°/pulso
Articulacdo 3 0,0000879 mm/pulso
Articulagdo 4 0,000229°/pulso
N Diametro do eixo ¢ 16 mm
Mao
Furo passante o 11 mm
Furo de montagem 6-M6
Peso (cabos ndo incluidos) 17 kg: 38 1bs.
Me¢étodo de acionamento Todas as articulagdes Servomotor de CA
Articulagéo 1 400 W
Capacidade nominal do motor ig;zﬁ}:ggg § fgg \\;VV
Articulagdo 4 100 W
Opcional Ambiente de instalagdo Sala limpa e ESD *3
Forga descendente da Articulagdo 3 150N

Fio instalado
para uso do cliente

15 fios: Conectores D-Sub / 15 pinos
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ltem RS3-351*
2 tubos pneumaticos (¢ 6 mm)
Tubo pneumatico instalado : 0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)
para uso do cliente 1 tubo pneumatico (¢ 4 mm)
: 0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)
Temperatura 5 a40 °C (com variagdo minima da temperatura)
.. Lo ambiente
Requisitos ambientais Umidade relativa
d bi 10 a 80% de UR (sem condensagao)
0 ambiente
Nivel de ruido™ LAeq = 65 dB (A) ou abaixo
Velocidade l1a(5)al00
Aceleragio™ 1a(10)a 120
Valor atribuivel SpeedS 1 a(50) a 2000
() valores padrio AccelS 1 a (200) a 25000
Fine 0 a (10000) a 65535
Peso 0,175a(1,175)a3, 175

Marcagio CE:
Diretiva EMC, Diretiva de maquinaria
Marcagdo KC / Marcagdo KCs
Padrio de seguranga Padrdes do UL (Em caso de especificagdo do UL):
UL1740
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
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*1:

*2:

*3:

*4:

*5:

100

No caso de comando PTP.

A velocidade de operagdo maxima para o comando CP ¢ de 2000 mm/s no plano horizontal.

No caso em que o centro de gravidade esta no centro da Articulagéo 4.
Se o centro de gravidade ndo estiver no centro da Articulacdo 4, defina o pardmetro usando a
configura¢do de INERTIA.

O sistema de exaustdo no modelo de manipulador para sala limpa extrai ar do interior da base e do
interior da tampa do brago.

Uma fenda ou outra abertura na unidade da base pode causar perda da pressdo de ar negativa na parte
externa do brago, o que pode causar aumento da emissao de poeira.

Nivel de limpeza: Classe ISO 3 (ISO14644-1)

Sistema de exaustao: Diametro da porta de exaustdo: Diametro

interno: @12 mm/Didmetro externo: 16 mm

Tubo exaustor: Tubo de poliuretano
Didmetro externo: 812 mm (Didmetro interno: @8 mm)
ou Didmetro interno de @16mm ou maior
Taxa de fluxo de exaustdo recomendada: aprox. 1000 cm*/s (Normal)

A especificacdo de ESD usa material de resina com tratamento antiestatico. Esse modelo controla a
aderéncia de poeira devido a eletrificagao.

As condi¢des do manipulador durante a medigao sdo as seguintes:

Condigdes de operagdo :  Sob carga nominal, movimento simultidneo das 4 articulagdes, velocidade
maxima, aceleragdo/desaceleragdo maxima e taxa de 50%.

Ponto de medigdo : Traseira do manipulador, 1000 mm além da faixa de movimento, 50 mm
acima da superficie da base instalada.

No uso geral, a configuracdo da aceleragdo em 100 é a configurag@o ideal que mantém o equilibrio da
aceleragdo e a vibragdo durante o posicionamento. Embora valores maiores que 100 possam ser
definidos para Accel, ¢ recomendado minimizar o uso de valores altos para movimentos necessarios,
uma vez que operar o manipulador continuamente com uma configuragéo alta de Accel pode encurtar
consideravelmente a vida 1til do produto.
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RS4
Item RS4-551*
Brago 1,2 550 mm
Comprimento do brago Brago 1 275 mm
Brago 2 275 mm
. N Articulagdes 1, 2 7400 mm/s
Velocidade de operagao Articulacdo 3 1100 mm/s
maxima *1 ; -
Articulacdo 4 2600°/s
Articulagdes 1, 2 0,015 mm
Repetibilidade Articulagdo 3 0,01 mm
Articulagéo 4 +0,01°
L. Nominal 1 kg
Carga 1til Méxima 4ke
Momento de inércia Nominal 0,005 kg-m?
admissivel na Articulagdo 4 L. )
9 Maxima 0,05 kg'm
Articulagdo 1 +225°
Faixa d . Articulagdo 2 +225°
1ewlagao S I Rgrr1C 100 mm
Articulacdo 4 + 720°
Articulagio 1 -Pulso 4096000 a +
9557334
Faixa de pulsos méaxima Articulagdo 2 +Pulso 4177920
(pulso) ) . RS*-**1S —Pulso 1479112 a pulso 0
Articulagdo 3
RS*-**1C —Pulso 1137778 a pulso 0
Articulagdo 4 +Pulso 3145728
Articulagdo 1 0,0000330°/pulso
Resolucio Articulagdo 2 0,0000538°/pulso
¢ Articulacdo 3 0,0000879 mm/pulso
Articulagdo 4 0,000229°/pulso
Didmetro da Mio Diametro do eixo @ 16 mm
Furo passante o 11 mm
Furo de montagem 6-M6
Peso (cabos no incluidos) 19 kg: 42 1bs.
Meétodo de acionamento Todas as articulagdes Servomotor de CA
Articulagéo 1 400 W
Capacidade nominal do Articulagdo 2 400 W
motor Articulagdo 3 150 W
Articulacdo 4 100 W
Opcional Ambiente Sala limpa e ESD *3
Forc¢a descendente da Articulagdo 3 150N

Fio instalado
para uso do cliente

15 fios: Conectores D-Sub / 15 pinos
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Item

RS4-551*

Tubo pneumatico instalado
para uso do cliente

2 tubos pneumaticos (¢ 6 mm)
: 0,59 MPa (6 kgf/em?: 86 psi)

1 tubo pneumatico (¢ 4 mm)
: 0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

Temperatura
ambiente

5 a40 °C (com variagdo minima da
temperatura)

Requisitos ambientais

Umidade relativa
do ambiente

10 a 80% de UR (sem condensag@o)

Nivel de ruido *4

LAeq =65 dB (A) ou abaixo

Velocidade la(5)al00
Aceleragdo *5 l1a(l0)al20
Valor atribuivel SpeedS 1 a(50) a2000
() valores padrao AccelS 1 .a(200) a 25000
Fine 0 a (10000) a 65535
Peso 0,275a(1,275)a4,275

Padrdo de seguranga

Marcagao CE:
Diretiva EMC, Diretiva de maquinaria
Marcagio KC / Marcagdo KCs
Padrdes do UL (Em caso de especificagdo do UL):
UL1740
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
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*1: No caso de comando PTP.

A velocidade de operagdo maxima para o comando CP ¢ de 2000 mm/s no plano horizontal.

*2:  No caso em que o centro de gravidade esta no centro da Articulagéo 4.
Se o centro de gravidade ndo estiver no centro da Articulagdo 4, defina o pardmetro usando a
configuragdo de INERTIA.

*3: O sistema de exaustdo no modelo de manipulador para sala limpa extrai ar do interior da base e do
interior da tampa do brago a0 mesmo tempo.
Uma fenda ou outra abertura na unidade da base pode causar perda da pressdo de ar negativa na parte
externa do brago, o que pode causar aumento da emissao de poeira.

Nivel de limpeza: Classe ISO 3 (ISO14644-1)

Sistema de exaustdo: ~ Diametro da porta de exaustdo: Didmetro interno: @12 mm/Diametro

externo: @16 mm

Tubo exaustor: Tubo de poliuretano
Didmetro externo: 812 mm (Didmetro interno: @8 mm)
ou Didmetro interno de @16mm ou maior
Taxa de fluxo de exaustdo recomendada: aprox. 1000 cm*/s (Normal)

A especificacdo de ESD usa material de resina com tratamento antiestatico. Esse modelo controla a
aderéncia de poeira devido a eletrificagdo.

*4:  As condi¢des do manipulador durante a medigo sdo as seguintes:

Condigdes de operagdo :  Sob carga nominal, movimento simultineo das 4 articulagdes, velocidade
maxima, aceleragdo/desaceleragdo maxima e taxa de 50%.

Ponto de medigdo :  Traseira do manipulador, 1000 mm além da faixa de movimento, 50 mm
acima da superficie da base instalada.

*5: No uso geral, a configuragdo da aceleragdo em 100 ¢ a configuragio ideal que mantém o equilibrio da
aceleragdo e a vibragdo durante o posicionamento. Embora valores maiores que 100 possam ser
definidos para Accel, ¢ recomendado minimizar o uso de valores altos para movimentos necessarios,
uma vez que operar o manipulador continuamente com uma configuragéo alta de Accel pode encurtar
consideravelmente a vida 1til do produto.
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C4

Item Especificacdo
Numero do modelo C4-A601%** C4-A901**
Nome do modelo C4 C4L

Tipo de montagem

Montagem sobre mesa (Montagem no teto) *1

Peso

(cabos ou tarraxas de remessa ndo incluidos)

27 kg (59,5 Ibs.) 29 kg (63,9 Ibs.)

Método de Todas as
. . N Servomotor de CA
acionamento articulacdes
Articulacdo 1 450°/s 275°/s
. Articulacdo 2 450°/s 275°/s
Velocidade de A N
N Articulagdo 3 514°/s 289°/s
operagdo ; N
. a Articulacdo 4 555°/s
maxima ;
Articulacdo 5 555°/s
Articulacdo 6 720°/s
Velocidade sintética maxima 9459 mm/s 8495 mm/s
Repetibilidade Articulagdes 1 a 6 + 0,02 mm + 0,03 mm
+170°
+170° .
70 (Especifica¢go do UL & 160°)

Articulagdo 1

+ 180° sem o batente mecénico

- ‘ Especificagdo do UL:+ 160°

Faixa de movimento

. Articulacdo 2 —160° a + 65°
maximo .
Articulacdo 3 —51°a+225°
Articulacdo 4 +200°
Articulacdo 5 + 135°
Articulacdo 6 + 360°
+ 8102633
+4951609 (Especificagio do UL 7626008)
+ 5242880 + 8579259

Articulagdo 1

sem o batente mecanico sem o batente mecénico

- Especificagdo do UL: + 7626008

Faixa de pulsos

L. Articulagdo 2 — 4660338 a + 1893263 — 7626008 a + 3098066
s Articulagdo 3 — 1299798 a + 5734400 —2310751 a+ 10194489
Articulacdo 4 +4723316
Articulacdo 5 + 3188238
Articulagdo 6 + 6553600
Articulagdo 1 0,0000343°/pulso 0,0000210°/pulso
Articulagdo 2 0,0000343°/pulso 0,0000210°/pulso
Articulagdo 3 0,0000392°/pulso 0,0000221°/pulso
Resolugio .
Articulagdo 4 0,0000423°/pulso
Articulagdo 5 0,0000423°/pulso
Articulagdo 6 0,0000549°/pulso
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Iltem Especificacdo

Articulagdo 1 400 W
Articulagdo 2 400 W

Capacidade nominal | Articulagdo 3 150 W

do motor Articulacdo 4 50 W
Articulagdo 5 50 W
Articulagdo 6 50 W

. Nominal 1 kg

Carga util *3 .. .
Max. 4 kg (5 kg com o posicionamento para baixo do brago)
Articulagdo 4 4,41 N'm (0,45 kgf m)

Momento admissivel

Articulagdo 5

4,41 N'm (0,45 kgf-m)

Articulacdo 6 2,94 N-m (0,3 kgf-m)
.. . | Articulagdo 4 0,15 kg-m?
Momento de inércia . N )
. ., | Articulacdo 5 0,15 kg'm
admissivel (GD2/4) : N 3
Articulacdo 6 0,10 kg'm

Fio instalado
para uso do cliente

9 fios (D-sub)

Tubo pneumatico instalado

para uso do cliente *

4 tubos pneumaticos,
pressdo admissivel: 0,59MPa (6 kgf/cm?) (86 psi)

Temperatura

ambiente

5a40°C

Requisitos

ambientais "

Umidade relativa

do ambiente

20 a 80 % (sem condensagao)

Vibragdo 4,9 m-s” (0,5 G) ou menos
Nivel de ruido"’ LAeq =70 dB (A) ou abaixo
Ambiente Padrio/Modelo para sala limpa e ESD ™*
Velocidade 5(100)
Aceleracio ™ 5,5 (120, 120)
Valores padrao SpeedS 50 (2000)
(Valores maximos de | p ccelg 200 (25000) 200, (15000) *1°
configuragéio) ) 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000
Fine (65535, 65535, 65535, 65535, 65535, 65535)
Peso 1(5)

Padrio de seguranga

Marcagio CE:
Diretiva EMC, Diretiva de maquinaria
Marcagdo KC / Marcagdo KCs
Padrdes do UL (Em caso de especificagdo do UL):
UL1740
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
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*1:

*2:
*3:

*4.

*5:

*6:

*7:

*8:

*9:

*10:
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Os manipuladores sdo configurados para “Montagem sobre mesa” na remessa. Para usar os
manipuladores como “Montagem no teto”, vocé precisa mudar as configuragdes do modelo.
Para detalhes sobre como mudar as configuragdes do modelo, consulte 5.5 Mudando o robé, e o Guia
do Usudrio do EPSON RC+ Configuragdo do robé.
No caso de controle PTP
Se a carga util exceder a carga Util maxima, consulte a se¢do “Restri¢oes com a carga util excedendo a
carga util maxima” em Configuragdo e operagdo4.3.1 Configuragdo do WEIGHT.
Se o centro de gravidade esta no centro de cada brago. Se o centro de gravidade néo estiver no centro
de cada brago, defina o pardmetro usando a configuragdo INERTIA.
Para detalhes sobre os tubos pneumaticos instalados para uso do cliente, Configuragdo e operagdo 3.6
Fios e tubos pneumaticos para o usudrio.
Para detalhes sobre os requisitos ambientais, consulte Configura¢do e operag¢do 3.1 Condigoes
ambientais.
As condi¢des do manipulador na medigao s3o as seguintes:
Condigdes de operagdo: Sob carga nominal, movimento simultaneo dos 6 bragos, velocidade maxima,
aceleragdo/desaceleragdo maxima e taxa de 50%.
Ponto de medicao: 1000 mm além da traseira do manipulador
O sistema de exaustdo no modelo de manipulador para sala limpa extrai ar do interior da base e do
interior da tampa do brago.
Uma fenda ou outra abertura na unidade da base pode causar perda da pressdo de ar negativa na parte
externa do brago, o que pode causar aumento da emissdo de poeira.
Nivel de limpeza : Classe ISO 3 (ISO14644-1)
Sistema de exaustao : Conexdo para tubo pneumatico de 68 mm
Consulte Configuragdo e operagao: 3.6 Fios e tubos pneumdaticos para o usudrio.
Vacuo de 60 L/min
Tubo exaustor : Tubo de poliuretano
Diametro externo: 88 mm (Diadmetro interno: ¢5 a 6 mm)
A especificagdo de ESD usa material de resina com tratamento antiestatico. Esse modelo controla a
aderéncia de poeira devido a eletrificagdo.
No uso geral, a configuragdo da aceleragdo em 100 ¢ a configuragao ideal que mantém o equilibrio da
aceleragdo e a vibragdo durante o posicionamento. Embora valores maiores de 100 possam ser definidos
para a aceleragdo, é recomendado minimizar o uso de valores altos para os movimentos necessarios,
uma vez que operar o manipulador continuamente com uma configuragdo alta de aceleragdo pode
encurtar consideravelmente a vida util do produto.
O valor da configuragdo maxima de AccelS para uma carga util de 4 kg ou mais é de 12000.
Embora a configuragdo de um valor que exceda 12000 ndo cause um erro, ndo configure o valor para

prevenir avaria no manipulador.

Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24



1. Seguranga

Cc8
Iltem Especificagao
Numero do modelo C8-AT01*** C8-A90]*** C8-A1401%**
Nome do modelo C8 C8L C8XL
Tipo de montagem *! Montagem sobre mesa, Montagem no teto, Montagem na
parede
Peso Modelo padréo,
(cabos ou tarraxas %\I/Iodelo para sala 49 kg (108 1bs.) 52 kg (115 lbs.) 62 kg (137 1bs.)
~ impa e ESD
fie remessa nao Modelo com
incluidos) protecio 53 kg (117 lbs.) 56 kg (123 lbs.) 66 kg (146 1bs.)
Ma.étodo de quas as Servomotor de CA
acionamento articulacdes
Articulacdo 1 331°%s 294°/s 200°/s
Articulagao 2 332°/s 300°/s 167°/s
Velocidade maxima | Articulaggo 3 450°/s 360°/s 200°/s
de operagdo Articulagio 4 450°/s
Articulacdo 5 450°/s
Articulacdo 6 720°/s
Velocidade sintética maxima 8958 mm/s 9679 mm/s 8858 mm/s
Repetibilidade Articulagdes 1 a 6 + 0,02 mm + 0,03 mm + 0,05 mm
Articulagdo 1 +240°
, Articulagdo 2 —158°a+65° | —158°a+65° | —135°a+55°
i%i?ﬁ:nto Articulagdo 3 Z61°a+202°
mAXimo Art@ulagﬁo 4 +200°
Articulacdo 5 +135°
Articulagdo 6 +360°
Articulagéo 1 + 9507090 + 10695600 + 15736800
Articulagio 2 — 6245685 a - 6903178 a - 10616940 a
Faixa de pulsos +2569428 +2839915 +4325420
méxima Articulagio 3 — 1776754 a —2220949 a —3997696 a
(pulso) . - + 5883677 + 7354618 + 13238272
Articulacdo 4 + 5461400
Articulacdo 5 + 3932280
Articulacdo 6 + 6553800
Articulagéo 1 0,0000252 0,0000224 0,0000153
Articulacdo 2 0,0000253 0,0000229 0,0000127
Resolugio Articulagéo 3 0,0000343 0,0000275 0,0000153
(°/pulso) Articulacdo 4 0,0000366
Articulacdo 5 0,0000343
Articulacdo 6 0,0000549
Articulagdo 1 1000 W
Articulagdo 2 750 W
Capacidade Articulagdo 3 400 W
nominal do motor | Articulagdo 4 100 W
Articulagdo 5 100 W
Articulagdo 6 100 W
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Iltem Especificacao

Numero do modelo C8-A701%** C8-A901%** C8-A1401%**
Nome do modelo C8 C8L C8XL

- Nominal 3kg
Carga util Max. 8 kg

. Articulagdo 4 0,47 kg-m?

Momento de merend Articulagdo 5 0,47 kg'm?
admissivel (GD%/4) Articulagdo 6 0,15 kg'm’

Momento admissivel

Articulagdo 4

16,6 N-m (1,69 kgf'm)

Articulagdo 5

16,6 N-m (1,69 kgf'm)

Articulacdo 6

9,4 N'm (0,96 kgfm)

Momento de inércia
admissivel (GD%4)™

Articulagdo 4 0,47 kg'm?
Articulagdo 5 0,47 kg'm?
Articulagdo 6 0,15 kg-m?

Fio instalado
para uso do cliente

15 fios (D-sub)
8 pinos (RJ45) Cat Se ou equivalente
6 pinos (para o sensor F)

Tubo pneumatico instalado

para uso do cliente *

Tubos pneumaticos de ¢6 mm (2 tubos),
Pressdo admissivel: 0,59 MPa (6 kgf/cm?)(86 psi)

TemPeratura 5240 °C
ambiente
Requisitos ambientais " Um@ade
relativa 10 a 80 % (sem condensagao)
do ambiente
Vibragdo 4,9 m-s* (0,5 G) ou menos
Nivel de ruido”’ LAeq =70 dB (A) ou abaixo
. Padrdo/Sala limpa e ESD ™,
Ambiente Modelo com protegio (IP67) ™
Controlador aplicavel RC700-A, RC700DU-A
Velocidade 3 (100)
Aceleracio”!” 5,5 (120, 120)
SpeedS 50 (2000)
Valores padrao pee
(Valores méximos de AccelS ™" 200 (35000) 120 (25000)
configuragio) . 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000
Fine (130000, 130000, 130000, 130000, 130000, 130000)
Peso 3(8)
Inércia 0,03 (0,15)

Padrdo de seguranga

Marcagio CE:
Diretiva EMC, Diretiva de maquinaria
Marcagdo KC / Marcagdo KCs
Padrdes do UL (Em caso de especificagdo do UL):
UL1740
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
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*1: Outros tipos de montagem exceto “Montagem sobre mesa”, “Montagem no teto” e “Montagem na parede”
estdo fora da especificagao.

*2: No caso de controle PTP.
*3: Nao aplique carga excedendo a carga util maxima.

*4: Se o centro de gravidade esta no centro de cada brago. Se o centro de gravidade ndo estiver no centro de
cada brago, defina o pardmetro usando a configuragdo INERTIA.

*5: Para detalhes sobre os tubos pneumaticos instalados para uso do cliente, consulte o manual do manipulador

da série C8 Configuragdo e operagdo 3.6 Fios e tubos pneumdticos para o usudrio.

*6: Para detalhes sobre os requisitos ambientais, consulte 0 manual do manipulador da série C8 Configuragdo

e operagdo 3.1 Condigcoes ambientais.
*7: As condi¢des do manipulador na medigao s@o as seguintes:
Condigdes de operagdo : Sob carga nominal, movimento simultaneo dos 6 bragos, velocidade maxima,
aceleragdo/desaceleragdo e C8, C8L: taxa de 50%, C8XL: taxa de 30%.
Ponto de medicéo : 1000 mm além da traseira do manipulador

*8: O sistema de exaustdo no modelo de manipulador para sala limpa extrai ar do interior da base e do interior
da tampa do brago. Uma fenda ou outra abertura na unidade da base pode causar perda da pressdo de ar
negativa na parte externa do brago, o que pode causar aumento da emisso de poeira.

Nivel de limpeza : C8, C8L ISO Classe 3 (ISO14644-1)
C8XL ISO Classe 4 (ISO14644-1)

Sistema de : Conexdo para tubo pneumatico de 68 mm

exaustdo Consulte o manual do manipulador da série C8
Configuragdo e operagdo: 3.6 Fios e tubos pneumdticos para o usudrio.
Vacuo de 60 L/min

Tubo exaustor : Tubo de poliuretano
Diametro externo: 8 mm (Diadmetro interno: ¢5 a 6 mm)

A especificagdo de ESD usa material de resina com tratamento antiestatico. Esse modelo controla a
aderéncia de poeira devido a eletrificagdo.
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*9: O nivel de protecdo para os modelos de manipuladores com protegdo ¢ IP67 (Padrdo IEC). Os

manipuladores podem ser usados em ambiente onde exista a possibilidade de cair poeira, agua e 6leo de

corte soluvel em 4dgua do manipulador.

No entanto, tenha cuidado com o seguinte:

110

O manipulador ndo ¢ a prova de ferrugem. Nao use o manipulador em ambiente onde existam

liquidos corrosivos.

Fluidos que deteriorem os materiais de vedagdo, tais como solventes organicos, acidos, bases

alcalinas e fluidos de corte clorados, ndo podem ser usados
O manipulador ndo pode ser usado para operagdes debaixo d’agua.

O controlador ndo tem recursos de protecdo com relagdo ao meio ambiente (Nivel de prote¢do do
controlador: IP20)
Instale o sistema onde os requisitos ambientais para o controlador sdo satisfeitos.

<Referéncia>
- IP40 do padrao IEC
[Nivel de prote¢@o contra o ingresso de objetos solidos]
Protegao para a entrada de objetos solidos com um didmetro ou espessura maior que 1,0
mm.
[Nivel de protegao contra o ingresso de liquidos]
Nenhuma protecéo
- IP67 do padrao IEC
[Nivel de protegdo contra o ingresso de objetos solidos]
Totalmente protegido contra poeira.
[Nivel de protegao contra liquidos]
Protecdo contra o ingresso de 4gua em quantidade prejudicial quando o manipulador ¢
imerso em agua por 30 minutos sob a condi¢@o de que o ponto mais alto do manipulador
fique localizado a 0,15 m abaixo da superficie da agua e o ponto mais baixo fique
localizado 1 m abaixo da superficie da agua.
(Testado enquanto o manipulador esta parado).
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*10: No uso geral, a configuracdo da aceleracdo em 100 ¢ a configuragdo ideal que mantém o equilibrio da

*11:

Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24

aceleracdo e a vibragao durante o posicionamento. Embora valores maiores que 100 possam ser definidos
para Accel, é recomendado minimizar o uso de valores altos para movimentos necessarios, uma vez que
operar o manipulador continuamente com uma configuracdo alta de Accel pode encurtar
consideravelmente a vida 1til do produto.

O valor de configuragdo maximo de AccelS varia dependendo da carga. Consulte a tabela abaixo para
obter os valores.

A configuragdo de valor que exceda o maximo de AccelS causa um erro. Em tal caso, verifique o valor
configurado.

Valor maximo da configuragao de AccelS
Montagem sobre mesa, Montagem no teto

40000
35000
35000
35000 AT 32000 A C8-AT01***:C8
30000 0
30000 ~Q ---o--- C8-A901*** : C8L
25000 h

—a—— C8-A1401™** : C8XL

25000 \¢g1 000

20000 20000~
T~ 15000
15000 17000 \\\t\f“ 13000
(m
10000 1900057~ 12000
11000 11000 11000
5000
! ! ! !
0 2 4 6 8 (kg) Peso do atuador da extremidade

Montado na parede
40000

35000
—4&—— C8-A701**W : C8

---o---C8-A901"*W : C8L
—=—— C8-A1401**W : C8XL

30000

25000

25000 25000
N1 000

20000 o
20000™~
15000 17000
13000
10000
11000 11000 11000
5000
| | | |
0 2 4 6 8 (kg) Peso do atuador da extremidade
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C12

ltem Especificagéo
Numero do modelo C12-A1401**
Nome do modelo CI12XL

1

Tipo de montagem * Montagem sobre mesa

Peso
(cabos ou tarraxas de remessa
ndo incluidos)

Modelo padrao, Modelo

139 Ibs.
para sala limpa e ESD 63 ke ( 5)

M¢étodo de acionamento Todas as articulagdes Servomotor de CA

Articulagédo 1 200°/s
Articulagéo 2 167°/s
Velocidade de operagdo Articulagdo 3 200°/s
maxima "2 Articulagio 4 300°/s
Articulagdo 5 360°/s
Articulagio 6 720°/s
Velocidade sintética maxima 8751 mm/s
Repetibilidade Articulagdes 1 a 6 0,05 mm
Articulagédo 1 + 240°
Articulagdo 2 — 135 a+55°
. . L. Articulagdo 3 —61a+202°
Faixa de movimento maximo Articulagdo 4 +200°
Articulagdo 5 + 135°
Articulagdo 6 + 360°
Articulagdo 1 + 15736800
Articulagdo 2 — 10616940 a + 4325420
Faixa de pulsos maxima Articulagdo 3 — 3997696 a + 13238272
(pulso) Articulagdo 4 + 8738240
Articulagdo 5 +4915350
Articulagdo 6 + 6553800
Articulagéo 1 0,0000153°/pulso

Articulagdo 2 0,0000127°/pulso

Articulagdo 3 0,0000153°/pulso

Resolugio

Articulagdo 4 0,0000229°/pulso

Articulagdo 5 0,0000275°/pulso

Articulagdo 6 0,0000549°/pulso
Articulagdo 1 1000 W
Articulagao 2 750 W
Articulago 3 400 W
Capacidade nominal do motor Articulagdo 4 150 W
Articulag@o 5 150 W
Articulagdo 6 150 W
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Iltem Especificacao
Numero do modelo CI12-A1401**
Nome do modelo C12XL
. Nominal 3kg
Carga util 3 Max. 12 ke
Articulagdo 4 25,0 N'm (2,55 kgf m)
Momento admissivel | Articulagdo 5 25,0 N-m (2,55 kgf"m)
Articulagdo 6 9,8 N-m (1,0 kgf-m)
S Articulagdo 4 0,70 kg- m?
Morr.lento de 1nér013*. Articulagdo 5 0,70 kg- m®
admissivel (GD*/4)" Articulagdo 6 0,20 kg- m?

Fio instalado
para uso do cliente

15 fios (D-sub)
8 pinos (RJ45) Cat Se ou equivalente
6 pinos (para o sensor de forga)

Tubo pneumatico instalado para uso do

cliente **

Tubos pneumaticos de 6 mm (2 tubos),
Pressdo admissivel: 0,59 MPa (6 kgf/ cm?)(86 psi)

Temperatura
ambiente

5a40°C

Requisitos ambientais
*6
do ambiente

Umidade relativa

10 a 80 % de UR (sem condensagio)

Vibracio 4,9 m- s> (0,5 G) ou menos
Nivel de ruido*’ LAeq =70 dB (A) ou abaixo
. Padréo
Ambiente Modelo para sala limpa e ESD *®
Controlador aplicavel RC700-A
Velocidade 3 (100)
Aceleragio ™ 5,5 (120, 120)
SpeedS 50 (2000)
Valores padri(') AccelS *10 120 (25000)
(Valores mdximos de | 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000
configuragio) Fine (130000, 130000, 130000, 130000, 130000, 130000)
Peso 3(12)
Inércia 0,03 (0,2)

Padrdo de seguranga

Marcacao CE:
Diretiva EMC, Diretiva de maquinaria, Diretiva RoHS
Marcagdo KC / Marcagdo KCs
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
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*1:

*2:

*3:

*4.

*5:

*6:

*7:

*8:

*9:

Outros tipos de montagem além de “Montagem sobre mesa” estdo fora da especificagdo.
No caso de controle PTP
Naio aplique carga excedendo a carga Util maxima.

Se o centro de gravidade esta no centro de cada brago. Se o centro de gravidade ndo estiver no centro de
cada brago, defina o pardmetro usando o comando INERTIA.
Para detalhes sobre o tubo pneumatico instalado para uso do cliente, consulte o seguinte manual:
Manual do manipulador da série C12
Configuragdo e operagdo 3.6 Fios e tubos pneumadaticos para o usudrio.

Para detalhes sobre os requisitos ambientais, consulte o seguinte manual:
Manual do manipulador da série C12

Configuragdo e operagdo 3.1 Condig¢oes ambientais.

As condi¢des do manipulador na medicdo sdo as seguintes:

Condigdes de operagdo : Sob carga nominal, movimento simultineo dos 6 bragos, velocidade maxima,
aceleragdo/desaceleracdo maxima e taxa do tempo de operagdo do robd 30%.

Ponto de medigao : 1000 mm além da traseira do manipulador

O sistema de exaustio no modelo de manipulador para sala limpa extrai ar do interior da base e do interior
da tampa do brago. Uma fenda ou outra abertura na unidade da base pode causar perda da pressdo de ar
negativa na parte externa do brago, o que pode causar aumento da emissio de poeira.

Nivel de limpeza : ISO Classe 4 (ISO14644-1)

Sistema de exaustdo  :  Conexdo para tubo pneumatico de @8 mm
Consulte o manual do manipulador da série C12
Configuragdo e operagdo: 3.6 Fios e tubos pneumdticos para o usudrio.
Vécuo de 60 L/min

Tubo exaustor : Tubo de poliuretano
Diametro externo: 88 mm (Didmetro interno: ¢5 a 6 mm)

A especificagdo de ESD usa material de resina com tratamento antiestatico. Esse modelo controla a
aderéncia de poeira devido a eletrificagao.

No uso geral, a configuracdo da aceleragdo em 100 ¢ a configuragdo ideal que mantém o equilibrio da
aceleragdo e a vibragdo durante o posicionamento. Embora valores maiores que 100 possam ser definidos
para Accel, ¢ recomendado minimizar o uso de valores altos para movimentos necessarios, uma vez que
operar o manipulador continuamente com uma configuragdo alta de Accel pode encurtar
consideravelmente a vida 1itil do produto.
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*10: O valor de configuragdo maximo de AccelS varia dependendo da carga. Consulte a tabela abaixo para
obter os valores.
A configuracdo de valor que exceda o maximo de AccelS causa um erro. Em tal caso, verifique o valor
configurado.

Valor maximo da configuragao de AccelS

40000

35000

30000

25000

25000

20000

17000

15000
15000

10000

11000 \-6500 Peso do

5000 atuador da
extremidade
0 2 4 6 8 10 12 14 (kg)
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N2
Item Especificagdo
Numero do modelo N2-A450SR ‘ N2-A450S
Nome do modelo N2
Tipo de montagem Montado no teto ‘ Montagem sobre mesa !
Peso (cabos ndo incluidos) 19 kg (42 Ibs.)
Método de acionamento z;rr(:i(ii;:;ées Servomotor de CA
Articulagdo 1 297°/s
Articulagdo 2 297°/s
Velocidade de operagéo Articulagdo 3 356°/s
méxima " Articulagao 4 356°/s
Articulagdo 5 360°/s
Articulagdo 6 360°/s
Velocidade sintética maxima 5772 mm/s
Repetibilidade Articulagdes 1, 6 + 0,02 mm
Articulagéo 1 + 180°
Articulagéo 2 + 180°
Faixa de movimento | Articulacdo 3 +180°
maximo Articulagéo 4 +195°
Articulacdo 5 + 130°
Articulagdo 6 + 360°
Articulagéo 1 + 7929856
Articulagdo 2 + 7929856
Faixa de pulsos maxima Articulagio 3 £ 6619136
Articulagédo 4 + 7170731
Articulagdo 5 + 4915200
Articulagdo 6 + 13107200
Articulagéo 1 0,0000227°/pulso
Articulagdo 2 0,0000227°/pulso
Articulagdo 3 0,0000272°/pulso
Resolugio :
Articulagdo 4 0,0000272°/pulso
Articulagdo 5 0,0000275°/pulso
Articulagdo 6 0,0000275°/pulso
Articulagdo 1 100 W
Articulagdo 2 100 W
Capacidade nominal do | Articulagdo 3 100 W
motor Articulagdo 4 30 W
Articulagdo 5 30W
Articulagdo 6 15W
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ltem Especificacdo
Numero do modelo N2-A450SR N2-A450S
Nome do modelo N2
. Nominal 1kg
Carga util
Max. 2,5kg
Articulagao 4 5,4 N-m (0,55 kgf-m)

Momento admissivel

Articulagdo 5

5,4 N-m (0,55 kgf-m)

Articulagdo 6 2,4 N'm (0,24 kgf'm)
o Articulagdo 4 0,2 kg'm?
Momento de inércia i - )
admissivel (GD2/4)™ Articulagdo 5 0,2 kg'm
Articulagdo 6 0,08 kg-m?

Fio instalado
para uso do cliente

15 fios (D-sub)
8 pinos (RJ45) Cat 5e ou equivalente (2 cabos)

(usado também para o sensor de forca)

Tubo pneumatico instalado para uso do cliente
*5

Tubos pneuméticos de g6 mm (2 tubos),
Pressdo admissivel: 0,59 MPa (6 kgf/cm?) (86 psi)

Requisitos ambientais "

Temperatura
ambiente

5a40°C

Umidade relativa
do ambiente

10 a 80% (sem condensagao)

Vibragdo 4,9 m-s? (0,5 G) ou menos
Nivel de ruido"’ LAeq =80 dB (A) ou abaixo
Ambiente Padrdo
Controlador aplicavel RC700-A
Velocidade 5(100)
Aceleragio™ 5,5 (120, 120)
Valores padrao SpeedS 20 (1120)
(Valores maximos de AccelS 200 (5000)
configuragio) Fine 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000
(65535, 65535, 65535, 65535, 65535, 65535)
Peso 1(2,5)
Inércia 0,005 (0,08)

Padrio de seguranga

Marcagio CE:

Diretiva EMC, Diretiva de maquinaria
Marcagido KC / Marcagdo KCs
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
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1. Seguranga

*1:

*2:

*3:

*4.

*5:

*6:

*7:

Os manipuladores sdo configurados para “Montagem no Teto” na remessa.
Para usar os manipuladores como “Montagem sobre mesa”, vocé precisa mudar as configuragdes do
modelo.
Outros tipos de montagem além de “Montagem no teto” e “Montagem sobre mesa” estdo fora da
especificagao.
Para detalhes sobre como mudar as configuragdes do modelo, consulte os seguintes manuais:

Manual do manipulador da série N2 5.4 Mudando o robé Guia do usudrio do EPSON RC+
Configuragdo do robé.

No caso de controle PTP
Nao aplique carga excedendo a carga util maxima.

Se o centro de gravidade esta no centro de cada brago. Se o centro de gravidade ndo estiver no centro
de cada braco, defina o parametro usando a configuragdo INERTIA.

Para detalhes sobre o tubo pneumatico instalado para uso do cliente, consulte o seguinte manual:
Manual do manipulador da série N2
Configuragdo e operagdo 3.7 Fios e tubos pneumdticos para o usudrio.

Para detalhes sobre os requisitos ambientais, consulte o seguinte manual:
Manual do manipulador da série N2

Configuragdo e operagdo 3.1 Condig¢oes ambientais.
As condi¢des do manipulador na medigao sdo as seguintes:

Condigdes de operacao: Sob carga nominal, movimento simultaneo dos 6 bragos, velocidade maxima,
aceleragdo/desaceleragdo maxima e taxa de 50%.

Ponto de medigao: 1000 mm além da traseira do manipulador

*8: No uso geral, a configuracdo da aceleragdo em 100 é a configuragdo ideal que mantém o equilibrio da

aceleragdo e a vibragdo durante o posicionamento. Embora valores maiores de 100 possam ser definidos

para a aceleragdo, ¢ recomendado minimizar o uso de valores altos para movimentos necessarios, uma

vez que operar o manipulador continuamente com uma configuragéo alta de aceleragao pode encurtar

consideravelmente a vida 1til do produto.
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1. Seguranga

N6
ltem Especificacdo
Numero do modelo N6-A1000%** N6-A850**R
Nome do modelo N6

Tipo de montagem

Montagem no teto,
Montagem sobre mesa”'

Montado no teto

Peso (cabos ndo incluidos)

69 kg (152 Ibs.)

64 kg (141 Ibs.)

Meétodo de acionamento | Todas as articulagdes

Servomotor de CA

Articulagdo 1 326°/s
Articulagdo 2 326°/s
Velocidade de operagdo | Articulagdo 3 444°/s
maxima "2 Articulagdo 4 444°/s
Articulagdo 5 450°/s
Articulagdo 6 537°s
Repetibilidade + 0,04 mm + 0,03 mm
Articulagéo 1 + 180°
Articulagdo 2 +180°
Faixa de movimento Articulagdo 3 +180°
maximo Articulacdo 4 +200°
Articulagdo 5 +125°
Articulagdo 6 +360°
Articulagéo 1 + 6619136 pulsos
Articulagdo 2 + 6619136 pulsos
Faixa de pulsos maxima Art%culag:leo 2 330846 pulsos
Articulagdo 4 + 5898240 pulsos
Articulacdo 5 + 3640889 pulsos
Articulagdo 6 + 8773632 pulsos
Articulagdo 1 0,0000272°/pulso
Articulagdo 2 0,0000272°/pulso
Articulagdo 3 0,0000339°/pulso
Resolugio
Articulagdo 4 0,0000339°/pulso
Articulagdo 5 0,0000343°/pulso
Articulagdo 6 0,0000410°/pulso
Articulag@o 1 600 W
Articulagdo 2 600 W
Capacidade nominal do | Articulagdo 3 400 W
motor Articulacdo 4 100 W
Articulagdo 5 100W
Atrticulagdo 6 100W
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1. Seguranga

ltem Especificacdo
Numero do modelo N6-A1000%** N6-A850%*R
Nome do modelo N6
Carga util ;‘;r;mal Z iz
Articulagao 4 15,2 N- m (1,55 kgf-m)

Momento admissivel Articulagdo 5

15,2 N- m (1,55 kgf-m)

Articulagdo 6 9,4 N-m (0,96 kgf-m)
Articulagdo 4 0,42 kg m?
Momento de inércia
. Articulaga 42 kg- m?
admissivel (GD2/4)™ iculagao 5 042kg'm
Articulagdo 6 0,14 kg m?

Fio instalado
para uso do cliente

15 fios (D-sub)
8 pinos (RJ45) Cat 5e ou equivalente (2 cabos)
(usado também para o sensor de forga)

Tubo pneumatico instalado para uso do cliente *

5

Tubos pneumaticos de ¢6 mm (2 tubos),
Pressdo admissivel: 0,59 MPa (6 kgf/cm?) (86 psi)

Temperatura
ambiente

5a40°C

Requisitos ambientais** | Umidade relativa
do ambiente

10 a 80% (sem condensagao)

Vibragio 4,9 m-s? (0,5 G) ou menos
Nivel de ruido™’ LAeq =280 dB (A) ou abaixo
Ambiente APadréo .
Sala limpa e ESD™®
Controlador aplicavel RC700-A, RC700DU-A
Velocidade 3 (100)
Aceleragio™ 5,5 (120, 120)
Valores padrao SpeedS 50(2000)
(Valores  maximos de AccelS 200 (25000)
configuragio) Fine 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000
(65535, 65535, 65535, 65535, 65535, 65535)
Peso 3 (6)
Inércia 0,03 (0,14)

Padrdes de seguranca

Marcacao CE :

Diretiva EMC, Diretiva de maquinaria
Marcagdo KC / Marcagdo KCs
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
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1. Seguranga

*1:

*2:
*3:
*4:

*5:

*6:

*7.

*8:

*9:

X5

Os manipuladores sdo configurados para “Montagem sobre mesa” na remessa.
Para usar os manipuladores como “Montagem no teto”, vocé precisa mudar as configuragdes do modelo.
Outros tipos de montagem além de “Montagem sobre mesa” e “Montagem no teto” estdo fora da
especificagdo.
Para detalhes sobre como mudar as configuragdes do modelo, consulte os seguintes manuais:

Manual do manipulador da série N6 5.5 Mudando o robé Guia do usudrio do EPSON RC+
Configuragdo do robé.

No caso de controle PTP
Naio aplique carga excedendo a carga util maxima.

Se o centro de gravidade esta no centro de cada brago. Se o centro de gravidade ndo estiver no centro
de cada brago, defina o pardmetro usando a configuragdo INERTIA.

Para detalhes sobre o tubo pneumatico instalado para uso do cliente, consulte o seguinte manual:
Manual do manipulador da série N6
Configuragdo e operagdo 3.7 Fios e tubos pneumdticos para o usudrio.

Para detalhes sobre os requisitos ambientais, consulte o seguinte manual:
Manual do manipulador da série N6
Configuragdo e operagdo 3.1 Condig¢oes ambientais.

As condigdes do manipulador na medicéo sdo as seguintes:

Condigdes de operacdo: Sob carga nominal, movimento simultineo dos 6 bragos, velocidade maxima,
aceleragdo/desaceleragdo maxima e taxa de 50%.

Ponto de medigao: 1000 mm além da traseira do manipulador

O sistema de exaustdo no modelo de manipulador para sala limpa extrai ar do interior da base e do
interior da tampa do brago. Uma fenda ou outra abertura na unidade da base pode causar perda da
pressdo de ar negativa na parte externa do brago, o que pode causar aumento da emissdo de poeira. Nao
remova as tampas.

Vede a porta e o tubo de exaustdo com fita de vinil de modo que a articulag@o fique impermeavel. Se o
fluxo da exaustdo ndo for suficiente, a emissdo de particulas de poeira podera exceder o nivel maximo
especificado.

Nivel de limpeza : Classe ISO 5 (ISO14644-1)

Sistema de exaustao : Conexao para tubo pneumatico de 10 mm
(Consulte Configuragdo e operagdo: 3.6 Fios e tubos pneumaticos
para o usuario).
Vécuo de 60 L/min
Tubo exaustor . Tubo de poliuretano
Diametro externo: 810 mm (Didmetro interno: ¢5-6 mm)
A especificagdo de ESD usa material de resina com tratamento antiestatico. Esse modelo controla a
aderéncia de poeira devido a eletrificago.

No uso geral, a configuracdo da aceleragdo em 100 ¢ a configuracéo ideal que mantém o equilibrio da
aceleragdo e a vibragdo durante o posicionamento. Embora valores maiores de 100 possam ser definidos
para a aceleragdo, ¢ recomendado minimizar o uso de valores altos para movimentos necessarios, uma
vez que operar o manipulador continuamente com uma configuracgdo alta de aceleragdo pode encurtar
consideravelmente a vida util do produto.

Para detalhes, consulte 0 manual da séric EZ MODULES X5.
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1. Seguranga

G1

Batente mecénico da Articulagao 3
(Batente mecanico do limite inferior) .

Batente mecanico da

Articulacédo 1
(Ajustavel)
(Nao mova o bgtgnte . —
mecanico de limite superior) = =
Batente mecanico da Articulagao 2
(Ajustavel)
Articulagéo 1
(° = graus)
Modelo A B C D
Todos +125° —-125° +120° -120°
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1. Seguranga

Articulagéo 2
G1-171* G1-171CZ G1-221*
(=) ()
B)oc
R 7
$h AN
D B c D B /] s [\C
N {558 F
Parte superior Parte inferior Parte superior
(° = graus)
Modelo A B cH D E
G1-171S - +140° —140° +130° -130°
Especificacdo| G1-171C - +140° —140° +130° -130°
de 4 eixos | G1-221S +152° +140° -140° +125° -125°
G1-221C +149° +140° —140° +125° —125°
G1-1718Z - +135° —135° +125° —125°
Especificagdo | G1-171CZ ™2 - +123° -123° +115° | —115°
de 3 eixos | G1-221SZ - +135° -135° +120° | -120°
G1-221C2Z - +132° -132° +120° -120°

*1 Posigdo padrao do batente mecanico

*2 Limite a faixa de movimento usando os parafusos embaixo do Brago 2
para evitar que o fole entre em contato com o corpo do manipulador.
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1. Seguranga

G3

Montagem sobre mesa

Batente mecanico da Articulagéo 3
(Batente mecanico de limite inferior)

Batente = mecanico

(Do not move the upper

limit mechanical stop.) \ L |
| ||

Batente mecénico
da Articulagdo 1

E (Fixo)
Batente mecanico da Articulagao 2 EE
(Fixo)
Batente mecéanico da Articulagéo 1
(Ajustavel)
Montagem multipla
o =
L1 [ ]
Batente mecanico da Articulacdo 1 Batente mecénico da Articulagao 1

(Ajustavel) (Fixo)

* As diferentes posi¢cdes dos batentes mecanicos da montagem sobre
mesa sdo indicadas para a montagem multipla.

Instale os parafusos para o batente mecanico da Articulagdo 1 nas
seguintes posic¢des.

Montado sobre mesa : Lado do brago inferior

Montagem multipla : Lado do brago superior
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1. Seguranga

Batentes mecénicos da Articulagéo 1

Vista por baixo do Brago 1

Modelo Comprimento a b c
do brago
250 +140° - 110° +110°
G3-**1S, C 300 +140° - 110° +110°
350 +140° -110° +110°
300 -125°a+150° - 105° +130°
G3-**1S, C-R
350 -110°a+165° -90° +145°
300 -150°a+125° -130° +105°
G3-**1S, C-L
350 -165°a+110° - 145° +90°
300 +115° - 100° +100°
G3-**1SM, CM
350 +120° -105° +105°
G3-351SM, CM-R 350 -105°a+130° -95° +120°
G3-351SM, CM-L 350 -130°a+105° -120° +95°
Angulo de +90° +95° +100° +105° +110° +115° +120°
configuragédo
Valor do pulso | 5242880 5388516 5534151 5679787 5825423 5971058 6116694
Angulo de +125° +130° +140° +145° +150° +165°
configuracao
Valor do pulso | 6262329 6407965 6699236 6844872 6990507 7427414
Angulo de -90° -95° - 100° - 105° - 110° -115 - 120°
configuragédo
Valor do pulso 0 - 145636 -291271 -436907 - 582542 - 728178 | -873813
Angulo de - 125° -130° - 140° - 145° - 150° +165°
configuracao
Valor do pulso | - 1019449 | - 1165085 | - 1456356 | - 1601991 | - 1747627 | - 2184533
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1. Seguranga

Batentes mecanicos da Articulagéo 2

(°: graus)

Vista por cima do Brago 1

Modelo Brago a b c d
250 +141° - 141° +120° | -120°
G318, C 300 +142° - 142° +120° | -120°
350 +142° - 1420 +120° | -120°
300 +150° - 135° +130° | -115°
G318, C-R
350 +165° - 120° +145° | -100°
300 +135° - 150° +115° | -130°
G318, C-L
350 +120° - 165° +100° | - 145°
300 +135° - 135° +115° - 115°
G3-**1SM, CM
350 +142° - 1420 +120° | -120°
G3-351SM, CM-R 350 +160° - 120° +150° | - 110°
G3-351SM, CM-L 350 +120° - 160° +110° | -150°
Angulo de +100° +110° +115° +120° +130° +135°
configuragédo
Valor do pulso | 1820444 | 2002488 | 2093511 | 2184533 | 2366577 | 2457600
Angulo de +141° +142° +145° +150° +160° +165°
configuracao
Valor do pulso | 2566826 | 2585031 | 2639644 | 2730666 | 2912711 | 3003733
Angulo de -100° -100° - 115° -120° - 130° -135°
configuragédo
Valor do pulso | - 1820444 | - 2002488 | - 2093511 | - 2184533 | - 2366577 | - 2457600
Angulo de -141° - 1420 - 145° -150° - 160° - 165°
configuracao
Valor do pulso | - 2566826 | - 2585031 | - 2639644 | - 2730666 | - 2912711 | - 3003733
(°: graus)

NOTA  No caso de montagem multipla, ¢ impossivel limitar completamente a faixa de operagdo

&
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porque ela pode atingir a parede dentro da faixa de configuragio dos batentes mecanicos.
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1. Seguranga

G6
Montagem sobre mesa

Batente mecanico da Articulagdo 3

Batente mecanico da Articulagéo 2

(N&o mova o batente )
mecanico do limite (Fixo)
superiof)~.% ﬁi i Batente mecanico da

5 Aticulagao 1
/ (Ajustavel)
Batente mecanico da Articulagao 2 Batente mecanico

(Ajustavel) da Articulaggo 1
(Fixo)

Montado na parede

e

Batente mecanico da Articulagédo 1 (Fixo) Batente mecanico da Articulagdo 1

(Ajustavel)

Montado no teto

T & =
fF i)

Batente mecanico da Articulagdo 1 Batente mecanico da Articulagéo 1
(Fixo) (Ajustavel)

* As diferentes posigdes dos batentes mecanicos da montagem sobre mesa
sdo indicadas para a montagem na parede e montagem no teto.
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1. Seguranga

Batente mecanico da Articulagéo 1

Articulacao 1
Comprimen
Montagem to do brago a b c d e f
Sobre a
mesa 45,53, 65 +152° +135°
Teto 55,65 +60° 1+20° 450
65 +148° +105°
Parede 55 1350
Teto 45 +120° o o
Parede 45 75 30
Comprimen .
Montagem to do braco g h i j k |
Sobre a o °
mesa 45,55, 65 - 135 - 152
Teto 55, 65 _5° -20° - 60°
65 - 105° -148°
Parede 55 Z135°
Teto 45 . o -120°
Parede 45 30 s
Angulode | o0 | L i4g0 | 41350 | 1120° | 41050 | 475 | +60°
configuragédo
Valor do pulso| 7048761 | 6932253 | 6553600 | 6116694 | 5679787 | 4805974 | 4369067
Angulo de o oo o no
configuraggio +30° +20° +5° 5 20 30 60
Valor do pulso| 3495254 | 3203983 | 2767076 | 2475805 | 2038898 | 1747627 | 873814
Angulode | ;50 | _jgso | _y20° | -135° | -148° | -152°
configuracao
Valor do pulso| 436907 | -436907 | - 873814 |- 1310720 |- 1689373 | - 1805881
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(°: graus)
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1. Seguranga

Batente mecanico da Articulagéo 2

Articulagao 2
Modelo Comptl)'lmento do m n o b q
raco
Sobre a mesa, Teto,
Parede 35,65 +147,5°
45(Z: 0 a -270)
G6-45*S, D
’ 45 (Z =270 a —-330) . oL 145 | ol e

§’°n?£§a G6-45*C, P, 45 (Z: 0 a -240) T100° | +125° 4 50| 71257 | ~100

D

fole 45 (Z =270 a-300) +142°
Teto, Parede 45 +130°

O fole para G6-***D* ¢ opcional na remessa.

Angulo de . . o o o o
configuracéo +147,5 +145 +142 +130 +125 +100

Valor do pulso | 2685156 | 2639645 | 2585031 | 2366578 | 2275556 | 1820445

Angulo de ~100° | -125° -130° ~142° -145° | -147,5°

configuragéo

Valor do pulso |- 1820445 |- 2275556 | - 2366578 | - 2585031 | - 2639644 | - 2685156
(°: graus)
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1. Seguranga

G10/ G20

Montagem sobre mesa

Batente mecanico da Articulagédo 3
(Batente mecanico do limite inferior)

= ‘\\ Batente mecanico da Articulagéo 2
| | (FiXO)

| Batente mecanico da
Articulacdo 1 (Ajustavel)

w—‘.z - -
% i i
1 il i
(N&ao mova obatente e L
mecanico do limite superior),

Batente mecéanico da
Batente mecanico da Articulagao 2 Articulagéo 1 (Fixo)
(Ajustavel)

Montado na parede

[Q[]:

Batente mecanico da Articulagéo 1 Batente mecanico
(Fixo) da Articulagao #1
(Ajustavel)
Montado no teto

=
il |
==

{
[

Batente mecanico da Articulagéo 1 Batente mecanico da
(Fixo) Articulacéo 1
(Ajustavel)
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1. Seguranga

* As diferentes posi¢oes dos batentes mecanicos da montagem sobre mesa sdo indicadas para a

montagem na parede e montagem no teto.

Batente mecanico da

d

Articulagéo 1
c f
9
a h
Articulagéo 1
Comprimento
8 do braco a b c d e f g h
Sobre a
mesa 65,85, A0 +152° -152°
Teto 85, A0 +107° | +60° +15° -15° | -60° -107°
Teto 65
Parede 65, 85, A0
a b c d e f g h
AnQUIO de o o o o — o — o — o — o
configuracaa +152 +107 +60 +15 15 60 107 152
Valor do
pulso +7048761 | +5738041 | +4369067 | +3058347 | +2184534 | +873814 |- 495161 |- 1805881
(°: graus)
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1. Seguranga

Batente mecéanico

da Articulagao 2

Articulagéo 2
Modelo Comprimento do brago m n o) q
Sobre a mesa, Teto, A0
Parede
G10/G20 +122,5° +152,5° -152,5°| -122,5°
* 85
Sobre 89S, D
G10/G20 Z:0a-360
amesa | gs«c, p, 85 . . . .
D fole Z: -360 a -390 +121 +151 -151 -121
G10/G20
-85*SR, SW, | 85 +122,5° +152,5° -152,5°| -122,5°
DR, DW
Teto, G10/G20
Parede | -85*CR, CW,
PR, PW, 85 +100° +130° -130° -100°
DR fole,
DW fole
Sobre a mesa 65 +122,5° +152,5° | -152,5°| -122,5°
Teto, Parede 65 +100° +130° -130° -100°

O fole para G10/G20-***D* ¢é opcional na remessa.

Angulo de +100° +121° +122,5° +151° +152,5°
configuracéao
Valor do pulso | +1820445 42202738 42230045 42748871 +2776178
Angulo de ~152,5° -151° -122,5° —121° ~100°
configuragédo
Valor do pulso | -2776178 - 2748871 - 2230045 2202738 - 1820445
(°: graus)

NOTA  Na faixa Z: —360 a =390 mm, a 4rea é limitada pela interferéncia do corpo e o brago

=
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do manipulador.
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1. Seguranga

C4

Os batentes mecanicos limitam fisicamente a area absoluta na qual o manipulador
pode se mover.

Nao esquega de antes desligar o controlador.
Os parafusos ndo sdo fornecidos, providencie-os vocé mesmo.

Use parafusos em conformidade com a resisténcia especificada pela ISO-898-1,
classe de propriedade: 12.9.

Especifique a faixa de pulsos novamente apés mudar as posi¢des dos batentes
mecanicos.

Para detalhes sobre a configuracdo da faixa de pulsos, consulte o Manual do
manipulador da série C4 Configuragdo e operagdo 5.1 Configuragdo da faixa de
movimento pela faixa de pulsos (para todos os bragos).

Cerifique-se de configurar uma faixa de pulsos que ndo exceda os angulos de
configuragdo do batente mecanico.

Configuragéo da faixa de movimento do Brago 1

Instale os parafusos nos furos rosqueados
correspondentes ao angulo que vocé deseja
configurar.

Normalmente o batente mecanico é equipadoem [b ].
[a]e[ c]limitam um lado da faixa de movimento.

Remova os parafusos quando a faixa de movimento
do Brago 1 ¢ configurada para +180°.

Parafuso Allen M8*15

Torque de aperto: 37,2 N-m (380 kgf-m)

a b c
Angulo (°) —125 +170 +180 +125
C4-A601** —3640889 +4951609 +5242880 +3640889
Pulso C4-A901** 18102633
—5957819 +8579259 +5957819
C4-A901™**-UL 17626008
. Aplicado Nao .
Parafuso Aplicado (Normal) aplicado Aplicado

Batente mecanico para a especificagdo do UL

Ha um batente mecanico especificado para a especificacdo do UL.
Monte o batente mecanico como mostrado na figura abaixo.
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1. Seguranga

c4 caL

O angulo de configuragio
difere do modelo ndo em
conformidade com o UL.

(consulte a tabela acima)

Configuragéo da faixa de movimento do Brago 2
Ha furos rosqueados correspondentes a cada angulo
no manipulador.

Normalmente ndo ¢ equipado com batente mecanico.
(-160° a +65°)

[d]e[e]limitam a faixa de movimento lateral.

C4-A601**
Parafuso Allen M10*15
Torque de aperto: 73,5 N-m (750 kgf-m)

d e - -
Angulo (°) -143 +48 -160 +65
Pulso —4165177 +1398102 —4660338 +1893263

. . Nao aplicado Nao aplicado
Parafuso Aplicado Aplicado (Normal) (Normal)

Contate o fornecedor de sua regido para o C4-A901**.

Configuragéo da faixa de movimento do Brago 3

Ha furos rosqueados correspondentes a cada angulo no
manipulador.

Normalmente os batentes mecanicos sdo equipados em [ f] e
[g]
(+225°a-51°)
C4-A601**, C4-A901**
Parafuso Allen M8*12
Torque de aperto: 37,2 N-m (380 kgf-m)

134

f g
Angulo (°) +225 -51
Pulso C4-A601* +5734400 —1299798
C4-A901* +10194489 -2310751
Aplicado Aplicado
Parafuso (Normal) (Normal)
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1. Seguranga

C8

Os batentes mecanicos limitam fisicamente a area absoluta na qual o manipulador
pode se mover.

Naio esquega de antes desligar o controlador.

Os parafusos ndo sdo fornecidos, providencie-os vocé mesmo.

Use os parafusos incluidos com a remessa.

Especifique a faixa de pulsos novamente apds mudar as posi¢cdes dos batentes
mecanicos.

Para detalhes sobre a configuragdo da faixa de pulsos, consulte o Manual do
manipulador da série C8 Configuragio e operacdo 5.1 Configuragdo da faixa de
movimento pela faixa de pulsos (para todos os bragos).

Cerifique-se de configurar uma faixa de pulsos que ndo exceda os angulos de
configuragdo do batente mecanico.

Configuragéo da faixa de movimento do Brago 1

Instale o batente mecanico ajustavel (J1) no furo rosqueado correspondente ao
angulo que vocé quer definir. Normalmente o batente mecéanico ndo esta instalado.

Parafuso Allen M12 x 30x2
Torque de aperto 42.0 £ 2.1N-m (428 + 21 kgf-cm)

a b c

Angulo (°) —145,+110 | —110,+145 £240
—5743867 —4357416

C8-A701***  (C8) 49507090
+4357416 +5743867
—-6461925 —4902150

Pulso C8-A901***  (C8L) +10695600
+4902150 +6461925
-9507650 7212700

C8-A1401*** (C8XL) +15736800

+7212700 +9507650

Nao aplicado

Batente mecanico ajustavel (J1) Aplicado Aplicado (Normal)
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1. Seguranga

Configuracéo da faixa de movimento do Brago 2
C8-A701*** (C8), C8-A901*** (C8L)

Remova o batente mecanico instalado como padrfo e instale o batente
mecanico ajustavel (C8/C8L_J2).
(Faixa de movimento padrio do Brago 2 -158° a +65°)

Parafuso Allen M10 x 35x1
Torque de aperto 32,0 + 1,6 N'm (326 + 16 kgf-cm)

d e

Angulo (°) —158,+30 —158, +65

C8-ATO1 (C8) —6245685 —6245685

+1185890 +2569428

Pulso 6903178 6903178
C8-A901*** (C8L) h B

+1310730 +2839915

Batente mecanico ajustavel (C8/C8L_J2) | Aplicado 3\]1%:228
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1. Seguranga

C8-A1401*** (C8XL)

Remova o batente mecanico instalado como padrao e instale o batente

mecanico ajustavel (C8XL _J2).

(Faixa de movimento padrdo do Brago 2 —135° a +55°

Parafuso Allen M10 x 35x2

Torque de aperto 32,0 £ 1,6 N-m (326 + 16 kgf-cm)

d e
d e
Angulo (°) —125, +45 -135, 455
Pulso C8-A1401** (C8XL) ~9830500 ) ~10616940
+3538980 +4325420
Batente mecanico ajustavel (C8XL_J2) Aplicado 8?(11‘?228
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1. Seguranga

Configuracéo da faixa de movimento do Brago 3

Remova o batente mecanico instalado como padrdo e instale o batente mecanico
ajustavel (J3).
(Faixa de movimento padrdo do Brago 3 —61° a +202°

Parafuso Allen M6 x 15%x2
Torque de aperto 13,0 £ 0,6 N-m (133 £ 6 kgf-cm)

f g
f g
Angulo (°) -51,+192 —61, +202
1485483 _1776754
C8-A701 (C8) +5592406 +5883677
~1856859 2220949
Pulso C8-A901 (C8L) +6990528 +7354618
23342336 23997696
C8-A1401** (CBXL) | "ses010 | 413238072
. Aplicad
Batente mecanico ajustavel (J3) Aplicado (ﬁoﬁaﬁ

138 Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24



1. Seguranga

C12

O uso dos batentes mecanicos ajustaveis limitam fisicamente a area absoluta na qual
o manipulador pode se mover.

Nao esquega de antes desligar o manipulador.

Use parafusos em conformidade com o comprimento especificado e o
processamento da superficie (ex: galvanizagdo com niquel) com alta resisténcia a
€OIrosao.

Especifique a faixa de pulsos novamente apds mudar as posi¢des dos batentes
mecanicos.

Para detalhes sobre a configuragdo da faixa de pulsos, consulte o seguinte manual.

Manual do manipulador C12
Configuragdo e operagdo 5.1 Configurar a faixa de movimento pela faixa de
pulsos (para todas as articulagoes).

Cerifique-se de configurar uma faixa de pulsos que ndo exceda os angulos de
configuragdo do batente mecanico.

Configuragéo da faixa de movimento da Articulagéo 1

Instale o batente mecanico ajustavel (J1) no furo rosqueado correspondente ao
angulo que vocé quer definir).

Normalmente o batente mecanico néo esta instalado.

M12 x 30x2
42.0 £ 2.1N'm (428 £ 21 kgf-cm)

Parafuso Allen
Torque de aperto

a b c
Angulo (°) —145,+110 —110, +145 +240
—9507650 —7212700
Pulso +15736800
+7212700 +9507650
Batente mecéanico . . Nio aplicado
ajustavel (J1) Aplicado Aplicado (padrio)
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1. Seguranga

Configuracéo da faixa de movimento da Articulagéo 2
Remova o batente mecanico instalado como padrdo e instale o batente mecanico
ajustavel (J2). (Faixa de movimento padrdo da Articulagdo 2 —135° a +55°

Parafuso Allen M10 x 35%2
Torque de aperto 32,0 £ 1,6 N-m (326 + 16 kgf-cm)

d e
d e

Angulo (°) —125, +45 —135, 455

-9830500 -10616940
Pulso

+3538980 +4325420
Batente mecanico . . N
ajustavel (J2) Aplicado Aplicado (padrio)
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1. Seguranga

Configuragéo da faixa de movimento da Articulagéo 3

Remova o batente mecanico instalado como padrdo e instale o batente mecéanico
ajustavel (J3). (Faixa de movimento padrdo da Articulagdo 3 —61° a +202°

Parafuso Allen M6 x 15x2
Torque de aperto 13,0 £ 0,6 N-m (133 £ 6 kgf-cm)

f 9
f g

Angulo (°) -51,+192 —61, +202

—3342336 —3997696
Pulso

+12582912 +13238272
Batente mecéanico . Aplicado
ajustavel (J3) Aplicado (padrio)
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1. Seguranga

1.10 Treinamento do usuario final

142

As pessoas encarregadas da gestdo da seguranga deverfio confirmar que os
operadores que programam, operam e fazem a manutengdo do robd e do sistema
robotico tenham o treinamento adequado e tenham a experiéncia para conduzir o
trabalho de modo seguro.

O treinamento deve incluir pelo menos o seguinte:

- Estudo dos procedimentos de seguranca regulamentares e recomendagdes
relacionadas a seguranca dados pelos fabricantes de robos e projetistas do sistema.

- Explicagdo clara do trabalho envolvido.

- Descrigdo de todos os equipamentos de controle necessarios para o trabalho e suas
fungdes.

- Explicagdo dos perigos potenciais envolvidos no trabalho.

- Procedimentos de seguranca do trabalho e métodos especificos para evitar perigos
potenciais.

- Testes da fungdo e métodos de confirmagéo de que os dispositivos de seguranga e
o intertravamento estdo funcionando corretamente.
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2. Instalacao

2. Instalagao

Este capitulo contém precaucdes para a instalagdo segura e precisa do sistema
robotico.

O fluxo de trabalho para instalar o sistema robotico é descrito em 2.1 Descri¢do
desde a desembalagem até a operacdo do sistema robdtico. Para desembalagem,

transporte e instalagdo, consulte as secdes respectivas e os manuais do manipulador
¢ do controlador.
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2. Instalagao

Exemplo de sistema

Somente a unidade de controle

—_—_—————— ——

| |
I PLC (Sequenciador) | |Painel de operagé&ol :Controlador de movimento |
I—————.———— - ———2a S S a1
L __ el L ___
Série RS
RC700 / RC700-A
Padréo Opcional o
- /0 padréo |Placa de I/0 de expanséo
- 1/0 remoto SIS
- Ethernet PROFIBUS-DP
- RS-232C DeviceNet
CC-Link
EtherNet/IP Serie G
PROFINET (
Placa de I/O analégico EtherCAT ! )
Placa I/F do sensor de forga| Placa RS-232C
Placa EUROMAP67 Placa PG E
1 * 3

1
USB2.0 ou Ethernet :

TP1 (opcional)” 4

S8y
I |

\
I
|

4 :l i)

Software EPSON

RC+7.0

Opcional

144

Série C4
Série C8
Série C12

Série N2

Série N6

2.
=3

SérieX5

I Requer preparagao
I pelos usuarios
L
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2. Instalacao

*1 O EPSON RC+ 7.0 suporta os seguintes sistemas operacionais.
Windows 8.1 Pro (EPSON RC+ 7.0 Ver.7.1.0 ou posterior)
Windows 10 Pro (EPSON RC+ 7.0 Ver.7.2.0 ou posterior)

*2  Qualquer um dos manipuladores pode ser controlado.
As combinagdes disponiveis sdo as seguintes. (v': conectavel)

C4 C8 | Cl12 | G RS N2 N6 X5

RC700 v - - - - - - R

RC700-A | v v v | v v v v v

*3  Qualquer um dos controles portateis podem ser controlados.
O TP3 ndo pode ser conectado ao RC700.

*4 Ao conectar ao RC700-A, é necessario um cabo de conversio dedicado.
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2. Instalagao

Unidade de controle e unidade de acionamento

I Série RS

*1
RC700DU / RC700DU-A

Instalagéo padrao

EMERGENCY
+1/O padréao L.
+1/0 remota Série G

-R-I/0 (]
i 1

et Série C4
L% U sériecCs

Série X5

*1 Qualquer um dos manipuladores pode ser controlado.
As combinagdes disponiveis sdo as seguintes. (v': conectavel)

c4 | c8 [cr2] G [ RS [ N2 | N6 | X5
RC700DU v - - - - - - -
RC700DU-A | v v - v v - v v
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2. Instalacao

NOTA A unidade de acionamento é a unidade auxiliar conectada com a unidade

(& de controle usando um cabo especial.

A unidade de acionamento ndo pode ser operada separadamente.

Até trés unidades de acionamento podem ser usadas por sistema robdtico.

A: Unidade de controle e 1* Unidade de acionamento (CU-DU1)

B: 12 Unidade de acionamento e 2* Unidade de acionamento (DU1-DU2)

C: 22 unidade de acionamento e 32 unidade de acionamento (DU2-DU3)

DU3 DuU2 DU1 CuU
DU IN DU OUTDU IN DU OUT DU IN DU OUT
o4 it ?
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2. Instalagao

2.1 Descricado desde a desembalagem até a operagao do sistema robético

2. Installation Desembalagem
Transporte
S Instalacdo
Energizacao
Sim

Err>

Nao

Procedimentos para instalar o sistema
robotico e ligar a energia corretamente

3. Primeira etapa

Procedimentos para instalar o EPSON
RC+ no PC de desenvolvimento e

habilitar a operagéo do sistema roboético

4. Segunda etapa

Manual de informagbes para conectar
0 equipamento e os opcionais
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2. Instalacao

2.2 Desembalagem

A instalagdo e transporte dos robds e do equipamento robdtico deve ser feita por
pessoal qualificado, e deve estar de acordo com os cddigos nacionais e locais.

Usando um carrinho ou equipamento similar, transporte o manipulador nas mesmas
condigdes como ele foi entregue. Observe o seguinte ao desembalar o manipulador.

2.2.1 Precaugdes de desembalagem

Procedimentos de transporte
Somente pessoal autorizado devera executar o trabalho de erguer e operar um
guindaste ou uma empilhadeira. Quando essas operagdes sdo executadas por
pessoal ndo autorizado, isso € extremamente perigoso e pode resultar em
sérias lesdes corporais e¢/ou danos graves ao equipamento do sistema
robotico.
Vibragdo no transporte
: Evite vibragdo excessiva ou choques durante o transporte do manipulador.
Vibragdo excessiva ou choques podem causar danos ao equipamento e/ou
mau funcionamento do manipulador.
Parafuso de fixacao
: Ao remover os parafusos de fixag@o, apoie o manipulador para prevenir
queda.
Remover os parafusos de fixagcdo sem apoiar o manipulador pode prender
suas maos, dedos ou pés se o0 manipulador vier a cair.
Prendedor de fios
: Nao remova o prendedor de fios que seguram o brago até concluir a
instalacdo.
Vocé pode prender as maos no manipulador quando o prendedor de fios for
removido antes de concluir a instalag@o.
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2. Instalagao

2.3 Transporte

A instalagdo e transporte dos robds e do equipamento roboético deve ser feita por
pessoal qualificado, e deve estar de acordo com os cddigos nacionais e locais.

2.3.1 Precaugdes de transporte

Procedimentos de transporte
Usando um carrinho ou equipamento similar, transporte o manipulador
nas mesmas condigdes como ele foi entregue. Observe o seguinte ao
desembalar o manipulador.
Somente pessoal autorizado devera executar o trabalho de erguer e
operar um guindaste ou uma empilhadeira. Quando essas operagdes sao
executadas por pessoal ndo autorizado, isso ¢ extremamente perigoso e
pode resultar em sérias lesdes corporais e/ou danos graves ao
equipamento do sistema robotico.

Vibragao no transporte

Evite vibracdo excessiva ou choques durante o transporte do
manipulador. Vibragdo excessiva ou choques podem causar danos ao
equipamento ¢/ou mau funcionamento do manipulador.

Parafuso de fixacao

Ao remover os parafusos de fixacéo, apoie o manipulador para prevenir

queda.

Remover os parafusos de fixacdo sem apoiar o manipulador pode

prender suas maos, dedos ou pés se o manipulador vier a cair.
Prendedor de fios

Nao remova o prendedor de fios que seguram o brago até concluir a
instalagdo.
Vocé pode prender as maos no manipulador quando o prendedor de fios
for removido antes de concluir a instalagdo.

Procedimentos de igamento
Estabilize o manipulador com as méaos ao i¢a-lo. O igcamento instavel é
extremamente perigoso e pode resultar em sérias lesdes corporais e/ou
danos sérios ao equipamento do sistema robotico como a queda do
manipulador.
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2. Instalacao

2.3.2 Transporte do manipulador

G1
Para transportar o manipulador, prenda-o no equipamento de entrega ou segure-o
P p p quip g gu
com as maos nas areas indicadas em cinza na figura (parte inferior do Brago 1 e
parte inferior da base). Nunca segure pelos dutos ao carregar o manipulador.
_— Duto
NAO segure aqui
para transportar
G1-171* L, segure aqui para transportar
aprox. 8 kg :18 Ibs. T
G1-221*
aprox. 8 kg :18 Ibs.
G3

Para transportar o manipulador, obtenha a ajuda de 2 ou mais pessoas e prenda o
manipulador ao equipamento de entrega ou segure com as maos nas areas indicadas
em cinza na figura (parte inferior do Brago 1 e parte inferior da base).

Ao segurar a parte inferior da base com a mao, seja muito cuidadoso para nio
prender a mao ou os dedos.

Montagem mulipla

G3-301*M : aprox. 14 kg: 31 Ibs.
Montagem sobre mesa G3-351*M : aprox. 14 ng 31 Ibs.
G3-251* : aprox. 14 kg: 31 Ibs.
G3-301* : aprox. 14 kg: 31 Ibs.
G3-351* : aprox. 14 kg: 31 Ibs.
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2. Instalagdo

G6
Para transportar o manipulador, obtenha a ajuda de 2 ou mais pessoas e prenda-o no
equipamento de entrega ou segure-o com as maos nas areas indicadas em cinza na
figura (parte inferior do Brago 1/ parte inferior da base). Ao segurar a parte inferior
da base com a mao, seja muito cuidadoso para ndo prender a mao ou os dedos.

bz
Montagem na parede
G6-45**W, G6-55**W

Aprox. 29 kg: 64 Ibs.
G6-65**W

Aprox. 29.5 kg: 65 Ibs.

Montagem no teto
G6-45"*R, G6-55"*R
Aprox. 27 kg: 60 Ibs.
G6-65**R
Aprox. 28 kg: 62 Ibs.

152 Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24



2. Instalagéo

G10/G20
Para transportar o manipulador, prenda-o ao equipamento de entrega ou passe
correias pelas cavilhas com olhal e suspenda-o com as maos. Certifique-se de
segurar o manipulador pelas areas indicadas em cinza na figura com as méos (parte
inferior do Brago 1 e parte inferior da base).

Montagem na parede: W

G10
65**, **R : Aprox. 46 kg : 102 Ibs.
65**W : Aprox. 51 kg : 113 Ibs.

G10/G20

85**, **R : Aprox. 48 kg : 106 Ibs.
85**W  : Aprox. 53 kg : 117 Ibs.
Montagem sobre mesa: *
G20

AO0**, **R : Aprox. 50 kg : 1111Ibs.
AO0**W  : Aprox. 55 kg : 122 Ibs.

Montagem no teto: R
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2. Instalagao

RS
Para transportar o manipulador, obtenha a ajuda de 2 ou mais pessoas e prenda o
manipulador ao equipamento de entrega ou segure com as maos nas areas indicadas
em cinza na figura (parte inferior do Brago 1 e parte inferior da base).
Ao segurar a parte inferior da base com a mao, seja muito cuidadoso para ndo
prender as médos ou os dedos.

RS3-351* : aprox. 17 kg : 38 Ibs.
(exceto os cabos)

RS4-551* : aprox. 19 kg : 42 Ibs.
(exceto os cabos)

C4
Para transportar o manipulador, prenda-o ao equipamento de entrega ou providencie
pelo menos 2 pessoas para segura-lo com as maos. Além disso, ndo segure pela parte
inferior da base (a area tracejada da figura). Segurar essas pecas com as maos ¢
extremamente perigoso e pode fazer com que suas maos ou dedos sejam prensados.

C4-A601** C4-A901**

Peso do manipulador:

Peso do manipulador
29 kg (63,9 Ibs.)

127 kg (59,5 Ibs.)

NAO segure B
il __embaixo da base NAO segure
= com a méo. embaixo da base

com a méao.
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2. Instalacao

Cc8
Para transportar o manipulador, prenda-o ao equipamento de entrega ou providencie
pelo menos 2 pessoas para segura-lo com as maos. Além disso, ndo segure pela parte
inferior da base (a area tracejada da figura). Segurar essas pegas com as maos €
extremamente perigoso e pode fazer com que suas méos ou dedos sejam prensados.
Figura: C8-A901* (C8L)
NAO segure embaixo da
base com a méo.
Peso do manipulador
C8-A701**: C8 | C8-A901**: C8L | C8-A1401** (C8XL)
Padrao,
Modelo para sala 49 kg: 108 Ibs. 52 kg: 115 Ibs. 62 kg: 137 Ibs.
limpa
Modelo com 53 kg: 117 Ibs. | 56 kg: 123 Ibs. 66 kg: 146 Ibs.
protecéo
C12

Para transportar o manipulador, prenda-o ao equipamento de entrega ou providencie
pelo menos 2 pessoas para segura-lo com as maos. Além disso, ndo segure pela parte
inferior da base (a area tracejada da figura). Segurar essas pegas com as maos ¢é
extremamente perigoso ¢ pode fazer com que suas maos ou dedos sejam prensados.

Peso do manipulador:
63 kg (139 Ibs.)

NAO segure embaixo da
base com a méo.
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2. Instalagdo

N2
Para transportar o manipulador, providencie pelo menos 2 pessoas para segurar a
parte inferior da base ou o Brago com as maos. Ao segurar a face de instalagdo da
base com as méos, seja cuidadoso para nido prender a mao ou os dedos.
Peso do manipulador: 19 kg: 42 Ibs.
N6

Para transportar o manipulador, providencie pelo menos 2 pessoas para segurar a
parte inferior da base ou o Brago com as maos. Ao segurar a face de instalagdo da
base com as maos, seja cuidadoso para ndo prender a mao ou os dedos.

N6-A1000** N6-A850**R

Peso do manipulador: 69 kg: 152 Ibs. Peso do manipulador: 64 kg: 141 Ibs.
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2. Instalacao

X5
Transporte separadamente
Certifique-se de nio colocar cordas na unidade do motor, ao invés disso prenda em
outra parte do corpo ao amarrar ou transportar o manipulador.
Transporte com multiplos eixos instalados
Para evitar colisdo ao transportar, use cordas ou acessorios para prender as pecas.

- Basicamente, transporte o manipulador por modulo.

Peso do corpo do médulo

Modulo RH Max. 61 kg
Médulo RM Max. 17 kg
Médulo RSz Max. 8,3 kg
Moédulo RU 2,6 kg

Unidade principal
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2. Instalagao

2.4 Instalacao do manipulador

A instalagdo e transporte dos robds e do equipamento robdtico deve ser feita por
pessoal qualificado, e deve estar de acordo com os codigos nacionais e locais.

158

2.4.1 Precaugodes de instalagédo

Instala¢do da protegdo de seguranga

Para garantir a seguranga, deve ser instalado uma protegdo de seguranca
para o sistema robodtico. Para detalhes sobre a protegdo de seguranga,
consulte Precaugdes de instalagdo e de projeto no capitulo Seguranc¢a do
Guia do usudrio do EPSON RC+.

Espago entre a prote¢do de seguranca e o manipulador

Instale o manipulador em um local com espago suficiente de modo que
uma ferramenta ou uma pega de trabalho no atuador da extremidade néo
alcance uma parede ou uma protecdo de seguranga quando o manipulador
estender totalmente seus bragos segurando uma pega de trabalho. Instalar
o manipulador em um local com espago insuficiente é extremamente
perigoso e pode resultar em sérias lesdes corporais e/ou danos graves ao
equipamento do sistema robdtico, pois a ferramenta ou a peca de trabalho
pode colidir com uma parede ou uma protegdo de seguranga.

Verifique o manipulador antes da instalagéo

Antes de instalar e operar o manipulador, assegure-se de que todas as
pecas do manipulador estdo no lugar e ndo tenham defeitos externos.
Pecas faltantes ou defeituosas podem causar operagdo incorreta do
manipulador. A operagdo incorreta do manipulador ¢ extremamente
perigosa e pode resultar em sérias lesdes corporais e/ou danos graves ao

equipamento do sistema robdtico.

Montagem na parede e montagem no teto

: Ao montar o manipulador em uma parede ou no teto, prenda-o em uma

parede ou teto que tenha resisténcia e rigidez suficientes. Montar o
manipulador em uma parede ou teto que tenham resisténcia e rigidez
insuficientes é extremamente perigosa ¢ pode resultar em sérias lesdes
corporais e¢/ou danos graves ao equipamento do sistema robdtico pois o
manipulador pode cair ou vibrar.

Montagem lateral e montagem no teto
: Ao montar o manipulador em uma parede ou teto, para fins de seguranga,

prenda o suporte a base do manipulador para evitar que o manipulador
caia. Se o manipulador cair, isso ¢ extremamente perigoso e pode resultar
em sérias lesdes corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema
robotico.
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Para o0 modelo com protecao
: Conecte o conector do cabo de energia e o conector do cabo de sinal ao
manipulador imediatamente apds a instalagio do manipulador. A
instalagdo do manipulador sem conecta-lo pode resultar em choque
elétrico e/ou mau funcionamento do sistema robotico uma vez que ndo
pode assegurar o IP65.

2.4.2 Ambiente

E necessario um ambiente adequado para o sistema robotico funcionar corretamente
e de modo seguro. Assegure-se de instalar o sistema robdtico em um ambiente que
atenda as condigdes seguintes:

Item Condigdes
Temperatura ambiente™* 5 a 40 °C (com variagdo minima da temperatura)
Umidade relativa do | 10 a 80% (sem condensagio)
ambiente
Ruld9 de P turacom | kV ou menos (Fio de sinal)
transiente rapido
Ruido eletrostatico 4 kV ou menos
Ambiente - Instale em local fechado.

- Mantenha longe da luz solar direta.

- Manter afastado de poeira, fumaga oleosa,
salinidade, p6 de metal ou outros contaminantes.

- Manter afastado de solventes e gases
inflamaveis ou corrosivos.

- Manter afastado de agua.

- Manter afastado de choques e vibragdes.

- Manter afastado de fontes de ruido elétrico.

Os manipuladores nio sdo adequados para operacdo em ambientes adversos tais
como areas de pintura, etc. Ao usar os manipuladores em ambientes inadequados
que ndo atendam as condigdes acima, contate o fornecedor de sua regido.

Condi¢des ambientais especiais

A superficie do manipulador tem resisténcia geral a 6leo. No entanto, se seus
requisitos especificam que o manipulador deve suportar certos tipos de 6leo, contate
o fornecedor de sua regido.

Mudanga rapida na temperatura ¢ umidade pode causar condensagdo dentro do
manipulador.

Se os seus requisitos especificam que o manipulador manuseie alimentos, contate o
fornecedor de sua regido para verificar se 0 manipulador ird danificar o alimento ou
nao.

O manipulador nio pode ser usado em ambiente corrosivo onde sdo usados acidos
ou alcalinos. Em um ambiente salgado onde a ferrugem ¢ provavel de ocorrer, o
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manipulador ¢ suscetivel a ferrugem.

m Use um disjuntor de fuga para a terra no cabo de energia de CA do

controlador para evitar choque elétrico e colapso do circuito por curto-

circuito.

. Prepare o disjuntor de fuga para a terra pertencente ao controlador que

ATENGCAO . .
vocé estd usando.

Para detalhes, consulte o manual do controlador.

® Ao limpar o manipulador, ndo esfregue fortemente com alcool ou
benzina.

CUIDADO Ele pode perder o brilho da face revestida.
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2.4.3 Nivel de ruido

Nivel de ruido pelo movimento do manipulador.

Manipulador Nivel dB(A) Condicdes de operacéo Ponto de medigéo
Gl o Carga nominal
RS3 RS4 65 ou inferior Movimento simultaneo de 4
articulagdes, velocidade
maxima, Traseira d
G3 G6 70 ou inferior | aceleragdo/desaceleracdo rasgral dO
G10 G20 méxima Ilnggg)u a ZL
¢ taxa de uso de 50% d" R mn:i ef xa d
RH 75,3 ou inferior 1sta.1101a a faxa de
RM 765 ouinferior | - ISIZ)OV‘me“t,"’ ;
RG-HM | 75,1 ou inferior arga. nomma’ > mm gc1ma a
- velocidade maxima, superficie da base
YZ-MS 76,8 ou inferior N N L.
X5 aceleragido/desaceleragéo onde esta instalada
RP- e -
HMS 76,2 ou inferior | maxima,
z e taxa de uso de 50%
RU- e
76,2 ou inferior
HMSz
Carga nominal,
Operagao simultanea de
todos os bragos,
C4 velocidade maxima, 1.000 mm de
C8 70 ou inferior | aceleragdo/desaceleragdo distancia da traseira
C12 maxima, do manipulador.
e taxa de uso
C4, C8, C8L: 50%
C8XL, C12: 30%
Carga nominal,
Operagao simultanea de 1,000 mm de
todos os bragos, distincia da
N2 N6 80 ou inferior | velocidade maxima, .
N N traseira do
aceleragdo/desaceleragdo .
L. manipulador.
maxima,
e taxa de uso de 50%
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2.4.4 Mesa base

A mesa base para fixacdo do manipulador ndo ¢ fornecida. Faga ou obtenha uma
mesa base para o seu manipulador. O formato e o tamanho da mesa base diferem,
dependendo do uso do sistema robotico. Para sua consulta, relacionamos aqui alguns
requisitos para a mesa do manipulador.

A mesa base deve ndo s6 poder sustentar o peso do manipulador, mas também
suportar o movimento dindmico do manipulador quando ele opera na aceleragdo
maxima. Assegure que tenha resisténcia suficiente na mesa base acoplando
materiais de reforco tais como traves mestras.

Use os parafusos de montagem de acordo com a resisténcia da classe de propriedade
12.9 da ISO898-1.

A mesa deve ser presa ao piso ou a parede para evitar que ela se mova.
O manipulador deve ser instalado horizontalmente.

Ao usar um nivelador para ajustar a altura da mesa base, use um parafuso com
diametro M16.

A forca de torque e reagdo produzida pelo movimento do manipulador é a seguinte:

Série G, RS

G RS
G1| G3 | G6 | G10 | G20 | RS3 | RS4

Torque de reagdo maximo na | 149 | 300 | 500 | 1.000 | 1.000 | 500 | 500
chapa horizontal (N-m)

Forga de reagdo horizontal | 504 |5 000 | 2.500 | 4.500 | 7500 | 1.200 | 1.400
méxima (N)

Forca de reagdo vertical | 304 |1 000 | 1.500 | 2.000 | 2.000 | 1.100 | 1.100
maxima (N)

Furos rosqueados para os | nro | Mg | M8 | MI2 | M12 | M6 | M6
parafusos de montagem

A chapa para a face de montagem do manipulador deve ter 20 mm de espessura ou
mais e ser feita de ago para reduzir a vibragao. A aspereza da superficie da placa de
aco devera ser de 25 um ou menos.
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Série C4
C4-A601** C4-A901**

Torque de reagdo maximo na chapa
horizontal (N-m) 500 700
Forca de reacdo horizontal méaxima (N) 800 800
Forga de reagdo vertical maxima (N) 600 1000
Torque de reagdo maximo na chapa
horizontal (N-m) 2500 2.500
Furos rosqueados para os parafusos de M8 M8
montagem

A chapa para a face de montagem do manipulador deve ter 30 mm de espessura ou
mais e ser feita de ago para reduzir a vibrago. A aspereza da superficie da placa de
aco devera ser de 25 um ou menos.

Série C8
C8- C8- C8-A1401**
AT701** A901**

Torgue de reagdo maximo na chapa 1.600 1.800 2,600
horizontal (N-m)

(F Noic;a de reacdo horizontal maxima 1.200 1.300 1.300
fNoiqa de reagdo vertical maxima 1.900 2200 3.400
Torque de reagdo maximo na chapa 1.600 1.800 2,600
horizontal (N-m)

Furos rosqueados para os parafusos M12 M12 M12
de montagem

A chapa para a face de montagem do manipulador deve ter 30 mm de espessura ou
mais e ser feita de ago para reduzir a vibragdo. A aspereza da superficie da placa de
aco devera ser de 25 um ou menos.

Série C12
C12-A1401**
Torque de reagdo maximo na chapa horizontal (N-m) 2600
Forga de reagdo horizontal maxima (N) 1000
Forga de reagdo vertical maxima (N) 3400
Torque de reacdo maximo na chapa horizontal (N-m) 7900
Furos rosqueados para os parafusos de montagem M12

A chapa para a face de montagem do manipulador deve ter 30 mm de espessura ou
mais e ser feita de ago para reduzir a vibragdo. A aspereza da superficie da placa de
aco devera ser de 25 um ou menos.
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Série N2
N2-A450S*
Torque de reagdo maximo na chapa horizontal (N-m) 200
Forca de reacéo horizontal maxima (N) 300
Forca de reacgédo vertical maxima (N) 300
Torque de reagdo maximo na chapa horizontal (N-m) 1.600
Furos rosqueados para os parafusos de montagem M6

A chapa para a face de montagem do manipulador deve ter 20 mm de espessura ou

mais e ser feita de ago para reduzir a vibragdo. A aspereza da supe
aco devera ser de 25 um ou menos.

rficie da placa de

Série N6
N6-A1000** | N6-A850**R

Torque de reagdo maximo

na chapa horizontal (N-m) 800 800
Forga de reacéo horizontal maxima (N) 1.900 1600
Forca de reacéo vertical maxima (N) 1.100 1100
Torque de reagdo maximo

na chapa horizontal (N-m) 3.200 5100
Furos rosqueados para os parafusos de MI12 MI12
montagem

A chapa para a face de montagem do manipulador deve ter 30 mm de espessura ou
mais e ser feita de ago para reduzir a vibragdo. A aspereza da superficie da placa de

aco devera ser de 25 um ou menos.
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X5
Eixo Unico 2 eixos 3 eixos 4 eixos
RH,RM | RG-HM | YZ-MS | RP-HMSz | RU-HMSz
Forca de reagado
horizontal maxime  1.400 2.000 1.400 2.000 2.000
(N)
Forca de reagado
vertical maxima - - 1.050 1.050 1.050
(N)
Torque de
reagcao maximo
- - - - 40
na chapa
horizontal (N-m)

A planicidade da base de montagem deve ser de 0,1 mm ou menos ¢ a superficie

deve estar livre de protuberancias interferentes.

Ajuste a planicidade da base de montagem usando cal¢os quando existir folga entre
a superficie do modulo e a base de montagem em torno dos furos de montagem.

Use parafusos de montagem com especificacdes em conformidade com a classe de
propriedade ISO898-1: 10.9 ou 12.9.

A mesa deve ser presa ao piso ou a parede para evitar que ela se mova.

O manipulador deve ser instalado horizontalmente.

Ao usar um nivelador para ajustar a altura da mesa base, use um parafuso com

diametro M16.
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NOTA

2.4.5 Procedimento de instalagao

Quando o manipulador é do modelo para sala limpa, desembale fora da sala limpa.
Prenda o manipulador para ndo cair e entao limpe a poeira no manipulador com um
pouco de alcool ou agua destilada em um pano sem fiapos. Apos isso, transporte o
manipulador para dentro da sala limpa. Conecte um tubo exaustor & porta de
exaustdo apos a instalagao.

Existem seis furos rosqueados para a base do manipulador. No entanto, use quatro
parafusos para prender os quatro cantos da base. Use parafusos de montagem M6
(profundidade do furo do parafuso: 25 mm + arruela de pressdo + arruela plana) em
conformidade com a resisténcia definida pela ISO898-1, classe de propriedade: 6,9.

Torque de aperto: 13 N-m (133 kgf'm)
G1-177* 8 kg: 18 lbs.

G1-221* 8 kg: 18 1bs.

Prenda a base a mesa base com quatro parafusos.
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G3: Montagem sobre mesa

B |nstale o manipulador montado sobre a mesa com a ajuda de duas
ou mais pessoas. Os pesos dos manipuladores sao os seguintes.

i:i Tenha cuidado para ndo prender as maos, dedos ou pés e/ou ter o
equipamento danificado por queda do manipulador.

CUIDADO G3-251*: aprox. 14 kg: 31 Ibs.

G3-301*: aprox. 14 kg: 31 Ibs.

G3-351*: aprox. 14 kg: 31 Ibs.

(1) Prenda a base a mesa base com

quatro parafusos.
NOTA
4-M8x30

Arruela  de
pressao

Use parafusos de montagem
com especificagdes em
conformidade com a ISO898-1

Arruela plana

classe de propriedade: 10.9 ou

12.9.

i_—Furo de parafuso
(profundidade 20 mm
ou mais)

Torque de aperto
:32,0 N'm (326 kgf'm)

(2) Usando alicates, corte o
prendedor de arame que liga o
eixo e o suporte retentor do

brago na base.

(3) Remova os parafusos que
prendem os prendedores de

arame removidos na etapa (2).

(4) Remova os parafusos e tarraxas

de remessa.
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G3: Montagem multipla

Ou mais pessoas.

ATENCAO

m Instale o manipulador de montagem multipla com a ajuda de duas

Os pesos dos manipuladores s&o os seguintes. Tenha cuidado para
ndo prender as maos, dedos ou pés e/ou ter o equipamento
& danificado por queda do manipulador.
G3-301*M: aprox. 14 kg: 31 Ibs. G3-351*M: aprox. 14 kg: 31 Ibs.
m Ao instalar o manipulador na parede, apoie 0 manipulador e entao
prenda-o com os parafusos de fixagdo. Remover o suporte sem

prender corretamente os parafusos de fixagdo é extremamente
perigoso e pode resultar na queda do manipulador.

(1) Desembale o manipulador

retendo a postura do braco.

(2) Prenda a base a parede com

quatro parafusos.

NOTA  Use parafusos de montagem com

@ especificagdes em conformidade
com a [SO898-1 classe de
propriedade: 10.9 ou 12.9.

Torque de aperto
:32,0 N'm (326 kgf m)

Furo de parafuso
(profundidade de 20
Es.mm ou mais\

S

3

=

Arruela plana

Arruela de pressédo

4-M8x30

(3) Remova os parafusos e tarraxas de remessa.
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G6: Montagem sobre mesa

A

B |nstale o manipulador de montagem sobre a mesa com a ajuda de

duas ou mais pessoas.

Os pesos dos manipuladores s&o os seguintes. Tenha cuidado para
nao prender as maos, dedos ou pés e/ou ter o equipamento

danificado por queda do manipulador.

ATENGAO G6-45"*: Aproximadamente 27 kg: 60 Ibs.
G6-55"*: Aproximadamente 27 kg: 60 Ibs.
G6-65"": Aproximadamente 28 kg: 62 Ibs.
(1) Prenda a base a mesa base com
quatro parafusos. 4-M8x40
NOTA  Use parafusos de montagem com

=

2

3)

“)

especifica¢cdes em conformidade
com a ISO898-1 classe de
propriedade: 10.9 ou 12.9.

Torque de aperto
:32,0 N'm (326 kgf'm)

Usando alicates, corte o
prendedor de arame que liga o
eixo e o suporte retentor do brago

na base.

Remova os parafusos que
prendem os prendedores de arame
removidos na etapa (2).

Remova os parafusos € tarraxas

de remessa.

a Arruela de
! / presséo

" Furo de parafuso
(profundidade de 20
mm ou mais)

Parafuso
:M4x15
Lamina
Prendedor
de arame
Parafuso :M5x15
169
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G6: Montado na parede

m Instale o manipulador de montagem na parede com a ajuda de duas
Ou mais pessoas.
Os pesos do manipulador sdo os seguintes. Tenha cuidado para ndo
prender as maos, dedos ou pés e/ou ter o equipamento danificado
por queda do manipulador.
G6-45** W: Aproximadamente 29 kg: 64 Ibs.
G6-55"* W: Aproximadamente 29 kg: 64 Ibs.
ATENCAO G6-65** W: Aproximadamente 29,5 kg: 65 Ibs.

m Ao instalar o manipulador na parede, apoie o manipulador e entéo
prenda-o com os parafusos de fixagdo. Remover o suporte sem
prender corretamente os parafusos de fixagdo € extremamente
perigoso e pode resultar na queda do manipulador.

(1) Desembale o manipulador

retendo a postura do braco.

(2) Prenda a base a parede com seis

paraﬁlsos' “Furo de parafuso
(profundidade de|
20 mm ou mais
NOTA Use parafusos de montagem )
@ com especificagdes em

conformidade com a ISO898-1
classe de propriedade: 10.9 ou
12.9.

Arruela plana

.
6-M8x40 Arruela de pressao
Torque de aperto

:32,0 N'm (326 kgf-m)

(3) Remova os parafusos e tarraxas de remessa.
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G6: Montado no teto

A

B |nstale o manipulador de montagem no teto com a ajuda de duas

Ou mais pessoas.

Os pesos dos manipuladores s&o os seguintes. Tenha cuidado para
nao prender as maos, dedos ou pés e/ou ter o equipamento
danificado por queda do manipulador.

G6-45"*R: Aproximadamente 27 kg: 60 Ib

G6-55**R: Aproximadamente 27 kg: 60 Ibs.

ATENCAO G6-65**R: Aproximadamente 28 kg: 62 Ib
® Ao instalar o manipulador no teto, apoie o manipulador e entéo
prenda-o com os parafusos de fixagdo. Remover o suporte sem
prender corretamente os parafusos de fixagdo é extremamente
perigoso e pode resultar na queda do manipulador.
(1) Desembale o manipulador retendo
a postura do brago.
(2) Prenda a base ao teto com quatro Furo de parafuso
(profundidade de 20 mm ou
parafusos. mais)
—~
NOTA Use parafusos de montagem com
Arruela i
(= especificagdes em conformidade plana —_ T
com a ISO898-1 classe de Arruela ge/
iedade: 10.9 ou 12.9 pressee %
propriedade: 10.9 ou 12.9. AMBx40

3)

Torque de aperto

:32,0 N'm (326 kgf-m)

Remova os parafusos e tarraxas de remessa.
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G10/G20: Montagem sobre mesa

B |nstale o manipulador de montagem sobre a mesa com a ajuda de
duas ou mais pessoas.

Os pesos dos manipuladores s&o os seguintes. Tenha cuidado para
ndo prender as maos, dedos ou pés e/ou ter o equipamento

danificado por queda do manipulador.

ATENGAQ G10-65** : Aproximadamente 46 kg:102 Ibs.
G10/G20-85** : Aproximadamente 48 kg:106 Ibs.
G20-A0** : Aproximadamente 50 kg:111 Ibs.

(1) Prenda a base a mesa base com quatro
parafusos.

412540

Arruela de
pressao

NOTA  Use parafusos de montagem com
T Arruela plana

é especificacdes em conformidade com a
ISO898-1 classe de propriedade: 10.9

&
ou12.9. “Furo de parafuso
(profundidade de 20

Torque de aperto mm ou mais)

: 73.5 N-m (750 kgf-cm)

» Parafuso

1 M4x15

| Arruela

: M6
Prendedor
de arame

(2) Usando alicates, corte o prendedor de
arame que liga o eixo e o suporte
retentor do brago na base.

(3) Remova os parafusos que prendem os
prendedores de arame removidos na

etapa (2).
Parafuso de
montagem do
(4) Remova os parafusos e tarraxas de Bracox20
remessa. Cavilha com

olhal (Amarrado
na remessa)
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G10/G20: Montado na parede

A

ATENCAO

® |nstale o manipulador de montagem na parede com a ajuda de
quatro ou mais pessoas.
Os pesos dos manipuladores séo os seguintes. Tenha cuidado para
ndo prender as maos, dedos ou pés e/ou ter o equipamento
danificado por queda do manipulador.

G10-65* W : Aprox. 51 kg:113 Ibs.
G10/G20-85** W : Aprox. 53 kg:117 Ibs.
G20-A0** W : Aprox. 55 kg:122 Ibs.

m Ao instalar o manipulador na parede, apoie 0 manipulador e entao
prenda-o com os parafusos de fixagdo. Remover o suporte sem
prender corretamente os parafusos de fixagdo é extremamente
perigoso e pode resultar na queda do manipulador.

NOTA
@ Use parafusos de montagem com

(1) Desembale o manipulador retendo a

(2) Prenda a base a parede com seis

(3) Remova os parafusos e tarraxas de

postura do braco.

parafusos.

especificagdes em conformidade com
a ISO898-1 classe de propriedade:
10.9 ou 12.9.

(profundidade de 20
mm ou mais)

Torque de aperto Arruela plana

:32,0 N'm (326 kgf'm) 6-M12x40

remessa.

Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24 173



2. Instalagao

G10/G20: Montado no teto

A

ATENCAO

m Instale o manipulador de montagem no teto com a ajuda de quatro
OuU mais pessoas.
Os pesos dos manipuladores sdo os seguintes. Tenha cuidado para
nao prender as maos, dedos ou pés e/ou ter o equipamento
danificado por queda do manipulador.

G10-65**R : Aproximadamente 46 kg:102 Ibs.
G10/G20-85**R : Aproximadamente 48 kg:106 Ibs.
G20-A0**R : Aproximadamente 50 kg:111 Ibs.

m Ao instalar o manipulador no teto, apoie o manipulador e entdo
prenda-o com os parafusos de fixagdo. Remover o suporte sem
prender corretamente os parafusos de fixagcdo é extremamente
perigoso e pode resultar na queda do manipulador.

NOTA

174

(1) Desembale o manipulador retendo a

(2) Prenda a base ao teto com quatro

postura do brago.

parafusos. Furo de parafuso

(profundidade de 20

mm ou i
Use parafusos de montagem com A
. . 20 mm
especificacdes em conformidade com a Arruela
plana
ISO898-1 classe de propriedade: 10.9 ou Arruela de
12.9 presséo

4-M12x40

Torque de aperto
32,0 N'm (326 kgf-m)

(3) Remova os parafusos e tarraxas de

remessa.
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RS
B |nstale o manipulador com duas pessoas ou mais.
Os pesos dos manipuladores s&o os seguintes. Tenha cuidado para
ndo prender as méos, dedos ou pés e/ou ter o equipamento
danificado por queda do manipulador.
A RS3-351*: aprox. 17 kg: 38 Ib (exceto os cabos)
RS4-551*: aprox. 19 kg: 42 Ib (exceto os cabos)
CUIDADO
® Ao instalar o manipulador no teto, apoie o manipulador e entéo
prenda-o com os parafusos de fixagdo. Remover o suporte sem
prender corretamente os parafusos de fixagdo é extremamente
perigoso e pode resultar na queda do manipulador.

(1) Desembale o manipulador retendo D

a postura do brago.

(2) Prenda a base a parede com 6 K

Furo de parafuso
(Profundidade:
12 mm ou mais

parafusos.

NOTA A resisténcia dos parafusos deve

(_\,S\D estar em conformidade com a
ISO898-1 classe de propriedade
10.9 ou 12.9.

6-M6x20
Torque de aperto *

: 13,0 N-m (133 kgf'm)

(3) Remova os parafusos e tarraxas de

remessa.
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C4
Existem quatro furos rosqueados 4-M8x35
para a base do manipulador. Use
Arruela de
parafusos de montagem M8 de press&o

acordo com a resisténcia da classe

de propriedade 12.9 da ISO898-1. Pana L s

Furo de parafuso (profundidade de
20mm ou mais)

C8,C12
Existem quatro furos rosqueados para a
base do manipulador. 4-M12x40

Use parafusos de montagem M12 de

acordo com a resisténcia da classe de Arruela de 'ﬁ |
) presséo\ ‘
propriedade 10.9 ou 12.9 da ISO898-1.
Arruela— [
Torque de aperto: plana

100,0 £5,0 N'm (1.020 £ 51 kgf-cm)

,/'_
Furo de parafuso (profundidade de
25 mm ou mais)
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Aterramento: C8, C12

ATENCAO

m A resisténcia a terra deve ser 100 Q ou menos. A resisténcia a terra

incorreta pode resultar em incéndio e/ou choque elétrico.

N&o use a linha de aterramento do manipulador em comum com outras
linhas de aterramento ou eletrodos de aterramento de outros
dispositivos elétricos, dispositivos com motores de alta poténcia,
dispositivos de soldagem, etc. Usar a linha de aterramento do
manipulador em comum com outras linhas de aterramento ou
eletrodos de aterramento pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento do sistema robético.

Ao usar dutos de metal, condutos de metal ou bastidores de
distribuicdo de cabos, aterre de acordo com as normas técnicas para
equipamentos elétricos locais e nacionais. O aterramento ndo em
conformidade com as normas pode resultar em choque elétrico e/ou
mau funcionamento no sistema robético.

Siga as regulamentacdes locais para o aterramento. E recomendado que o tamanho

do nucleo do fio de aterramento seja de 5,5 mm? ou mais.

Conecte diretamente a linha de aterramento ao manipulador como mostrado na

figura abaixo.

Furo de parafuso M5
(para aterramento)

Detalhe de A
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N2
Existem quatro furos rosqueados para a base do manipulador.

Use parafusos de montagem M6 de acordo com a resisténcia da classe de
propriedade 10.9 ou 12.9 da ISO898-1.

Torque de aperto: 13 N-m (133 kgf-m)

| parafuso
| (profundidade

A Articulaggo 1 ndo é equipada com o freio. Ao instalar o manipulador, tenha o
NOTA . . .
cuidado de ndo girar a Articulag@o 1.
O cabo podera quebrar ao exceder a faixa de movimento maxima. Tenha cuidado

ao operar.

178 Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24



2. Instalacao

N6
Existem quatro furos rosqueados para a base do manipulador.

Use parafusos de montagem M12 de acordo com a resisténcia da classe de
propriedade 10.9 ou 12.9 da ISO898-1.

Torque de aperto: 100 N-m (1020 kgf-m)

4-M12x40

Arruela de pressao

==L~ Arruela plana
Furo de p;afuso
(profundidade de 25 mm ou mais

Ap6s instalar o robd, ndo deixe de remover a tarraxa de fixa¢do que prende a base

e o Brago 1.

Parafusos Allen: 4-M4x8

_4-M4x8

Fixagdo da tarraxa
para transporte
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Aterramento: N6

/N

ATENGAO

m A resisténcia a terra deve ser 100 Q ou menos. A resisténcia a terra

incorreta pode resultar em incéndio e/ou choque elétrico.

N&o use a linha de aterramento do manipulador em comum com outras
linhas de aterramento ou eletrodos de aterramento de outros
dispositivos elétricos, dispositivos com motores de alta poténcia,
dispositivos de soldagem, etc. Usar a linha de aterramento do
manipulador em comum com outras linhas de aterramento ou eletrodos
de aterramento pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento do sistema robotico.

Ao usar dutos de metal, condutos de metal ou bastidores de distribuigéo
de cabos, aterre de acordo com as normas técnicas para equipamentos
elétricos locais e nacionais. O aterramento ndo em conformidade com
as normas pode resultar em choque elétrico e/ou mau funcionamento
no sistema robdtico.

Siga as regulamentagdes locais para o aterramento. E recomendado que o tamanho

do nucleo do fio de aterramento seja de 5,5 mm? ou mais.

Conecte diretamente a linha de aterramento ao manipulador como mostrado na

figura abaixo.

N6-A1000**

180

Furo de parafuso M5 (para aterramento)
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X5
Se estiver usando o furo de tarraxa na traseira da unidade do médulo e prendendo
diretamente o corpo principal:
- Processe o furo vazado na mesa base e prenda pelo lado traseiro.
- Além disso, usando o furo e8H7 na traseira do corpo, vocé pode decidir onde
prender. Nesse caso, veja a figura abaixo para o pino na mesa base.
Unidade | /
/
principal do, [ = y \}L-au
modulol | // /‘é
! Q
./ _!_ / ‘%
/ n /8
; | r g
Lﬁﬁk 2
Mesa base, etc I Parafuso Hallen &
Médulo RH Mdédulo RM
Diédmetro do M8 M6
parafuso
Profundidade do 12 2 16 mm 9212 mm
parafuso
Torque de aperto 33,3N'm 14,7N'-m
Se usar o suporte de montagem (opcional) e prender a unidade do modulo pelo lado
superior:
- Monte o suporte de montagem na unidade principal do modulo com os
parafusos fornecidos.
- Coloque um parafuso na mesa base de montagem e prenda a unidade do modulo
pelo lado superior:
Médulo RH Médulo RM YZ-MS
suporte de suporte de suporte de
montagem montagem montagem
Caodigo R114X4E001 R114X4E002 R114X4E005
Diémetro dos parafusos
fornecidos M8 x 20 (4)
x comprimento M8 x 20 (4) M6 > 20 (4) M6 x 20 (4)
(unidades)
. ) 33,3N'm (M8)
Torque de aperto 33,3N'm 14,7N-m 14.7N-m (M6)
(Recomendado) Roo0: 2. RM350: 2. RM350: 1.
Unidades a usar RH1000: 3. RM550: 2. RM750: 2.
Peso aprox. 2,4 kg: aprox. 1,8 kg: aprox. 3,6 kg:
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Médulo aplicavel

RH
RG-HM
RP-HMSz
RU-HMSz

RM YZ-MS

2.5 Instalagédo da unidade de controle e unidade de acionamento
2.5.1 Ambiente

Condig¢des ambientais

A unidade de controle ¢ a unidade de acionamento devem ser
utilizadas dentro das condi¢des ambientais descritas em seus
respectivos manuais. Esse produto foi projetado e fabricado
estritamente para uso em um ambiente interno normal. Usar o
produto em um ambiente que exceda as condi¢des especificadas
pode ndo sé encurtar a vida util do produto, mas também causar
sérios problemas de seguranca.

Para instalagdo em sala limpa

A unidade de controle e a unidade de acionamento ndo foram
projetadas para a especifica¢@o de sala limpa. Se elas tiverem que
ser instaladas em uma sala limpa, certifique-se de instala-lo em um
compartimento apropriado com ventilagdo e resfriamento
adequados.

Procedimento de instalagdo

Cabo

182

Antes de executar qualquer procedimento de instalagdo, desligue a
unidade de controle, a unidade de acionamento e o equipamento
relacionado e entdo desconecte o plugue de alimentagdo da fonte
de energia.

Executar qualquer procedimento de substituicdo com a energia
ligada é extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico
e/ou mau funcionamento no sistema robotico.

Certifique-se de conectar os cabos corretamente. Nao aplique forca
desnecessaria aos cabos. (N@o coloque objetos pesados sobre os
cabos. Nao dobre ou puxe os cabos aplicando forca excessiva). O
esforgo desnecessario nos cabos pode resultar em danos aos cabos,
desconex@o e/ou falha nos contatos.

Cabos danificados, desconexdo ou falha nos contatos sdo
extremamente perigosos e podem resultar em choque elétrico e/ou
funcionamento incorreto do sistema.
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Para otimizar o desempenho do sistema robotico quanto a seguranca, o controlador

deve ser colocado em um ambiente que satisfaga as seguintes condigdes:

NOTA - O controlador ndo ¢ projetado para a especificacdo de sala limpa. Se
@ ele tiverem que ser instalado em uma sala limpa, instale-o em um
compartimento apropriado com ventilagdo e resfriamento adequados.

- Instale o controlador em um local que permita a facil
conexao/desconexao dos cabos.

Item Condigbes
Temperatura ambiente 5 a 40 °C (com variagdo minima)
Uml.dade relativa do 20% a 80% (sem condensagdo)
ambiente
Ruido de transiente elétrico | 2 kV ou menos (Fio da fonte de alimentagao)
rapido 1 kV ou menos (Fio do sinal)
Ruido eletrostatico 4 kV ou menos
Mesa base Use uma mesa base que fique pelo menos a 100

mm de distancia do piso. Colocar o controlador
diretamente sobre o piso pode possibilitar a
penetragdo de poeira levando a mau
funcionamento.

Se o controlador tiver que ser utilizado em um ambiente que ndo satisfaca as
condi¢gdes mencionadas acima, tome as contramedidas adequadas. Por exemplo, o
controlador pode ser embutido em um gabinete com ventilagdo e resfriamento
adequados.

- Instale somente em local fechado.
- Coloque em uma area bem ventilada.
- Mantenha afastado da luz solar direta e do calor irradiado.

- Mantenha afastado de pd, névoa oleosa, 6leo, salinidade, pé de metal ou outros
contaminantes.

- Mantenha afastado de agua.
- Mantenha afastado de choques ou vibragdes.
- Mantenha afastado de fontes de ruido eletronico

- Mantenha afastado de campos elétricos ou magnéticos fortes.

Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24 183



2. Instalagdo

NOTA

184

2.5.2 Instalagéo

Instale a unidade de controle e a unidade acionamento em uma superficie plana tal
como a parede, o piso e a caixa do controlador na dire¢do mostrada em (A) a (C).

(Figura: Unidade de controle: RC700).

(A) Montagem na horizontal
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(B) Montagem perpendicular
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* Os pés de borracha precisam ser reposicionados
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(C) Montagem em rack

* E necessaria uma placa para montagem em rack.

Para instalar a unidade de controle e a unidade acionamento na caixa do controlador
ou na mesa base, faca os furos de parafuso como segue.

463

L T L o S |

®esss

[
e a e

L=
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2. Instalacao

Assegure o fluxo de ar ao redor das portas de suprimento e de exaustdo ¢ instale o
controlador mantendo distancia de outros equipamentos ou das paredes, conforme
abaixo.

Fluxo de ar do ventilador

200 mm
Excluindo o lado da instalagéo tal como a mesa base

Ar com temperatura mais alta do que o ar ambiente (cerca de 10°C) sai pela porta
de exaustdo do controlador.
Nao coloque dispositivos sensiveis ao calor préximos da porta de exaustdo.

Roteie os cabos de modo que eles possam ser puxados pela frente do controlador.

2.5.3 Opgao de montagem na parede

A unidade de controle e a unidade acionamento tém uma op¢ao de montagem na

parede.
Montagem na parede com a frente Montagem na parede com a frente
para baixo para cima
‘ =il

Consulte um dos seguintes para o procedimento de instalagdo.

Folha de procedimentos de instalagdo que acompanha a op¢do de montagem na
parede.

Manual: Controlador do robd RC700 / RC700-A
Configuracdo e operagdo 3.2.3 Opg¢do de montagem na parede
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2.6 Conexao ao conector EMERGENCY

NOTA Os detalhes dos requisitos de seguranca desta se¢do sdo descritos no Guia do
usuario 2. Seguranga. Consulte-o para manter o seu sistema robotico seguro.
® Nao somente ao ligar o dispositivo, mas também ao mudar o
& ambiente de uso assim como ao adicionar opcionais ou substituir
pecas para manutencgdo, assegure-se de que a parada de
ATENCAO | emergéncia ou a porta de seguranca funcionam corretamente.

Conecte um interruptor de protecao de seguranga ou interruptor de parada de
emergéncia no conector EMERGENCY da unidade de controle e na unidade de
acionamento para fins de seguranga.

Quando nada estiver conectado ao conector EMERGENCY, a unidade de controle
¢ a unidade acionamento ndo operardo normalmente.

® Antes de conectar o conector, certifique-se de que os pinos ndo estao
tortos. Conectar com os pinos tortos pode danificar o conector e
resultar em mau funcionamento do sistema robotico.

A

ATENCAO

Unidade de controle Unidade de acionamento

0 ) . o ° A

J
]

'onl_o:::-::’ o o‘
=, D (unicas

8 [m]
cae—= > O0m EQ]‘

)

> b [ '
° > O B B T e

Conector EMERGENCY (Figura: RC700) Conector EMERGENCY

2.6.1 Interruptor de porta de seguranca e interruptor de liberagao do
engate
O conector EMERGENCY possui terminais de entrada para o interruptor de porta
de seguranga e para o interruptor de parada de emergéncia. Nao deixe de usar esses
terminais de entrada para manter o sistema seguro.

Conector Padréao

186

Conector EMERGENCY
(Lado do controlador)

D- sub25 pinos (machos)
Parafuso de fixacdo 4-40
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2.6.2 Interruptor da porta de seguranga

ATENCAO

m O intertravamento da porta de seguranca deve estar funcionando
enquanto o sistema robotico € operado. Nao opere o sistema sob
condi¢cdes em que o interruptor ndo possa ser ligado/desligado (por
exemplo, cobrindo o interruptor com uma fita). Operar o sistema
robético quando o interruptor ndo estiver funcionando corretamente é
extremamente perigoso e pode causar sérios problemas de seguranca
pois a entrada da porta de seguranga nao pode realizar a fungéo para
a qual foi concebida.

Para manter uma zona de trabalho segura, uma protecdo de seguranca deve ser
montada em torno do Manipulador. A protecao de seguranga deve ter um interruptor
de intertravamento na entrada da zona de trabalho. A porta de seguranga que ¢
descrita neste manual ¢ uma das prote¢des de seguranca e o intertravamento da porta
de seguranga ¢ chamado de interruptor da porta de seguranca. Conecte o interruptor
da porta de seguranca ao terminal de entrada da porta de seguranca do conector
EMERGENCY.

O interruptor da porta de seguranca possui recursos de seguranga tais como a
suspensdo temporaria do programa ou o status de operagdo proibida que ¢ ativado
sempre que a porta de segurancga ¢ aberta.

Observe o seguinte ao projetar um interruptor de porta de seguranga e a propria porta
de seguranga.

- Para o interruptor de porta de seguranga, selecione um interruptor que abra
assim que a porta de seguranga for aberta e nao por mola do proprio interruptor.

O sinal da porta de seguranca (entrada da porta de seguranga) é projetado para
entrar com dois sinais redundantes. Se o sinal nas duas entradas diferirem em
dois segundos ou mais, o sistema considera isso como um erro critico. Entéo,
assegure-se de que o interruptor da porta de seguranga tenha dois circuitos
redundantes separados e que cada um se conecte a pinos especificos no conector
EMERGENCY no controlador.

A porta de seguranca deve ser projetada e instalada de modo que ndo feche
acidentalmente.

2.6.3 Interruptor de liberagao do engate
O software do controlador engata as seguintes condigdes:
- A porta de seguranga esta aberta.
- O modo de operagdo é “TEACH”.

O conector EMERGENCY possui um terminal de entrada para um interruptor de
liberacdo do engate que cancela as condigdes engatadas.
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NOTA

NOTA

NOTA
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Aberto : O interruptor de liberacdo do engate engata condi¢des em que a porta
de seguranga esta aberta ou que o modo de operacdo ¢ “TEACH”.

Fechado : O interruptor de liberacdo do engate libera as condigdes engatadas.

Quando o modo TEACH engatado ¢ liberado enquanto a porta de seguranca esta
aberta, o status de energia do manipulador ¢ de operacao proibida porque a porta de
seguranca esta aberta nesse momento.

Para executar a operagdo do manipulador, feche a porta de seguranga novamente, e
entdo feche a entrada de liberagdo do engate.

2.6.4 Verificagdo da operagao do interruptor de liberagéo do engate

Consulte 3.2 Conexdo do PC de desenvolvimento e o controlador e
conecte o PC de desenvolvimento e o controlador antes de verificar a
fungdo.

Apds conectar o interruptor da porta de seguranga e o interruptor de liberagdo do
engate ao conector EMERGENCY, verifique a operagdo do interruptor quanto a
seguranga, seguindo os procedimentos descritos abaixo antes de operar o
Manipulador.
(1) Ligue o controlador enquanto a porta de seguranga esta aberta para carregar o
software do controlador.
(2) Assegure-se de que “Safety” ¢ exibido na barra de status do EPSON RC+ 7.0.
(3) Feche a porta de seguranca e ligue o interruptor conectando a entrada de
liberagdo do engate.
Assegure-se de que “Safety” fica acinzentado na barra de status.

A informagdo de que a porta de seguranca esta aberta pode ser engatada pelo
software baseado na condi¢do da entrada da liberagdo do engate. Para executar a
condigdo, feche a porta de seguranga e entdo feche a entrada de liberagdo do engate
da porta de seguranca.

Aberto : O interruptor de liberagdo do engate engata a condi¢do em que a porta
de seguranga esta aberta.

Fechado : O interruptor de liberagdo do engate ndo engata na condi¢do em que a
porta de seguranca esta aberta.

A entrada de liberagdo do engate também funciona para reconhecer a mudanga do
modo TEACH.

Para mudar a condi¢o engatada do modo TEACH, mude a chave seletora de modo
no controle portatil para “Auto”. Entdo, feche a entrada de liberagdo do engate.
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NOTA

NOTA

2.6.5 Interruptor de parada de emergéncia

Se for desejado criar interruptores de parada de emergéncia externos além da parada
de emergéncia do controle portatil ¢ do painel do operador, ndo deixe de conectar
esse interruptor de parada de emergéncia ao terminal de entrada da parada de
emergéncia no conector EMERGENCY.
O interruptor de parada de emergéncia conectado deve obedecer aos padrdes de
seguranga relacionados (tais como o IEC60947-5-5) e ao seguinte:

- Ele deve ser um interruptor de botdo de pressdo que fique “normalmente

fechado”.

- Um botdo que ndo retorne ou retome automaticamente.

- O botdo deve ter o formato de cogumelo e ser vermelho.

- O botdo deve ter um contato duplo que fique “normalmente fechado”.

O sinal do interruptor de parada de emergéncia ¢ projetado para usar dois circuitos
redundantes.

Se o sinal nos dois circuitos diferirem em dois segundos ou mais, o sistema
reconhece isso como um erro critico. Portanto, certifique-se de que o interruptor de
parada de emergéncia possua contatos duplos e que cada circuito se conecte a pinos
especificos no conector EMERGENCY no controlador. Consulte o seguinte:

2.6.8 Diagramas de circuitos — Unidade de controle.
2.6.9 Diagramas de circuitos — Unidade de acionamento.

2.6.6 Verificagdo da operagao do interruptor de parada de emergéncia

Consulte 3.2 Conexdo do PC de desenvolvimento e o controlador e
conecte o PC de desenvolvimento e o controlador antes de verificar a
fungao.

Uma vez que o interruptor de parada de emergéncia estiver conectado ao conector
EMERGENCY, continue o procedimento a seguir para se certificar de que o
interruptor funciona corretamente. Por razdes de seguranga do operador, o
Manipulador ndo deve ser ligado até que o teste seguinte seja completado.

Unidade de controle RC700

(1) Ligue o controlador para carregar o software do controlador enquanto
pressiona o interruptor de parada de emergéncia.

2) qutiﬁﬁle-se de que o LED de sete segmentos no controlador exibe

(3) Certifique-se de que “EStop” ¢ exibido na barra de status do EPSON RC+ 7.0.

(4) Libere o interruptor de parada de emergéncia.
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(5) Selecione EPSON RC+ 7.0-[Tools]-[Robot Manager]-[Control
Panel]e clique no botdo <Reset> para executar o comando RESET.

(6) Certifique-se de que VEP o LED E-STOP esta apagado e que “E-
Stop”esta acinzentado na barra de status da janela principal.

Unidade de acionamento RC700DU

(1) Ligue o controlador para carregar o software enquanto pressiona o interruptor
de parada de emergéncia.

(2) Certifique-se de que o LED “ERROR/E-STOP” na unidade de acionamento
esta aceso.

(3) Certifique-se de que “EStop” ¢ exibido na barra de status da janela principal
do EPSON RC+.

(4) Libere o interruptor de parada de emergéncia.
(5) Execute o comando RESET.

(6) Certifique-se de que o LED “ERROR/E-STOP” esta apagado ¢ “EStop” esta
acinzentado na barra de status da janela principal.
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2.6.7 Atribuicdo de pinos

As atribui¢des de pinos no conector EMERGENCY sio as seguintes:

*1 Nao conecte nada a esses pinos.

*2

Ne do ) = Ne do . =
Pino Sinal Fungéo Pino Sinal Funcéo
Contato do interruptor de Contato do interruptor de
! ESWI1 parada de emergéncia (1) ™ 14 |ESw2l parada de emergéncia (2)
Contato do interruptor de Contato do interruptor de
2 |ESWIL2 parada de emergéncia (1) 15 |ESW22 parada de emergéncia (2)
3 ESTOPI+ g;i?lto de parada de emergéncia 1 16 | ESTOP2+ (Cj)rc::lto de parada de emergéncia 2
4 ESTOPI— (C_;r:;ulto de parada de emergéncia 1 17 | EsTOP2— E;rzulto de parada de emergéncia 2
5 Niousado | 18 | SDLATCHI Liberagdo do engate da porta de
seguranga
6 Niousado | 19 | SDLATCH2 Liberagdo do engate da porta de
seguranga
7 SDI11 Entrada da porta de seguranga (1) *2| 20 | SD21 Entrada da porta de seguranga (2) *?
8 SD12 Entrada da porta de seguranga (1) *2| 21 | SD22 Entrada da porta de seguranga (2) *2
9 24V Saida de +24 V 22 |24V Saida de +24 V
10 [24V Saida de +24 V 23 |24V Saida de +24 V
11 24V Terra | Saida de +24 V Terra 24 |24V Terra Saida de +24 V Terra
12 |24V Terra | Saidade+24V Terra 25 |24V Terra Saida de +24 V Terra
13 | Néo usado

Um erro critico ocorre se os valores da entrada da porta de seguranca 1 e da porta de seguranga

2 tiverem diferenca de dois ou mais segundos. Elas devem ser conectadas ao mesmo
interruptor com dois conjuntos de contatos.

*3

Um erro critico ocorre se os valores da entrada do contato 1 do interruptor da parada de emergéncia

¢ o contato 2 do interruptor da parada de emergéncia tiverem diferenca de dois ou mais segundos.
Eles devem ser conectados ao mesmo interruptor com dois conjuntos de contatos.

*4 Naio aplique voltagem reversa ao circuito de parada de emergéncia.
Cargaﬁ ngminal de saida do interruptor de parada de +30'V 0.3 A ou menos Pinos 1-2, 14-15
emergéncia
Faixa de voltagem de entrada nominal da parada de | +24 V£10%
emergéncia Entrada de 37,5 mA +10% | Pinos3-4,16-17
Corrente de entrada nominal da parada de emergéncia /+24V
Faixa de voltagem de entrada nominal da porta de seguranga | +24 V £10%

Corrente de entrada nominal da porta de seguranga

Entrada de 10 mA/+24 V

Pinos 7-8, 20-21

Faixa de voltagem de entrada nominal da liberagdo do engate
Corrente de entrada nominal da liberagdo do engate

+24 'V £10%

Entrada de 10 mA/+24 V

Pinos 18 -19

NOTA

&

A resisténcia elétrica total dos interruptores de parada de emergéncia e seus circuitos deve ser de
1 Q ou menos.

CUIDADO

m Asaida de 24 V é para a parada de emergéncia. Nao use para outros fins.
Isso pode resultar em mau funcionamento no sistema.

m N&o aplique voltagem reversa ao circuito de parada de emergéncia. Isso pode
resultar em mau funcionamento no sistema.
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2. Instalagdo

2.6.8 Diagramas de circuitos — Unidade de controle.

Exemplo 1: Aplicag&o tipica do interruptor de parada de emergéncia externo

Interruptores de parada

Controlador de emergéncia externos

+24V
Interruptor de (? 9 ﬁF
parada de Dt ;
emergéncia de 10
uma unidade o +
de operagdo 7
(TP) 23
: 1
[ [
14
[+ is
ESTOP1+ |3
+5V
ESTOP2+ |16
Controle do )
circuito principal Tenha cuidado
com a diregéo
da aplicagéo
da voltagem
[Acionamento |
do motor
1
Entrada de ESTOP1-
cA 4
ESTOP2-

192

Detecgéo da 11
parada de
emergéncia 12

+24V

Externo
o
v
I,L/‘%
Entrada da porta
de seguranga 1 8

NOTA:+24V GND V¥
+5VGND v

20 i |
Entrada da porta
de seguranga 2 21

18 |
Entrada da
liberagdo do engate |19

v
. ~ 3 +24V
Entrada da liberagéo do engate Fechado: Engate desativado GND Externo

Aberto: Engate ativado
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Exemplo 2: Aplicacao tipica do relé de seguranca externo

Unidade de controle

+24V Extemo

Interruptor de

+24V

Fusivel

parada de 9
emergéncia
de uma 10
unidade de
operagao
(TP)
1 +24V
: GND
2 Externo
14 1
15
l +24V
3 Extemo
+5V
16

Controle do

circuito principal “ \—/\/\A@

Relé de seguranga externo
(O diagrama acima é simplificado
para representagao.)

* Para protegéo do circuito de

parada de emergéncia,
a capacidade do fusivel deve
_ - -~ ser como segue:
Acionamento '_Q‘ - Atender a capacidade do relé
do motor de seguranga externo
J - 0,4A ou menos
Ef \
EntradadeCA | >
17

Detecgédo da parada
de emergéncia

11
v
12 +24V
GND Extemo
4
+24V
5 Externo

Entrada da porta
de sequranca 1

Entrada da porta
de seguranca 2

,vvéntrada da liberagédo

do engate

v
+24V

NOTA:+24V GND V¥ Entrada da liberagéo do engate

+5VGND v
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2. Instalagao

2.6.9 Diagramas de circuitos — Unidade de acionamento.
Diagrama de circuito

Unidade de acionamento

+24V

I
s

ESTOP1+ |3
ESTOP2+ |46

circuito principal

Tenha cuidado
com a direcdo
da aplicagéo da
voltagem

Controle do L %

_— -

do motor

T ESTOP1- ] 4
AC IN —
ESTOP2- |17
Detecgdo da 11
parada de
emergéncia T T C 12
24
25
v 7
Entrada da porta de
seguranca 1 8

Entrada da porta de
seguranca 2

Entrada de liberagédo
do engate 19

NOTE:+24VGND ¥
+5V GND v
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Exemplo de fiagdo para a parada de emergéncia
Exemplo 1: Aplicagéo tipica do interruptor de parada de emergéncia externo

Interruptor de parada de emergéncia
Unidade de 9 AT

P
Controle 24V 10 * T

~ p—————————————— T
< p T
[ .
Interruptor  de / 2
parada de 14
emergéncia de 1 ® e
. - 15
uma unidade PPN
de operagédo 3 T
) 16 .
Eﬁl 4
I |
11/12/24/25 ‘ ‘
. [ 2
L o |o
GND o o o
Unidade de 3 =
acionamento 1 -

\;17
b e &

Unidade de 3 LTd
acionamento 2 16
4 o &
‘ 17
, L

Unidade de 16
acionamento 3
4
[ o] @
L 17
b o | |o

Bloco de terminais

nota O cabo de emergéncia, o kit do cabo de emergéncia e o bloco de
(&~ terminais sdo oferecidos como opcionais.

Projete os cabos que conectam as unidades dentro de 20 m de comprimento.
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Exemplo 2: Aplicacgéo tipica do relé de seguranca externo

9 — r— Interruptor de parada

Unidade de 24V o| |o R
Controle T J 10 de emergéncia  +24V Extemo
® p ®|® % D Fusivel*
1
L d tﬁ:ﬁll
[ 2 |
14
- . .- |
‘ - 15 - Relé de
o |o seguranga
3 R ] ejfterno
’J_‘ 16
4
[ T ol lol
‘ 17 +24V
o | < GND
V Vv
11/12/24/25 of fo] < Extemno
1 ol |e T
GND o |o (
of |of || i \ \ +24v
- Extemno
Unidade  de 8 ol s
acionamento 1 16
] 4
o o
i o lel o 24V
GND
3 - Extemo
Unidade de o |®
acionamento 2 ‘ 16 RER
‘ o |o
J 4
o |o
17 +24V
* *T"* oND
— = vEx‘femo
3 JR— —
Unidade de o |®
acionamento 3 16
] 4
o |o
17 +24V
* |*T? GND

— Extemo

Bloco de terminais

* Fusivel
Para a protegdo do circuito de parada de emergéncia, a capacidade do fusivel deve
ser como segue:
- Atender a capacidade do circuito externo
- 0,4A ou menos
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Exemplo de fiagéo para a entrada da porta de seguranga/entrada de liberagao do engate

+24V Externo

CuU T —e
ntrada da porta de i
seauranca 1 8 :
mada da porta de
seauranca 2 21

ntrada de

liberacdo do enqgate |19

7
DU ntfada da porta de
segurancga 1 8 Entrada de liberagédo
20 do engate
@ % Etrada da porta de Fechado: engate
seguranca 2 21 | desativado
18
Aberto: Engate
Enttada de liberagao ) 9
ativado
do enaate 19
7

buz ntrada da porta de
seguranga 1 8

20
ntrada da porta de

segurancga 2 21

18
ntrada de liberagédo

do engate 19

DU3 l
g\r{t\rada da porta de

seauranca 1 8

20

@ § Entrada da porta de
seguranca 2 21

|18
v

@ § Entfada de fiberagio
do engate 19
Externo

+

24V
GND | NOTE:+24VGND ¥
NOTA

@ Projete os cabos que conectam as unidades dentro de 20 m de comprimento.
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2.7 Fonte de energia, cabo de energia de CA

198

2.7.1 Fonte de energia

Assegure-se de que a energia atenda as especificagdes seguintes.

Item Especificacdo
200 a 240 VCA
Voltagem (A voltagem de entrada deve estar dentro de £10 %
da voltagem nominal).
Fase Monofasico
Frequéncia 50/60 Hz

Interrupcéo de

. N 10 ms ou menos
energia momentanea

Capacidade nominal Maxima: 2,5 kVA

O consumo de energia real depende do modelo,
movimento e carga do manipulador.

Para o consumo de energia aproximado de cada
modelo, consulte os seguintes valores.

C4 :1,7kVA Gl :0,5kVA
C8 :2,5kVA G3 :1,1kVA
C12 :2,5kVA G6 :1,5kVA
N2 :0,6 kVA G10:2,4kVA
N6 :2,2kVA G20 :2,4 kVA
RS3:1,2kVA

RS4:1,4 kVA

Consulte o0 manual do manipulador quanto a
capacidade nominal do motor do manipulador.

A capacidade nominal do X5 varia dependendo do
modelo do manipulador. Para detalhes, entre em
contato com o fornecedor de sua regido.

Pico de corrente Quando a energia ¢ ligada: Aprox. 85 A (2 ms)
Quando o motor ¢é ligado:  Aprox. 75 A (2 ms)

Fuga de corrente Max. 10 mA

Resisténcia a terra 100 Q ou menos

Instale um disjuntor de fuga para a terra ou um disjuntor na linha do cabo de energia
de CA para corrente elétrica nominal de 15A ou menos. Ambos devem ser do tipo
de desconexdo bipolar. Se vocé instalar um disjuntor de fuga para a terra, certifique-
se de usar um tipo de inversor que nio opere por indug@o de corrente de fuga de 10
kHz ou mais. Se instalar um disjuntor, selecione um que manuseie a “corrente de
pico” mencionada acima.

A tomada de energia deve ser instalada proxima do equipamento e estar facilmente
acessivel.
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2.7.2 Cabo de energia de CA

B Assegure-se de que as operagbes sejam efetuadas por pessoal
qualificado.

m Conecte o fio terra (verde/amarelo) do cabo de energia de CA ao
terminal de terra da fonte de energia da fabrica. O equipamento deve
ser sempre aterrado corretamente para evitar o risco de choque
elétrico.

m Use sempre o plugue de energia ou um dispositivo de desconexao
para o cabo de conex&o de energia. Nunca conecte o controlador
diretamente a fonte de energia da fabrica.

ATENCAO

m Selecione o plugue ou o dispositivo de desconexdo que esteja em
conformidade com os padrées de seguranga do pais.

Insira firmemente o plugue do cabo de energia de CA ao conectar o controlador.

ltem Especificacdo
Fio de energia de CA (2 | Preto, Preto
cabos) ou Preto, Branco
Fio terra Verde/Amarelo
Comprimento do cabo 3m
Terminal Terminal sem solda redondo M4
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2.8 Conexédo da unidade de controle e unidade de acionamento

NOTA

NOTA

200

A unidade de acionamento é conectada a unidade de controle usando o cabo de

conexao. Até trés unidades de acionamento podem ser conectadas a unidade de

controle.
Figura: RC700, RC700DU)
5 ... —2=— ° Jff 25 ... =T L o )
‘o o ‘ | : “o o P —, ’
o [ ] e e | o A — o0
e ¢ O —— [
m] @ J S @ s [ s
C ° a— 0 ﬂ =1 o nDa;]_:;]_ﬂ.e S —
7N ‘ = / —
DU OUT* DU IN* DU OUT*

Unidade de acionamento (DU): RC700DU / Unidade de controle (CU): RC700 / RC700-A
* Nome: RC700-A, RC700DU-A: OUT, IN

A: Unidade de controle ¢ 1* Unidade de acionamento (CU-DU1): 12 Unidade
de acionamento ¢ 2* Unidade de acionamento (DU1-DU2): 22 unidade de

acionamento ¢ 32 unidade de acionamento (DU2-DU3)

DU3 DU2 DU1 CU
DUIN DU OUTDU IN DU OUT DU IN DU OUT
Qoo
[ I 1 [ 1 ]
C B A

Quando vocé usa uma unidade de acionamento:
Nao conecte nada ao DU OUT da 12 unidade de acionamento (DU1). De outro modo,
isso resultara em mau funcionamento do controlador do robd.

Quando vocé usa duas unidades de acionamento:
Nao conecte nada ao DU OUT da 22 unidade de acionamento (DU2). De outro modo,
isso resultara em mau funcionamento do controlador do robo.

Quando vocé usa trés unidades de acionamento:
Nao conecte nada ao DU OUT da 32 unidade de acionamento (DU3). De outro modo,
isso resultara em mau funcionamento do controlador do robd.

Ao conectar o cabo de conexdo, assegure-se de conectar corretamente o
DU IN e o DU OUT. Conexio incorreta pode causar mau funcionamento.

Nao use quaisquer cabos LAN encontrados no mercado. De outro modo, isso resultara
em mau funcionamento do controlador do robo.

Como ligar o interruptor de energia:
Verifique a primeira conexdo. Entdo, ligue o interruptor de energia da unidade de
acionamento antes de ligar o interruptor de energia da unidade de controle.
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2.9 Configuragao da unidade de acionamento

Ha um DIP switch para configurar a 12, 22 e 32 unidades de acionamento na frente
da unidade. Siga as etapas abaixo para configurar a unidade de acionamento.

(1) Desligue a unidade de acionamento.

(2) Mude o DIP switch.

L] __ ° L]
"o o AR .
@ @
U NN @
d ® e
O DIP switch
e Eﬁ K G @"
- -
s OFF mm M H _
12 unidade de U L) U I | Todos desligados
. ON| O & 1 H
acionamento
12 3 4
22unidadede OFF| IEHE | .
] oN| O Ligado: 1
acionamento R .
1 2 3 4 Desligados: 2, 3, 4
3aunidadede OFF OO ME |
] ON 0 Ligado: 2
acionamento ——— )
1 2 3 4 Desligados: 1, 3,4

(3) Fixe a etiqueta do nimero da DU na unidade de acionamento.

DU1: 12 unidade de acionamento
DU2: 22 unidade de acionamento
DU3). 32 unidade de acionamento

(4) Conecte o conector de energia. Ligue a unidade de acionamento.
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2.10 Conexao do manipulador com o controlador

2.10.1 Precaugdes de conexao

Antes da conex@o
: Antes de conectar o conector, certifique-se de que os pinos nédo estdo tortos.
Conectar com os pinos tortos pode danificar o conector e resultar em mau
funcionamento do sistema robdtico.

Procedimento de conexdo
: Antes de executar qualquer procedimento de conexao, desligue o controlador
e o equipamento relacionado e entdo desconecte o plugue de alimentacdo da
fonte de energia.
Executar qualquer procedimento de substituicdo com a energia ligada ¢
extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento no sistema robotico.
Cabo
: Certifique-se de conectar os cabos corretamente. Nao aplique forga
desnecessaria aos cabos. (N2o coloque objetos pesados sobre os cabos. Nao
dobre ou puxe os cabos aplicando forga excessiva). O esfor¢o desnecessario
nos cabos pode resultar em danos aos cabos, desconexdo e/ou falha nos
contatos. Cabos danificados, desconexdo ou falha nos contatos sdo
extremamente perigosos e podem resultar em choque elétrico e/ou
funcionamento incorreto no sistema robdtico.

Conexao
: Ao conectar o manipulador ao controlador, certifique-se de que os nimeros

de série de cada equipamento sejam correspondentes. A conexdo incorreta
entre o manipulador e o controlador pode nio sé causar funcionamento
incorreto do sistema robotico, mas também problemas de seguranga.
O nuimero de série do manipulador suportado ¢ indicado no controlador.

Fiagdo
Somente pessoal autorizado ou certificado deve ter permissdo de instalar a
fiagdo. A instalagdo da fiagdo por pessoal ndo autorizado ou ndo certificado
pode resultar em ferimento corporal e/ou mau funcionamento do sistema
robdtico.

Para o modelo para sala limpa
: Quando o manipulador ¢ um modelo para sala limpa, use-o com um sistema
de exaustao.
Para detalhes, consulte 0 manual do manipulador.

Para o modelo com protegao
: Conecte o conector do cabo de energia e o conector do cabo de sinal ao
manipulador imediatamente apds a instalagdo do manipulador. A instalagdo
do manipulador sem conecta-lo pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento do sistema robdtico uma vez que ndo pode assegurar o IP65.

Conecte o conector de energia e o conector de sinal dos cabos M/C no controlador.

202
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2.11 Energizagéo
2.11.1 Precaugdes na energizagao

Verificagdo do manipulador
: Antes de operar o manipulador, assegure-se de que todas as pegas do
manipulador estejam no lugar e ndo tenha defeitos externos. Pegas faltantes
ou defeituosas podem causar operagdo incorreta do manipulador. A operacao
incorreta do manipulador ¢ extremamente perigosa e pode resultar em sérias
lesdes corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema roboético.

Verifique os parafusos e tarraxas de transporte antes de ligar
: Antes de ligar a energia ap6s a instalagdo, certifique-se de remover os
parafusos e tarraxas de transporte do manipulador. Ligar a energia enquanto
os parafusos e tarraxas de transporte estdo afixados pode resultar em danos
no equipamento do manipulador.
Ativagdo da energia
: Prenda o manipulador antes de ligar a energia ou opera-lo. Ligar a energia ou
operar o manipulador sem prendé-lo ¢ extremamente perigoso e pode resultar
em sérias lesdes corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema
roboético pois o manipulador pode tombar.
Ao suprir energia novamente

: Ao suprir a energia ao controlador novamente, desligue-o e aguarde 5
segundos ou mais. Em seguida, ligue o controlador novamente.

Os manipuladores mostrados abaixo tém as pecas seguintes para liberacao dos freios.
1. Unidade de liberagdo do freio (opcional)
2. Conector de curto-circuito externo
Ao operar o manipulador, ndo deixe de conectar cada uma das pecas nas posigdes
indicadas abaixo.

C4,C8,C12

T

ImE

T

Figura: O conector de curto-circuito externo esta conectado C4)
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N2, N6

Figura: O conector de curto-circuito externo esta conectado N2)
Para detalhes sobre a unidade de liberagdo do freio e os manipuladores, consulte o

manual do manipulador.

® Se o manipulador for operado sem conectar as pegas acima, os freios
ndo poderéo ser liberados e isso pode danifica-los.

Depois de usar a unidade de liberagéo do freio, conecte o conector de
ATENCAO curto-circuito externo no manipulador, ou verifique a conexdo do
conector para a unidade de liberagéo do freio.

® Ao conectar ou substituir as pecas, desligue a energia para o

& controlador e a unidade de liberagdo do freio. Inserir e remover o

conector enquanto a energia esta ligada pode resultar em choque

ATENCAO | oistrico.

204 Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24



2. Instalagéo

2.11.2 Procedimento de energizagao

(M
@
3)
“)
®)
(6)

O
®)

Verifique a conexdo do cabo de energia M/C.

Verifique a conexdo do cabo de sinal M/C.

Verifique a conexao do conector EMERGENCY.

Conecte o plugue de desvio do TP a porta TP do controlador do robé.
Conecte o cabo de energia de CA ao soquete de alimentacdo de energia.

Quando vocé usa a unidade de acionamento:
Verifique a conexdo da unidade de controle e unidade de acionamento.
Ligue o interruptor POWER da unidade de acionamento.

Ligue o interruptor POWER da unidade de controle.

O LED Sete segmentos pisca como B B B B por aproximadamente 30
segundos apds a unidade de controle inicializar normalmente.

Se um erro for exibido, verifique a conexdo na etapa (1) a (5) e ligue a energia
novamente.

Se um erro for exibido apos verificar a conexdo, contate o fornecedor de sua
regido.

Unidade de controle RC700/RC700-A

5 T m ,‘ . i
H}ﬂ Ve (7) Interruptor de

e A
N Es===t
(8) LED de sete segmentos 5 e energia
b ‘ J
]

@ °® 9 @

[ o R — | n—u
"mDD_@TB lﬂ-'fu‘

(Figura: RC700)

Unidade de acionamento RC700DU/RC700DU-A

JOER [ ‘ . %
° [ | ° (6) Interruptor de
U — (?{ energia
o o
° ™ ¥ o 4
ju—
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O controlador ja vem configurado com o(s) robd(s) adquirido(s) na remessa. No
entanto, a titulo de prevengfio, recomendamos salvar o status padrio do controlador. E
necessaria uma memoria USB para salvar o status do controlador.

Para o procedimento de armazenamento do status do controlador, consulte
Controlador do robé: 6. Porta de memoria.

A adigdo de informagdes de um sistema novo é necessaria somente para clientes que
adquiriram unicamente a unidade de acionamento.

Configure a unidade de controle e a unidade de acionamento e entdo ligue o sistema

roboético. Apos ligar o sistema, adicione as informagdes do sistema adicional.

(1) Selecione EPSON RC+7.0.-[Setup]-[System Configuration].
A caixa de didlogo [System Configuration] aparecera.

= Startup —Raobot 1: Madel lose

=] Gontroller |
- Gieneral Madel: Ca-AG01S
- Configuration . .
- Preferences Trpe: Sic fiis &I

Simulator 2 Reach: 600 mm

- Drive U@ (2 Max payload: f ke Restore |
=8 Fiobots
#-Inputs / Outputs \ (3)
[#-Femote Gontrol Add
=-R5232
TGP /TP

Delete |
Charge... |

~-Conveyor Encoders
- Force Sensing

[+ Security

- Vision

(2) Clique em [Controller]-[Robots] na arvore a esquerda.
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€)

“)

®)

Clique no botao <Add>.
A caixa de didlogo [Add New Robot] aparecera.
[ Selected Robot
(31 s IR_?‘V “hiode! CA-AE0IG
Robot Serial &  [1111711 Tipe Six fixis
Rdach 500 mm
Motion System: | Standard = Mix payload: & ke
(4)
Drive Unit: I_DUI - @
Rebot Type: | Six focis = V\-; j
S~
Robot Joints: F -
N |
Series: r-i - | 1

Model:

Insira os itens seguintes consultando a Folha de dados Hofs do sistema robotico
RC700DU (doravante chamado de folha Hofs) que foi incluida na remessa.

ltem

Descrigao

Robot Name (Nome do
robd):

Digite um nome para o manipulador novo. (Exemplo: RB1
Robotl)

Robot Serial # (Numero
de série do robd):

Digite o “Serial No.” (N de série) contido na folha Hofs.
(ou o numero de séric na placa de identificagdo do
manipulador).

Qualquer nimero de série pode ser usado, mas ¢
recomendado usar o nimero de série descrito acima.

Motion System

Selecione “Standard”.

(Articulagbes do robd):

(Sistema de Se ndo houver nenhum outro sistema de movimento

movimento): instalado, “Standard” ja estara selecionado.

Drive Unit (Unidade de | Selecione uma unidade de acionamento para o seu

acionamento): manipulador.
Os mimeros de DUs (DU1, DU2, DU3) sio configurados
pelo dip switch na frente da unidade e indicados pelas
etiquetas de indicac@o.

Robot Type (Tipo de Selecione um tipo de manipulador.

robd):

Robot Joints Esse item néo pode ser mudado.

Series (Série):

Selecione uma série de manipulador.

Model (Modelo):

Selecione um modelo de manipulador.
Todos os manipuladores disponiveis para o acionador de

motor atualmente instalado no controlador serfo exibidos.

Clique no botdo <OK>. O EPSON RC+ reiniciara.
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(6) Clique em [Controller]-[Robots]-[Robot **]-[Calibration] na arvore a esquerda.
A seguinte caixa de dialogo aparecera.

K System Configuration

—Robot 2 Galibration

- Startup =
- Controller
-.General Cautior: Galibration may change point locations
- Gonfiguration
- Preferences s f . I i |
oint Ta Calibrate: |1 = Calibrate...
- Bimulator - —

- Drive Units

“alues are in encoder pulzes

Joint | GalPls | Hofs
T 18507
ER 1345 )
1(6) ER 5977
PR
7 Inputs / Outputs 5 1

) R5232
7 TGP £ IP i
- Conveyor Encoders

Force Sensing -
.| LD

(7) Digite os valores contidos na folha Hofs para [CalPls] e [Hofs].

[
[+- Remote Contral
£
[+

Load Cal.. Save Cal...

(8) Clique no botdo <Apply>.
(9) Clique no botao <Close>.
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3. Primeira etapa

Esta se¢do indica o procedimento para instalar o EPSON RC+ no PC de

desenvolvimento e executar um programa simples apds conectar o PC de

desenvolvimento e o controlador com um cabo USB.

Certifique-se de que o sistema robdtico seja instalado com seguranga seguindo a

descri¢do em 1. Segurancga e 2. Instalagdo. Em seguida, opere o sistema robotico de

acordo com os seguintes procedimentos.

3.1 Instalacdo do software EPSON RC+ 7.0

O software EPSON RC+ 7.0 precisa ser instalado em seu PC de desenvolvimento.

(1) Insira o DVD de instalagdo do EPSON RC+ 7.0 na unidade de DVD.

(2) A seguinte caixa de didlogo sera exibida. Clique em <Next>.

EPSON

EXCEED YOUR VISION

‘Welcome to the EPSON RC+ 7.0.0 Installation

I-' > The InstallShield Wizard will install EFS0OMN RC+ 7.0.0 on

T‘ \# your camputer. To continue, click Mest.
= T
=
= |
L o

i Cancel
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(3) Digite seu nome de usuario ¢ o nome da empresa e clique em <Next>.
EPSON RC+ 7.0 Setup X

(4) Selecione a unidade de disco onde vocé quer instalar o EPSON RC+ 7.0 e

NOTA

@ O diretorio de instalagdo ¢ denominado EpsonRC70. Esse ndo pode ser

210

Customer Information

EPSON

Please enter your information.
EXCEED YOUR VISION

Please enter your name and the name of the company for which yau wark.

User Name:

|L|ser Mame |

LCompany Mame:

|Cumpany Mame |

[ < Back ” Mest =

}[ Cancel ]

clique em <Next>.

mudado.

EPSON RC+ 7.0 Setup

Choose Destination Location

Select dive where Setup will install files
EXCEED YOUR VISION

Setup will ingtall EPSOMN RC+ 7.0 in the following drive.
Toinstall to this drive, click Next.
Toinstall to & different dive, select anather drive from the list

‘Y'ou can choose not to install EPSOM RC+ 7.0 by clicking Cancel ta exit Setup.

Drestination Drive

Dive:

X

J

< Back ” Next > Cancel
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(5) A caixa de dialogo para selecionar as opgdes a serem instaladas sera

exibida. Marque as op¢des que vocé quer instalar e clique em <Next>.
EPSON RC+ 7.0 Setup X

Select Dptions "
Select the options you want to install. EPSON

EXCEED YOUR VISION

Select the options you want to install, clear the options you do not want to install. Click Mext
to continue.

[ install GigE Camera Diivers
td anuals

Simulatar 5 amples

< Back ” Mext » ][ Cancel ]

(6) A caixa de didlogo para revisar as configuragdes sera exibida. Se estiver

satisfeito com as configuragdes, clique em <Next>.
EPSON RC+ 7.0 Setup X

Start Copying Files M
Review settings before copying files. EPSON
EXCEED YOUR VISION

Setup haz enough information to start coping the program files. |F you want to review or
change any settings, click Back. If you are satizfied with the settingz, click Mext to begin
copying files.

Current Settings:

Install RC+ Core Spstem
Install M anuals
Install Sirmulator S amples

[ < Back ]l Hest » |[ Cancel ]

(7) Se necessario, instale o “Windows Installer” e o “Microsoft NET
Framework 3.5” em seu sistema. Isso pode levar varios minutos.
NOTA O Adobe Reader precisa ser instalado em seu PC para visualizar os manuais
(&>  do EPSON RC+ 7.0. Se o instalador ndo encontrar o Adobe Reader em seu
sistema, ele serd instalado nesse momento. Siga as instru¢des do instalador
do Adobe. Nao reinicialize o sistema depois de a instalagdo do Adobe
Reader ser concluida.
(8) Depois que a instalagdo for concluida, reinicialize seu computador.

A instalacdo do software EPSON RC+ 7.0 est4 agora concluida.
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3.2 Conexao do PC de desenvolvimento e o controlador

212

NOTA

Conecte o PC de desenvolvimento e a porta USB para conexao (conector USB série B).

- ey N ° 1 9
oo ERREL o
° LI e o | @"
o J SOOI e 2
[ e— - — ) [} E_)j‘,
"\ —

Porta de conexdo do PC de desenvolvimento

Figura: RC700)
- Para outros detalhes sobre a conexdo entre o PC de desenvolvimento ¢ o
controlador, consulte o Guia do usudrio do EPSON RC+7.0: Comando de
comunicagdo do PC com o Controlador.
Para o RC700/RC700-A, primeiro instale o EPSON RC+ 7.0 no PC de
desenvolvimento e entdo conecte o PC de desenvolvimento e o RC700/RC700-A

com o cabo USB.

Se 0 RC700/RC700-A e o PC de desenvolvimento forem conectados sem instalar
o EPSON RC+ 7.0 no PC de desenvolvimento, aparecera [Add New Hardware
Wizard] (Assistente para instalagao de novo hardware]. Se esse assistente aparecer,
clique no botdo <Cancel>.

3.2.1 Sobre a porta USB de conexéo do PC de desenvolvimento

A porta de conex@o do PC desenvolvimento suporta as seguintes USB.
- USB2.0 HighSpeed/FullSpeed (selecdo automatica da velocidade, ou modo
FullSpeed)
- USBI.1 FullSpeed
Interface padrao: Especificagdo da USB Ver.2.0 compativel
(USB Ver.1.1 compativel com versdes mais recentes)

Conecte o controlador ¢ o PC de desenvolvimento por um cabo USB para
desenvolver o sistema robotico ou definir a configuragdo do controlador com o
software EPSON RC+ 7.0 instalado no PC de desenvolvimento.

Aporta de conexio do PC de desenvolvimento suporta o recurso hot plug. E possivel
a insercao e remogdo dos cabos enquanto a energia do PC de desenvolvimento e do
controlador est4 ligada. No entanto, o manipulador para quando o cabo USB ¢
removido enquanto o controlador e do PC de desenvolvimento estdo conectados.
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3.2.2 Precaugdes

Ao conectar o PC de desenvolvimento e o controlador, certifique-se do seguinte.

- Conecte o PC de desenvolvimento e o controlador com cabo USB de no
maximo 5 m. Ndo use o hub ou o cabo de extensdo USB.

- Certifique-se de que nenhum outro dispositivo exceto o PC de
desenvolvimento seja usado para a porta de conexdo do PC de
desenvolvimento.

- Use um PC ou cabo USB que suporte o modo USB2.0 HighSpeed para operar
no modo USB2.0 HighSpeed.

- Nao puxe ou dobre o cabo com forga.

- Naio aplique for¢a desnecessaria ao cabo.

- Quando o PC de desenvolvimento e o controlador estiverem conectados, néo
insira ou remova outros dispositivos USB do PC de desenvolvimento. A
conexdo com o controlador pode desconectar.

3.2.3 Configuragao do software e verificagdo da conexao
Abaixo seguem as etapas de conexdo do PC de desenvolvimento com o controlador.

(1) Certifique-se de que o software EPSON RC+ 7.0 esta instalado no controlador
conectado ao PC de desenvolvimento.
(Instale o software se ele ndo estiver instalado).

(2) Conecte o PC de desenvolvimento e o controlador usando um cabo USB.
(3) Ligue o controlador.
(4) Inicie o Software EPSON RC+ 7.0.

(5) Selecione o menu EPSON RC+ 7.0 -[Setup]-[PC to Controller
Communications] para exibir a caixa de didlogo [PC to Controller
Communications].

* * PG to Controller Communications

Gurrent Connection: 1 Connection Status: Disc ced

Connect

Mumber Mame Type IP Address
i USE GMAA

[ wiark Offline futo Gonnect

Glose
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(6) Selecione a “USB N 1” e clique no botdo <Connect>.

(7) Apos a conexdo do PC de desenvolvimento com o controlador ser concluida,
“Connected” (Conectado) ¢ exibido em [Connection status:]. Certifique-se de
que “Connected” ¢ exibido e clique no botdo <Close> para fechar a caixa de
dialogo [PC to Controller Communications].

4 PG to Gontroller Gommunications

Current Gonnectior: 1 Connection Status: Connected

Murnber Mame Tupe IP Address

Disconnect

[ Work. Offline futo Connect

A conexdo do PC de desenvolvimento e do controlador estd concluida. Agora o
sistema robotico pode ser usado pelo EPSON RC+ 7.0.

3.2.4 Copia de seguranga da condicao inicial do controlador

Faga uma copia de seguranca dos dados do controlador configurados antes da
remessa.

Procedimento para fazer copia de seguranga do projeto e da configuragao
do sistema:

(1) No menu [Project], selecione [Copy].

(2) Mude [Destination Drive] (Unidade de disco de destino) para uma unidade de
disco arbitraria.

(3) Clique em <OK>. O projeto sera copiado para a midia externa.

(4) No menu [Tools], selecione [Controller].

(5) Clique no botao <Backup Controller>.

(6) Selecione a unidade de disco arbitraria.

(7) Clique em <OK>. Ser4 feita uma copia de seguranca da configuragdo do sistema

na midia externa.
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3.2.5 Desconexao do PC de desenvolvimento e do controlador

A desconexio do PC de desenvolvimento e do controlador € indicada.

(1) Selecione o menu EPSON RC+ 7.0 -[Setup]-[PC to Controller
Communications] para exibir a caixa de dialogo [PC to Controller
Communications].

(2) Clique no botéo <Disconnect>.
O controlador e o PC de desenvolvimento sdo desconectados e o cabo USB
pode ser removido.

NOTA  Se o cabo USB for removido enquanto o controlador e o PC de desenvolvimento

@ estiverem conectados, o manipulador ird parar. Nao deixe de clicar no botdo
<Disconnect> na caixa de didlogo [PC to Controller Communications] antes de
remover o cabo USB.

3.2.6 Mover o robd para a posi¢ao inicial
O robd pode ser operado pelos seguintes métodos, além da criagdo e execugdo do
programa.
Operag@o manual
Movimento de deslocamento pelo controle portatil
Execugdo do comando pelo EPSON RC+
Movimento de deslocamento pelo EPSON RC+

Esta se¢do explica os seguintes métodos.
A: Operagdo manual
B: Execugdo do comando pelo EPSON RC+
C: Movimento de deslocamento pelo EPSON RC+
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A: Operagédo manual

Mova manualmente o rob6 nao excitado.

Para rob6s SCARA:
As articulagdes sem freio eletromagnético podem ser movidas manualmente.
As articulagdes com freios (somente a Articulagdo 3, ou as Articulagdes 3 ¢ 4)
podem ser movidas manualmente enquanto o interruptor de libera¢o do freio
do manipulador estiver sendo pressionado com o controlador ligado.

Para robds de 6 eixos:
Os manipuladores podem ser movidos manualmente pressionando o
interruptor de liberagdo do freio quando a unidade de liberacdo do freio estd
conectada.
Para detalhes, consulte Unidade de liberagdo do freio no manual de cada
manipulador.

Além disso, os manipuladores podem ser movidos manualmente liberando o
freio eletromagnético pela janela de comando do EPSON RC+.

CUIDADO

® Normalmente, libere o freio das articulagdes um a um. Tome cuidado
adicional se precisar liberar os freios de duas ou mais articulagdes
simultaneamente. Liberar os freios de duas ou mais articulagdes
simultaneamente pode resultar em suas maos e dedos serem
prensados efou causar danos no equipamento ou mau
funcionamento do manipulador, pois os bragcos do manipulador
podem mover-se em diregdes inesperadas.

® Tenha cuidado com a queda do brago ao liberar o freio. Enquanto o
freio esta sendo liberado, o brago do manipulador cai com o proprio
peso. A queda do brago pode resultar em suas maos ou dedos
serem prensados e/ou podem causar danos no equipamento ou
mau funcionamento do manipulador.

® Antes de liberar o freio, mantenha o interruptor de parada de
emergéncia acessivel para poder pressiona-lo imediatamente. Do
contrario, vocé nido conseguira deter imediatamente a queda do
brago devido a uma operagéo errébnea. A queda do brago pode
causar danos no equipamento e/ou mau funcionamento do
manipulador.
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(1) Inicie o EPSON RC+ 7.0.
Dé um clique duplo no icone do < EPSON RC+ 7.0> na area de trabalho.

(2) Abra ajanela de comandos.
Menu EPSON RC+ 7.0-[Tools]-[Command Window]

(3) Execute o seguinte comando em [Command Window].
>Reset

>Brake Off,[Brago (1 a6) cujo freio serd desativado]

Execute o seguinte comando para ativar o freio novamente.

>Brake On, [Braco (1 a 6) cujo freio sera ativado]

B: Execugado do comando pelo EPSON RC+
Mova o robd excitando os motores do robd e executando o comando.

O que segue explica o exemplo de como mover todas as articulagdes para as
posi¢des do pulso 0 especificando o pulso para cada articulagéo.

(1) Inicie o EPSON RC+ 7.0.
D¢ um clique duplo no icone do < EPSON RC+ 7.0> na area de trabalho.

(2) Abra ajanela de comandos.
Menu EPSON RC+ 7.0-[Tools]-[Command Window]

(3) Execute o seguinte comando em [Command Window].
Para robdés SCARA:
>Motor On

>Go Pulse (0,0,0,0)

Para robds de 6 eixos:
>Motor On

>Go Pulse (0,0,0,0,0,0)

Para a posicao e postura do manipulador na posi¢do de pulso 0, consulte Faixa
de movimento nos manuais do manipulador.
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C: Movimento de deslocamento pelo EPSON RC+
Mova o rob6 excitando os motores e operando pela janela Jog & Teach EPSON

RC+.

(1) Inicie o EPSON RC+ 7.0.
Dé um clique duplo no icone do < EPSON RC+ 7.0> na area de trabalho.

(2) Crie um novo projeto.
1. Menu EPSON RC+ 7.0-[Project]-[New Project]. A caixa de dialogo
New Project EJ@

it
oo

Template:

Nere ol
Select Drive:

== v|
Select Project Folder

= 23 Projects MNew Folder...

i (2] Samplerojects
MyProject

[New project] sera exibida

2. Digite o nome do projeto na caixa [Project Name]. (Exemplo: FirstApp)

3. Clique no botdo <OK> e crie o novo projeto.

(3) Abra o gerenciador do robd.
Menu EPSON RC+ 7.0-[Tools]-[Robot Manager].
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(4) Ligue os motores.
Verifique se a aba [Control Panel] esta aberta. Clique no botdo < MOTOR ON>.

i Robot Manaeer

|| Gortrel Parel | g [1, 1, G-sg015 v
| o & Teach Status
‘7 ,;D-‘n-tsui.: Emergency Stop: OFF Safeguard: OFF Motors: OFF Power: LOW
‘ frch | Motars Free Jdoints
T
| |
L i
e o e
‘, s 1| e - Lock &1 Home
| Planes 4
[ ekt
\ s
‘ XYZ Limits
| Ranss
54

(5) Mova o manipulador com o movimento de deslocamento.
1. Selecione a aba [Jog & Teach].

Robot Manager

I . _ . ~ " — - o =
Centrol Panel { 1. R1. C4-A9015 v| locat|[0 w| Took|0 v| Arm |0 v| EOR[0 v :
oeging Current Position |
il e : ! X (mm) ¥ (mm) Z {mm) |
Faints . ode: Speed: | 4I.'lll]]]| I g_ggg[ I UUUU] () World |
arch U (de) O Joint
0000] | ] [ | Oruse ||
Locals
T Current Arm Orientation
I ~ . e D ‘
Arms [ 1 | Righty | I l | | I:|
1
ECP [ |} Jog Distance
s 1 X Gmm) ¥ (mm) Z {mm} © Continuous
L [1 : 1.000 1.000 10000 ) Lone ‘
Planes \ & U {deg) 0 3 @ Medium
Weight | _ | +J5 L 1.000 L | O short
Ihertia | Teach Points | Execute Motion
XYZ Limits Foint File:
o

Selecione “Joint” em [Jogging]-<Mode>.

3. Mova o manipulador pela articulagdo clicando nas teclas de
deslocamento J1-J6.
O manipulador pode ser movimentado configurando outros modos ou
configurando a distancia do deslocamento.
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Depois de instalar o controlador, o manipulador e o software EPSON RC+ 7.0 em
seu PC, siga as instrugdes abaixo para criar um programa aplicativo simples para
se familiarizar com ambiente de desenvolvimento do EPSON RC+ 7.0.

1. Inicie o EPSON RC+ 7.0
Dé um clique duplo no icone do EPSON RC+ 7.0 na area de trabalho.

2. Crie um novo projeto
(1) Selecione [New] no menu [Project]. A caixa de dialogo [New project]
serd exibida.

New Project

Mew Project Mame:

— '
Template:

| Hone - |

Select Drive

| =L v|

Select Project Folder:

423 Projects New Falder

(2) Digite um nome para o projeto na caixa [New Project Name].
(p.ex. FirstApp)

(3) Clique em <OK> para criar o novo projeto.
Quando um novo projeto é criado, um programa chamado Main.prg é
criado.

A janela intitulada Main.prg sera exibida com um cursor piscando no
canto superior esquerdo.

Agora vocé estd pronto para comecar a entrar em seu primeiro
programa.
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3. Edite o programa
Digite as seguintes linhas de programa na janela de edi¢do Main.prg.

Function main
Print "This is my first program."
Fend

i EPSON RG+ 7.0.0 - Project c:¥EpsonRGI0¥Projects¥FirstApp

Edit View Project Run Tools Setup
D@ & & Bl mE
Project Explorer X B Main.pre *
=423 Frogram Files
Mainpre Function wain
@] MainGyclepre Print "This is my First Progrem”
(2 Tclude Files Fend]
=423 Robot Points
{1 Gommon
=429 Rabot 1
robot] pts
=429 Labels
210 Labels
| ERR User Ervors
- Vision
(1 GUn
(1 Functions

Status a2 x

Program Efton Safety) Frver| Warnine Robot:1, K1, G4-AB01S, Dry Run | 1 Tacke Funnine Line 3. Col 5 INS
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4. Execute o programa
(1) Pressione F5 para executar o programa. (F5 ¢ a tecla de atalho para a
janela [Run] do menu [Run]). Vocé vera a janela de Status localizada
na parte inferior da janela principal mostrando o estado da operacéo
de construgdo.

(2) Durante a construgdo do projeto, seu programa ¢ compilado e
vinculado. A comunicagdo ¢é estabelecida com o controlador ¢ os
arquivos do projeto sdo enviados para ele. Se ndo houver erros durante
a construgdo, a janela de execugdo aparecera.

i EPSON RC+ 7.0.0 - Project c-¥EpsonRCT0¥Projects¥FirstApp

File Edit View FProject Run Tools Setup Window Help
D@ S $ BB wE"= £33 B 38 % (5] @ o—o Comestion: USB
Praject Explorer ?x
=429 Proeram Files
Main.pre.
[&] MairCyclepre
(0 Include Files
=423 Robot Points
(1 Gommon
=423 Robot 1
robotl pts
=459 Labels
210 Labels
ERR Lser Errors
- Vision
w1 GUl
- Functions

Function:
&
[] Low Power  Spesd Factor: 100 2%

ontinue

Status )
09:51:20 Build complete, no errors

EIEL

Program Etop| Safety) Ever Warnine Roboti 1, R1, G4-A901S, Dry R | Mo Taske Ruiring

(3) Clique no botdo Start na janela Run para executar o programa.
(4) Uma mensagem como a seguinte serd exibida na janela de status.

19:32:45 Task main started
19:32:45 A1l tasks stopped

Na janela Run, vocé vera a saida da instrugdo de impressao.
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Agora vamos ensinar alguns pontos ao rob6é e modificar o programa para
movimenta-lo.

5. Ensine os pontos ao robd
(1) Certifique-se de que ¢ seguro operar o robd. Clique no botdo <Robot

Manager> na barra de ferramentas para exibir a janela [Robot
Manager].

EPSON RG+ 7.0.0 - Project c-¥EpsonRGI0¥Projects¥FirstApp

Eile Edit Mien Froject Fun Iook Setyp Windaw Help

DE@S i neEEEEE0 R

Project Explorer 7 %

) S %4 (] @ o Connection:

i® Robot Manager

(=53 Program Files
T [E] Mainpre f ]
| @] mairnyckepre ‘ Control Parel | ot [1, R1. G4-AZ0TS ~
0 Trohude Files | Jog & Teach | Status
=453 Robat Points
@ Commen | e Emergency Stop: OFF  Safeguard: OFF  Motors: OFF Power: LOW
| =3 Robat1
robotl pts | Arch Motors Free Joints
=423 Labels
S 10 Labeke | Losals
ERR User Errors
@ Vision | 7o
(3 G
(0 Functions | hifis 5
[ e o Frez 4l
B K]
(I Lock &l
| e i
| Weight
| ertia
| 0z Linis
| Ranea
Statug rx

Program ESiop Safely Evor Warning| Robot 1, RI, LS3-4018, Dry Run 10 Tacks Runnine

(2) Clique na aba [Control Panel].
Em seguida, clique no botdo <Motor On> para ligar os motores do
robd. Voce sera solicitado a confirmar a operagao.

(3) Clique em <Yes> para continuar.
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(4) Clique na aba [Jog & Teach].

i EPSON RG+ 7.0.0 - Project c:¥EpsonRGI0¥Projects¥FirstApp

Eile Edit Miew Froject Fn Ipok Setup Window Help

D@ S 3 mE EE

@ B {2 % ] @ o Connection  USE

Project Exp x 8 s
s B i~ Robot Manager LER
=129 Froaram Files =Rl

Mainpre
@] MainGyolepre Control Pansl | g bot [1. RT. Ga-AomIS ¥ tocat[0 ] Toot[0 v] Am [0 v EOP[0 v
g ];;éUdEPF!‘ES Jog & Teach eging: Gurrent Position
i e X Gy ¥ G 2 o
g Cammen Points e World | Speegs [ low | g | 5] | bo] © el
= 23 Rabat 1 O
robotl pts | Arch U dee V (ee! Wide) O daint
=429 Labels —_— i [ 000] | ] [ L™
S 10 Labeke | Losals
ERR User Errars Tool Current #rm Orientation
SO oy [ Hend Ebow irist
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(5) Clique no botdo <Teach> (Ensinar) no canto inferior direito para
ensinar o ponto P0. Vocé serd solicitado a inserir um roétulo e a
descri¢do do ponto.

(6) Clique no botdo <+Y> para deslocar o robd na diregdo +Y. Mantenha
o botdo pressionado para continuar deslocando. Mova o robd até que
ele chegue ao meio da area de trabalho.

(7) Clique no botdo <-Z> para abaixar o eixo Z do robo.

(8) Selecione “P1” na lista suspensa [Point (P)] que fica ao lado do botdo
<Teach>. O ponto atual é configurado para P1.

(9) Clique no botdo <Teach>. Vocé verda uma mensagem de confirmagdo
para ensinar o ponto.

(10) Clique no botdo <Yes>.
(11) Clique no botdo <+X> para deslocar o rob6 na direcdo +X.

(12) Selecione “P2” na lista suspensa [Point (P)] que fica ao lado do botdo
<Teach>. O ponto atual é configurado para P2.

(13) Clique no botdo <Teach>. Vocé vera uma mensagem de confirmagao
para ensinar o ponto.

(14) Clique no botdo <Yes>.

(15) Clique no botao da barra de ferramentas <Save Project > ﬁ para
salvar as alteragoes.
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6. Modifique o programa para incluir comandos de movimento do rob6
(1) Insira trés novas instru¢des Go no programa Main.prg como ¢
mostrado abaixo:

Function main

Print "This is my first program."
Go P1

Go P2

Go PO

Fend
(2) Pressione F5 para exibir a janela Run.
(3) Clique no botdo <Start> para executar o programa.

O robd se movera até os pontos que vocé ensinou.

7. Modifique o programa para mudar a velocidade dos comandos de movimento
do robo
(1) Insira os comandos Power (Poténcia), Speed (Velocidade) e Accel
(Aceleragdo) como ¢ mostrado no programa abaixo:

Function main
Print "This is my first program."
Power High
Speed 20
Accel 20, 20
Go P1
Go P2
Go PO
Fend
(2) Pressione F5 para exibir a janela Run.
(3) Clique no botdo <Start> para executar o programa.

O robd se movera até cada um dos pontos que vocé ensinou a 20% da
velocidade, aceleragdo e desaceleragdo. A instru¢do Power High
executa o programa para operar o robd com maior velocidade e
acelerag@o.
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8. Faca uma copia de seguranca do projeto e da configurago do sistema
Muito embora esta seja apenas uma amostra de projeto, faremos uma copia
de seguranca do projeto e da configuragdo do controlador. A copia de
seguranca pode ser feita facilmente com o EPSON RC+ 7.0. E importante
que vocé mantenha copias de seguranca regulares de seus aplicativos em
uma midia externa tal como um pen drive USB.

Siga as etapas abaixo para fazer a copia de seguranga do projeto e da
configuragdo do sistema:

(1) Selecione o menu EPSON RC+ 7.0-[Project]-[Copy].

(2) Mude [Destination Drive] para uma unidade de disco arbitraria.
(3) Clique em <OK>. O projeto sera copiado para a midia externa.
(4) Selecione o menu EPSON RC+ 7.0-[Tools]-[Controller].

(5) Clique no botdo <Backup Controller>.

(6) Selecione a unidade de disco arbitraria.

(7) Clique em <OK>. Sera feita uma copia de seguranga da configuragéo

do sistema na midia externa.
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4. Segunda etapa

Depois de operar o sistema robotico conforme instruido em 3. Primeira etapa,

configure outras fungdes conforme necessario.

Esta se¢fo mostra os manuais que contém informagdes das configuragdes e
procedimentos de configuragdo necessarios.

(Para detalhes sobre os manuais, consulte 6. Manuais.)

4.1 Conexao com equipamento externo

4.1.1 Controle remoto

Guia do Usuario do EPSON RC+ 7.0 15.
Controle remoto
Manual do Controlador de robé RC700 / RC700-A
Configuragdo e operagdo: Configuracdo da I/0 remota

I/0
Guia do Usuario do EPSON RC+ 7.0
Configuragdo da 1/0
Manual do Controlador de robé RC700 / RC700-A
Configuragdo e operagdo: 11. Conector de I/O
Configuragdo e operagdo: 14.2 Placa de I/0 de expansdo

I/0O Fieldbus (Opcional)
Controlador do robé RC700/RC90 Placa de /O Fieldbus Opcional

4.1.2 Ethernet

Guia do Usuario do EPSON RC+ 7.0
1.9 Seguranca da conexdo Ethernet do controlador
1.10 Seguran¢a da conexdo Ethernet da Compact
Vision CV2-A
1.11  Seguran¢ca da conexdo Ethernet do
alimentador
4.3.3 Comunicagdo Ethernet
Manual do Controlador de robd RC700 / RC700-A
Configuragdo e operagdo: 7. Porta LAN (Comunicagdo
Ethernet)

4.1.3 RS-232C (Opcional)
Guia do Usuario do EPSON RC+ 7.0
Comunicagdo pela RS-232C
Manual do Controlador de rob6 RC700 / RC700-A
Configuracdo e operagdo: 14.4 Placa RS-232C
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4.1.4 Placa de I/O analdgica (Opcional)
Manual do Controlador de robd RC700 / RC700-A

Configuragdo e operacdo: 14.6 Placa de I/O analdgica
4.1.5 Placa de I/F do sensor de forga (Opcional)

Manual do Controlador de robé6 RC700 / RC700-A
Configuracdo e operagdo: 14.7 Placa de I/F do sensor de for¢a

Guia do Usuario do EPSON RC+ 7.0
1.9 Seguranca da conexdo Ethernet do controlador
1.10 Segurancga da conexdo Ethernet da Compact Vision CV2-A
1.11 Seguranga da conexdo Ethernet do alimentador
4.3.3 Comunicagdo Ethernet

Manual do Controlador de robd RC700 / RC700-A
Configuragdo e operagdo: 7. Porta LAN (Comunicagdo
Ethernet)

Manual do Controlador de robé6 RC700 / RC700-A
Configuragdo e operacdo: Porta TP
Manual do Controle portatil TP1 opcional RC700/ RC90
Fungoes e instalagdo: Instalagdo
Manual do Controle portatil TP2 opcional RC700/ RC90
Fungoes e instalagdo: Instalagdo
Manual do Controle portatil TP3 opcional RC700-A
Fungoes e instalagdo: Instalagdo
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5. Manutencéo geral

Este capitulo descreve as inspegdes e procedimentos de manutengdo. Executar as

inspegdes e procedimentos de manutencdo apropriadamente ¢ essencial para
prevenir problemas e garantir a seguranga.
Nao deixe de executar as inspe¢des de manutengdo de acordo com a programagio.

5.1 Manutencéao
5.1.1 Manipulador
Os pontos de inspegdo sdo divididos em cinco estagios: diario, mensal, trimestral,
semestral e anual. Os pontos de inspe¢do sdo adicionados a cada estagio.
Se o manipulador for operado por 250 horas ou mais por més, os pontos de inspe¢ao
devem ser adicionados a cada 250 horas, 750 horas, 1.500 horas, ¢ 3000 horas de

operagao.
Ponto de inspegao
Didria Mensal | Trimestral | Semestral Anual | SUE:t‘i’tﬁirgéo)
1 més (250 h) v

2 meses (500 h) Vv

3 meses (750 h) v v

4 meses (1000 h) v

5 meses (1250 h) E) v

6 meses(1500h)| & v \ v

7 meses (1750 h) E: v

8 meses (2000 h) i v

9 meses(2250h) | ® v v
10 meses (2500 h) v
11 meses (2750 h) v
12 meses (3000 h) v v v v
13 meses (3250 h) v

20.000 h v

h = hora
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Inspecéo com a energia ligada (o manipulador esta operando)

Ponto de inspegao

Local da
inspecéo

Diaria

Mensal

Trimestral | Semestral | Anual

Verifique a faixa de
movimento

Cada
articulagdo

Verifique se ha a ocorréncia de
sons ou vibragdes ndo usuais.

Completo

Mega a precisdo
repetidamente com um
calibrador.

Completo

RS,

G1, G3, G6, G10, G20

Ligue e desligue o interruptor
de liberagdo do freio e
verifique o som do freio
eletromagnético.

Se ndo houver som algum,
substitua o freio.

Freio

C4, C8, C12,N2, N6

Quando a unidade de liberagdo

do freio esta instalada:
Conecte a unidade de
liberagdo do freio e
verifique o som do freio
eletromagnético com o freio
liberado. Se ndo houver som
algum, substitua o freio.

Quando a unidade de liberagdo

do freio ndo esta instalada:
Execute o comando Brake
off (brake off, joint #) pela
janela Command do EPSON
RC+ enquanto os motores
estdo desligados e entdo
verifique o som do freio
eletromagnético. Se ndo
houver som algum, substitua

o freio.

Freio

X5

Itens de inspecao

Intervalos recomendados

Parafusos, conectores e cabos

Uma vez por semana

Inspecione as correias dentadas quanto a danos e tensionamento.

Cada meio ano

Substituigdo de cabos.

A cada dois anos

Substituicdo da correia dentada.

A cada dois anos
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Inspegédo com a energia desligada (o manipulador ndo esta operando)

Ponto de inspecéo Local da inspecao | Diaria | Mensal | Trimestral | Semestral | Anual
Parafusos de
montagem do
atuador da v v v v
extremidade
Parafusos de
Verifique a frouxidao ou montagem do v v v v
manipulador
folga dos parafusos.
L Parafusos de
Aperte-o0s se necessario. ~
retengdo de cada y N v v
(Para o torque de aperto, braco
consulte Aperto de
parafisos Allen.) Parafusos em torno N
do eixo
Parafusos que
prendem os motores,
unidades de \
engrenagens de
reducdo, etc.
Verifique a frouxidao Conectores externos
dos conectores. no manipulador (nas N N N N
Se os conectores chapas de conectores
estiverem frouxos, etc.)
empurre-os firmemente | Unidade do cabo do N N N
ou aperte-os. manipulador
Inspecione visualmente | Aparéncia externa N N N N
quanto a defeitos do manipulador
e)ftemos. L Cabos externos \ \ \
Limpe se necessario.
Verifique quanto a
dobras ou localiza¢ao Proteciio de
incorreta. Repare ou ¢ y \ \ \
seguranga etc.
realoque adequadamente
se necessario.
Verifique a tensdo das
correias dentadas. Base N N
Tensione-as se Dentro do brago
necessario.
Condicdes do Consulte 5.4 Engraxamento.
engraxamento
Bateria Consulte 5.5 Manuseio e descarte de baterias
C4, C8, C12, N2, N6: O conector de curto-
Verifique se o conector | circuito externo no
de curto-circuito externo | lado traseiro do N N N N
ou o conector da unidade | manipulador ou o
de liberagao do freio esta | conector da unidade
conectado. de liberacdo do freio
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X5
Ponto de inspegao _Local cEa Diaria | Mensal | Trimestral | Semestral | Anual
inspecéo
Substitua um cabo ou
tubo flexivel se ele
tiver rachaduras ou Cabos N N N N N

rupturas.
Verifique parafusos
frouxos apertando-os.

Parafusos para
prender o v S S \/ Y

modulo

Verifique parafusos

Parafusos para
frouxos apertando-os.

prender o
atuador da v v v v v
extremidade
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5.1.2 Unidade de controle (RC700, RC700-A)

Peca Filtro do ventilador Ventilador Ventllgdor Bateria
(Frontal) (traseiro)

Conteudo Limpeza Substituigao Substituicdo | Substituigdo | Substituicdo
Cadigo - 2195106 2157260 2157260 2113554
Quantidade - 1 1 1 1

E recomendado | Quando o Quando Acada5
mais de uma filtro fica Quando ocorrer | ocorrer o anos,
Intervalo de vez por més deteriorado o erro 515, ou erro 516, ou ou quando
manutengéo quando ) quando ocorrer o erro
ocorrem ruidos ocorrem 511
anormais ruidos
anormais
A temperatura O sistema O erro 9015 O erro 9016 O erro 9011
dentro do robdtico pode | ocorre € 0 ocorre € 0 ocorre € 0
controlador ndo operar sistema sistema sistema
pode ficar corretamente robotico pode robotico robotico pode
Possivel mau | muito alta e o devido a parar. pode parar. parar.
funcionament | sistema poeira ou
osea robotico pode coisa
manutengao nao operar semelhante.
n&o for corretamente.
executada O erro pode
ocorrer devido
a redugdo da
rotagdo do
ventilador.
Duragiao . 5 minutos 5 minutos 20 minutos 15 minutos 5 minutos
(referéncia)
7.1 7,1 7.2.1 7.2.2 7.3
Referéncia: Filtro do Filtro do Ventilador Ventilador 2 Bateria
Manutengao ventilador ventilador frontal (Somente o
RC700-4)
Vida
esperada do - - 30.000 horas 30.000 horas | -
produto
* Consulte o capitulo Manutengdo no manual Controlados do robé RC700/RC700-A.
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5.1.3 Unidade de acionamento (RC700DU, RC700DU-A)

Peca Filtro do ventilador Ventilador Ventilador
¢ (Frontal) (traseiro)
Conteudo Limpeza Substituicao Substituicao Substituicao
Cédigo - 2195106 2157260 2157260
Quantidade - 1 1 1
E recomendado Quando o filtro Quando ocorre 0 Quando ocorre 0
mais de uma vez fica deteriorado erro* erro*
Intervalo de por més 525, 535, 545, 526, 536, 546,
manutengéo ou quando ou quando
ocorrem ruidos ocorrem ruidos
anormais anormais
A temperatura O sistema Um dos erros * Um dos erros *
dentro do roboético pode 9025, 9035 ou 9026, 9036 ou
controlador pode nao operar 9045 ocorre € 0 9046 ocorre € 0
Possivel mau ﬁcz?r muito alta e corr'etamente' sistema robotico sistema robotico
- o sistema devido a poeira pode parar. pode parar.
funcionamento o ~ .
se a robdtico pode ndo | ou coisa
manutencso operar semelhante.
= corretamente.
nao for
O erro pode
executada .
ocorrer devido a
redugdo da
rotagdo do
ventilador.
DuragAao . 5 minutos 5 minutos 20 minutos 15 minutos
(referéncia)
4,1 4,1 4.2.1 4.2.2
Referéncia: Filtro do Filtro do Ventilador frontal Ventilador 2
Manutencéo ventilador ventilador (Somente o
RC700DU-A4)
Vida esperada
do produto - - 30.000 horas 30.000 horas

* O nimero do erro depende do niimero de unidades de acionamento.

* Consulte o capitulo Manutengdo no manual Controlados do robé RC700DU/RC700DU-A.
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5.2 Reparo (Substituicao de pecas)

A

CUIDADO

® O tempo para reparo € baseado na suposi¢cdo de que todas as
articulagbes séo operadas por uma distancia igual. Se uma articulagao
particular tiver uma alta taxa de uso ou alta carga, é recomendado
reparar todas as articulagdes (tantas quanto possivel) antes de

exceder 20.000 horas de operagao com a articulagdo como base.

NOTA

As pegas das articulagdes do manipulador podem causar diminuigdo na precisio ou
mau funcionamento devido a deterioragdo do manipulador resultante do uso por
longo tempo. Para usar o manipulador por um longo tempo, é recomendado reparar
as pecas (substitui¢do de pecas).

O tempo entre reparos ¢, aproximadamente, de 20.000 horas de operacdo do
Manipulador.

No entanto, isto pode variar dependendo das condi¢des de uso e do grau de carga
(tal como quando ¢ operado com a velocidade de movimento méaxima e
aceleragdo/desaceleracdo maxima em operagdo continua) aplicada ao manipulador.

Para o EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.2.x ou posterior (firmware Ver. 7.2.x.x ou
posterior), o tempo de substitui¢do recomendado para pegas sujeitas a manutengao
(motores, unidades de engrenagens de redugdo e correias dentadas) pode ser
verificado na caixa de didlogo [Maintenance] do EPSON RC+ 7.0.
Para detalhes, consulte o seguinte manual.

Manutenc¢do do Controlador de robé RC700/RC700-A 6. Alarme

Nota:

O tempo de substituicdo recomendado para as pegas de manutengio é quando a pega
alcanga a vida L10 (tempo até 10% de probabilidade de falha). Na caixa de diadlogo
[Maintenance], a vida L10 ¢ exibida como 100%.

As horas de operagdo do manipulador podem ser verificadas na caixa de dialogo
[Controller Status Viewer]-[Motor On Hours] .

(1) Selecione o menu EPSON RC+ -[Tools]-[Controller] para exibir a caixa de
dialogo [Controller Tools].

(2) Clique no botdo <View Controller Status> para abrir a caixa de didlogo
[Browse For Folder].

(3) Selecione a pasta onde a informagdo estd armazenada.

(4) Clique em <OK> para visualizar a caixa de didlogo [Controller Status Viewer].
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(5) Selecione [Robot] no menu em arvore no lado esquerdo (Imagem da caixa de
dialogo: EPSON RC+ 7.0)

L Gontroller Status Viewer E‘E‘

Status Folder. [ Status Date / Time: 2014-08-30 145019
Fobot
General
Tnput # Dutput
Tasks Item Walue ~
Robots Model C4-45015
System History Nama relt
Pragram Files
o Include Files Seial # CADENDT 427
GCongtant.inc totor On Hours 1286
VISION.ine Motor On Count &7
Rabot Paints Hofs Date 2014/04/24 171840413
Hofs 112961, 28626, 91741, 30416, 4793, 128541, 0,0
Motors nft
Fower Lo
A 0
Tool i
‘wiarld Pasition 25,036, 487.275, 579,295, 89,980, 0.298, 89.967,
Jaink Pasiion 10,468, -37.520, 52126, 92652, -100.161, 14,042,
Fse Positian 304309, 1101601, 1328495, 2185120, -Z306212, 7
weight 1.000
“weight Length 0.000
Ineitia 0006
A

Para as pecas sujeitas a reparo, consulte o Manual do manipulador: Secdo
Manutengdo: Lista de pecas de manutengdo.

Para detalhes sobre a substitui¢do de cada pega, consulte o Manual do manipulador:
Sec¢do Manutengdo.

Entre em contato com o fornecedor de sua regido para mais informagdes.
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5.3 Aperto de parafusos Allen

Os parafusos Allen sdo usados em locais onde é necessaria resisténcia mecanica.
(Um parafuso Allen sera chamado de “parafuso” neste manual). Esses parafusos sdo
apertados com os torques de aperto mostrados na tabela a seguir.

Quando for necessério reapertar estes parafusos em alguns procedimentos neste
manual (exceto em casos especiais conforme observado), use uma chave de torque
de modo que os parafusos sejam apertados com os torques de aperto apropriados

como € mostrado abaixo.

Parafuso

Torque de aperto

M3

2,0£0,1 N'm (21 + 1 kgf-cm)

M4

4,002 N'm (41 + 2 kgfem)

M5

8,0+ 0,4 N-m (82 +4 kgfiem)

M6

13,0£ 0,6 N-m (133 + 6 kgf-cm)

M8

32,0 1,6 N'm (326 + 16 kgf-cm)

M10

58,0£ 2,9 N-m (590 + 30 kgf-cm)

M12

100,0+ 5,0 N-m (1.020 £ 51 kgfcm)

Consulte abaixo para o parafuso de fixagéo.

Parafuso de
fixagao

Torque de aperto

M3

1,5£ 0,1 N-m (16 £ 1 kgf-cm)

M4

2,4+ 0,1 N-m (26 £ 1 kgf-cm)

M5

3,9+ 02 N'm (40 + 2 kgf-cm)

M6

8,0+ 0.4 N'm (82 + 4 kgf-cm)

Os parafusos alinhados em uma circunferéncia devem ser apertados em um padrao
cruzado como ¢ mostrado na figura abaixo.

Furo de 1

parafuso

Nao aperte todos os parafusos firmemente de
uma vez. Divida o aperto dos parafusos em
duas ou trés vezes e aperte-os firmemente com
uma chave hexagonal. Em seguida, use uma
4 |chave de torque de modo que os parafusos
sejam apertados com os torques de aperto
mostrados na tabela acima.
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5.4 Engraxamento.

As unidades de chaveta do fuso de esferas e as engrenagens de redugio precisam ser
engraxadas regularmente. Use somente a graxa especificada.

Esta secdo contém informagdes sobre as pecas que requerem intervalos de
lubrificagdo e engraxamento. Para detalhes sobre o procedimento de lubrificacdo,
consulte 0 Manual do manipulador:

®m Mantenha graxa suficiente no Manipulador. Operar o manipulador
com graxa insuficiente danificara as pegas deslizantes resultando em
desempenho insuficiente do manipulador. Isso podera também exigir
muito tempo e custo para reparo.
m Se a graxa entrar em contato com os seus olhos, boca ou sua pele,
siga as instrugdes abaixo.
Se a graxa entrar em contato com os seus olhos:
& Lave-os completamente com agua limpa e entdo consulte um
médico imediatamente.
CUIDADO Se a graxa entrar em contato com sua boca:
Se engolir, ndo provoque vémito. Consulte um médico
imediatamente.
Se a graxa apenas entrar em contato com sua boca, lave-a
profundamente com agua.
Se a graxa entrar em contato com sua pele
Lave completamente a area com agua e sabéo.

NOTA
& Para o EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.2.x ou posterior (firmware Ver.7.2.x.x ou

posterior), o tempo de substituicdo recomendado para a graxa pode ser verificado
na caixa de didlogo [Maintenance] do EPSON RC+ 7.0.

Para detalhes, consulte o seguinte manual.
Manutengdo do Controlador de robé RC700 / RC700-A4 6. Alarme
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Série G, RS

Peca que requer

Intervalo de engraxamento
engraxe

Unidades de

Articulagdes 1, 2 N
engrenagens de reducéo

Tempo para reparo

Em 100 km de operagao

Unidade de chaveta d
nidade de chaveta do (50 km para o primeiro

Articulagdo 3 fuso de esferas

engraxamento)

Unidades de engrenagens de reducao das Articulacdes 1 e 2

Como uma indicaggo aproximada, execute o engraxamento a0 mesmo tempo do reparo.
No entanto, isto pode variar dependendo das condi¢des de uso e o grau de carga (tal
como quando ¢ operado com a velocidade de movimento maxima e
aceleragdo/desaceleragcdo maxima em operacgdo continua) aplicada ao Manipulador.

Unidade de chaveta do fuso de esferas da Articulagdo 3
O intervalo de engraxamento recomenda ¢ de 100 km de operagdo. No entanto,
execute o engraxamento em 50 km de operag@o para o primeiro engraxamento.

Série C4, C8, C12

N2

Pegaerc:;;)r(zquer Intervalo de engraxamento
Todas as Unidades de Tempo para reparo
articulagdes engrenagens de redugdo
Articulagdo 6 Engrenagem conica Uma vez ao ano (a cada 8000 horas)

Unidades de engrenagens de reducao das Articulacdes 1, 2,3,4,5e 6

Como uma indicag8o aproximada, execute o engraxamento a0 mesmo tempo do reparo.
No entanto, isto pode variar dependendo das condi¢des de uso e o grau de carga (tal
como quando ¢ operado com a velocidade de movimento maxima e
aceleragdo/desaceleragdo maxima em operacgdo continua) aplicada ao Manipulador.

Peca que requer engraxe | Intervalo de engraxamento
Unidade do atuador,
Unidade da engrenagem de| Tempo para reparo

Todas as

articulagdes

reducdo

Como uma indicagao aproximada, execute o engraxamento ao mesmo tempo do reparo.
No entanto, isto pode variar dependendo das condi¢des de uso e o grau de carga (tal
como quando ¢é operado com a velocidade de movimento maxima e
aceleragdo/desaceleragdo maxima em operagdo continua) aplicada ao Manipulador.
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N6

X5
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Peca que requer
¥ q Intervalo de engraxamento
engraxe

Unidades de
Todas as articulagdes engrenagens de Tempo para reparo

reducdo

. - . Uma vez ao ano

Articulagdo 6 Engrenagem conica (a cada 8000 horas)

Unidades de engrenagens de redugao das Articulagdes 1, 2,3,4,5e 6
Como uma indicagdo aproximada, execute 0 engraxamento ao mesmo tempo do
reparo.

No entanto, isto pode variar dependendo das condi¢des de uso e o grau de carga (tal
como quando ¢ operado com a velocidade de movimento maxima e
acelerac@o/desaceleragdo maxima em operagéo continua) aplicada ao Manipulador.

O fuso de esferas e as guias lineares usadas para o moédulo s2o equipadas com um
sistema de lubrificag@o exclusivo, que consiste na unidade de lubrificagdo K1 * e
graxa de alta carga. Gragas a esse sistema de lubrificagdo, vocé ndo precisa
reabastecer a graxa se o sistema robdtico estiver sendo operado nas condi¢des
descritas neste documento.

(1) O ambiente limpo e sem contaminagao.

(2) A temperatura ambiente de 0°C a 40°C e sem condensac@o.

(3) As condigdes de carga, peso transportavel ¢ momento estdo no critério

conforme especificado.

* Unidade de lubrificagdo K1: Feita de uma resina sintética porosa que contém uma
grande quantidade de 6leo lubrificante e fornece o dleo de lubrificagdo por um longo
tempo.
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5.5 Manuseio e descarte das baterias

® Tenha meticuloso cuidado ao manusear a bateria de litio. O manuseio
inadequado da bateria de litio conforme mencionado abaixo é
extremamente perigoso, podendo resultar em geragdo de calor,
vazamento, explosdo ou incéndio e também causar sérios problemas
de segurancga.

+ Carga da bateria + Deformagéo por pressao
+ Desmontagem + Curto-circuito (Polaridade; Positivo/Negativo)
A + Instalagdo incorreta + Aquecimento (85°C ou mais)
+ Exposicdo ao fogo - Soldagem dos terminais diretamente na
CUIDADO - Descarga forgada bateria de litio

® Ao descartar a bateria, consulte os servigos de descarte profissionais
ou obedeca as regulamentacdes locais.
Para baterias gastas ou n&o, assegure-se de que o terminal da bateria
esteja isolado. Se o terminal contatar com outros metais, isso podera
causar curto-circuito e resultar em geragdo de calor, vazamento,
exploséo ou incéndio.

N&o conecte ou desconecte os conectores do motor enquanto a
energia para o sistema robdtico estiver ligada. Conectar ou
desconectar os conectores do motor com a energia ligada é
extremamente perigoso e pode resultar em sérias lesbes corporais,
pois o manipulador pode se mover de modo anormal, e também pode
resultar em choque elétrico e/ou mau funcionamento no sistema
robaético.

Para desligar a energia do sistema robdtico, desconecte o plugue de

alimentagdo da fonte de energia. Conecte o cabo de energia de CA
ATENCAO emuma tomada <.:ie energia. ‘ . o

NAO o conecte diretamente a fonte de energia da fabrica.

Antes de executar qualquer procedimento de substituicdo, desligue o
controlador e o equipamento relacionado e entdo desconecte o
plugue de alimentacéo da fonte de energia.
Executar qualquer procedimento de substituicdo com a energia
ligada é extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico
e/ou mau funcionamento no sistema robatico.
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NOTA

Controlador de rob6

Antes de iniciar a substitui¢@o da bateria, ligue o controlador por aproximadamente
um minuto. Faga a substitui¢do dentro de 10 minutos para evitar a perda de dados.
Certifique-se de usar a bateria de litio indicada.

Manipulador

Quando a carga da bateria de litio esta baixa, ocorrera um erro para prevenir o
usuario sobre o status de bateria baixa quando o controlador ¢é ligado (quando o
software ¢ inicializado).

Quando o erro ocorre, os dados de posi¢do nos motores serdo perdidos e todas as
articulagdes precisardo ser calibradas completamente novamente.

A expectativa de vida da bateria de litio varia dependendo das horas de energizagao
e do ambiente de instalagdo do controlador. A expectativa de vida geral das baterias
¢ a seguinte (quando o controlador esta conectado a energia por 8 horas por dia).
Quando o controlador nao esta conectado a energia, o consumo da bateria aumentara
significativamente comparado a quando o controlador estd energizado. Se
ocorrerem avisos de reducdo de voltagem, substitua a bateria de litio mesmo se ela
ndo tiver alcangado o fim da vida 1til do produto indicado acima.

Manipulador Vida da

bateria
Série C4 1,5 anos
Série RS, G1, G3, G6, G10, G20, C8, C12, N2, N6, X5 3 anos

Para o EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.2.x ou posterior (firmware Ver.7.2.x.X ou
posterior), o tempo de substituicdo recomendado para a bateria pode ser verificado
na caixa de didlogo [Maintenance] do EPSON RC+ 7.0.
Para detalhes, consulte o seguinte manual.

Manutengdo do Controlador de rob6 RC700/ RC700-A 6. Alarme

A bateria pode esgotar-se se passar do tempo de substitui¢do recomendado.

Se o erro de adverténcia de carga baixa ndo estiver ocorrendo, a calibragdo do todas
as articulagdes ndo ¢ necessaria. No entanto, quando a posi¢do estiver deslocada
apos a substitui¢do da bateria, execute a calibragdo.

Certifique-se de usar a bateria de litio e a placa da bateria indicadas.

Certifique-se de colocar a polaridade correta ao instalar a bateria.
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Esta segdo descreve o contetido de cada manual.

Os manuais abaixo sdo fornecidos no formato PDF para uso do sistema robético.
Para ler os manuais em PDF em um PC, selecione EPSON RC+ 7.0-[Help]-[PDF
Manual]. (Clique em <Iniciar>-[Programas]-[EPSON RC+ 7.0] pela area de
trabalho do Windows).

Software

Guia do Usuério do EPSON RC+ 7.0
Este manual contém informagdes sobre o sistema robdtico e o software de
desenvolvimento de programas.

- Seguranca

- Operagéo e configuragdo do sistema robodtico

- Operagdo do software de desenvolvimento de programas EPSON RC + GUI
- Linguagem SPEL+ e aplicagédo

- Configuragao do robo, da I/O, da comunicacdo

Referéncia da linguagem SPEL+ do EPSON RC+ 7.0
Este manual contém informagdes sobre a linguagem de programagao SPEL+.

- Detalhes sobre os comandos
- Mensagens de erro

- Precaugdes de compatibilidade do EPSON RC+ 4.0, 5.0 ¢ 6.0.

Opgoes de software
Os seguintes manuais contém informagdes sobre as op¢des e comandos de software.
- RC+API7.0
- Vision Guide 7.0
Hardware e configuracdo
Software
Referéncia de propriedades e resultados
- GUI Builder 7.0
- Referéncia do controle remoto
- Referéncia da linguagem SPEL+
do Force Guide 7.0

Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24 243



6. Manuais

244

- Alimentag@o de pecas 7.0
Diretrizes de integracdo
Introdugdo e Hardware (Comum) e Software
IF-80, IF-240, IF-380 & IF-530
Deposito alimentador e controlador do depdsito alimentador

- AOI (Instrugdes complementares)

Controlador
Controlador do rob6 RC700/RC700-A
Unidade de acionamento RC700DU/RC700DU-A

Este manual indica as descri¢des do controlador do robé RC700/RC700-A, Unidade
de acionamento RC700, RC700-A e do sistema roboético.

- Seguranca

- Especificagdo, instalagdo, operagdo e configuragao
- Copia de seguranga e restaurago

- Manutengao

- Verificagdo da operagéo do sistema robotico

- Cddigos de erro

Opgoes do controlador
Os seguintes manuais contém informagdes sobre as op¢des do controlador.
- Sistema de movimento por PG
- 1/0O Fieldbus
- Controle portatil TP1, TP2, TP3.

Manipulador

Os manuais do manipulador contém informagdes sobre o(s) manipulador(es).
Cada modelo de manipulador tem um manual diferente.
Robos EPSON SCARA: G1, G3, G6, G10, G20, RS (RS3, RS4)
Robds EPSON de 6 eixos: C4, C8, C12, N2, N6
Modulo EZ: Série X5

- Seguranca

- Especificagao, instalacdo, configuragio

- Manutengao
- Calibragao

Safety and Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev.24



7. Diretivas e normas

7. Diretivas e normas

Esses produtos estdo em conformidade com as seguintes diretivas e normas.

Para mais detalhes do controlador e o manipulador, consulte cada manual.

Nome do produto Modelo
Controlador RC700 RC700-A
Manipulador Sér@e C4 Sé.rie C8 Série C12 Série G Série RS
Série N Série X5
Nome Definicao

Diretiva 2006/42/EC Diretiva 2006/42/EC do Parlamento e do Conselho Europeu
de 17 de maio de 2006 sobre maquinaria, ¢ alterando a
Diretiva 95/16/EC

Diretiva 2014/30/EU Diretiva 2014/30/EU do Parlamento e do Conselho Europeu

de 26 de fevereiro de 2014 sobre a harmonizagéo das leis
dos Estados Membros relacionadas a compatibilidade
cletromagnética (reformulagdo).

EN ISO 12100 (2010) Seguranga de maquinas -- Principios gerais do projeto --
Avaliagdo dos riscos e redugéo dos riscos
EN ISO 10218-1 (2011) Robos e dispositivos robdticos -- Requisitos de seguranca

para robds industriais -- Parte 1: Robos

EN 60204-1 (2006/A1:2009) Seguranga de maquinas -- Equipamento elétrico de
maquinas -- Parte 1: Requisitos gerais

EN ISO 13849-1 (2015) Seguranga de maquinas -- Pegas de sistemas de controle

* relacionadas a seguranga -- Parte 1: Principios gerais do
projeto

EN ISO 13850 (2015) Seguranga de maquinas -- Fun¢ao de parada de emergéncia-
Principios para o projeto

EN 55011 (2009) Equipamentos industriais, cientificos e médicos de

radiofrequéncia -- Caracteristicas das perturbacdes
eletromagnéticas -- Limites e métodos de medi¢do

EN 61000-6-2 (2005) Compatibilidade eletromagnética (EMC) -- Parte 6-2:
Normas genéricas -- Imunidade para ambientes industriais

*Circuito de parada de emergéncia categoria 3, PL d

*Circuito da porta de seguranga categoria 3, PL d
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