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PROLOGO

Gracias por comprar nuestros productos de robot.

Este manual contiene la informacién necesaria para el uso correcto del sistema de
robot. Lea atentamente este manual y otros manuales relacionados antes de instalar
el sistema de robot.

Mantenga este manual a la mano para un acceso facil en todo momento.

GARANTIA

El sistema de robot y las piezas opcionales se envian a nuestros clientes solo después
de haberlos sometido a los mas estrictos controles, pruebas e inspecciones de calidad
para certificar que cumplen con nuestras altas normas de rendimiento.

Los productos que tengan un mal funcionamiento como resultado de la
manipulacion u operacion normales se repararan en forma gratuita durante el

periodo normal de la garantia. (Comuniquese con el proveedor de su region para
obtener informacion sobre el periodo de garantia).

Sin embargo, se cobraran al cliente las reparaciones en los siguientes casos (aunque
sucedan dentro del periodo de garantia):
1 Dafio o mal funcionamiento provocados por un uso inadecuado que no se
describe en este manual o por uso descuidado.
2 Mal funcionamiento provocado por el desmontaje no autorizado del
producto por parte de los clientes.
3 Dafios debido a ajustes inadecuados o a intentos de reparacién no
autorizados.
4 Dafio provocado por desastres naturales, como terremotos, inundaciones,
" etc.

Advertencias, precauciones, uso:

1 Si el equipo asociado al sistema de robot no se usa de acuerdo con las

condiciones de uso y las especificaciones del producto descritas en los

manuales, esta garantia queda nula.

Si no sigue las ADVERTENCIAS y PRECAUCIONES de este manual, no

podemaos hacernos responsables de ningiin mal funcionamiento o accidente,

incluso si tienen como resultado lesiones o la muerte.

3 No podemos prever todos los posibles peligros y consecuencias. Por lo
tanto, este manual no puede advertir al usuario de todos los posibles
peligros.
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MARCAS COMERCIALES
Microsoft, Windows y el logotipo de Windows son marcas registradas o marcas
comerciales de Microsoft Corporation en los Estados Unidos y otros paises. Otras
marcas y nombres de productos son marcas comerciales o0 marcas registradas de sus
respectivos titulares.

NOTACION DE MARCAS COMERCIALES EN ESTE MANUAL
Sistema operativo Microsoft® Windows® 8
Sistema operativo Microsoft® Windows® 10
En todo este manual, Windows 8 y Windows 10 se refieren a los respectivos sistemas
operativos ya citados. En algunos casos, Windows se refiere en forma genérica a
Windows 8 y Windows 10.

AVISO
Ninguna parte de este manual se puede copiar o reproducir sin autorizacion.
El contenido de este manual esta sujeto a cambios sin previo aviso.
Notifiquenos si encuentra errores en este manual o si tiene comentarios con respecto
a su contenido.
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

Japon

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

FAX :+81-(0)263-72-1685
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PROVEEDORES (Pais/Regién)

América del Epson America, Inc.
Norte . .
y del Sur Factory Automation/Robotics

1650 Glenn Curtiss Street
Carson, CA 90746

EE. UU.

TEL. . +1-562-290-5910

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

ELECTRONICO

Europa Epson Deutschland GmbH

Robotic Solutions
Otto-Hahn-Str.4
D-40670 Meerbusch

Alemania

TEL. : +49-(0)-2159-538-1800

FAX : +49-(0)-2159-538-3170

CORREO’ : info.rs@epson.de

ELECTRONICO

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.
FAX

 +886-(0)-2-8786-6688
 +886-(0)-2-8786-6600

Seguridad e instalacién del sistema de robot (T, VT/ EPSON RC+ 7.0) Mod.16 Vv


mailto:info.rs@epson.de
http://www.epson.de/robots

vi

Corea

Sudeste Asiatico

India

Japén

Seguridad e instalacién del sistema de robot (T, VT/ EPSON RC+ 7.0)

Epson Korea Co., Ltd.

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

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

Epson Singapore Pte. Ltd.

Factory Automation System

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

TEL. : +65-(0)-6586-5500
FAX : +65-(0)-6271-2703

Epson India Pvt. Ltd.

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

India 560008
TEL. 1 +91-80-4566-5000
FAX : +91-80-4566-5005

Epson Sales Japan Corporation

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

Japon
TEL. :+81-(0)3-5919-5257
FAX :+81-(0)3-5919-5402

Mod.16



En relacién con la eliminacién de la bateria

La etiqueta con el basurero con ruedas tachado que se puede encontrar en el producto
indica que este producto y las baterias incorporadas no se deben eliminar en el flujo
normal de desechos domésticos. Para evitar los posibles dafios ambientales o a la salud
humana, separe este producto y las baterias de otros flujos de desechos para garantizar
que se puedan reciclar de una manera ambientalmente correcta. Para conocer mas
detalles acerca de las instalaciones de recolecciéon, comuniquese con la oficina
gubernamental local o con el vendedor minorista donde compré este producto. El uso de
los simbolos quimicos Pb, Cd o Hg indica si estos metales se usan en la bateria.

Esta informacion solo se aplica a los clientes de la Unién Europea, de acuerdo con la
DIRECTIVA 2006/66/EC DEL PARLAMENTO EUROPEO Y DEL CONSEJO DEL 6 de
septiembre de 2006 acerca de las baterias y acumuladores y de las baterias y
acumuladores de desecho y por la que se deroga la Directiva 91/157/EEC y la legislacion,
transponiéndose e implementandose en diversos sistemas legales nacionales.

Para otros paises, comuniquese con su gobierno local para investigar la posibilidad de
reciclar su producto.

El procedimiento de retiro y reemplazo de la bateria se describe en los siguientes manuales:

Manual del manipulador Mantenimiento: Reemplazo de la bateria de litio

Solo para clientes de California

Las baterias de litio de este producto contienen

Material de perclorato: Se pueden aplicar procedimientos de manipulacién especiales.
Consulte la pagina www.dtsc.ca.gov/hazardouswaste/perchlorate (solo disponible en

inglés).
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Antes de leer este manual

NOTA

&

NOTA

NOTA

NOTA

viii

“T" y la “serie T” descritas en este manual corresponden a los siguientes
modelos:
Serie T3
Serie T6

“VT” y la “serie VT” descritas en este manual corresponden al siguiente
modelo:
Serie VT6

Los manipuladores T y de la serie T pueden utilizar el Teach Pendant (TP2 y
TP3). No conecte los demas dispositivos al puerto TP, salvo los dispositivos
TP2y TP3. Conectar otros dispositivos puede provocar el mal funcionamiento
del dispositivo, ya que las asignaciones de los pines son distintas.

Con respecto a la compatibilidad de seguridad para la conexién de
red:

La funcion de conexion de red (Ethernet) de nuestros productos supone el uso
en la red local, como la red LAN de la fabrica. No la conecte a la red externa,
como Internet.

Ademas, tome medidas de seguridad, como contra virus de la conexion de
red, mediante la instalacion de un software antivirus.

Compatibilidad de seguridad para la memoria USB:

Asegurese de que la memoria USB no esté infectada con virus cuando se
conecte al controlador.
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Configuracion del sistema de control
El sistema de manipulador de la serie T se configura con una combinacion de
los siguientes softwares.

Firmware del controlador

oo Versién 7.3.51.1 o posterior
Anterior a la -
EPSON RC+ 7.0 version 7.3.0
Version 7.3.1 0
i OK
posterior

Firmware del controlador

T6-6025 Ver.7.3.53.0 0 posterior

Anterior a la m
EPSON RC+ 7.0 version 7.3.3
Ver.7.3.4 0
. OK
posterior

OK: Compatible Todas las funciones de EPSON RC+ 7.0 y el controlador estén

disponibles.

111 Compatible  La conexidn esta bien. Se recomienda usar las siguientes versiones
0 posteriores. Es posible que la pantalla o el control no funcionen
correctamente.

T3-401S : EPSON RC+7.0 Ver.7.3.1
T6-602S : EPSON RC+7.0 Ver.7.3.4
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El sistema de manipulador de la serie VT se configura con una combinacion
de los siguientes softwares.

Firmware del controlador
VT6-A901S, VT6-A901C, VT6-A901P \er.7.4.56.2 o posterior
VT6-A901S-DC Ver.7.4.57.1 o posterior

Anterior a la
version 7.4.6
Ver.7.4.7 o]
posterior

m
EPSON RC+ 7.0

OK

OK: Compatible Todas las funciones de EPSON RC+ 7.0 y el controlador estan
disponibles.

I11: Compatible  La conexion esté bien. Se recomienda usar las siguientes versiones
0 posteriores. Es posible que la pantalla o el control no funcionen
correctamente.

EPSON RC+ 7.0 Ver.7.4.7
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RoHS de China

Esta hoja y etiqueta de periodo de uso de proteccion ambiental se basan en el
reglamento de China. No es necesario preocuparse por esto en otros paises.
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Nota: Esta hoja y etiqueta de periodo de uso de proteccién ambiental se basan en el

reglamento de China. No es necesario preocuparse por esto en otros paises.
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1. Sequridad

Personal calificado debera realizar la instalacion y el transporte de robots y equipos
roboticos, los que deberan cumplir con todos los codigos nacionales y locales.

Lea este manual y otros manuales relacionados antes de instalar el sistema de robot
0 antes de conectar los cables.
Mantenga este manual a la mano para un acceso facil en todo momento.

1.1 Convenciones

En todo este manual se indican consideraciones importantes de seguridad con los
siguientes simbolos.  Asegurese de leer las descripciones que se muestran con cada
simbolo.

Z . 5 Este simbolo indica que existe un peligro de posibles lesiones
graves 0 la muerte si no se siguen adecuadamente las
ADVERTENCIA | instrucciones asociadas.

Z 4 S Este simbolo indica que existe un peligro de posibles dafios a

las personas debido a descarga eléctrica si no se siguen
ADVERTENCIA | adecuadamente las instrucciones asociadas.

Z . S Este simbolo indica que existe un peligro de posibles dafios a
las personas o dafios fisicos a los equipos e instalaciones si no

PRECAUCION | se siguen adecuadamente las instrucciones asociadas.
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1.2 Seguridad en el disefio y la instalacion

Solo personal capacitado debe disefiar e instalar el sistema de robot. El personal
capacitado se define como aquellos quienes hayan tomado una capacitacion en
sistemas de robot proporcionada por un fabricante, distribuidor o empresa
representante local, o aquellos quienes comprendan cabalmente los manuales y
tengan el mismo nivel de conocimiento y habilidades que aquellos que hayan
completado los cursos de capacitacion.

Para garantizar la seguridad, se debe instalar una proteccion para el sistema de robot.
Para conocer detalles acerca de la proteccion, consulte las Precauciones de disefio
e instalacion en el capitulo Seguridad del Manual del usuario de EPSON RC+.
Los siguientes elementos son precauciones de seguridad para el personal de disefio:

ADVERTENCIA

m El personal que disefie o construya el sistema de robot con este
producto debe leer el capitulo Seguridad en el Manual del usuario de
EPSON RC+ para comprender los requisitos de seguridad antes de
disefiar o construir el sistema de robot. Disefiar o construir el sistema
de robot sin comprender los requisitos de seguridad es
extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves o dafios graves en el sistema de robot.

m El sistema de robot se debe usar en las condiciones ambientales que
se describen en sus respectivos manuales. Este producto se ha
disefiado y fabricado estrictamente para su uso en un entorno normal
en interiores. El uso del producto en un entorno que supere las
condiciones ambientales especificadas no solo acortara la vida (til
del producto, sino que ademas puede causar graves problemas de
seguridad.

m El sistema de robot se debe usar de acuerdo con los requisitos de
instalacion descritos en los manuales. Si no se usa el sistema de
robot de acuerdo con los requisitos de instalacién no solo se podria
acortar la vida (til del producto, sino que ademas podria causar
graves problemas de seguridad.

Consulte

L

En los siguientes manuales se mencionan precauciones adicionales para la
instalacion. Lea atentamente este capitulo para comprender los procedimientos de
instalacion segura antes de instalar los robots y los equipos roboéticos.

1.2.1 Manuales pertinentes

Este manual : 2. Instalacion
Manual del manipulador: Configuracion y operacion 3. Entorno e
instalacion

Seguridad e instalacion del sistema de robot (T, VT/ EPSON RC+ 7.0) Mod.16



1.2.2 Disefio de un sistema de robot seguro
Es importante operar el manipulador de manera segura. También es importante que
los usuarios del manipulador consideren cuidadosamente la seguridad de todo el
disefio del sistema de robot.

Esta seccidn resume las condiciones minimas que se deben observar cuando use el
manipulador de Epson en sus sistemas de robot.

Disefie y fabrique los sistemas de robot de acuerdo con los principios descritos en
esta seccion y las siguientes secciones.

Condiciones ambientales

Observe detenidamente las condiciones para la instalacion del manipulador y los
sistemas de robot que se indican en las tablas de “Condiciones ambientales” que se
incluyen en los manuales de todos los equipos que se usan en el sistema.

Distribucion del sistema

Cuando disefie la distribucion de un sistema de robot, considere cuidadosamente la
posibilidad de errores entre el manipulador y los equipos periféricos. Las paradas de
emergencia requieren particular atencién, ya que un robot se detendra después de
seguir una ruta que sea distinta a su ruta de movimiento normal. El disefio de la
distribucion debe proporcionar suficientes margenes para la seguridad. Consulte los
manuales de cada manipulador y asegurese de que la distribucién asegure un amplio
espacio para realizar trabajos de inspeccién y mantenimiento.

Cuando disefie un sistema de robot para restringir el area de movimiento del
manipulador, hagalo de acuerdo con los métodos descritos en el manual de cada
manipulador. Utilice las paradas mecanicas y de software como medidas para
restringir el movimiento.

Instale un interruptor de parada de emergencia en un lugar cerca de la unidad de
operacion del sistema de robot, en donde el operador pueda mantenerlo presionado
facilmente durante una emergencia.

Disefio del efector final

Proporcione cableado y tuberias que eviten que el efector final del manipulador
libere el objeto que afirma (la pieza de trabajo) cuando se corte la energia del sistema
de robot.

Disefie el efector final del manipulador de manera que su peso y el momento de
inercia no superen los limites permisibles. El uso de valores que superen los limites
permisibles puede someter al manipulador a cargas excesivas. Esto no solo acortara
la vida Gtil del robot, sino que ademas puede provocar situaciones peligrosas debido
a fuerzas externas adicionales que se aplican al efector final y a la pieza de trabajo.

Disefie el tamafio del efector final con cuidado, ya que el cuerpo del manipulador y
el efector final del manipulador pueden interferir entre ellos.
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Disefio de los equipos periféricos
Cuando disefie equipos que retiren, y suministren piezas y materiales al sistema de
robot, asegurese de que el disefio proporcione suficiente seguridad al operador. Si
hay necesidad de retirar y suministrar materiales sin detener el manipulador, instale
un dispositivo de transporte o tome otras medidas para garantizar que el operador
no deba ingresar a una zona posiblemente peligrosa.

Asegurese de que una interrupcion de la fuente de alimentacion (corte de energia)
de los equipos periféricos no provocara una situacion peligrosa. Tome medidas que
no solo eviten que una pieza de trabajo afirmada se suelte, como se menciona en
“Disefio del efector final”, sino que ademas garantice que los equipos periféricos,
aparte de los manipuladores, se puedan detener con seguridad. Verifique la
seguridad de los equipos para garantizar que, cuando se corte la energia, el area sea
segura.

Control remoto

Para evitar que la operacién por control remoto sea peligrosa, solo se permiten las
sefiales de arranque desde el controlador remoto cuando el dispositivo de control
estd en REMOTE (Remoto), el modo TEACH (Ensefiar) estd desactivado y el
sistema est& configurado para aceptar sefiales remotas. Ademas, cuando remoto es
vélido, la ejecucion del comando de movimiento y la salida de E/S estan disponibles
solo desde el control remoto. Sin embargo, para la seguridad de todo el sistema, se
necesitan medidas de seguridad para eliminar los riesgos asociados con el arranque
y apagado de equipos periféricos por control remoto.

Parada de emergencia

Cada sistema de robot necesita equipos que permitan que el operador detenga
inmediatamente la operacién del sistema. Instale un dispositivo de parada de
emergencia que use la entrada de parada de emergencia del controlador y todos los
demas equipos.

Durante la parada de emergencia, se interrumpe la alimentaciéon suministrada al
motor que acciona al robot, y el robot se detiene mediante el freno dindmico.

Asegurese de que el circuito de parada de emergencia apague todos los componentes
externos que interrumpen la alimentacion en caso de emergencia. No lo disefie para
que apague el controlador de robot con las salidas de todas las placas de E/S. Por
ejemplo, si la placa de E/S esta defectuosa, el controlador no puede apagar la
alimentacion de los componentes externos. La parada de emergencia del controlador
esta cableada para desconectar la alimentacion del motor al robot, pero no las fuentes
de alimentacion externas.

Para conocer detalles acerca del sistema de proteccion, consulte la siguiente seccion.
1.5 Parada de emergencia
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Sistema de proteccion

Para garantizar la seguridad, se debe instalar un sistema de proteccion para el
sistema de robot.

Cuando instale el sistema de proteccion, acate estrictamente los siguientes puntos:

Consulte el manual de cada manipulador e instale el sistema de proteccion fuera del
espacio maximo. Considere detenidamente el tamafio del efector final y las piezas
de trabajo que se afirmaran, de modo que no haya errores entre las piezas moviles y
el sistema de proteccion.

Fabrique el sistema de proteccion para soportar las fuerzas externas calculadas
(fuerzas que se sumaran durante la operacion y fuerzas del entorno circundante).

Cuando disefie el sistema de proteccion, aseglrese de que no tenga esquinas o
proyecciones pronunciadas y que el sistema de proteccion en si no sea peligroso.

Asegurese de que el sistema de proteccion solo se pueda retirar con una herramienta.

Hay varios tipos de dispositivos de proteccién, como puertas de seguridad, barreras
de seguridad, cortinas de luz, compuertas de seguridad y esteras de seguridad.
Instale la funcién de enclavamiento en el dispositivo de proteccion. El
enclavamiento de proteccion se debe instalar de manera que se vea forzado a
funcionar en caso de la falla de un dispositivo u otro accidente inesperado. Por
ejemplo, cuando use una puerta con un interruptor como el enclavamiento, no
dependa de la propia fuerza de resorte del interruptor para abrir el contacto. El
mecanismo de contacto se debe abrir inmediatamente en caso de un accidente.

Conecte el interruptor de enclavamiento a la entrada de proteccion del conector
EMERGENCIA del manipulador. La entrada de la proteccion informa al
manipulador que es posible que un operador esté dentro del area de proteccion.
Cuando se activa la entrada de la proteccion, el manipulador se detiene
inmediatamente e ingresa al estado de pausa, asi como al estado de operacion
prohibida o al estado restringido (estado de baja potencia).

Asegurese de no ingresar al area protegida, excepto a través del punto donde esta
instalado el enclavamiento de proteccion.

Se debe instalar el enclavamiento de proteccion de manera que pueda mantener una
condicion segura hasta que se libere el enclavamiento a propdsito una vez iniciado.
La entrada de liberacion de enganche se proporciona para que el conector
EMERGENCIA en el manipulador libere la condicién de enganche del
enclavamiento de proteccion. El interruptor de liberacion de enganche del
enclavamiento de proteccion debe estar instalado fuera del area protegida y
conectado a la entrada de liberacién de enganche.

Es peligroso permitir que alguien mas libere el enclavamiento de proteccion por
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error mientras el operador trabaja dentro del area protegida. Para proteger al
operador que trabaja al interior de esta area, tome medidas para bloquear y etiquetar
el interruptor de liberacion de enganche.

Dispositivo de deteccion de presencia

El enclavamiento de proteccion mencionado anteriormente es un tipo de dispositivo
de deteccion de presencia, ya que indica la posibilidad de que alguien esté al interior
del sistema de proteccion. Sin embargo, cuando instale un dispositivo de deteccion
de presencia por separado, realice una evaluacion de riesgos satisfactoria y preste
atencion a su confiabilidad.

Aqui hay algunas precauciones que debe observar:

- Disefie el sistema de modo que, cuando el dispositivo de deteccion de
presencia no esté activado o una situacion peligrosa atn exista, el personal
no pueda ingresar al area de proteccion ni colocar las manos dentro de esta.

- Disefie el dispositivo de deteccion de presencia de modo que el sistema
funcione de manera segura sin importar la situacion.

- Si el manipulador deja de funcionar cuando el dispositivo de deteccién se
activa, es necesario garantizar que no se reinicie hasta que se haya retirado
el objeto que detectd. Asegurese de que el manipulador no pueda reiniciarse
automaticamente.

Restablecimiento de la proteccion

Asegurese de que el sistema de robot solo pueda volver a arrancar a través de la
operacion cuidadosa desde el exterior del sistema de proteccion. EI manipulador
nunca se reiniciara si simplemente se restablece el interruptor de enclavamiento de
proteccién. Aplique este concepto a las compuertas de enclavamiento y a los
dispositivos de deteccion de presencia de todo el sistema.

Panel de operacion del manipulador

Cuando se use el panel de operacién del manipulador, se debe instalar de modo que
opere el sistema de robot desde fuera de la proteccidn.
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1.3 Seguridad en la operacion

Los siguientes elementos son precauciones de seguridad para el personal operador
calificado:

ADVERTENCIA

m Lea atentamente los Requisitos relacionados con la seguridad antes

de operar el sistema de robot. Operar el sistema de robot sin
comprender los requisitos de seguridad es extremadamente peligroso
y puede provocar lesiones corporales graves o dafios graves en el
sistema de robot.

No ingrese al area de funcionamiento del manipulador mientras la
energia hacia el sistema de robot esté encendida. Ingresar al area de
funcionamiento con la energia encendida es extremadamente
peligroso y puede provocar graves problemas de seguridad, ya que es
posible que el manipulador se mueva, incluso si parece estar detenido.

Antes de operar el sistema de robot, aseglrese de que no haya nadie
al interior del area protegida. El sistema de robot se puede operar en
el modo de ensefianza, incluso cuando alguien esté al interior del area
protegida. EI movimiento del manipulador siempre estda en estado
restringido (baja velocidad y baja potencia) para garantizar la
seguridad de un operador. Sin embargo, operar el sistema de robot
mientras alguien esta al interior del area protegida es extremadamente
peligroso y puede provocar problemas graves de seguridad en caso de
gue el manipulador se mueva de manera inesperada.

Presione inmediatamente el interruptor de parada de emergencia
siempre que el manipulador se mueva de manera anormal mientras se
opera el sistema de robot. Seguir operando el sistema de robot
mientras el manipulador se mueve de manera anormal es
extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves o cambios drasticos de equipos en el sistema de robot.

Siinstala el manipulador en la plataforma movil y presiona el interruptor
de parada de emergencia, asegurese de disefiar el sistema de manera
que la plataforma movil también se detenga. Si la plataforma mévil no
se detiene y se sigue moviendo, es extremadamente peligroso y puede
provocar lesiones corporales graves o dafios graves en los equipos del
sistema de robot, ademas de causar problemas graves de seguridad.

No opere el manipulador cuando se esta moviendo la plataforma mévil.
Cuando utilice el manipulador, debe estar rodeado de protecciones.
Operar el manipulador mientras se estd moviendo la plataforma mavil
puede causar lesiones corporales graves o dafios importantes en los
equipos del sistema de robot.

* Por plataforma mévil se entiende el robot de coordenadas cartesianas, la
plataforma con ruedas, AGV, etc.
En este manual, estos términos se denominan “plataforma maovil”.
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ADVERTENCIA

Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe
de la fuente de alimentacion. Asegurese de conectar el cable de
alimentacién a un enchufe. NO lo conecte directamente a la fuente de
alimentacion de la fabrica.

Antes de realizar cualquier procedimiento de reemplazo, apague el
sistema de robot y los equipos relacionados, luego desconecte el
enchufe de la fuente de alimentacion. Realizar cualquier procedimiento
de reemplazo con la energia encendida es extremadamente peligroso
y puede provocar una descarga eléctrica o el mal funcionamiento del
sistema de robot.

No conecte ni desconecte los conectores del motor mientras el sistema
de robot esté encendido. Conectar o desconectar los conectores del
motor con la energia encendida es extremadamente peligroso y puede
provocar lesiones corporales graves, ya que el manipulador puede
moverse de manera anormal; ademas, puede provocar descargas
eléctricas y el mal funcionamiento del sistema de robot.

Cuando use un manipulador con especificacion de CC, no conecte una
fuente de alimentacién de CA; hacerlo es extremadamente peligroso y
puede provocar una descarga eléctrica o el mal funcionamiento del
sistema de robot.

Cuando use un manipulador con especificacion de CC y lo conecte a
una fuente de alimentacién de CC, como una bateria, preste atencion
a la polaridad. Si conecta el cable del manipulador a la polaridad
equivocada, puede provocar el mal funcionamiento del sistema de
robot. Para conocer detalles, consulte el MANUAL DEL
MANIPULADOR de la serie VT de robot de 6 ejes, Configuracion y
operacion, 3.6.2 Cable de alimentacion.
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m Cuando sea posible, solo una persona deberia operar el sistema de
robot. Si es necesario operar el sistema de robot con mas de una
persona, aseglirese de que todas las personas que participen se
comuniguen entre si con respecto a lo que estan haciendo y tomen
todas las precauciones de seguridad necesarias.

m Robot SCARA

Articulaciones n.1,n.°2yn.° 4:

Si las articulaciones se operan repetidamente con el angulo de
operacioén inferior a 5 grados, se puede dafiar tempranamente el
manipulador debido a que los cojinetes no se cubren con grasa
durante el movimiento. Para evitar las averias tempranas, mueva las
articulaciones en mas de 50 grados, entre cinco a diez veces por dia.

Articulacion n.° 3:

Si el movimiento hacia arriba y hacia abajo de la mano es de menos
de 10 mm, mueva la articulacion la mitad de la carrera maxima cinco
a diez veces por dia.

m Robot de 6 ejes

Cada articulacion:

Si las articulaciones se operan repetidamente con el angulo de
operacioén inferior a 5 grados, se puede dafiar tempranamente el
manipulador debido a que los cojinetes no se cubren con grasa
durante el movimiento. Para evitar las averias tempranas, mueva las
prECAUCION|  articulaciones en mas de 30 grados, entre cinco a diez veces por dia.

m Se puede producir vibracion (resonancia) continuamente,
dependiendo de la combinacién de velocidad del movimiento del robot,
la orientacion del brazo y la carga del efector final. La vibracién surge
de la frecuencia de vibracion natural del brazo y se puede controlar
con las siguientes medidas.

Cambiar la velocidad del manipulador
Cambiar los puntos de ensefianza
Cambiar la carga del efector final

m Es posible que el manipulador se caliente debido al calor del motor o
a causas similares. No toque el manipulador hasta que baje la
temperatura. Ademas, asegurese de confirmar que la temperatura del
manipulador haya bajado y no se sienta caliente al tacto. Luego,
realice la ensefianza o el mantenimiento.

m Cuando instale el manipulador en la plataforma mévil, asegurese de
detener el manipulador mientras la plataforma esta en funcionamiento.
El manipulador se detiene cuando se apagan los motores de todos los
ejes (estado sin servo). Si no puede apagar el motor, defina el modo
de potencia en “Low” (Baja) y realice un control exclusivo de la
plataforma mévil y del manipulador, de manera que no se puedan
mover simultdneamente.
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1.3.1 Requisitos relacionados con la seguridad
Las tolerancias y las condiciones de operacion especificas para la seguridad se
encuentran en los manuales del manipulador, del controlador y de otros dispositivos.
Asegurese de leer esos manuales también.

Para la instalacion y operacion del sistema de robot, asegurese de cumplir con todos
los reglamentos locales y nacionales pertinentes.

En este capitulo se presentan las normas de seguridad del sistema de robot y otros

ejemplos.

Para asegurarse de cumplir las medidas de seguridad, consulte también estas normas.

(Nota: A continuacion, se muestra una lista parcial de las normas de seguridad necesarias).

EN ISO 10218-1

EN ISO 10218-2

ANSI/RIA R15.06

EN ISO 12100

EN ISO 13849-1

EN ISO 13850

EN ISO 13855

EN ISO 13857

EN 1SO14120

IEC 60204-1
EN 60204-1
CISPR11
EN55011

IEC 61000-6-2
EN 61000-6-2

Robots y dispositivos rob6ticos -- Requisitos de seguridad para
robots industriales -- Parte 1: Robots

Robots y dispositivos roboticos -- Requisitos de seguridad para
robots industriales -- Parte 2: Sistemas de robot e integracion

Norma nacional americana para robots y sistemas de robot
industriales -- Requisitos de seguridad

Seguridad de la maquinaria -- Principios generales para el disefio --
Evaluacion de riesgos y reduccion de riesgos

Seguridad de la maquinaria -- Piezas de sistemas de control
relacionadas con la seguridad -- Parte 1: Principios generales para el
disefio

Seguridad de la maquinaria -- Funcion de parada de emergencia --
Principios para el disefio

Seguridad de la maquinaria -- Posicionamiento de las protecciones
con respecto a las velocidades de acercamiento de partes del cuerpo
humano.

Seguridad de la maquinaria -- Distancias de seguridad para evitar que
las extremidades superiores e inferiores alcancen las zonas de
peligro.

Seguridad de la maquinaria -- Protecciones -- Requisitos generales
para el disefio y la construccién de protecciones fijas y mdviles

Seguridad de la maquinaria -- Equipos eléctricos de las maquinas --
Parte 1: Requisitos generales

Equipos de radiofrecuencia industriales, cientificos y médicos (ISM)
-- Caracteristicas de la perturbacién electromagnética -- Limites y
métodos de medicion

Compatibilidad electromagnética (CEM) -- Parte 6-2: Normas
genéricas -- Inmunidad para entornos industriales
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1.3.2 Nombres de piezas / Movimiento del brazo
Manipulador de la serie T

En la siguiente figura se muestra el rango de movimiento de cada brazo.
Tome todas las precauciones de seguridad necesarias.

Articulacion n.° 2. articulacion n.° 1
(Giro) (Giro)

Conector de E/S
de la mano

Articulacion n.° 3
desbloqueo del freno

Unidad de
alimentacion

Brazo n.° 2 |
\ S

+ R
e
Articulacion n.° 3 : Brazon.1
(Arriba/abajo) - Eje
- Lo+

Articulacién n.° 4

(Giro)
(llustracion: T3-401S)
Conector TP r
® L] '
. . Conector de Interruptor RESET
m EMERGENCIA Puerto de memoria
.. \ - Puerto de PC
T Conectores rapidos (azul) para 4 de desarrollo
_H tubos neuméticos de @4 mm S
. | o : Conector LAN
d—" 3 [ (Ethernet)
« [=! & Conectores rapidos (azul) para
. . P (@zul) p Conector de E/S (salida)
. tubos neumaticos de 6 mm
/ Conector de E/S (entrada)

_}Zﬂ':"::' Conectores rapidos (blanco) para
Etiqueta de firma

- Cubierta de suministro de energia (conector
tubos neuméticos de 6 mm
(N.° de serie del manipulador)

de alimentacion de CA al interior)
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Cuando se coloca el sistema en modo de emergencia, empuje el brazo o la
articulacion del manipulador con la mano, como se muestra a continuacion:

Brazon. 1 Empuje el brazo con la mano.
Brazon.° 2 Empuje el brazo con la mano.
Articulacion n.° 3 La articulacion no se puede mover con la mano

hacia arriba o hacia abajo hasta que se haya
liberado el freno de solenoide que se aplicé a la
articulacion. Mueva la articulacion hacia arriba y
hacia abajo mientras presiona el desbloqueo del
freno.
Articulacion n.% 4 Gire el eje con la mano.
NOTA  E| desbloqueo del freno solo afecta a la articulacion n.° 3. Cuando se presiona el
@ desbloqueo del freno en modo de emergencia, se libera el freno de la articulacion
n.°3.
Tenga cuidado con el eje mientras se presiona el desbloqueo del freno, ya que es
posible que el eje baje debido al peso del efector final.

Cuando se producen los siguientes errores, no se libera el freno del manipulador,
aunque se presione el desbloqueo del freno.

Revise las conexiones de los cables y elimine las causas del error. A continuacion,
vuelva a aplicar energia y libere el freno.

Errores: 1552, 2118, 4003, 4004, 4009, 4100, 4101, 4103, 4187, 4188, 4189, 4191,
4192, 4233, 4240, 4285-4292, 9633, 9640, 9691, 9685-9692
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Manipulador de la serie VT

En la siguiente figura se muestra el rango de movimiento de cada brazo.
Tome todas las precauciones de seguridad necesarias
Brazo superior (Brazo n.° 3 a 6)

Brazon.° 4 Articulacion n.° 4 Articulacion n.° 3

Brazo n.°5

Brazon.® 3

Articulacion n.° 6

Brazon.°5  Articulacion n.°5

Brazo n.° 2

Movimiento de articulaciones
Articulacién n.° 1: Todo el manipulador gira.
Articulacién n.° 2: El brazo inferior oscila.

Articulacién n.° 3: El brazo superior oscila.

Articulacion n.° 4: La mufieca gira. Articulacién n.® ] 0 ;l
Articulacién n.° 5: La mufieca oscila. Base
Avrticulacién n.° 6: La mano gira.

NOTA Cuando la luz LED est4 iluminada o est& encendida la energia del controlador, se

@ esta aplicando corriente al manipulador. (Es posible que no se vea la luz LED,
dependiendo de la postura del manipulador. Tenga cuidado).
Realizar trabajos con la energia encendida es extremadamente peligroso y puede
provocar una descarga eléctrica o el funcionamiento incorrecto del sistema de robot.
Asegurese de apagar el controlador antes de realizar trabajos de mantenimiento.
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Modelo estandar

J;/Interruotor RESET
Conector de EMERGENCIA l\—% Puerto de MEMORIA
'ﬁ Puerto de PC de desarrollo

Conector de E/S (salida) u\' Gonector LAN (Ethernet)

U_j'r
Conector de E/S (entrada) / Cubierta OPCIONAL

Cubierta de alimentacién (Interior del conector OPCIONAL)

Puerto TP /I:?

(interior del conector de alimentacion)

Modelo para salas blancas

E Interruptor RESET
Conector de EMERGENCIA \_-/'I Puerto de MEMORIA
NPuerto de PC de desarrollo
é Conector LAN (Ethernet)
—
Puerto de escape
(Conector rapido para tubos neumaticos de @12 mm)

n

Conector de E/S (salida)

7

Conector de E/S (entrada)

% .
)

Cubierta de alimentacion

(interior del conector de alimentacion) ~ Cubierta OPCIONAL
(Interior del conector OPCIONAL)

Modelo de proteccion

Conector de E/S 4.=:L
NS Conector de EMERGENCIA
Puerto TP /po

Puerto de MEMORIA I
Puerto de PC de desarrollo%

Conector LAN (Ethernet) n:].@

15

) o ) Cubierta OPCIONAL
Cubierta de suministro de energia (Interior del conector OPCIONAL)
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1.3.3 Modos de operacion
El sistema de robot tiene tres modos de operacion.

Modo TEACH

(Ensenfar)

Modo AUTO
(Automatico)

Modo TEST
(Prueba)

Este modo permite ensefiar y revisar datos de puntos
cercanos al robot con el Teach Pendant.

En este modo, el robot funciona en estado de baja
potencia.

Este modo permite la operacidn automatica (ejecucion
del programa) del sistema de robot para las actividades
de fabricacion y, ademas, para la programacion, la
depuracion, el ajuste y el mantenimiento del sistema de
robot.

Este modo no puede accionar los robots ni ejecutar
programas con la puerta de seguridad abierta.

Este modo permite la verificacion del programa mientras
se mantiene presionado el interruptor de activacion y la
proteccion esta abierta.

Esta es una funcion de verificacion del programa de baja
velocidad (T1: modo de desaceleracién manual), la que
se define en las normas de seguridad.

Este modo puede accionar la funcion especificada con
varias tareas / una sola tarea, varios manipuladores / un
solo manipulador a baja velocidad.
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1.4 Seguridad en el mantenimiento

Lea atentamente esta seccidn, Mantenimiento del manual del manipulador, y otros
manuales relacionados para comprender los procedimientos de mantenimiento
seguro antes de realizar cualquier tipo de mantenimiento.

Solo se debe permitir que el personal autorizado que ha realizado una capacitacion
en seguridad realice mantenimiento al sistema de robot. La capacitacion en
seguridad es el programa para el operador de robots industriales que cumple con las
leyes y reglamentos de cada pais.

El personal que ha realizado la capacitacion en seguridad adquiere conocimiento
acerca de robots industriales (operaciones, ensefianza, etc.), conocimiento acerca de
las inspecciones y conocimiento de normas y reglamentos relacionados. Solo se
debe permitir que el personal que ha completado las clases de capacitacion en
sistemas de robot y en mantenimiento que ha realizado el fabricante, el distribuidor
o0 la empresa incorporada localmente, realice mantenimiento al sistema de robot.

ADVERTENCIA

a No retire las piezas que no estan cubiertas en este manual. Siga
estrictamente el procedimiento de mantenimiento, como se describe
en este manual, Mantenimiento del manual del manipulador. El retiro
incorrecto de piezas o el mantenimiento inadecuado no solo pueden
causar el funcionamiento incorrecto del sistema de robot, sino que
ademas pueden causar graves problemas de seguridad.

a Manténgase alejado del manipulador mientras la energia esté
ENCENDIDA si no ha tomado cursos de capacitacién. No ingrese al
area de funcionamiento mientras la energia esté ENCENDIDA.
Ingresar al area de funcionamiento con la energia ENCENDIDA es
extremadamente peligroso y puede provocar graves problemas de
seguridad, ya que es posible que el manipulador se mueva, incluso si
parece estar detenido.

a Cuando revise la operacion del manipulador después de reemplazar
piezas, asegurese de revisarlo desde fuera del area protegida. Revisar
la operacion del manipulador mientras esta en el interior del area
protegida puede causar problemas graves de seguridad, ya que el
manipulador se puede mover de improviso.

m Antes de operar el sistema de robot, asegurese de que tanto los
interruptores de parada de emergencia como los interruptores de
proteccion funcionen correctamente. Operar el sistema de robot
cuando los interruptores no funcionan correctamente es
extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves o dafios graves al sistema de robot, ya que los interruptores no
pueden cumplir las funciones para las que estan disefiados en una
emergencia.
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m Asegurese de conectar el cable de alimentacion a un tomacorriente.
NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacién de la fabrica.
Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe
de la fuente de alimentacion. Realizar cualquier trabajo mientras
conecta el cable de alimentacion a una fuente de alimentacion de
fabrica es extremadamente peligroso y puede provocar una descarga
eléctrica o el mal funcionamiento del sistema de robot.

a Antes de realizar cualquier procedimiento de reemplazo, apague el
manipulador y los equipos relacionados, luego desconecte el enchufe
de la fuente de alimentacion.

Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia

ADVERTENCIA  encendida es extremadamente peligroso y puede provocar una

descarga eléctrica o el mal funcionamiento del sistema de robot.

m Asegulrese de conectar los cables correctamente. No permita una
tensién innecesaria en los cables. (No coloque objetos pesados en los
cables. No doble ni tire de los cables por la fuerza). La tension
innecesaria en los cables puede provocar dafios en los cables,
desconexion o falla de contacto. Los cables dafiados, la desconexién o
la falla de contacto son extremadamente peligrosos y pueden provocar
descargas eléctricas o el funcionamiento incorrecto del sistema de
robot.

a Con cuidado, use alcohol, empaquetadura liquida y adhesivo, y respete
las instrucciones respectivas, ademas de las instrucciones a
continuacion. El uso descuidado de alcohol, empaquetadura liquida o
adhesivo puede provocar un incendio o problemas de seguridad.

- Nunca coloque alcohol, empaquetadura liquida o adhesivo cerca del
fuego.

- Use alcohol, empaquetadura liquida o adhesivo mientras ventila la
habitacion.

PRECAUCION| . Use equipos de proteccion, como una mascara, gafas de proteccion

y guantes resistentes al aceite.

- Si la piel entra en contacto con alcohol, empaquetadura liquida o
adhesivo, lave el area minuciosamente con agua y jaboén.

- Si le entra alcohol, empaquetadura liquida o adhesivo a los ojos o la

boca, enjuague a fondo con agua limpia y, luego, consulte a un
médico de inmediato.
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a Use equipos de proteccion, como una mascara, gafas de proteccion y
guantes resistentes al aceite durante el engrase. Si le entra grasa en
los ojos, la boca o cae en su piel, siga las instrucciones a continuacion.

Si le entra grasa en los 0jos:
Enjuaguelos a fondo con agua limpia y, luego, consulte a un
médico de inmediato.

Si le entra grasa en la boca:
Si se ingiere, no induzca el vdmito. Consulte a un médico de
inmediato.
Si la grasa solo entra en su boca, enjuaguese la boca a fondo
PRECAUCION con agua.

Si le cae grasa en la piel:
Enjuague el area a fondo con agua y jabon.

a Es posible que el manipulador se caliente debido al calor del motor 0 a
causas similares. No toque el manipulador hasta que baje la
temperatura. Ademads, asegurese de que la temperatura del
manipulador baje y no se sienta caliente cuando lo toque. Luego, realice
la ensefianza o el mantenimiento.
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1.5 Parada de emergencia

1.5.1 Distancia de funcionamiento libre en una emergencia
Si el manipulador se mueve de manera anormal durante su operacion, presione
inmediatamente el interruptor de parada de emergencia. Presionar el interruptor de
parada de emergencia inmediatamente cambia el manipulador al movimiento de
desaceleracion y lo detiene a la velocidad maxima de desaceleracion.

Sin embargo, evite presionar el interruptor de parada de emergencia
innecesariamente cuando el manipulador funciona normalmente. Presionar el
interruptor de parada de emergencia bloquea el freno y puede causar desgaste en la
placa de friccion del freno, lo que acortara la vida util del freno.

Ciclo de vida util normal del freno: Aproximadamente 2 afios (cuando los frenos
se usan 100 veces/dia)

Para colocar el sistema en modo de emergencia durante la operacion normal,
presione el interruptor de parada de emergencia cuando el manipulador no esté en
movimiento.

Consulte el manual del manipulador para conocer instrucciones acerca de como
conectar el circuito del interruptor de parada de emergencia.

No apague el manipulador mientras esté funcionando.
Si intenta detener el manipulador en situaciones de emergencia, como “Proteccion
abierta”, asegurese de detener el manipulador con el interruptor de parada de
emergencia.
Si se apaga el manipulador para detenerlo mientras esta en funcionamiento,
pueden ocurrir los siguientes problemas.

Reduccion de la vida util y dafios a la unidad de engranaje reductor

Espacio de posicion en las articulaciones

Ademas, si se forzé el apagado del manipulador por un corte de energia o sucesos
similares mientras estaba en funcionamiento, aseglrese de revisar los siguientes
puntos después de restaurar la energia.

Si el engranaje reductor esta dafiado o no

Si las articulaciones estan en las posiciones correctas o no
Si hay un espacio de posicion, realice una calibracion con el procedimiento
descrito en Mantenimiento: Calibracion en el manual del manipulador. Ademas,
los mismos problemas se pueden producir si ocurre un error y el manipulador se
detiene por una emergencia durante la operacion. Revise la condicion del
manipulador y realice la calibracion, si es necesario.
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Antes de usar el interruptor de parada de emergencia, tenga en cuenta lo siguiente.

- Elinterruptor de parada de emergencia (E-STOP) se debe usar para detener el
manipulador solo en caso de emergencia.

- Para detener el manipulador que opera el programa, excepto en caso de
emergencia, utilice los comandos Pausa (parada) o STOP (detencion del
programa)

Los comandos Pause y STOP no apagan los motores. Por lo tanto, el freno
no funciona.

- Para el Sistema de proteccion, no utilice el circuito para E-STOP.

- Cuando se activa el interruptor de parada de emergencia, se aplica una gran
fuerza a la mesa base. Cuando se instale el manipulador en la plataforma mavil,
asegurese de disefar el sistema de manera que este no se vuelque y que el
manipulador no se caiga.

Para conocer detalles acerca del sistema de proteccidn, consulte los siguientes
manuales.
Manual del usuario de EPSON RC+

2. Seguridad - Precauciones de disefio e instalacion - Sistema de proteccion
Seguridad e instalacion

2.5 Conexion al conector de EMERGENCIA

Para revisar problemas con el freno, consulte los siguientes manuales.
Manual del manipulador Mantenimiento
2.1.2 Punto de inspeccion - Inspeccion mientras la energia esta encendida
(El manipulador esta en funcionamiento)
Seguridad e instalacion
5.1.1 Manipulador - Inspeccién mientras la energia esta encendida
(El manipulador esta en funcionamiento)
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El manipulador en funcionamiento no puede detenerse inmediatamente después de
presionar el interruptor de parada de emergencia.
A continuacién, se muestra el tiempo, el angulo y la distancia de funcionamiento
libre del manipulador. Sin embargo, recuerde que los valores dependen de las
siguientes condiciones.

Peso del efector final Peso Aceleracion

Peso de la pieza de trabajo  Velocidad Pose de operacion

Manipulador de la serie T

Condiciones para la
medicion T3-401S | T6-602S

Configuracion Accel 100 100

Configuracién Speed 100 100

Carga [kg] 3 6

Configuracion Weight 3 6 ,

I
£ \\

\ Punto de inicio

ra
‘\/ de la operacion
> =
Punto donde se (e'

; = / .
ingresa la sefial ; Punto objetivo

V4
de parada de Articulacién n.° 1 '

emergencia

. ” i Punto de detencion ‘
Articulacion n°2 ]

T3-401S T6-602S
. Articulacién n.° 1
Tiempo de ' fcu acf?n noLE 0,5 0,7
. . . Articulacion n.° 2 [s]
funcionamiento libre - -
Articulacion n.° 3 [s] 0,2 0,2
Articulacion n.° 1 [°] 55 65
Angulo de Articulacion n.° 2 [ 55 55
funcionamiento libre Art?culac?(?n n.e 1+ 110 120
Articulacion n.° 2 [°]
I_Dlstanf:la de. Articulacion n.° 3 30 40
funcionamiento libre [mm]
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Manipulador de la serie VT
Condiciones para la medicion

Serie VT
Configuracion ACCEL 100
Configuraciéon SPEED 100
Carga [kg] 6
Configuracion WEIGHT 6
VT6-A901**
Brazon. 1 0,8
Tiempode |Brazon.°2 15
funcionamiento [Brazo n.o 3 0,3
libre Brazon.° 4 0,3
[seg.] Brazo n.° 5 03
Brazo n.° 6 0,4
Superficie
Brazo no 1 de mesa 35
Angulo de Techo

funcic?namiento Pared 30
libre Brazo n.° 2 50
] Brazon.° 3 10
Brazo n.° 4 10
Brazon.°5 10
Brazo n.° 6 15
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1.5.2 Como restablecer el modo de emergencia

Seleccione la pestafia EPSON RC+ [Tools] — [Robot Manager] — [Control Panel]
(Herramientas - Administrador de robots - Panel de control), y luego haga clic en
<Reset> (Restablecer).

La pagina de Panel de control contiene los botones para las operaciones basicas del
robot, como encender y apagar los motores y devolver el robot a la posicion de
reposo. Ademas, muestra el estado de Parada de emergencia, Proteccion, Motores y
Energia.

> Robot Manager

)
Bobot v |

Joe&Teach | Ststus
Paints Emergency Stop: OFF Safeguard: OFF Motors: OFF Power: LOW |
ik Motars Free Joints

Locals

Tooks

HMOTOR MOTOR
OFF ON |

1
Power
e
e 3 Lock Al Home
J4

\
|
|
|
Arme
|
|
,1
Planes |
Wsight -\
el

HYZ Limits ‘
Rames |
|

il )
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1.6 Etiquetas
Las etiquetas estan adheridas en lugares del manipulador donde existan peligros

especificos.

Asegurese de acatar las descripciones y las advertencias de las etiquetas para operar
y realizar mantenimiento al sistema de robot de manera segura.
No rasgue, dafie ni retire las etiquetas. Sea meticuloso cuando manipule las piezas
o0 unidades a las que estan adheridas las siguientes etiquetas, ademas de sus areas

circundantes:

Manipulador de la serie T

Ubicacion

Etiqueta

Nota

Antes de soltar los tornillos de la base
de montaje, afirme el brazo y fijelo
firmemente con una correa para
evitar que las manos o dedos queden
atrapados en el manipulador.

Para la instalacion y el transporte de
los robots, siga las instrucciones de
este manual.

No ingrese al area de operacion
mientras el manipulador esté en
movimiento. El brazo del robot puede
chocar contra el operador. Esto es
extremadamente peligroso y puede
provocar problemas graves de
seguridad.

Hay voltaje peligroso mientras el
manipulador esta encendido. Para
evitar las descargas eléctricas, no
toque las piezas eléctricas internas.

WARNING

Su mano o los dedos pueden quedar
atrapados entre el eje y la cubierta, si
coloca la mano cerca de piezas
moviles.

24
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Manipulador de la serie VT

Ubicacion Etigueta Nota

Antes de soltar los tornillos de la
base de montaje, afirme el brazoy
fijelo firmemente con una correa
para evitar que las manos o dedos
queden atrapados en el
manipulador.

Para realizar los procedimientos
de transporte e instalacion, siga
los pasos descritos en el manual.

No ingrese al area de operacion
mientras el manipulador esté en
movimiento. El brazo del robot
B d puede chocar contra el operador.
Esto es extremadamente
peligroso 'y puede provocar
problemas graves de seguridad.

Hay voltaje peligroso mientras el
manipulador estd encendido.
Para evitar las descargas
eléctricas, no toque las piezas
eléctricas internas.

Cuando se desbloqueen los
frenos, tenga cuidado con que el
brazo se caiga debido a su propio
peso.

Solo personal autorizado debe
realizar trabajo de eslinga y operar
una gria y un montacargas.

Es extremadamente peligroso que
personal no autorizado realice
estas operaciones, ya que se
pueden provocar lesiones
corporales graves o0 dafios
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Etiqueta

Nota

Solo personal autorizado debe
realizar trabajo de eslinga y operar
una griia y un montacargas. Es
extremadamente peligroso que
personal no autorizado realice estas
operaciones, ya que se pueden
provocar lesiones corporales graves
o dafos importantes a los equipos
del sistema de robot.

Al acercar la mano a las
piezas moviles, los dedos o
la mano pueden quedar
atrapados.
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1.7 Caracteristicas de seguridad
El sistema de control de robot cuenta con las caracteristicas de seguridad que se

describen a continuacion. Sin embargo, se recomienda que el usuario lea
completamente los manuales incluidos antes de usar el sistema para cumplir
estrictamente con el uso adecuado del sistema de robot.  No leer ni comprender las
instrucciones acerca del uso correcto de las funciones de seguridad es sumamente
peligroso.

Entre las siguientes caracteristicas de seguridad, el interruptor de parada de
emergencia y la entrada de puerta de seguridad son particularmente importantes.
Aseglrese de que estas y otras caracteristicas de seguridad funcionen
adecuadamente antes de operar el sistema de robot.

Para conocer detalles, consulte la seccidn 2.5.1 Interruptor de puerta de seguridad
e interruptor de liberacion de enganche.

Interruptor de parada de emergencia
El conector de EMERGENCIA en el manipulador tiene terminales de expansion de
entrada de parada de emergencia, que se usan para conectar los interruptores de
parada de emergencia.
Presionar cualquier interruptor de parada de emergencia puede cortar la energia del
motor inmediatamente y el sistema de robot ingresara a la condicién de parada de
emergencia.
La categoria de parada de la entrada de Emergency Stop (Parada de emergencia):
Categoria 0 (consulte la Norma de seguridad IEC60204-1)

Entrada de puerta de seguridad
Con el fin de activar estas caracteristicas, asegUrese de que el interruptor de entrada
de puerta de seguridad esté conectado al conector de EMERGENCIA en el
manipulador.
Cuando se abre la puerta de seguridad, normalmente el manipulador detiene
inmediatamente la operacion actual y el estado de la energia del manipulador sera
una operacién prohibida hasta que se cierre la puerta de seguridad y se libere la
condicion de enganche. Con el fin de ejecutar la operacion del manipulador mientras
la puerta de seguridad esta abierta, debe cambiar el interruptor de Ilave del selector
de modo del Teach Pendant al modo “Teach”. La operacion del manipulador solo
estara disponible cuando el interruptor de activacion esté en encendido. En este caso,
se puede hacer funcionar el manipulador en estado de baja potencia.
La categoria de parada de la entrada de Safety door (Puerta de seguridad): Categoria
1 (consulte la Norma de seguridad IEC60204-1)
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Modo de baja potencia
La potencia del motor se reduce en este modo.
Ejecutar una instruccion de cambio de estado de potencia cambiard al estado
restringido (baja potencia), sin importar las condiciones de la puerta de seguridad o
el modo de operacion. El estado restringido (baja potencia) garantiza la seguridad
del operador y reduce la posibilidad de la destruccion de equipos periféricos o dafios
provocados por la operacion descuidada.

Freno dinamico

El circuito de freno dindmico incluye relés que cortocircuitan las armaduras del
motor. El circuito de freno dindmico se activa cuando hay una entrada de parada de
emergencia o cuando se detecta alguno de los siguientes errores: desconexion del
cable del codificador, sobrecarga del motor, torque irregular del motor, error de
velocidad del motor, error del servo (desbordamiento de posicionamiento o
velocidad), CPU irregular, error de suma de comprobacién de memoria y condicion
de sobrecalentamiento dentro del médulo del driver del motor.

Deteccion de sobrecarga del motor
El circuito de freno dinamico se activa cuando el sistema detecta que la carga del
motor ha superado su capacidad.

Deteccion de torque irregular del motor (manipulador fuera de control)
El circuito de freno dinamico se activa cuando se detecta una irregularidad con el
torque del motor (salida del motor) (en cuyo caso el manipulador esta fuera de
control).

Deteccion de error de velocidad del motor
El circuito de freno dinamico se activa cuando el sistema detecta que el motor
funciona a una velocidad incorrecta.

Deteccion de error del servo: Desbordamiento de posicionamiento
El circuito de freno dindmico se activa cuando el sistema detecta que la diferencia
entre la posicidn real del manipulador y la posicion solicitada superan el margen de
error permitido.

Deteccion de error del servo: Desbordamiento de velocidad
El circuito de freno dindmico se activa cuando se detecta que la velocidad real del
manipulador marca un error de desbordamiento (la velocidad real esta fuera del
rango nominal).
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Deteccion de irregularidad de CPU

El temporizador guardian detecta la irregularidad de la CPU que controla el
motor. La CPU del sistema y la CPU que controla el motor al interior del
manipulador también estan disefiadas para revisar constantemente entre si si tienen
discrepancias. Si se detecta una discrepancia, se activa el circuito de freno
dindmico.
Deteccion de error de suma de comprobacion de memoria

El circuito de freno dinamico se activa cuando se detecta un error de suma de
comprobacién de memoria.

Deteccion de sobrecalentamiento en el médulo de driver del motor
El circuito de freno dinamico se activa cuando la temperatura del dispositivo de
potencia al interior del modulo de driver del motor esté sobre el limite nominal.
Deteccion de deposicién de relé

El circuito de freno dinamico se activa cuando se detecta una deposicion de relé.

Deteccion de sobrevoltaje
El circuito de freno dindmico se activa cuando el voltaje del manipulador esté sobre
el limite normal.

Deteccion de caida de voltaje de la fuente de alimentacion
El circuito de freno dindmico se activa cuando se detecta la caida de voltaje de la
fuente de alimentacion.

Deteccion de anomalia de temperatura

Se detecta la anomalia de temperatura del manipulador.
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1.8 Especificaciones del manipulador
Manipulador de la serie T

Elemento T3-401S T6-602S
Brazon.1,n.°2 | 400 mm 600 mm
Longitud del brazo Brazon.1 225 mm 325 mm
Brazon.° 2 175 mm 275 mm
Peso (no se incluyen los cables) 16 kg: 35 1b 22 kg: 49 Ib
Método de transmision Togjas Ias_ Servomotor de CA
articulaciones
Articulaciones n.°
Velocidad méx. de Lne2 3700 mm/s 4180 mm/s
funcionamiento*1 Articulacién n.° 3 1000 mm/s 1000 mm/s
Articulacion n.° 4 2600°/s 1800°/s
priseonesn” | 40,02 mm 0,04 mm
Repetibilidad Articulacion n.° 3 +0,02 mm 40,02 mm
Avrticulacién n.’ 4 +0,02° +0,02°.
Avrticulacién n® 1 +132° +132°.
Rango Avrticulaciéon n.° 2 +141° + 150°
max. de movimiento Articulacion n.° 3 150 mm 200 mm
Articulacion n.° 4 + 360° + 360°
Articulacion n.® 1 — 95574 a 505174 — 152918 a 808278
Rango Articulacionn°2 | + 320854 + 341334
max. de pulsos Avrticulacién n.° 3 -187734a0 —245760a0
Articulacion n.° 4 + 71760 + 245760

Resolucion

Articulacién n.’ 1

0,000439 °/pulso

0,000275 °/pulso

Articulacién n.° 2

0,000439 °/pulso

0,000439 °/pulso

Articulacion n.° 3

0,000799 mm/pulso

0,000814 mm/pulso

Articulacion n.° 4

0,005017 °/pulso

0,001465 °/pulso

Articulacion n.% 1

200 W

300 W

Capacidad nominal del | Articulacionn®2 | 100 W 200 W
motor Articulacién n.° 3 100 W
Avrticulacion n.° 4 100 W
- Nominal 1Kkg 2 kg
Carga til (Carga) Max. 3kg 6 kg
Momento de inercia Nominal 0,003 kg-m? 0,01 kg-m?
permisible de la . 2 2
articulacion nod  *2 Méx. 0,01 kg-m 0,08 kg-m
Mano Didmetro del eje | g 16 mm g 20 mm
Agujero pasado | g 11 mm g 14 mm
Fuerza hacia abajo de la articulacién n.° 3 83N

Conector de E/S de la mano

15 pines: D-sub

Tubo neumatico instalado

para uso del cliente

2 tubos neumaticos (6 mm):

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

1 tubo neumético (g4 mm):

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

Aquiero de montaie 120 x 120 mm | 150 x 150 mm
9 ! 4-M8

Reql_usnos Temp. ambiente 5240 C [

ambientales (con variacién minima de temperatura)
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Control de

movimiento

Elemento T3-401S T6-602S
Hum_edad ambiental 20 a 80 % (sin condensacion)
relativa
Nivel de ruido  *3 Laeg=70dB (A) o inferior
\Velocidad 1la(5)al00 1la(5)al00
valor asignable Accel *4 la(10)al20 1a(10)a120
( ) Valores SpeedS 0,1 a (50) a 2000 0,1 a (40) a 2000
predeterminados AccelS 0,1 a (200) a 10000 0,1 a (200) a 10000
Fino 0 a (1250) a 65535 0 a (1250) a 65535
Peso 0,175a(1.175)a 3.175 0,275 a (2.275) a 6.275
Entomo de EPSON RC+ 7.0
desarrollo

Lenguaje de
programacion

SPEL+ (lenguaje de robot multitarea)

Control de Control estandar simultaneo de 4 articulaciones
articulaciones Servocontrol digital de CA
Control de PTP (control punto a punto)

posicionamiento

CP (control de ruta continua)

Control de velocidad

Movimiento de PTP: Programable en el rango de 1 a 100 %
Movimiento de CP: Programable (el valor real se debe
ingresar manualmente).

Control de
aceleracion o
desaceleracion

Movimiento de PTP: Programable en el rango de 1 a
100 %; Automético

Movimiento de CP: Programable (el valor real se debe
ingresar manualmente).

PARADA DE EMERGENCIA:
Redundante (Categoria 3) Compatible con fuente de
alimentacion interna y externa

EMERGENCIA - i
Sistema de proteccion:
Redundante (Categoria 3) Compatible con fuente de
alimentacion externa
E/S estandar
Entrada: 18 puntos
(Lado Salida: 12 puntos
posterior del | No polarizado, compatible con receptor y fuente
manipulador)
Interfaz externa E/Sremota | Entrada: 8 puntos
(Las Programa: 3 puntos )
E/ funciones _Sta.rt, Stop, Pause, Continue, Reset
S remotas se Salida: 8 puntos_
- Ready, Running, Paused, ErrorEStopOn, SafeguardOn,
aplican a&/S SError, Warning
estandar) '
E/S de la Entrada: 6 puntos
mano Salida: 4 puntos
(Lado No polarizado, compatible con receptor y fuente
superior del Fuente de alimentacion: Fuente de alimentacion:
brazo n.° 2) hasta 24 VV 500 mA hasta 24 V 700 mA
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Elemento

T3-401S T6-602S

Interfaz externa

Esclavo del bus de
campo (Opcio6n)

Entrada: 256 puntos
Salida: 256 puntos
Permite agregar solo un médulo mas

Puerto de conexién TP

Compatible con Teach Pendant (Opcién: TP2, TP3)

Puerto de conexién PC

Conector USB B
Compatible con USB 2.0 de alta velocidad / velocidad
méxima

Puerto de conexién
de memoria USB

Conector USB A
Compatible con USB 2.0 de alta velocidad / velocidad
méxima

Puerto Ethernet

Compatible con 10/100 Mbps
Disponible hasta 8 puertos

Interruptor RESET Active para usar el restablecimiento del sistema
Pantalla ;EdDode pantallade | repcH AUTO, PROGRAM, TestMode, Error, E-STOP

Guardar a memoria USB

Guardado de estado del controlador Guardar en RC+ (PC)

\oltaje 100a 240V CA
Fase Monofésico
Frecuencia 50/ 60 Hz
Interrupcién de energia momentanea Menos de 10 ms
Capacidad nominal 660 VA 1.200 VA
Corriente maxima Méx. 30 A Méx. 60 A
(Cuando la energia de CA esté encendida) (menos de 2 ms) (menos de 2 ms)
Corriente de fuga Max. 10 mA
Resistencia de tierra Menos de 100 Q

Marca CE

Directiva EMC, Directiva de maquinaria, Directiva RoOHS
Marca KC, Marca KCs
ANSI/RIAR15.06
NFPA 79

Norma de seguridad

*1:

*2

*3:

*4:

En caso de un comando PTP.

La velocidad maxima de operacién para el comando CP es de 2000 mm/s en el plano horizontal.

: En el caso donde el centro de gravedad esté en el centro de la articulacién n.° 4.

Si el centro de gravedad no esté en el centro de la articulacion n.° 4, defina el parametro con el comando
Inertia (Inercia).

Las condiciones del manipulador durante la medicion son las siguientes:

Condiciones de funcionamiento: Con carga nominal, movimiento simultaneo con 4
articulaciones, velocidad méaxima, aceleracion/desaceleracion méaxima
y trabajo al 50 %.

: Detras del manipulador, a 1000 mm de distancia del rango de
movimiento, 50 mm sobre la superficie instalada en la base.

En el uso general, el ajuste Accel 100 es el ajuste 6ptimo que mantiene el equilibrio de la aceleracion y la

vibracion cuando se ajusta la posicién. Aunque se pueden establecer valores mayores que 100 en Accel,

se recomienda minimizar el uso de valores grandes a movimientos necesarios, ya que operar el

manipulador continuamente con una configuracién de Accel grande puede reducir considerablemente la

vida util del producto.

Punto de medicién
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Manipulador de la serie VT

Elemento Especificaciones
Nimero del modelo VT6-A901* VT6-A901*R VT6-A901*W
Nombre del modelo VT6L

- — - —
Tipo de montaje  *1 Montajgeerr:qz:gerflm Montaje en techo | Montaje en pared
CC | Estandar
Estandar - 40 kg 89 Ib
Peso Sala blanca (No incluye el peso de los cables)
CA 22kg921b
Proteccion (Incluye el peso de los cables)

Método de transmision

Todas las
articulaciones

Servomotor de CA

Articulacién n.® 1 166,2°/s
Avrticulacién n.° 2 122,5°/s
Articulacion n.° 3 141,2°/s
- Estandar o
Velocidad A.r,t'CUIi CA | Salablanca 268,7°ls
cién n. —
de 4 Proteccion 188 1%/s
operacion CC | Estandar '
max. *2 | Articulacion n.%5 296,8°/s
. Estandar o
A'r,t|cule(1) CA | Salablanca 293,2%s
clon n. Proteccion
6 CC | Estandar 234,5%%s
\Velocidad sintética maxima 4563 mm/s
s Atrticulaciones n.° |
Repetibilidad an°é 0,1 mm
Avticulacién n® 1 +170° +30°
Articulacién n.° 2 —160° a + 65°
) L Articulacién n3 —51°a+190°
Rango méax. de movimiento —
Articulacién n 4 +200°
Articulacion n2 5 + 125°
Articulacion n2 6 + 360°
Articulacion n.° 1 + 8488472 | +1497966
Articulacion n? 2 — 9986438 a + 4056990
Rango méx. de pulsos Articulacion n®3 — 2366604 a + 8816759
Avrticulacién n 4 + 8128764
Articulacion n°5 + 4599018
Articulacion n2 6 + 13410735

Resolucién

Articulacion n.® 1

0,0000200°/pulso

Articulacion n.° 2

0,0000160°/pulso

Articulacion n.® 3

0,0000215°/pulso

Atticulacion n° 4

0,0000246°/pulso

Atticulacion n°5

0,0000271°/pulso

Atticulacion n.° 6

0,0000268°/pulso
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Elemento Especificaciones

Avrticulacién n.° 1 300 W
Articulacién n.° 2 300 W
Capacidad nominal del Articulacién n.° 3 200 W
motor Articulacion n.° 4 100 W
Articulacién n.° 5 100 W
Articulacién n.° 6 100 W

- Nominal. 3kg

*
Carga Gtil  *3 Max. 6 kg

Momento permisible

Avrticulacién n.° 4

12 N-m (1,22 kgf-m)

Avrticulaciéon n.° 5

12 N-m (1,22 kgf-m)

Articulacion n.° 6

7 N-m (0,71 kgf-m)

Momento de inercia
permisible *4 (GD?/4)

Requisitos ambientales *5

Articulacion n.° 4 0,3 kg-m?
Articulacion n.° 5 0,3 kg-m?
Articulacion n.° 6 0,1 kg-m?
Temperatura ambiente 5a40°C

Humedad ambiental
relativa

10 a 80 % de humedad relativa (sin condensacion)

Vibracion 4,9 m-s? (0,5 G) o inferior
Nivel de ruido  *6 LAeq =70dB (A) o inferior
Entorno Sala blanca estandar  *7, Proteccién (IP67) *8
\Velocidad (5) 100
Accel *9 (5, 5) 120, 120
Valores SpeedS (50) 2000
predeterminados AccelS *10 (200) 10000
- . (10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000)
(Valores maximos Eino
de configuracion) 65535, 65535, 65535, 65535, 65535, 65535
9 Peso 3(6)
Inercia 0,03 (0.1)

Entorno de desarrollo

EPSON RC+ 7.0

Lenguaje de programacién

SPEL+ (lenguaje de robot multitarea)

Control de articulaciones

Control estandar simultaneo de 6 articulaciones
Servocontrol digital de CA

Control de posicionamiento

PTP (control punto a punto)
CP (control de ruta continua)

Control de
movimiento

Control de velocidad

Movimiento de PTP :Programable en el rango
de 1a100 %

Movimiento de CP :Programable
(el valor real se debe ingresar
manualmente).

Control de
aceleracion/
desaceleracion

Movimiento de PTP :Programable en el rango
de 1a100 %
Aceleracién/desaceleracion
automatica

Movimiento de CP :Programable
(el valor real se debe ingresar
manualmente).
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Elemento

Especificaciones

PARADA DE EMERGENCIA:
Redundante (Categoria 3) Compatible con fuente de

Interfaz EMERGENCIA _ahmentacnon mte_rr)a.y externa
externa Sistema de proteccion:
Redundante (Categoria 3) Compatible con fuente de
alimentacion externa
E/S estandar
. Entrada: 24 puntos
(Lado posterior | gjida: 16 puntos
del . No polarizado, compatible con receptor y fuente
manipulador)
E/S remota
E/S Entrada: 8 puntos
(Las Programa, 3 puntos
funciones Start, Stop, Pause, Continue, Reset
remotasse | gjiga: 8 puntos
aplican a Ready, Running, Paused, ErrorEStopOn,
E/ S SafeguardOn, SError, Warning
estandar)
Interf Esclavo del bus de Entrada: 256 puntos
nterfaz campo Salida: 256 puntos
externa (Opcién) Permite agregar solo un médulo mas
Puerto de conexién TP Compatible con Teach Pendant (Opcién: TP2, TP3)
Conector USB B
Puerto de conexién PC Compatible con USB 2.0 de alta velocidad / velocidad
maxima
Puerto de conexion Conector USB A
. Compatible con USB 2.0 de alta velocidad / velocidad
de memoria USB Y
maxima
Compatible con 10/100 Mbps
Puerto Ethernet Disponible hasta 8 puertos
Interruptor RESET Active para usar el restablecimiento del sistema
Pantalla LED de pantalla de modo TEACH, AUTO, PROGRAM, TestMode, Error, E-

STOP

Guardado de estado del controlador

Guardar a memoria USB
Guardar en RC+ (PC)

Norma de seguridad

Marca CE
Directiva EMC, Directiva de maquinaria, Directiva
RoHS
Marca KC/ Marca KCs
(VT6-A901S, VT6-A901C, VT6-A901P)
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
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Especificacion de CA del manipulador

Elemento Especificaciones
Modelo VT6-A901S, VT6-A901C, VT6-A901P, VT6-A901SR, VT6-A901SW
\oltaje 100a240V CA
Fase Monofasico
Frecuencia 50/ 60 Hz
Interrupglon de energia Menos de 10 ms
momenténea
Capacidad nominal 1,200 VA

Corriente maxima
(Cuando la energia de CA esta Méx. 60 A (menos de 2 ms)

ENCENDIDA)
Corriente de fuga Max. 10 mA
Resistencia de tierra Menos de 100 Q

Manipulador con especificacion de CC

Elemento Especificaciones
Modelo VT6-A901S-DC
\oltaje 48V CC
\oltaje disponible 43260 V.CC .
(Tenga cuidado de no superar el valor cuando aumenta el voltaje).
Clasificaciones maximas 72V CC

absolutas
Corriente maxima
(Cuando la energia de CC esta Méx. 40 A (menos de 10 ms)

ENCENDIDA)

Capacidad nominal 1200 W

Conexién a tierra El cable de conexion a tierra y el cable de alimentacion de CC () estan
conectados.

*1: Tipos de montaje distintos al “montaje en superficie de mesa”, “montaje en techo” y “montaje en pared”
estan fuera de la especificacion. Solo el montaje en superficie de mesa esta disponible para el manipulador
con especificacion de CC, modelo para salas blancas y el modelo de proteccién.

*2: En caso del control de PTP

*3: No aplique la carga que supere la carga Gtil maxima.

*4: En el caso donde el centro de gravedad esta en el centro de cada brazo. Si el centro de gravedad no esta en
el centro de cada brazo, defina el parametro con el comando Inertia.

*5 Para conocer detalles acerca de los requisitos ambientales, consulte los siguientes manuales.
MANUAL DEL MANIPULADOR de la serie VT de robots de 6 ejes
Configuracién y operacion 3.1 Condiciones ambientales
*6: Las condiciones del manipulador durante la medicién son las siguientes:
Condiciones de funcionamiento : Con carga nominal, movimiento simultaneo con 6 brazos, velocidad
maxima, aceleracidn/desaceleracion méaxima, VT6L: trabajo al 50 %.
Punto de medicion : A 1000 mm de distancia de la parte trasera del manipulador
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*7: El sistema de escape en el manipulador de modelo para salas blancas extrae el aire del interior de la base
y del interior de la cubierta del brazo.
Una grieta u otra abertura en la unidad base puede provocar la pérdida de presion de aire negativa en la
parte exterior del brazo, lo que puede causar una mayor emision de polvo.

Nivel de limpieza  :  1SO Clase 4 (1S014644-1)

Sistema de escape  :  Conector rapido para tubos neumaticos de 12 mm
Vacio de 60 L/min

Tubo de escape : Diametro exterior del tubo de poliuretano: @12 mm (Diametro interior:
28 mm)

*8 El nivel de proteccion para los manipuladores del modelo de proteccion es IP67 (estandar IEC). Los
manipuladores se pueden usar en entornos donde existe la posibilidad de que caiga polvo, agua y
aceite de corte soluble en agua desde el manipulador.

Sin embargo, tenga cuidado con lo siguiente:

- El manipulador no es resistente a la corrosion. NO use el manipulador en entornos donde

existen liquidos corrosivos.

- No se pueden usar liquidos que deterioran los materiales de sellado, como los solventes
organicos, los acidos, los alcalinos y los liquidos de corte de cloro

- No se puede usar el manipulador para operaciones bajo el agua.
<Referencia>
- IP67 del estandar IEC
[Nivel de proteccién contra el ingreso de objetos sélidos]
Totalmente protegido contra el polvo.

[Nivel de proteccién contra los liquidos]

Proteccién contra el ingreso de agua en cantidades dafiinas cuando el manipulador
esta sumergido en agua durante 30 minutos en la condicion en que el punto méas alto
del manipulador se encuentra 0,15 m bajo la superficie del agua y el punto mas bajo
se encuentra 1 m bajo la superficie del agua. (Probado mientras el manipulador esta
detenido).

*9:  En el uso general, el ajuste Accel 100 es el ajuste 6ptimo que mantiene el equilibrio de la aceleracién
y la vibracién cuando se ajusta la posicién. Aunque se pueden establecer valores mayores que 100 en
Accel, se recomienda minimizar el uso de valores grandes a movimientos necesarios, ya que operar el
manipulador continuamente con una configuracién de Accel grande puede reducir considerablemente
la vida atil del producto.
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*10: El valor maximo de configuracion de AccelS varia segln la carga. Consulte la tabla de la derecha para
conocer detalles.
Definir el valor que supere la configuracién maxima de AccelS provoca un error. En dicho caso,
revise el valor de configuracion.

10000
8000
6000
4000 3000
2000
2000

| ! | | ! |
0 1 2 3 4 5 6 (kg) Peso del efector final
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1.9 Configuracién del rango de movimiento con topes mecanicos

Los topes mecéanicos limitan fisicamente el area absoluta en la que no se puede
mover el manipulador.
Manipulador de la serie T

Las articulaciones n.° 1 y n.° 2 tienen agujeros roscados en las posiciones que
corresponden a los angulos de la configuracion de los topes mecanicos. Instale los
pernos en los agujeros correspondientes al angulo que desea establecer.

Las articulaciones n.° 3 se pueden establecer en cualquier longitud inferior a la
carrera maxima.

Tope mecénico de la articulacion n.°

(Tope mecanico del limite inferior) /T
L

il
(No mueva el tope mecéanico
de limite superior). /,/T
Tope mecénico de
Articulacién n.° 2 (fija)

Tope mecanico de
Articulacion n.° 2 (ajustable)

-

Tope mecanico de
Articulacion n.° 1 (fija)

Tope mecanico de
Articulacién n.° 1
(ajustable)

T

Manipulador de la serie VT
Los topes mecanicos (opcionales) limitan fisicamente el area absoluta en la que se
puede mover el manipulador.
Asegurese de apagar el manipulador con antelacion.

Use pernos que cumplan con la longitud especificada y el procesamiento de
superficie (p. ej.: niquelados) con alta resistencia de corrosion.

Especifique el rango de pulsos nuevamente después de cambiar la posicion del tope
mecanico.

Para conocer detalles acerca de la configuracién del rango de pulsos,
consulte la siguiente seccion.
Configuracion y operacion 5.1 Configuracion del rango de movimiento
por rango de pulsos (para todos los brazos)

Asegurese de que el rango de pulsos no supere los angulos de configuracion del tope
mecanico.
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Configuracion de rango de movimiento de la articulacion n.° 1
Instale el tope mecanico ajustable (J1) en el agujero roscado que corresponde al
angulo que desea definir).

Perno de cabeza hueca hexagonal perno M4 x 28x1
Torque de ajuste 4,0+0,2N-m (4_1 + 2 kgf-cm)

a b
a b
p -170a +84
Angulo (°) +170 0 -84 a+170
8488472 a +4194304
Pulso (pulso) 8488472 | 4194304 a +8488472
Tope mecanico ajustable (J1) l\égsigrl]'g :;1)0 Aplicado
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Configuracion de rango de movimiento de la articulacion n.° 2

Instale el tope mecanico ajustable (J2) en el agujero roscado que corresponde al
angulo que desea definir).

Perno de cabeza hueca hexagonal perno M4 x 16x1
Torgue de ajuste 4,0 £0,2 N-m (41 + 2 kgf-cm)

= =
4 8
. mo .l
c d
Angulo (°) —160, +65 o__lfgga;f&
—9986438 —9986438 a +2683855

Pulso (pulso) +4056990 | 0-9237455 a +4056990
Tope mecéanico ajustable (J2) ’\zgs‘igr?g:go Aplicado
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Configuracion de rango de movimiento de la articulacion n.° 3
Instale el tope mecanico ajustable (J3) en el agujero roscado que corresponde al

angulo que desea definir).

Perno de cabeza hueca hexagonal
Torque de ajuste

perno M4 x 16x1
4,0 £0,2 N-m (41 + 2 kgf-cm)

e f
Angulo (°) —51, +190 0_3541aa+jf$3
Pulso (pulso) —2366604 1577736 a +8816759
+8816759 0 —2366604 a +8027891
Tope mecénico ajustable (J3) N(ZS?Z:S:SO Aplicado
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1.10 Capacitacion del usuario final

Las personas a cargo de la gestion de la seguridad deben confirmar que los
operadores que programan, operan y realizan mantenimiento al robot y al sistema
de robot realicen la capacitacion adecuada y tengan el conocimiento técnico para
realizar el trabajo de manera segura.

La capacitacion debe incluir, al menos, lo siguiente:

- Estudio de los procedimientos de seguridad reglamentarios y las recomendaciones
relacionadas con la seguridad de los fabricantes del robot y los disefiadores del
sistema.

- Explicacion clara del trabajo involucrado.

- Descripcion de todos los equipos de control necesarios para el trabajo y sus
funciones.

- Explicacion de los posibles peligros involucrados en el trabajo.

- Procedimientos de seguridad en el trabajo y métodos especificos para evitar
posibles peligros.

- Métodos de prueba y confirmacién de que el enclavamiento y el dispositivo de
seguridad funcionan correctamente.
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2. Instalacioén

Este capitulo contiene precauciones para la instalacion segura y precisa del sistema

de robot.
El flujo de trabajo para la instalacion del sistema de robot se describe en 2.1

Esquema desde el desembalaje hasta la operacién del sistema de robot. Para obtener
informacion sobre el desembalaje, el transporte y la instalacion, consulte la seccion
correspondiente y los manuales de manipulador.

Ejemplo de sistema

*1  EPSON RC+ 7.0 es compatible con los siguientes sistemas operativos
Windows 8.1 Pro (EPSON RC+7.0 version 7.1.0 o superior)
Windows 10 Pro (EPSON RC+7.0 version 7.2.0 o superior)

*2  Cualquiera de los Teach Pendant esta disponible.

*3  Si se conecta al manipulador de la serie VT, es necesario un cable de
conversién dedicado.

46 Seguridad e instalacién del sistema de robot (T, VT/ EPSON RC+ 7.0) Mod.16



Estandar

E/S estandar

E/S remota

Ethernet

E/S de la mano

USB (para guardar)
USB (para desarrollo)

ModBus
Opcién
Bus de campo
Esclavo
llustracién: T3-401S
T
1
USB 2.0 1 *2
0 |
Ethernet ! Opcion: Teaching Pendant

Windows *1

i

*3

Software
EPSON RC+ 7.0

Opcién
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VT

Estandar

1
’ III'

E/S remota

Ethernet

USB (para guardar)
USB (para desarrollo)

E/S estandar [ =i

ModBus
Opcién
Bus de campo
Esclavo
3
0
L is —_— L
T
1
USB 2.0 ! *2
o i . |
Ethernet ! Opci6n: Teaching Pendant

*3

P2

Windows *1

Software
EPSON RC+ 7.0

Opcién
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2. Instalacion Desembalaje

Transporte

A4

Instalacién

Encendido

Si
(Error?

No

Procedimientos para instalar el sistema
de robot y encenderlo correctamente

3. Primer paso

Procedimientos para instalar EPSON
RC+7.0 ala PC de desarrollo y activar la
operacion del sistema de robot

4. Segundo paso

Informacién del manual para conectar
o configurar el equipo y las opciones
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2.2 Desembalaje

50

Personal calificado deberd realizar la instalacion y el transporte de los
manipuladores y equipos roboticos, los que deberan cumplir todos los codigos
nacionales y locales.

Use una carretilla o un equipo similar para transportar el manipulador en las
mismas condiciones en las que lo recibid. Respete las siguientes precauciones
cuando desembale el manipulador.

2.2.1 Precauciones de desembalaje

Procedimiento de transporte
. Solo personal autorizado debe realizar trabajo de eslinga y operar una gria o
un montacargas. Es extremadamente peligroso que personal no autorizado
realice estas operaciones, ya que se pueden provocar lesiones corporales
graves o dafios importantes a los equipos del sistema de robot.
Vibracion durante el transporte
Evite vibraciones o golpes excesivos durante el transporte del manipulador.
Las vibraciones o golpes excesivos pueden causar dafios a los equipos o el
mal funcionamiento del manipulador.
Perno de anclaje
: Cuando retire los pernos de anclaje, proporcione soporte al manipulador para
evitar que caiga.
Retirar los pernos de anclaje sin proporcionar soporte al manipulador puede
causar que el manipulador caiga y atrape manos, dedos o pies.
Amarracables
No retire el amarracables que fija el brazo hasta que termine la instalacion.
Sus manos pueden quedar atrapadas en el manipulador si retira el
amarracables antes de completar la instalacion.
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2.3 Transporte
Personal calificado deberd realizar la instalacion y el transporte de los

manipuladores y equipos roboéticos, los que deberan cumplir todos los codigos
nacionales y locales.

2.3.1 Precauciones de transporte

Procedimiento de transporte
Use una carretilla o un equipo similar para transportar el manipulador en
las mismas condiciones en las que lo recibi6. Respete las siguientes
precauciones cuando desembale el manipulador.
Solo personal autorizado debe realizar trabajo de eslinga y operar una
grda o un montacargas. Es extremadamente peligroso que personal no
autorizado realice estas operaciones, ya que se pueden provocar lesiones
corporales graves o dafios importantes a los equipos del sistema de robot.
Vibracién durante el transporte
Evite vibraciones o golpes excesivos durante el transporte del
manipulador. Las vibraciones o golpes excesivos pueden causar dafios a
los equipos o el mal funcionamiento del manipulador.

Perno de anclaje
. Cuando retire los pernos de anclaje, proporcione soporte al manipulador
para evitar que caiga.
Retirar los pernos de anclaje sin proporcionar soporte al manipulador
puede causar que el manipulador caiga y atrape manos, dedos o pies.
Fleje
El brazo esté fijado con un fleje. Deje el fleje fijo hasta que termine la
instalacion para impedir que sus manos o dedos queden atrapados.

Procedimiento de elevacion
Estabilice el manipulador con sus manos cuando lo eleve. Una elevacion
inestable es extremadamente peligrosa y puede provocar lesiones
corporales graves o dafios importantes a los equipos del sistema de robot,
ademas de la caida del manipulador.

Seguridad e instalacién del sistema de robot (T, VT/ EPSON RC+ 7.0) Mod.16 51



2.3.2 Transporte del manipulador
Manipulador de la serie T

Para transportar el manipulador, solicite que dos 0 mas
personas trabajen en él y lo fijen al equipo de entrega,
0 sostengan la parte inferior del brazo n.° 1 o la parte =
inferior de las areas base (indicada en gris en la
imagen) de forma manual.

Cuando sostenga la parte inferior de la base de forma
manual, tenga cuidado de que sus manos o dedos no
queden atrapados.

T3-401S:
aprox. 16 kg: 35 Ib

T6-602S:
aprox. 22 kg: 49 Ib

Aseglrese de no sostener la unidad de potencia mientras ~ (1Ustracion: T3-401S)

transporta el manipulador.

Manipulador de la serie VT

Para transportar el manipulador, fijelo al
equipo de entrega 0 haga que al menos 2
personas lo sostengan manualmente.
Ademas, no sostenga la parte inferior de la
base (el area sombreada en la figura).
Sostener el &rea con las manos es
extremadamente peligroso y puede causar
atrapamiento de manos y dedos.

VT6-A901S*, VT6-A901C*:
aprox. 40 kg: 89 Ib

VT6-A901P*:
aprox. 42 kg: 92 Ib

NO sostenga con la mano la
parte inferior de la base.
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2.4 Instalacion del manipulador

Personal calificado deberd realizar la instalacion y el transporte de los
manipuladores y equipos roboéticos, los que deberan cumplir todos los codigos
nacionales y locales.

2.4.1 Precauciones de instalacién

Instalacion de protecciones
Para garantizar la seguridad, se debe instalar una proteccion para el
sistema de robot. Para conocer detalles acerca de la proteccion, consulte
las Precauciones de disefio e instalacion en el capitulo Seguridad del
Manual del usuario de EPSON RC+.

Espamo entre la proteccion y el manipulador
Instale el manipulador en un lugar con suficiente espacio para que una
herramienta o una pieza de trabajo en el efector final no entre en contacto
con una pared o proteccion cuando el manipulador extienda su brazo
completamente mientras sostiene una pieza de trabajo. Instalar el
manipulador en un lugar con espacio insuficiente es extremadamente
peligroso y puede causar lesiones corporales graves o dafios importantes
a los equipos del sistema de robot, ya que una herramienta o una pieza de
trabajo puede chocar contra una pared y una proteccion.

Revision del manipulador antes de la instalacion

. Antes de instalar y operar el manipulador, asegurese de que todas las
piezas del manipulador estén en su lugar y no presenten defectos externos.
Si faltan piezas o si estas presentan defectos, esto puede causar una
operacion incorrecta del manipulador. La operacién incorrecta del
manipulador es extremadamente peligrosa y puede causar lesiones
corporales graves o dafios importantes a los equipos del sistema de robot.

Montaje en pared y montaje de techo

: Cuando se monte el manipulador en la pared o el techo, fije el manipulador
a la pared o al techo que tenga la fuerza y la rigidez suficientes. Montar el
manipulador en una pared o en un techo que no tenga la fuerzay la rigidez
suficiente es extremadamente peligroso y puede causar lesiones
corporales graves o dafios importantes a los equipos del sistema de robot,
ya que el manipulador puede caer o vibrar.

: Cuando se monte el manipulador en la pared o el techo, para fines de
seguridad, ponga el soporte para la base del manipulador para evitar que
se caiga el manipulador. Que el manipulador se caiga es extremadamente
peligroso y puede causar lesiones corporales graves o dafios importantes
a los equipos del sistema de robot.
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Plataforma movil
: Cuando se monte el manipulador en la plataforma mdvil, existe riesgo de
que se caiga el manipulador. Tenga cuidado para los siguientes elementos
y tome las medidas para evitar las caidas.
La rigidez de la conexion entre la plataforma mdvil y el manipulador
La aceleracién/desaceleracion de la plataforma movil y el manipulador
Rango de movimiento del manipulador
. Asegurese de disefiar la posicion de montaje del manipulador, de modo
que el centro de gravedad siempre esté dentro de la plataforma mdvil
cuando el manipulador agarre una pieza de trabajo con una herramienta.
Para la pose de operacion, cree un programa de operacion, de modo que
el centro de gravedad del manipulador siempre esté dentro de la
plataforma mavil. Si el centro de gravedad no esta dentro de la plataforma
movil, se puede caer el manipulador.
Evaluacion de riesgos y medidas de seguridad
. Este manipulador no es un robot colaborativo. Aseglrese de realizar la
evaluacion de riesgos y tome las medidas de seguridad como una
proteccién y un interruptor de parada de emergencia.
Operar el manipulador sin seguir las medidas de seguridad es
extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales graves o
dafios graves en el sistema de robot, ademas de causar problemas graves
de seguridad.

2.4.2 Entorno

Es necesario un entorno adecuado para que el sistema de robot funcione de forma
correcta y segura. Asegurese de instalar el sistema de robot en un entorno que
cumpla las siguientes condiciones:

Elemento Condiciones
Temperatura ambiente 5 ~ 40 °C (con variacién minima de temperatura)
Humedad ambiental Serie T 20 ~ 80 % (sin condensacion)
relativa Serie VT 10 ~ 80 % (sin condensacion)

Rafaga de ruido rapida | 2 kV o menos(Cable de alimentacion)
y transitoria 1 kV 0 menos (Cable de sefial)

Ruido electrostatico 4 kV 0 menos

- Instalar en interiores.

- Mantener lejos de la luz solar directa.

- Mantener lejos del polvo, humo grasiento,
salinidad, polvo metalico u otros contaminantes.

- Mantener lejos de solventes y gases inflamables o
COrrosivos.

Entorno
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- Mantener lejos del agua.
Mantener lejos de golpes o vibraciones.

- Mantener lejos de fuentes de ruido eléctrico.

- Mantener lejos de los campos eléctricos o
magnéticos fuertes.

Los manipuladores no son adecuados para su operacion en entornos adversos, como
areas de pintura, etc. Cuando use manipuladores en entornos inadecuados que no
cumplan con las condiciones anteriores, comuniquese con el proveedor de su region.

Para el manipulador de modelo de proteccion, asegurese de instalar el sistema de
robot en un entorno que cumpla las siguientes condiciones:

Elemento Condiciones

- Instalar en interiores.

- Mantener lejos de la luz solar directa.

- Mantenga lejos de la salinidad u otros
contaminantes.
Mantenga lejos de solventes (incluida el
agua) !y gases
inflamables o corrosivos.

- Mantenga lejos de solventes orgénicos, acidos,
alcalinos y liquidos de corte de cloro.

- No use en el agua.
Mantenga lejos de golpes o vibraciones.

- Mantener lejos de fuentes de ruido eléctrico.

- Disponible en entornos con polvo, humo grasiento
y metal 2

Entorno

*1 EI cuerpo del manipulador estd hecho principalmente de hierro y aluminio. No
es resistente a la corrosion. No use el manipulador en condiciones en que pueda
estar expuesto al agua o a algun otro liquido corrosivo (incluida el agua).

*2 Se debe evitar cualquier contaminante que pueda deteriorar el desempefio de
sellado del sellante de aceite de caucho de nitrilo, las juntas toricas, los cierres
de prensaestopas y las empaquetaduras liquidas.

Condiciones ambientales especiales

Los sellos protectores se colocan en el manipulador del modelo de proteccion para
evitar que ingrese polvo, agua, etc. desde el exterior. Tome las precauciones en el
entorno de uso que se describen a continuacion.

La superficie del manipulador tiene una resistencia general al aceite. ~Sin embargo,
Si sus requisitos especifican que el manipulador debe soportar ciertos tipos de aceite,
comuniquese con el proveedor de su regién.

Los cambios rapidos en la temperatura y la humedad pueden causar condensacion
dentro del manipulador.

Si los requisitos especifican que el manipulador manipule alimentos, comuniquese
con el proveedor de su region para comprobar si el manipulador dafiara los alimentos
0 no.
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El manipulador no se puede usar en entornos corrosivos donde se usen sustancias
acidas o alcalinas. El manipulador es susceptible a la oxidacion en entornos salados
donde se puede acumular éxido.

Cuando monte el manipulador en la plataforma, asegdrese de usar la plataforma
movil a baja aceleracion. Si usa la plataforma mévil a aceleracion alta, puede causar
que el manipulador realice una detencion de seguridad.

ADVERTENCIA  circuito para evitar las descargas eléctricas y el mal funcionamiento del

a Use un disyuntor de fuga a tierra en el cable de alimentacion de los
manipuladores para evitar descargas eléctricas y averias del circuito
causadas por cortocircuitos.

a Para el manipulador con especificacion de CC, use el protector del

sistema de robot.

® Cuando limpie el manipulador, no lo frote con fuerza con alcohol o
benceno. Puede perder el lustre de la superficie recubierta.

PRECAUCION
2.4.3 Nivel de ruido
Manipulador | Nivel dB(A) Condiciones de Punto de medicion
operacion

Carga nominal
Movimiento Detras del
smflultlanfzo con4 manipulador,
artlcu_amonef; . A 1.000 mm de

Serie T 70 0 inferi Velocidad maxima distancia del d

erie oinferior | 1 ieracion o is a_nc!a el rango de
desaceleracion movimiento, 50 mm
méaxima sobre la superficie
instalada en la base
Carga nominal
Movimiento
simultaneo de todas A 1.000 q
las articulaciones di i n;ml e
. . . ; - istancia de la parte

Serie VT 70 o inferior | Velocidad maxima P
Aceleracion o trasera del
desaceleracion manipulador
maxima
Trabajo al 50 %
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2.4.4 Mesa base

No se incluye una mesa base para fijar el manipulador. Fabrique u obtenga la mesa
base para su manipulador. La forma y el tamafio de la mesa base difiere segin el uso
del sistema de robot. Para su referencia, incluimos algunos requisitos para la mesa
del manipulador aqui.

La mesa base no solo debe ser capaz de soportar el peso del manipulador, sino que
también resistir el movimiento dindmico del manipulador mientras funciona a una
aceleracion o desaceleracion maxima. Para asegurarse de que haya fuerza suficiente
en la mesa base, coloque materiales que la refuercen, como travesafos.

El torque y la fuerza de reaccion producidos por el movimiento del manipulador son
los siguientes:

T3 T6 VT6

Torque de reaccidon max.
en la placa horizontal
Fuerza de reaccion
horizontal max.

Fuerza de reaccion
vertical max.

150 N-m 150 N-m 500 N'm

500 N 500 N 500 N

900 N 900 N 3100 N

Los agujeros roscados necesarios para el montaje de la base del manipulador son
M8. Use pernos de montaje con especificaciones que cumplan con la clase de
calidad 1SO898-1: 10.9 0 12.9.

La placa para la superficie de montaje del manipulador debe tener 20 mm de grosor
0 mas y estar hecha de acero para reducir la vibracion. La dureza de la superficie de
la placa de acero debe ser de 25 um o0 menos.

La mesa se debe fijar al suelo o a la pared para impedir que se mueva.

Cuando monte el manipulador en la plataforma, asegurese de usar la plataforma
movil a baja aceleracidn. Si usa la plataforma mavil a aceleracion alta, puede causar
que el manipulador realice una detencion de seguridad.

Asegurese de disefiar la posicion de montaje del manipulador, de modo que el centro
de gravedad siempre esté dentro de la plataforma maévil cuando el manipulador
agarre una pieza de trabajo con una herramienta. Para la pose de operacion, cree un
programa de operacion, de modo que el centro de gravedad del manipulador siempre
esté dentro de la plataforma mavil. Si el centro de gravedad no estd dentro de la
plataforma mévil, se puede caer el manipulador.

El manipulador se debe instalar horizontalmente.

Cuando use un nivel para ajustar la altura de la mesa base, use un tornillo con
didmetro M16.
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2.4.5 Procedimiento de instalacion

NOTA Cuando el manipulador es del tipo de sala blanca, desempaquelo fuera de la sala.

@ Fije el manipulador para que no se caiga y limpie el polvo que se haya acumulado
con un pafio sin pelusas con un poco de alcohol o agua destilada. Después de eso,
transporte el manipulador a la sala blanca. Conecte un tubo de escape al puerto de
escape después de instalarlo.

® |nstale el manipulador con dos 0 mas personas.
Los pesos del manipulador son los siguientes. Tenga cuidado de que
sus manos, dedos o pies no queden atrapados, o de que los equipos
sufran dafios por la caida del manipulador.
T3-401S : aprox. 16 kg: 35 Ib
PREGAUCION T6-602S : aprox. 22 kg: 49 Ib
VT6-A901S*, VT6-A901C*: aprox. 40 kg: 89 Ib
VT6-A901P*: aprox. 42 kg: 92 Ib
Serie T Fije la base a la mesa base con (lllustracion:T3-401S)
cuatro pernos.
e 4-M8x30
Use pernos con especificaciones (@
Arandela
que cumplan con la clase de gde presion
. del
calidad 1SO898-1: 10.9 0 12.9. A Mo anete
. . 1 Agujero de tornillo
Torque de ajuste: 4 (profundidad de
32.0+1,6 N-m 20 mm o mas)
\ 10 mm
Asegurese de retirar el amarracables del protector del tope mecanico.
Serie VT Fije la base a la mesa base con
cuatro pernos.
4-M8x35
Use pernos con especificaciones | Arandela
de presion
que cumplan con la clase de Arandela §
calidad 1S0898-1: 10.9 0 12.9. de ajuste | "=
17mm |

Torque de ajuste:

Aguijero de tornillo
32,016 N-m (profundidad de 18 mm o mas)
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Conexion a tierra

Siga los reglamentos locales para la conexion a tierra. Se recomienda que el tamafio
del alma del cable de conexidn a tierra sea de 5,5 mm? o mas.

Conecte de forma directa la linea de conexidn a tierra al manipulador a través del
agujero para pernos que se muestra en la figura a continuacion.

Manipulador de la serie T

Aguijero para pernos M4
(para conexion a tierra)

(llustracion: VT-6-A901S)

Para el manipulador con especificacidn de CC, conecte la conexion atierray el cable
de alimentacion de CC (-).
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2.5 Conexion al conector de EMERGENCIA

Conecte un interruptor de proteccién o un interruptor de parada de emergencia al
conector de EMERGENCIA por motivos de seguridad.

Cuando no hay nada conectado al conector de EMERGENCIA, el controlador no
funciona de forma normal.

® Aseglrese de que la parada de emergencia o la puerta de
seguridad funcionen correctamente antes de su operacion; no solo

el arranque, sino que también los cambios de uso, como opciones
A agregadas o piezas reemplazadas por mantenimiento.

ADVERTENCIA ® Antes de conectar el conector, asegurese de que los pines no estén
doblados. Si lo conecta con los pines doblados, se puede dafiar el
conector y causar un mal funcionamiento en el sistema de robot.

Manipulador de la serie T

= |
?
~ m J Conector de EMERGENCIA

\ f

lle ~¥g5|
220+

‘i (llustracién:T3-401S)

. =
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Manipulador de la serie VT

Modelo estandar, modelo para salas Modelo de proteccion

blancas

2.5.1 Interruptor de puerta de seguridad e interruptor de liberacion de
enganche

El conector de EMERGENCIA tiene terminales de entrada para el interruptor de
puerta de seguridad y el interruptor de parada de emergencia. Asegurese de usar
estos terminales de entrada para mantener el sistema seguro.

Estandar, modelo para salas blancas

Conector Estandar
D-Sub de 25 pines hembra (lado
Conector de EMERGENCIA del cable)
(lado del manipulador) D-Sub de 25 pines macho (lado de la
placa)

* La CAJA DE PARADA DE EMERGENCIA, el cable del conector de
EMERGENCIA, el blogue de terminales y el kit del conector de EMERGENCIA
se ofrecen como opciones.

Modelo de proteccion

Conector Estandar
Conector de EMERGENCIA D-Sub de 25 pines macho
(lado del manipulador) Inserto metélico n.? 4 - 40

D-Sub de 25 pines hembra
Campana para D-Sub de 25 pines
Tornillos de montaje n.° 4 - 40

Kit del conector de EMERGENCIA
(lado del cable)

* El kit del conector de EMERGENCIA (lado del cable) esta incluido con el envio.
(El didmetro correspondiente para los cables es de 8,0 a 12,0 mm)
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2.5.2 Interruptor de puerta de seguridad

IADVERTENCIA

® F| enclavamiento de la puerta de seguridad debe estar en
funcionamiento cuando se opere el sistema de robot. No opere el
sistema si no se puede encender o apagar el interruptor (por ejemplo,
si el interruptor esta cubierto con cinta). Operar el sistema de robot
cuando el interruptor no funciona correctamente es extremadamente
peligroso y puede causar problemas de seguridad graves, ya que la
entrada de la puerta de seguridad no puede cumplir su funcién
designada.

64

Con el fin de mantener una zona de trabajo segura, se debe instalar una proteccion
alrededor del manipulador. La proteccion debe tener un interruptor de
enclavamiento en la entrada de la zona de trabajo. La puerta de seguridad que se
describe en este manual es una de las protecciones, y un enclavamiento para la
puerta de seguridad se llama un interruptor de puerta de seguridad. Conecte el
interruptor de puerta de seguridad al terminal de entrada de la puerta de seguridad
en el conector de EMERGENCIA.

El interruptor de puerta de seguridad cuenta con caracteristicas de seguridad, como
una retencion temporal del programa o el estado de operacién prohibida, que se
activan siempre que se abre la puerta de seguridad.

Respete las siguientes instrucciones en el disefio del interruptor de puerta de
seguridad y de la puerta de seguridad.

- Para el interruptor de puerta de seguridad, seleccione un interruptor que se abra
cuando se abre la puerta de seguridad, y no con el resorte del propio interruptor.

- Lasefial de la puerta de seguridad (entrada de puerta de seguridad) esta disefiada
para producir dos sefiales redundantes. Si las sefiales de las dos entradas difieren
en dos segundos o mas, el sistema lo considera un error critico. Por lo tanto,
asegurese de que el interruptor de puerta de seguridad tenga dos circuitos
redundantes separados y que cada uno se conecte a los pines especificados en el
conector de EMERGENCIA en el controlador.

- La puerta de seguridad se debe disefiar e instalar de modo que no se cierre de
forma accidental.

Seguridad e instalacion del sistema de robot (T, VT/ EPSON RC+ 7.0) Mod.16




2.5.3 Interruptor de liberacion de enganche

El software del controlador se engancha en las siguientes condiciones:
- La puerta de seguridad esta abierta.
- El modo de operacion es “TEACH” (Ensefiar).

El conector de EMERGENCIA cuenta con un terminal de entrada para un

interruptor de liberacion de enganche que cancela las condiciones de enganche.

Abierto : El interruptor de liberacién de enganche se engancha en las
condiciones en que la puerta de seguridad esté abierta o cuando el
modo de operacion esté en “TEACH”.

Cerrado : El interruptor de liberacion de enganche libera las condiciones de
enganche.
NOTA Cuando el modo TEACH enganchado se libera mientras que la puerta de seguridad
@ esta abierta, el estado de la energia del manipulador es operacion prohibida, ya que
en ese momento la puerta de seguridad esta abierta.
Para ejecutar una operacion del manipulador, vuelva a cerrar la puerta de seguridad
y cierre la entrada de liberacién de enganche.

2.5.4 Comprobacion de la operacion del interruptor de liberacion de
enganche

Después de conectar el interruptor de puerta de seguridad y el interruptor de

liberacion de enganche al conector de EMERGENCY (Emergencia), asegudrese de

revisar la operacion segura del interruptor con los procedimientos descritos a

continuacion, antes de operar el manipulador.

(1) Encienda el controlador mientras la puerta de seguridad esta abierta para iniciar
el software del controlador.

(2) Asegurese de que aparezca “Safety” (Seguridad) en la barra de estado de
EPSON RC+ 7.0.

(3) Cierre la puerta de seguridad y encienda el interruptor que se conecta a la
entrada de liberacion de enganche. Asegurese de que “Safety” esté atenuado en
la barra de estado.

NOTA La activacion del controlador puede fallar cuando se activa el interruptor de puerta

(@D de seguridad durante la inicializacion, inmediatamente después de encender el
controlador. En este caso, retrase la temporizacion de la activacion del interruptor
de la puerta de seguridad.

La informacidn de que la puerta de seguridad est4 abierta se puede enganchar con
el software, segun la condicién de entrada de la liberacion de enganche. Para
cancelar la condicién, cierre la puerta de seguridad y luego cierre la entrada de
liberacion de enganche de la puerta de seguridad.

Abierto : El interruptor de liberacion de enganche engancha la condicion de que
la puerta de seguridad esta abierta.

Cerrado : El interruptor de liberacién de enganche no engancha la condicion de
que la puerta de seguridad esta abierta.
NOTA

@ La entrada de liberacion de enganche también sirve para reconocer el cambio
del modo TEACH.
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Con el fin de cambiar la condicién enganchada del modo TEACH, cambie el
interruptor de llave selector Teach Pendant a “Auto” (Automatico). Luego, cierre la
entrada de liberacion de enganche.
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2.5.5 Interruptor de parada de emergencia

Si se desea crear un interruptor de parada de emergencia externo, ademas de la
parada de emergencia en el Teach Pendant, asegurese de conectar dicho interruptor
de parada de emergencia al terminal de entrada de parada de emergencia en el
conector EMERGENCY.
El interruptor de parada de emergencia conectado debe cumplir los siguientes
requisitos:
El interruptor de parada de emergencia conectado debe cumplir con las siguientes
normas de seguridad y otras normas relacionadas (IEC60947-5-5, etc.):
- Debe ser un interruptor de botén que esté “normalmente cerrado”.
- Un pulsador que no regrese ni reanude el funcionamiento automaticamente.
- El pulsador debe tener forma de hongo y debe ser rojo.

- El pulsador debe tener un contacto doble que esté “normalmente cerrado”.

NOTA La sefial del interruptor de parada de emergencia esta disefiada para usar dos

@ circuitos redundantes. Si las sefiales de los dos circuitos difieren en dos segundos o
mas, el sistema lo reconoce como un error critico. Por lo tanto, asegurese de que el
interruptor de parada de emergencia tenga contactos dobles e instale el interruptor
segun lo indicado en 2.5.8: Diagramas de circuitos.

2.5.6 Comprobacion de la operacion del interruptor de parada de
emergencia

Una vez que el interruptor de parada de emergencia esté conectado al conector de
EMERGENCIA, continte con el siguiente procedimiento para asegurarse de que el
interruptor funcione correctamente. Para la seguridad del operador, no se debe
encender el manipulador hasta que se complete la siguiente prueba.

(1) Encienda el manipulador para iniciar el software del controlador mientras
presiona el interruptor de parada de emergencia.

(2) Asegurese de que el indicador LED E-STOP (Parada de emergencia) del
manipulador esté encendido.

(3) Asegurese de que “EStop” aparezca en la barra de estado.
(4) Suelte el interruptor de parada de emergencia.
(5) Ejecute el comando RESET (Restablecer).

(6) Asegurese de que el indicador LED E-STOP esté apagado y que “E-Stop” esté
atenuado en la barra de estado de la ventana principal.

Seguridad e instalacién del sistema de robot (T, VT/ EPSON RC+ 7.0) Mod.16 67



2.5.7 Asignaciones de pines

Las asignaciones de pines del conector de EMERGENCIA son las siguientes: (D-

Sub de 25 pines macho)

*1 No conecte nada a estos pines.

*2 Se produce un error critico si los valores de entrada desde la puerta de seguridad 1 y de la
puerta de seguridad 2 son distintos en dos 0 mas segundos. Deben estar conectadas al mismo
interruptor con dos grupos de contactos.

*3 Ocurre un error critico si los valores de entrada desde el contacto del interruptor de parada de
emergencia 1y el contacto del interruptor de parada de emergencia 2 son distintos en dos o
mas segundos. Deben estar conectados al mismo interruptor con dos grupos de contactos.

*4 No aplique voltaje inverso al circuito de parada de emergencia.

N.o N.o
de | Sefial Funcién de | Sefial Funcion
pin pin
1 ESwil Contacto del interruptor dgs 14 |ESW21 Contacto del interruptor dga
parada de emergencia (1) parada de emergencia (2)
2 |ESW12 Contacto del |nterruptor dgs 15 | ESW22 Contacto del |nterru_ptor dss
parada de emergencia (1) parada de emergencia (2)
3 |ESTOP1+ Circuito d_e paradf}1 de 16 |ESTOP2+ Circuito d_e paradg de
emergencia 1 (+) emergencia 2 (+)
Circuito de parada de Circuito de parada de
4 |ESTOP1- emergencia 1 (=)™ 17 |ESTOPZ- emergencia 2 (=)™
5 Sinuso |t 18 | SDLATCH1 Liberacion de e_nganche de
puerta de seguridad
6 ISinuso |*t 19 | SDLATCH2 Liberacion de enganche de
puerta de seguridad
7 lsp11 (Elr;tigda de puerta de seguridad 20 |SD21 I(Ezr;tigda de puerta de seguridad
8 |sp12 (Elr;tzzzida de puerta de seguridad 21 SD22 I(Ezr;tzz;\da de puerta de seguridad
9 |24V Salida de +24 V 22|24V Salida de +24 V
10 |24V Salida de +24 V 23|24V Salida de +24 VV
11 |24VGND | Salida de +24 V a tierra 24 |24VGND | Salida de +24 V a tierra
12 | 24VGND | Salida de +24 V a tierra 25|24VGND | Salida de +24 V a tierra
13 [Sinuso |™

Carga nominal de salida del interruptor de
parada de emergencia

+30V 0,3 Ao inferior

Pines 1-2, 14-15

Rango de voltaje de entrada nominal de
parada de emergencia

Corriente de entrada nominal de parada de
emergencia

+24 'V +10 %
37,5mA £10 %/ entrada de
+24

Pines 3-4, 16-17
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Rango de voltaje de entrada nominal de
puerta de seguridad +24V +£10 % : o o0,
Corriente de entrada nominal de puerta de | 10 mA/ entrada de +24 V Pines 7-8, 20-21
seguridad
Rango de voltaje de entrada nominal de
liberacion de enganche +24 V £10 % Pines 18-19
Corriente de entrada nominal de liberacion | 10 mA/ entrada de +24 VV
de enganche

NOTA La resistencia eléctrica total de los interruptores de parada de emergencia y sus

@ circuitos debe ser de 1 Q 0 menos.

B | a salida de 24 V es para la parada de emergencia. No la utilice para
otros propdsitos. De hacerlo, puede causar un mal funcionamiento del
sistema.

PRECAUCION| m No aplique voltaje inverso al circuito de parada de emergencia.
De hacerlo, puede causar un mal funcionamiento del sistema.
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2.5.8 Diagramas de circuitos

Ejemplo 1: Aplicacion tipica del interruptor de parada de emergencia externo

Interruptores
Manipulador externosde parada
de emergencia
+24V
Interruptor de ?
< 9
parada de . */
emergencia de 10 i

una unidad de

. 22
operacion (TP)

i N

i |
I—“/ 15

ESTOP1+ |3

ESTOP2+

Control de

+5V
AN @
circuito Tenga cuidado
principal Bg) con la direccion

de la aplicacion
—————— . AN e e |
Driver del _\‘J
motor
3
Cf ESTOP1-

de voltaje

Entrada de CA——> 4
ESTOP2- |17
Detecci6n de — | 11
parada de
emergencia 12
W
24
s s 25  Externo
v +24V
oy I
Ej %} é Entrada de puerta de seguridag 1 i
AT 8 ;
A 20 E/——
Entrada de puerta de seguridadf2
F 21
18
AN e
ntrada de liberacién de engand
- 19
v
) ” Externo +24 V
NOTA+24 V a tierra W Entrada de liberacion de enganche  Cerrado: Enganche apagado yioira
+5V atierray Abierto: Enganche encendido
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Ejemplo 2: Aplicacién tipica de relé de seguridad externo

Manipulador Extero +24V
24V
Interruptor de ? 9
parada de >
emergencia 10
de una unidad o0
de operacion
(TP) 123
1 Externo

+24V

F/ 2 atierra
: 14 1

P/ 15
L Extero

3 +24V

w ]S

c d Relé de seguridad externo
ontrol de (El diagrama anterior esta

Cl'rcu'ltol simplificado para
principal representacion).
Para la proteccion del

circuito de parada de

emergencia, la capacidad

del fusible deberia ser la
siguiente:

- Cumple la capacidad en
el relé de seguridad
externo
— 0,4 A o menos

*

Driver del
motor

Entrada de CA ——= é 4
17

Detecci6n de 11
parada de 3 g v
emergencia S@ 12 Extero
+24V
24 atierra
@ 25 Externo
— +24

v 7

Entrada de puerta de
seguridad 1

Entrada de puerta de
seguridad 2 1

%m 20 -

18

AT -T—
Entrada de liberacién de
enganche 19

v

N i — h N N Externo +24 V

NOTA:+24 Vatierra VW Entrada de liberacién de enganche Cerrédo, Enganche apagadq atierra
+65Vatierra V Abierto: Enganche encendido
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Ejemplo 3: Ejemplo de conexién de la plataforma movil y la parada de

emergencia
Manipulator Externo +24 V
ooy Fusible
+
Interruptor de ?
parada de o 9 )
emergencia de ho
una unidad de
operacion (TP) 2
CF 123
: 1
[ 2 | Sammamont
n Salida de para.da de
7 emergencia
15
Entrada de parada
3 de emergencia
+5V
16 )
y
ontrol de
circuito principal
* Para la proteccion del
circuito de parada de
emergencia, la capacidad
Driver del fusible deberia ser la
del mjtor siguiente:
- Cumple la capacidad en el
relé de seguridad externo
- 0,4 A omenos
Entrada de CA 4
17
Deteccion de
parada de Al v
emergencia 12 Externo+24 V
atierra
24
Externo+24 V
25
y
A 7
34 Entrada de puerta de
1° sequridad 1 8
AN 20 -
Entrada de puerta de
seguridad 2 21
18
AN ]
Entrada de liberacién de
enaanche 19
v
Externo +24 V
NOTA:+24 V atierra ¥ Entrada de liberacion de enganche Cerrado: Enganche apagado atierra

+5Vatierra V
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Abierto: Enganche encendido
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2.6 Fuente de alimentacion, cable de alimentacién, disyuntor

m  El manipulador no cuenta con un interruptor de encendido.
Inmediatamente después de insertar el enchufe en la
alimentacion, se enciende el sistema de robot.

ADVERTENCIA Tenga cuidado con las descargas eléctricas cuando inserte el

enchufe.

2.6.1 Fuente de alimentacién

Especificacién de CA del manipulador:
Asegurese de que la energia cumpla con las siguientes especificaciones.

Elemento Especificacion

1002240V CA

\oltaje (El voltaje de entrada debe estar en £10 %
del voltaje nominal).

Fase Monofésico

Frecuencia 50/60 Hz

Interrup(flon de energia Menos de 10 ms

momentanea

. . T3: 660 VA

Capacidad nominal T6, VT: 1.200 VA

Corriente maxima T3: Aproximadamente 30 A (menos de

(Cuando la energia de CA esta | 2 ms)

ENCENDIDA) T6, VT: aprox. 60 A (Menos de 2 ms)

Corriente de fuga Méax. 10 mA

Resistencia de tierra Menos de 100 Q

Manipulador con especificacion de CC:
Asegurese de que la energia cumpla con las siguientes especificaciones.

Elemento Especificacion
\oltaje 48V CC
\oltaje disponible 43a60V CC
e . 72V CC
Clasificaciones maximas

(Tenga cuidado de no superar el valor

absolutas ; -
anterior cuando aumente el voltaje).

Corriente maxima
(Cuando la energia de CC estad | Méax. 40 A (menos de 10 ms)
ENCENDIDA)

Capacidad nominal 1200 W

El cable de conexion a tierra y el cable de

Conexion a tierra alimentacion de CC (—) estan conectados.
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Linea de alimentacion de CA:
Instale un disyuntor de fuga a tierra o un disyuntor de alimentacion.
Para la corriente eléctrica nominal del disyuntor, consulte los siguientes valores

definidos.
Manipulador Potencia Corriente eléctrica
nominal
. AC100V 10A
Serie T3 AC200V 5A
Serie T6 AC100V 20A
Serie VT (escg)':():lflcacmn de AC200V 10A

Linea de alimentacion de CC:
Instale un protector de circuito.
Para la corriente eléctrica nominal del protector de circuito, consulte los siguientes

valores definidos.

Manipulador Potencia Corriente eléctrica
nominal
Serie VT (escpét):lflcacmn de DCa8vY 40 A

Si instala un protector de circuito, seleccione uno que soporte la “corriente maxima”

indicada anteriormente.

El tomacorriente debe estar instalado cerca del equipo y debe tener un acceso facil.
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2.6.2 Cable de alimentacion

m Asegurese de que personal calificado realice las operaciones.

m Asegurese de conectar el cable a tierra (verde/amarillo) del cable
de alimentacion al terminal de conexion a tierra de la fuente de
alimentacion de la fabrica.

Ademas, recomendamos conectar directamente a tierra a través
del agujero en la base para conectar el manipulador
completamente a tierra.

El equipo debe estar conectado a tierra de forma correcta en todo
momento para evitar el riesgo de descargas eléctricas.

IADVERTENCIA m Asegurese de conectar el cable café al cable de alimentacion de
CC en “+" y el cable azul en “-". Si se conecta a la polaridad
equivocada, puede provocar mal funcionamiento del manipulador.

m Siempre use un enchufe o un dispositivo de desconexién para el
cable de alimentaciéon. Nunca conecte el controlador de forma
directa a la fuente de alimentacién de la fabrica.

m Seleccione el enchufe o un dispositivo de desconexi6on que
cumpla con las normas de seguridad de los paises.

Cuando conecte el conector del cable de alimentacién al manipulador, asegirese de
insertarlo completamente.

Especificacion de CA del manipulador

Elemento Especificacion
Cable de alimentacion de CA Negro, Blanco
(2 cables) '
Cable a tierra \erde/Amarillo
Longitud de cable 5m
Terminal Terminal sin soldadura
redondo M4

Manipulador con especificacion de CC

Elemento Especificacion

Cable de alimentacion de CC .
Café

(+) _ _

Cable de alimentacion de
Azul

CC(H)

Longitud de cable 2m

Terminal Terminal sin soldadura
redondo M4
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NOTA
@ Use un sujetador de cable en el lado posterior del manipulador para fijar el cable de

alimentacion.

Manipulador de la serie T Manipulador de la serie VT
(Solo para el modelo estandar, modelo para
salas blancas)

i

s

EEE |

Q

[= ]

n

(llustracion: T3-401S) (llustracion: VT6-A901S)
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2.7 Encendido

2.7.1 Precauciones de encendido

Revisién del manipulador
: Antes de operar el manipulador, asegurese de que todas las piezas del
manipulador estén en su lugar y no presenten defectos externos. Si ocurre un
error, detenga la operacién y comuniquese con nosotros.

Verificacion de pernos de envio y plantillas antes de encender
. Antes de encender la alimentacion después de la instalacion, asegirese de
retirar los pernos de envio y plantillas del manipulador. Si enciende la
alimentacion con los pernos de envio y plantillas, puede causar dafios a los
equipos del manipulador.

Activacion de la alimentacion
Fije el manipulador antes de encender la energia u operarlo. Encender la
alimentacion u operar un manipulador que no esté fijo es extremadamente
peligroso y puede causar lesiones corporales graves o dafios importantes a
los equipos del sistema de robot, ya que el manipulador puede caer.

Cuando vuelva a suministrar energia
Cuando vuelva a suministrar energia al manipulador, apague el controlador
y espere 5 segundos 0 mas. Luego, encienda nuevamente el manipulador.
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2.7.2 Procedimiento de encendido
(1) Verifique la conexion del conector de EMERGENCIA.

(2) Conecte el enchufe de derivacion TP al puerto TP.
(3) Conecte el cable de alimentacién al manipulador
(4) Conecte el cable de alimentacidon al tomacorriente de la fuente de alimentacion.

(5) El indicador LED PROGRAM (Programa) parpadea aproximadamente 30
segundos después de que el controlador se inicia de forma normal.

Si el indicador LED ERROR estd encendido o parpadeando, revise la
conexion en los pasos (1) al (4) y encienda nuevamente la energia.

Si el indicador LED ERROR sigue encendido o parpadea, comuniquese con
el proveedor de su region.

Manipulador de la serie T

LED

(llustracion: T3-401S)

Manipulador de la serie VT

Modelo estandar, modelo para salas Modelo de proteccion

blancas

78 Seguridad e instalacién del sistema de robot (T, VT/ EPSON RC+ 7.0) Mod.16



Al momento del envio, el manipulador ya esta configurado con los manipuladores
que comprd. Sin embargo, por si acaso, recomendamos guardar el estado
predeterminado del controlador. Se necesita una memoria USB para guardar el
estado del controlador.
Para el procedimiento de almacenamiento del estado del controlador, consulte los
siguientes manuales:
Manual del manipulador de la serie T

Manual del manipulador de la serie VT
Configuracion y operacion 8. Puerto de memoria
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3. Primer paso

Esta seccion indica el procedimiento para instalar el software EPSON RC+ en laPC
de desarrollo, y para ejecutar un programa simple después de conectar la PC de
desarrollo y un manipulador con USB.

Para asegurarse de que el sistema de robot esté instalado en forma segura, siga la
descripcion que se incluye en 1. Seguridad y 2. Instalacion. Luego, opere el sistema
de robot en los siguientes procedimientos.

3.1 Instalacion del software EPSON RC+ 7.0
El software EPSON RC+ 7.0 se debe instalar en su PC de desarrollo.

(1) Inserte el DVD de configuracion de EPSON RC+ 7.0 en la unidad de DVD.
(2) Aparecera el siguiente didlogo. Haga clic en <Next> (Siguiente)

EPSON RC:+ 7.0 Setup X

EPSON

EXGEED YOUR VISION ‘Welcome to the EPSON RC+ 7.0U0 Installation

I-' > The InstallShigld ‘wizard will install EPSON RC+ 7.0.00n
) T‘ \’ your cormputer. To cantinue, click Mext.
= T

= —
... ",k-:}‘.
s

Cancel
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(3) Ingrese el nombre de usuario y el nombre de empresa, y haga clic en
<Next>.

EPSON RC+ 7.0 Setup X
Customer Information »

Please enter your information. EPSON

EXCEED YOUR VISION

Pleaze enter your name and the name of the company for which pou work.

User Mame:

|User Mame |

LCompany Mame:

| Comparny Name |

[ < Back ” Mext > }[ Cancel ]

(4) Seleccione la unidad en la que desea instalar EPSON RC+ 7.0 y haga clic en

<
NOTA Ne.x . . . .
@ El directorio de instalacion se llama EpsonRC70. Esto no se puede
modificar.
EPSONRC+ 7.0 Setup X

Choose Destination Location

Select drive where Setup will install files EPSON '

EXCEED YOUR VISION
Setup will install EPSON RC+ 7.0 in the following drive.
Toinstall to this drive, click Nest.
Toinstall to a different drive, select anather drive from the list

*r'ou can choose not to install EPSOMN RC+ 7.0 by clicking Cancel to exit Setup.

Drestination Drive

Diive

< Back ” Mest > ][ Cancel
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(5) Se mostrara el didlogo para seleccionar las opciones que se van a instalar.
Seleccione las opciones que desea instalar y haga clic en <Next>.

EPSON RC+ 7.0 Setup X

Select Dptions M
Select the options you want ta install. EPSON

EXCEED YOUR VISION

Select the options you want b install, clear the options you do nat want to install. Click Mext
to continue.

[ Install GigE Camera Drivers
I anuals

Simulator 5amples

[ < Back ” Mext > H Cancel ]

(6) Se mostrara el didlogo para revisar la configuracion. Si esta satisfecho con la
configuracion, haga clic en <Next>.

EPSON RC+ 7.0 Setup 3]
Start Copying Files .
Review settings befare copying files. EPSON

EXCEED YOUR VISION

Setup has enough information to start copying the program filez. |f pou want to review or
change any settings, click Back. If pou are satisfied with the settings, click Next to begin
copying files.

Current Settings:

Inztall RC+ Care System
Install Manuals
Inztall Simulator S amples

[ < Back ]l Mext > |[ Cancel ]

(7) De ser necesario, instale “Windows Installer” y “Microsoft .NET Framework
3.5” en su sistema. Esto puede demorar varios minutos.
NOTA Adobe Reader debe estar instalado en su PC para ver los manuales de
@ EPSON RC+ 7.0. Si el instalador no puede encontrar Adobe Reader en su
sistema, se instalara ahora. Siga las instrucciones del instalador de Adobe.
No reinicie el sistema después del término de la instalacion de Adobe
Reader.
(8) Después de que la instalacion haya terminado, reinicie su computadora.
La instalacion del software EPSON RC+ 7.0 ha terminado.
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Conecte la PC de desarrollo y el puerto de conexion para PC de desarrollo
Manipulador de la serie T

Manipulador de la serie VT

Modelo estandar, modelo para salas Modelo de proteccién
blancas
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NOTA

84

Para otros detalles acerca de la conexién de la PC de desarrollo y el manipulador,
consulte el Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0: Comando de comunicaciones
de PC a controlador.

Asegurese de instalar el software EPSON RC+7.0 en la PC de desarrollo primero, y
luego conectar la PC de desarrollo y el manipulador con el cable USB.

Si el manipulador y la PC de desarrollo se conectan sin instalar EPSON RC+7.0 en
la PC de desarrollo, aparecera [Add New Hardware Wizard] (Asistente para agregar
nuevo hardware). Si aparece este asistente, haga clic en el botéon <Cancel>
(Cancelar).

3.2.1 Acerca del puerto de conexion de la PC de desarrollo

El puerto de conexion de la PC de desarrollo es compatible con los siguientes tipos
de USB.
- USB2.0 de alta velocidad/velocidad completa (seleccion de velocidad
automatica o modo de velocidad completa)
- USBL1.1 de velocidad completa

Estandar de interfaz: Especificacion de USB compatible con versién 2.0
(compatible con USB version 1.1 y superior)

Conecte el manipulador y la PC de desarrollo con un cable USB para desarrollar el
sistema de robot o ajustar la configuracion del manipulador con el software EPSON
RC+ 7.0 instalado en la PC de desarrollo.

El puerto de conexion de la PC de desarrollo es compatible con la conexion directa.
Es posible insertar y retirar los cables mientras que la alimentacion de la PC de
desarrollo y el manipulador estd encendida. Sin embargo, el manipulador se detiene
cuando se retira el cable USB cuando el manipulador y la PC de desarrollo se
encuentran conectados.

3.2.2 Precauciones

Cuando conecte la PC de desarrollo y el manipulador, asegurese de lo siguiente:

- Conecte la PC de desarrollo con el manipulador con un cable USB de 5m o
menos. No use un concentrador USB o cable de extension.

- Asegurese de que el puerto de conexion de la PC de desarrollo no se use con
ningun dispositivo que no sea la PC de desarrollo.

- Use un cable de PC 0 USB que sea compatible con el modo de alta velocidad
de USB 2.0 para operar en modo de alta velocidad de USB 2.0.

- No tire del cable con fuerza ni lo doble.

- No aplique fuerza excesiva al conector.

- Cuando la PC de desarrollo y el manipulador estan conectados, no inserte ni
retire otros dispositivos USB de la PC de desarrollo. Se puede desconectar la
conexion con el manipulador.
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3.2.3 Verificacion de conexién y configuracion de software

A continuacidn, encontrara los pasos para conectar la PC de desarrollo y el
manipulador.

(1) Asegurese de que EPSON RC+ 7.0 esté instalado en el manipulador conectado
con la PC de desarrollo. (Si el software no esta instalado, instalelo).

(2) Conecte la PC de desarrollo y el manipulador con el cable USB.
(3) Encienda el manipulador.
(4) Inicie el software EPSON RC+ 7.0.

(5) En  EPSON RC+ 7.0, seleccione menu-[Setup]-[PC to Controller
Communications] (Configuracion - Comunicaciones de computadora a
controlador) para mostrar el didlogo [PC to Controller Communications].

+ «PC to Controller Communications 33
Current Connection: 1 Connection Status: Discy cted
Numbsr Name Type IP Address Connect
» : UUSB A
[] Work Offline fAuto Connect
(6) Seleccione “No.1 USB” (USB n.° 1) y haga clic en el botén <Connect>

(Conectar).

(7) Después de que la conexion de la PC de desarrollo con el manipulador esta
completa, aparecerd “Connected” (Conectado) en el [Connection status:]
(Estado de conexion). AsegUrese de que aparezca “Connected” y haga clic en
el botén <Close> (Cerrar) para cerrar el didlogo de [PC to Controller
Communications].

+ 4 PC to Controller Communications

Gurrent Connection: 1 Connection Status: Connected

Mumber Mame Type IF &ddiess

Disconnect

[] ork Offline Auto Gornect

I

Close

Se completd la conexion de la PC de desarrollo con el manipulador. Ahora se puede
usar el sistema de robot desde EPSON RC+ 7.0.
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3.2.4 Copia de seguridad de la condicion inicial del manipulador

Realice una copia de seguridad de los datos configurados del manipulador antes del
envio.

Procedimiento de copia de seguridad de la configuracién de sistema y de proyecto:

(1) Desde el menu [Project] (Proyecto), seleccione [Copy] (Copiar).

(2) Cambie la [Destination Drive] (Unidad de destino) a una unidad arbitraria.

(3) Haga clic en <OK> (Aceptar). El proyecto se copiara al medio externo.

(4) Desde el menu [Tools] (Herramientas), seleccione [Controller] (Controlador).

(5) Haga clic en el botén <Backup Controller> (Realizar copia de seguridad del
controlador).

(6) Seleccione la unidad arbitraria.

(7) Haga clic en <OK>. Se realizara una copia de seguridad de la configuracion de
sistema en el medio externo.

3.2.5 Desconexion de la PC de desarrollo y el manipulador
Se indica la desconexion de la PC de desarrollo con el manipulador.

(1) En EPSON RC+ 7.0, seleccione menu-[Setup]-[PC to Controller
Communications] para mostrar el didlogo [PC to Controller Communications].

(2) Haga clic en el boton <Disconnect> (Desconectar).
El manipulador y la PC de desarrollo estdn desconectados y se puede retirar el
cable USB.

Si se retira el cable USB mientras el manipulador y la PC de desarrollo se
encuentran conectados, el manipulador se detiene. Asegurese de hacer clic en el
botén <Disconnect> en el didlogo [PC to Controller Communications] antes de
retirar el cable USB.

3.2.6 Colocar el manipulador en la posicion inicial

Aparte de crear y ejecutar el programa, se puede operar el manipulador mediante los
siguientes métodos.

Operacién manual

Movimiento de desplazamiento por Teach Pendant

Ejecucion de comando desde EPSON RC+

Movimiento de desplazamiento desde EPSON RC+
Esta seccion explica los siguientes métodos.

A: Operacion manual

B: Ejecucion de comando desde EPSON RC+

C: Movimiento de desplazamiento desde EPSON RC+
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A: Operacién manual
Mueva con la mano el manipulador que no esté en servocontrol.

Para robots SCARA:
Puede mover la articulacion n.° 3 con la mano, mientras se presiona el
desbloqueo del freno en el manipulador con el controlador encendido.
Las articulaciones n.° 1, n.° 2 y n.° 4 se pueden mover con la mano.
Ademas, se puede mover el manipulador de forma manual liberando el freno de
solenoide desde la ventana Command (Comando) de EPSON RC+.

Para el robot de 6 ejes:
Los manipuladores se pueden mover de forma manual si se libera el freno
electromagnético de la ventana Command de EPSON RC+.
Para conocer mas detalles, consulte el siguiente manual.
MANUAL DEL MANIPULADOR de la serie VT de robot de 6 ejes

Configuracion y operacion 1.5.2 Desbloqueo del freno con el software

® Normalmente, suelte los frenos de las articulaciones uno por uno.
Tenga cuidado si necesita soltar los frenos de dos o mas
articulaciones de forma simultdnea. Soltar los frenos de dos 0 més
articulaciones al mismo tiempo puede causar que manos o dedos
queden atrapados, o dafios al manipulador, o su mal
funcionamiento, ya que los brazos de este se pueden mover en
direcciones inesperadas.

® Tenga cuidado con la caida del brazo cuando suelte el freno.

Mientras que suelta el freno, el brazo del manipulador caera por su
PRECAUCION propio peso. La caida del brazo puede causar que manos o dedos
queden atrapados o dafios al equipo del manipulador, o su mal
funcionamiento.

® Antes de soltar el freno, asegurese de tener el interruptor de parada
de emergencia a mano para poder presionarlo inmediatamente. De
lo contrario, si el brazo cae por una operacion incorrecta, no podra
detenerlo de inmediato. La caida del brazo puede causar dafios a
los equipos o el mal funcionamiento del manipulador.
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(1) Inicie EPSON RC+ 7.0.
Haga doble clic en el icono <EPSON RC+ 7.0> en el escritorio.

(2) Abra la ventana Comando.
En EPSON RC+ 7.0, menu-[Tool]-[Command Window]

(3) Ejecute el siguiente comando en la [Command Window].
>Reset
>Brake Off,[Brazon.° (1 al 6) cuyo freno se soltara]

Ejecute el siguiente comando para activar el freno nuevamente.
>Brake On,[Brazo n.° (1 al 6) cuyo freno se activara]
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B: Ejecucion de comando desde EPSON RC+

Excite los motores del manipulador y ejecute el comando para mover el
manipulador.

A continuacion, se explica el ejemplo de mover todas las articulaciones a las
posiciones de 0 pulsos por medio de la especificacion del pulso para cada
articulacion.

(1) Inicie el EPSON RC+ 7.0.
Haga doble clic en el icono <EPSON RC+ 7.0> en el escritorio.

(2) Abra la ventana Command.
En EPSON RC+ 7.0, menu-[Tools]-[Command Window]

(3) Ejecute el siguiente comando en la [Command Window].

Robot SCARA:
>Motor On
>Go Pulse (0,0,0,0)

Robot de 6 ejes:
>Motor On
>Go Pulse (0,0,0,0,0,0)

Para definir la posicion y la postura del manipulador en la posicién del pulso 0,
consulte Rango de movimiento en los manuales del manipulador.
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C: Movimiento de desplazamiento desde EPSON RC+
Excite los motores y opere desde la ventana Jog & Teach (Desplazar y ensefiar)
de EPSON RC+ para mover el manipulador.

(1) Inicie el EPSON RC+ 7.0.
Haga doble clic en el icono <EPSON RC+ 7.0> en el escritorio.

(2) Crear un nuevo proyecto.
1. Seleccione [New] (Nuevo) desde el menu [Project] (Proyecto). Se
mostrara el cuadro de didlogo [New Project] (Nuevo proyecto).

New Project

Praject Name:
Template:
Mone v
Select Drive:
|=¢c v|
Select Project Falder:
= Projects New Folder...

# (2 SampleProjects
MyFioject

2. Escriba un nombre de proyecto en el cuadro [New Project Name]
(Nombre de nuevo proyecto).
(por ejemplo, PrimAplic)

3. Haga clic en el botdn <OK> (Aceptar) para crear el nuevo proyecto.

(3) Abra el administrador de robot.
En EPSON RC+ 7.0, menu-[Tools]-[Robot Manager] (Herramientas -

Administrador de robot).
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(4) Encienda los motores.
Verifique que la pestafia [Control Panel] (Panel de control) esté abierta.
Haga clic en el boton <MOTOR ON> (Motor encendido).

i® Robot Manager,

Raobot: 1, rb01, L53-4015 » locak 0 » Tool 0 -~ Arm 0
Gontral Panel | | Status
e=———— Emergency Stop: OFF  Safeguard: OFF  Motors: OFF Power: LOW
Jog & Teach
Mators Free Joints
Points
frch
MOTOR | MOTOR
Locals OFF ON
aia
Taols Fres Al Beset
1z
Arms Power 53
= Lock Al Home
Pallets J4
EGP
Boxes
Planes
-

(5) Mueva el manipulador con el movimiento de desplazamiento.
1. Seleccione la pestafa [Jog & Teach].

> Robot Manager. EB8E
Robot: 1, rbl, LS3-4015 v locsk 0~ Took 0 ~ Am0 v EOP 0 - | @ [3]33%
S — Current Fosition
¥ tmm) X {mm) Z lmm)
Joe & Teach 400,000 0000 noon] @ World
U (deg) O doint
Points [ oo | | [ | O Fulse
Arch Current Arm Oriertation
Locals fand L]
Iz s — N
Tools
Jog Distance
Arms N fdesd U2 4deed U3 dmm) (O Gontinuous
[ rooof [ vooof [ 1000 O e
Pallets 14 tdegd @ Medium
EGF [ 1000] [ | [ | ©shart
Boxes Teach Points | Execute Mation
Pl Faint Eile: Eoint
[robotl pts | PO~ fundefined! v| [ Teach ] [ Eet |
™

2. Seleccione “Joint” (articulacién) en [Jogging]-<Mode> (Modo -
Desplazamiento).

3. Haga clic en las teclas de desplazamiento J1 a J4 para mover el
manipulador por articulacion.
Para mover el manipulador, puede configurarlo en otros modos o
configurar la distancia de desplazamiento.
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3.3 Escribir su primer programa
Después de instalar el Manipulador y el software EPSON RC+ 7.0 en su PC, siga

las instrucciones a continuacion para crear un programa de aplicacion simple para
poder familiarizarse con el entorno de desarrollo de EPSON RC+ 7.0.

1. Inicie EPSON RC+ 7.0
Haga doble clic en el icono de EPSON RC+ 7.0 en el escritorio.

2. Cree un nuevo proyecto
(1) Seleccione [New] desde el menu [Project]. Se mostrara el cuadro de
didlogo [New Project] (Nuevo proyecto).

Mew Project Mame:
Firstdy
Termplate:
None v
Select Drive:
=L -
Select Project Folder:
3 Projects Mew Falder

(2) Escriba un nombre de proyecto en el cuadro [New Project Name] (Nombre
de nuevo proyecto).
(por ejemplo, PrimAplic)

(3) Haga clic en el boton <OK>y cree el nuevo proyecto.
Cuando crea el nuevo proyecto, se crea un programa llamado Main.prg.
La ventana llamada Main.prg aparecera con un cursor parpadeando en la
esquina superior izquierda.

Ahora esta listo para comenzar a ingresar su primer programa.
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3. Edite el programa

Escriba las siguientes lineas de programa en la ventana de edicion de
Main.prg.
Function main

Print "This is my first program."
Fend

i
Ele Edit Mew Frokct Bn Tools Setp Hindow el

D@ @& & Sl @ WG Pt
FProjct Bglorer. 8 %

| 23 Proesam Files

Function main

Print "This ia my Ficat Progcem™
Fend

Pobot 1, M1, C4-ABNNS, Ory Pun '© 7

Line 300l5 | NS
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4. Ejecute el programa

ol 1 WG 7.0.0

= 3 Program Fiks
] Mainpre
] Mariytlepre
(0 ke Files
| = 23 Robat Points
3 Commen
= (3 bt 1
[0 rebart ps
= 3 Labels
TE 1D Labels
7§ User Emors
(20 Vision
= ) o
| = () Furetions.

)

0]

Fr

Ele Edit Mew Frokct Bn Tools Setp Hindow el

De@d Gl @500 Bl
Froet Blrer. 8 %

Presione F5 para ejecutar el programa. (F5 es la tecla de acceso rapido
para la seleccion [Run Window] [Ventana Ejecutar] del menu [Run]
[Ejecutar]). Vera la ventana Status (Estado) ubicada en la parte
inferior de la ventana principal, que muestra el estado de operacion de
compilacién.

Durante la compilacion del proyecto, su programa se compila y
enlaza. Luego, se establecen comunicaciones con el manipuladory los
archivos de proyecto se envian al controlador. Si no se producen
errores durante la compilacion, aparecera la ventana Run.

¥pronfiG 71

Furtion

(1 Low Power - Soged Factor: 100 2%

03:51:20 Busld complate. no arrors -~

Program 5o 1 Pcbot 1, P, C4-ABOTS, Dry Pun |

©)

(4)

Haga clic en el boton <Start> (Iniciar) en la ventana Run para ejecutar
el programa.

Las tareas como las que se encuentran a continuacion apareceran en la
ventana de estado.

19:32:45 Task main started
19:32:45 All tasks stopped

En la ventana Run, vera la salida de la instruccion de impresion.
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A continuacion, ensefiemos algunos puntos del manipulador y creemos un
programa para mover el manipulador.

5. Ensefie puntos de robot
(1) Asegurese de que sea seguro operar el manipulador. Haga clic en el

botdn <Robot Manager> (Administrador de robot) [ﬁ en la barra de
herramientas para mostrar la ventana [Robot Manager].

RGs 710 - Project D¥CpsonRCTO¥Project;

ﬁbiﬂﬂmﬁwm&niwkmpmmm
D@0 & m8 wES TG MO S Y O @ o et 150
Popct Eiperr 5 % |
PRSP " Mobot Manncer
'Sjp’mm,,. Fubal. 1, 1501, LS3-4015 - loeal D = Tosd 0+ Am 0 - EOP D = | @ (5]
Tnchade Files [ e —
| = j Fiubat Pants | Control Parm) | | S1ah
| ""h”m- Emergency Slop. OFF  Saleguard. OFF  Molurs. OFF Power. LOW
Jdog & T

Pointe Mt Fron Jomlz

frch B (e
o o

Program Lotcp| Seiery| Lo | Wam

(2) Haga clic en la pestafia [Control Panel] (Panel de control).
Luego haga clic en el botén <Motor On> (Encender motor) para
encender los motores del manipulador. Se le pedird que confirme la
operacion.

(3) Haga clic en el botén <Yes> (Si) para continuar.
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(4) Haga clic en la pestafia [Jog & Teach].

™ EPSON RGY 710 - Project D¥EpeonfGT0¥Mrojecte¥FirstApp

e Edit Mew Propct Bn Jook Sehp Bedow el

Frope Expirs

D& ) @ oS 6] i P S % O &8 o Gonnection LS

3 x

_3-jnn|:‘:::;i:es Fobot 1, rhill, LE3-4013 » locall - Tool » Am D » ECRO » -|}|!n
—]:“"":'ﬂ‘f'": Gontral Panal | ~=ouira Current Pasilen
:Z-:um..k L) | TR e[  mmd ¥ {mm Z dmm? P
w3 Macros oo Taach"") : @@ i
| ® L wwon " ponts & & 4 : J I:
. = -@m — e ——
| 5. Horel s ]
-  —  —
- | '\’rJ fiJ x:f?-;:“ Yimmb 2 {mm () Gontrucus
= ] [ 1008|109 O Lens
Felew | [mJ an - et i @ Medhim
FcP &k W w 1000 | O ghont
Bowes | e Pt | st Moton
Planes | | pone i Part
i | rnbat ptz: » [P~ tndofined | Tesch £
T
Program| Foip| Gl Eree Wam

(5) Haga clic en el botén <Teach> en la esquina inferior derecha para
ensefiar el punto PO. Se le pedird una etiqueta de punto y una
descripcion.

(6) Haga clic en el botdn de desplazamiento <+Y> para desplazar el robot
en la direccion +Y. Mantenga presionado el boton para continuar el
desplazamiento. Mueva el manipulador hasta que llegue al medio del
envolvente de trabajo.

(7) Haga clic en el botén <-Z> para bajar el eje Z del manipulador.

(8) Seleccione “P1” en la lista desplegable [Point (P)] (Punto [P]) que se
encuentra junto al boton <Teach>. El punto actual esta configurado en
P1.

(9) Hagaclic en el botén <Teach>. Vera un mensaje de confirmacion para
cada punto.

(10) Haga clic en el boton <Yes>.

(11) Haga clic en el botén <+X> para desplazar el manipulador hacia la
direccion +X.

(12) Seleccione “P2” en la lista desplegable [Point (P)] (Punto [P]) que se
encuentra junto al boton <Teach>. El punto actual esta configurado en
P2.
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(13) Haga clic en el boton <Teach>. Vera un mensaje de confirmacion para
cada punto.

(14) Haga clic en el boton <Yes>.
(15) Haga clic en el botén <Save Project> ﬁ (Guardar proyecto) de la
barra de herramientas para guardar los cambios.

6. Modifiqgue el programa para incluir los comandos de movimiento del
manipulador
(1) Inserte tres nuevas instrucciones Go (Ir) en el programa Main.prg
como se muestra a continuacion:
Function main
Print "This is my first program.”
Go P1
Go P2
Go PO
Fend
(2) Presione F5 para mostrar la ventana Run.
(3) Haga clic en el boton <Start> para ejecutar el programa.
El manipulador se movera a los puntos que le ensefio.

7. Modifigue el programa para cambiar la velocidad de los comandos de
movimiento del manipulador
(1) Inserte los comandos Power (Potencia), Speed (Velocidad) y Accel
(Aceleracion) segin se muestra en el programa a continuacion:

Function main
Print "This is my Ffirst program.”
Power High
Speed 20
Accel 20, 20
Go P1
Go P2
Go PO
Fend
(2) Presione F5 para mostrar la ventana Run.
(3) Haga clic en el boton <Start> para ejecutar el programa.

El manipulador se movera a cada uno de los puntos que le ensefié a un
20 % de velocidad, aceleracion y desaceleracion. La instruccion
Power High (Alta potencia) ejecuta el programa para que opere el
robot con mayor velocidad, aceleracion y desaceleracion.
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8. Realizar copia de seguridad del proyecto y la configuracion de sistema
Aunqgue este es solo un proyecto de muestra, realizaremos una copia de
seguridad del proyecto y de la configuracion del manipulador. Se puede
realizar la copia de seguridad facilmente con EPSON RC+ 7.0. Es
importante que mantenga copias de seguridad regulares de sus aplicaciones
en un medio externo como una memoria USB.

Siga los pasos a continuacion para realizar una copia de seguridad del
proyecto y de la configuracién de sistema:

(1) En EPSON RC+ 7.0, seleccione menu - [Project] - [Copy].

(2) Cambie la [Destination Drive] (Unidad de destino) a una unidad
arbitraria.

(3) Haga clic en <OK>. El proyecto se copiara al medio externo.
(4) En EPSON RC+ 7.0, seleccione menu - [Tools] - [Controller].

(5) Haga clic en el botéon <Backup Controller> (Realizar copia de
seguridad del controlador).

(6) Seleccione la unidad arbitraria.

(7) Haga clic en <OK>. Se realizard una copia de seguridad de la
configuracion de sistema en el medio externo.
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Después de operar el sistema de robot segin lo indicado en 3. Primer paso,
configure otras funciones seglin sea necesario.

Esta seccion muestra los manuales que contienen informacion de configuraciones y
procedimientos de configuracion necesarios.

(Para conocer detalles acerca de los manuales, consulte 6. Manuales).

4.1 Conexién con equipos externos

4.1.1 Control remoto

Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0 control remoto
Manual del manipulador de la serie T

Configuracién y operacion: 14. Configuracion remota de E/S
Manual del manipulador de la serie VT

Configuracién y operacion: 14. Configuracion remota de E/S

E/S
Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0 Configuracion de E/S
Manual del manipulador de la serie T
Configuracion y operacion: 12. Conector de E/S estandar
Configuracién y operacion: 13. Conector de E/S de la mano
Manual del manipulador de la serie VT
Configuracion y operacion: 13. Conector de E/S estandar

E/S de bus de campo (opcional)
Placa de E/S de bus de campo opcional del CONTROLADOR DE ROBOT
RC700 /RC90

4.1.2 Ethernet

Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0
1.9 Seguridad para la conexion Ethernet del controlador
1.10 Seguridad para la conexion Ethernet de Compact Vision CV2-A
1.11 Seguridad para la conexion Ethernet del alimentador
4.3.3 Comunicaciones Ethernet

Manual del manipulador de la serie VT

Configuracion y operacion: 9. Puerto LAN (Ethernet)
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Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0
1.9 Seguridad para la conexién Ethernet del controlador
1.10 Seguridad para la conexién Ethernet de Compact Vision CV2-A
1.11 Seguridad para la conexion Ethernet del alimentador
4.3.3 Comunicaciones Ethernet
Manual del manipulador de la serie T
Configuracién y operacion: 7. Puerto LAN (Ethernet)
Manual del manipulador de la serie VT
Configuracién y operacion: 9. Puerto LAN (Ethernet)

Manual del manipulador de la serie T
Configuracién y operacion: 10. Puerto TP

Manual del manipulador de la serie VT
Configuracion y operacion: 10. Puerto TP

CONTROLADOR DE ROBOT RC700 / RC90 Teach Pendant opcional TP2
Funcidn e instalacion: 3. Instalacion

CONTROLADOR DE ROBOT RC700-A Teach Pendant opcional TP3
Funcidn e instalacion: 3. Instalacion
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5. Mantenimiento general

Este capitulo describe las inspecciones y procedimientos de mantenimiento.
Realizar inspecciones y procedimientos de mantenimiento es esencial para evitar
problemas y garantizar la seguridad.

Asegurese de realizar las inspecciones de mantenimiento en conformidad con el
programa.

5.1 Programa de inspeccién de mantenimiento

Los puntos de inspeccién se dividen en cinco etapas: diaria, mensual, trimestral,
semestral y anual. Los puntos de inspeccion se agregan en cada etapa.

Si el manipulador se opera durante 250 horas o0 mas al mes, se deben agregar puntos
de inspeccion cada 250 horas, 750 horas, 1500 horas y 3000 horas de operacion.

Punto de inspeccién

Revision

Diari Mensual Trimestral mestral Anual
ario ensual estra Semestral ual (reemplazo)

P

1 mes (250 h)

2 meses (500 h)
3 meses (750 h)

4 meses (1000 h)

5 meses (1250 h)

6 meses (1500 h)

7 meses (1750 h)

8 meses (2000 h)

9 meses (2250 h)
10 meses (2500 h)

se|p So| SOpo] JeuoIdoadsu|

11 meses (2750 h)
12 meses (3000 h)

R R - e R R R

13 meses (3250 h)

20.000 h R

h =hora
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Inspeccionar mientras esta encendido (el manipulador esta en operacién)

Punto de inspeccion

Lugar de
inspeccién

Diario

Mensual

Trimestral

Semestral

Anual

Revise el rango de
movimiento

Cada articulacién

Mueva los cables hacia
adelante y atras
suavemente para
verificar si hay cables
desconectados.

Cables externos
(incluida la unidad
de cable del
manipulador)

Empuje cada brazo en el
estado MOTOR ON
(Motor encendido) para
verificar si hay juego.

Cada articulacion

Verifique si ocurren
sonidos o vibraciones
inusuales.

Completo

Mida la precision varias
veces con la galga de
cuadrante cuando se
produzca un espacio de
posicion.

Completo

T: Active y desactive el
interruptor de
desbloqueo del frenoy
revise el sonido del
freno de solenoide.

Si no produce un
sonido, reemplace el
freno.

VT: Ejecute el comando
Brake off (Desactivar el
freno) (desactivacion del
freno, articulacion n.°)
desde la ventana
Command de EPSON
RC+ mientras los
motores estan apagados,
y luego revise el sonido
del freno
electromagnético. Si no
produce un sonido,
reemplace el freno.

Freno
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Inspeccionar mientras esta apagado (el manipulador no esta en operacién)

Punto de inspeccién | Lugar de inspeccion | Diario | Mensual | Trimestral | Semestral | Anual
Pernos de montaje
del efector final v v v v v
_Verifique lasolturao | pernos de montaje J J J J N
juego de los del manipulador
ernos/tornillos. - =
g\priételos de ser Cada articulacién \/ \ \/ S \/
necesario. Pernos/tornillos
(Para conocer el torque | alrededor del eje v
de ajuste, consulte (Serie T)
Apretar pernos de Pernos/tornillos
cabeza hueca que fijan motores,
hexagonal). unidades de V
engranaje reductor,
etc.
Verifique si los Conectorgsl
conectores estan externos de
sueltos. manipulador \ S \ S \/
Si los conectores estan | (en las placas del
sueltos, presiénelos 0 | Conector, etc.).
aprietelos de forma Unidad de cable del J J J J
segura. manipulador
Verifique visualmente | Apariencia externa N N N N N
si hay defectos del manipulador
externos.
Limpie, de ser Cables externos \ V \ J
necesario.
Verifique si estan
doblados o en posicion
incorrecta. Reparelos o Protecciones, etc. \ \ V \ \
coléquelos
correctamente, de ser
necesario.
Verifique la tension de
las correas de .
S Interior del brazo
regulacion. o \ \
b ne2
Ténselas, de ser
necesario.

Condiciones de engrase
(Serie T)

Consulte 5.4 Engrase.

Bateria de litio

Consulte 5.5 Manipulacion y eliminacion de baterias de litio
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5.2 Reuvision (Reemplazo de piezas)

AN

PRECAUCION

® E| tiempo de revision se basa en la suposicion de que todas las
articulaciones se operan para una distancia equivalente. Si una
unidad en particular tiene mucho trabajo o una carga alta,
recomendamos revisar todas las articulaciones (tantas como sea
posible) antes de superar las 20.000 horas de operacion con la
articulacién como base.

NOTA
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Las piezas de las articulaciones del manipulador pueden causar una disminucién en
la precision o un mal funcionamiento debido al deterioro del manipulador causado
por el uso a largo plazo. A fin de usar el manipulador a largo plazo, recomendamos

revisar las piezas (reemplazo de piezas).

Una indicacion general para el periodo entre revisiones es de 20.000 horas de
operacion del manipulador. (Cuando se opera con la velocidad de movimiento
maxima y la aceleracién/desaceleracién maxima en operacion continua). Sin
embargo, esto puede variar segln las condiciones de uso y la carga aplicada en el

manipulador.

Para EPSON RC+ 7.0, el plazo de reemplazo recomendado para las piezas sujetas
a mantenimiento (motores, unidades de engranaje reductor y correas de
regulacién) se puede comprobar en el cuadro de dialogo [Maintenance]

(Mantenimiento).

Para conocer detalles, consulte el siguiente manual.
Manual del manipulador de la serie T: Mantenimiento 4. Alarma
Manual del manipulador de la serie VT: Mantenimiento 4. Alarma

Nota:

El plazo de reemplazo recomendado para las piezas de mantenimiento es cuando
alcanzan una vida Gtil de L10 (tiempo para un 10 % de probabilidad de falla). En el
cuadro de didlogo [Maintenance], la vida atil de L10 se muestra como 100 %.
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Las horas de operacién del manipulador se pueden revisar en el dialogo [Controller
Status Viewer] (Visor de estado del controlador) -[Motor On Hours] (Horas de
funcionamiento del motor).

(1) En EPSON RCH+, seleccione menu-[Tools]-[Controller] para abrir el dialogo
[Controller Tools] (Herramientas del controlador).

(2) Haga clic en el boton <View Controller Status> (Ver estado del controlador)
para abrir el didlogo [Browse For Folder] (Examinar carpeta).

(3) Seleccione la carpeta en la que se almacena la informacién.
(4) Haga clic en el botén <OK> para ver el didlogo [Controller Status Viewer].

(5) Seleccione [Robot] desde el menu de arbol a la izquierda.

I Gontroller Status Viewer

Status Folder: | ROT00_021427 2014-08-30145019] [ | Status Date / Time: 2014-09-30 145019
Riobiot,
General
Tnput # Output
Tasks Item WValue ~
_ Model C4-46M5
System History Name e
Program Files
= Telde Files Serial # CADEO01427
Constantine Hotar On Hows 1288
VISION.ine Motor On Count 67
Rabot Faints Hofs Date 2014/04/24 17:18:40413
Hols 112251, 28625, 31741, 30416, -4733, 128541, 0,0
Motars off
Pawer Low
Am 0
Taol 0
“warld Position -25.036, 487.275, 579.295, 53.990, 0,299, 89.967,
Joint Fasition 10.468, -37.820, 52126, 32.652, 100151, 14,842,
Pulse Postion 304908, 1101601, 1329495, 2188120, 2365212, 2
“Weight 1.000
"Weight Length 0,000
Inetia 0,005
v

Para las piezas sujetas a revision, consulte el manual del manipulador: Seccién de
mantenimiento: Lista de piezas de mantenimiento.

Para conocer detalles sobre el reemplazo de cada pieza, consulte el manual del
manipulador: Seccion de mantenimiento.

Comuniquese con el proveedor de su regién para obtener mas informacion.
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5.3 Apretar pernos de cabeza hueca hexagonal

Los pernos de cabeza hueca hexagonal se usan en lugares en los que se necesita
fuerza mecanica. (En este manual, nos referiremos a los pernos de cabeza hueca
hexagonal como “pernos”). Estos pernos se aprietan con los torques de ajuste que
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se muestran en la siguiente tabla.

Cuando es necesario volver a apretar los pernos en algunos procedimientos en este
manual (excepto en casos especiales, segun se indica), use un torquimetro para que
los pernos queden apretados con los torques de ajuste correctos que se muestran a

continuacion.

Tornillo Torque de ajuste
M3 2,0+0,1N-m (21 +1 kgf-cm)
M4 40+02N-m (41 + 2 kgf-cm)
M5 8,0+ 0,4 N-m (82 + 4 kgf-cm)
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 kgf-cm)

Consulte a continuacion para obtener informacion acerca del

tornillo de fijacion.

To.r.nlll.q de Torque de ajuste
fijacién
M4 24+0,1N-m (26 1 kgf-cm)
M5 4,0+0,2N-m (41 + 2 kgf-cm)

Los pernos alineados en una circunferencia se deben apretar en un patron
entrecruzado, como se muestra en la figura a continuacion.

Agujero para 5

pernos

No apriete todos los pernos firmemente a la
vez. Divida la cantidad de veces que se
aprietan los pernos en dos o tres y apriete los
pernos firmemente con una llave hexagonal.
Luego, use un torquimetro para apretar los
pernos con los torques de ajuste que se
muestran en la tabla anterior.
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5.4 Engrase (manipulador de la serie T)

La ranura del tornillo esférico y las unidades de engranaje reductor se deben
engrasar regularmente. Use solo la grasa especificada.

Esta seccion contiene informacion acerca de las piezas que requieren intervalos de
lubricacién y engrase. Para conocer detalles sobre el proceso de lubricacion,
consulte el manual del manipulador:

m Mantenga el manipulador con suficiente grasa. Operar el
manipulador sin suficiente grasa dafia las piezas deslizantes, lo que
causa un rendimiento insuficiente del mismo. Su reparacion también
puede requerir mucho tiempo y dinero.

m Si le entra grasa en los ojos, la boca o cae en su piel, siga las
instrucciones a continuacion.

Si le entra grasa en los ojos:
Enjuaguelos a fondo con agua limpia y, luego, consulte a un
médico de inmediato.

PRECAUCION
Si le entra grasa en la boca:

Si se ingiere, no induzca el vémito. Consulte a un médico de
inmediato.

Si la grasa solo entra en su boca, enjuaguese la boca a fondo con
agua.

Si se mancha la piel con grasa
Lave el area minuciosamente con agua y jabén.

Pieza de engrase Intervalo de engrase
Articulacion n.° 1 Unldadgs de
engranaje reductor ; -
: Tiempo de revision
. ..o - | Unidades de
Articulacion n.° 2 .
engranaje reductor
. .. o | Ejederanurade A los 100 km de operacion
Articulacion n.° 3 - - :
tornillo esférico (50 km para el primer engrase)

Articulacion n.° 1, 2 unidades de engranaje reductor

Como indicacion general, realice el engrase en los mismos lapsos que las
revisiones.

Sin embargo, los lapsos pueden variar segtn las condiciones de uso y la carga
aplicada al manipulador (como cuando se opera con la velocidad de movimiento y
la aceleracion/desaceleracion maximas en operacién continua).
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NOTA
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Articulacién n.° 3, unidad de ranura de tornillo esférico

El intervalo de engrase recomendado es a los 100 km de operacidn.

Sin embargo, los lapsos de engrase también se pueden verificar a partir de la
condicion de engrase. Realice el engrase si la grasa esta descolorida o seca, como
en las imagenes a continuacion.

Grasa normal Grasa descolorida

Realice el engrase a los 50 km de operacion para el primer engrase.

Para EPSON RC+ 7.0, el plazo de reemplazo recomendado para el engrase se
puede comprobar en el cuadro de didlogo [Maintenance].

Para conocer detalles, consulte el siguiente manual.
Manual del manipulador de la serie T: Mantenimiento 4. Alarma
Manual del manipulador de la serie VT: Mantenimiento 4. Alarma
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5.5 Manipulacion y eliminacion de baterias de litio

PRECAUCION

® Sea meticuloso y cuidadoso cuando manipule la bateria de litio.
Como se menciona a continuacion, la manipulacion incorrecta de las
baterias de litio es extremadamente peligrosa y puede causar
generacion de calor, filtraciones, explosiones o inflamacion, y puede
originar problemas de seguridad graves.

-Carga de bateria -Deformacién por presion

-Desmontaje - Cortocircuito (polaridad; positiva/negativa)
-Instalacion incorrecta -Calefaccion (85°C o mas)

-Exposicién al fuego -Soldar el terminal de la bateria de litio
+Descarga forzosa directamente

® Cuando elimine la bateria, consulte con servicios de eliminacién
profesionales o cumpla los reglamentos locales.
Sin importar si las baterias estan gastadas o no, asegurese de que
sus terminales estén aislados. Si los terminales hacen contacto con
otros metales, pueden hacer cortocircuito y generar -calor,
filtraciones, explosiones o inflamacion.

ADVERTENCIA

® No conecte ni desconecte los conectores del motor mientras el
sistema de robot esté encendido. Conectar o desconectar los
conectores del motor con la energia encendida es extremadamente
peligroso y puede provocar lesiones corporales graves, ya que el
manipulador puede moverse de manera anormal; ademas, puede
provocar descargas eléctricas y el mal funcionamiento del sistema
de robot.

® Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el
enchufe de la fuente de alimentacion. Asegurese de conectar el
cable de alimentacion a un tomacorriente.

NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacion de la fabrica.
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® Antes de realizar cualquier procedimiento de reemplazo, apague el
controlador y los equipos relacionados, luego desconecte el enchufe
de la fuente de energia.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia
encendida es extremadamente peligroso y puede provocar una

descarga eléctrica o el mal funcionamiento del sistema de robot.

110 Seguridad e instalacién del sistema de robot (T, VT/ EPSON RC+ 7.0) Mod.16




La duracién de una bateria de litio varia segun las horas de energizacién y el
entorno de instalacion del manipulador. Como guia general, es de alrededor de 7
afios (cuando el controlador esta conectado a la energia por 8 horas al dia). Cuando
el manipulador no esta conectado a la energia, el consumo de bateria sera
significativamente mayor que cuando el manipulador esta energizado. Si se
producen advertencias de reduccion de voltaje, reemplace la bateria de litio,
incluso si no ha alcanzado la vida Util de producto indicada anteriormente.

NOTA Para EPSON RC+ 7.0, el plazo de reemplazo recomendado para la bateria se
@ puede revisar en el cuadro de didlogo [Maintenance].
Para conocer detalles, consulte el siguiente manual.
Manual del manipulador de la serie T: Mantenimiento 4. Alarma
Manual del manipulador de la serie VT: Mantenimiento 4. Alarma

La bateria puede agotarse si pasa el plazo de reemplazo recomendado.

Si no se producen advertencias de reduccion de voltaje, no es necesario calibrar
todas las articulaciones. Debera realizar una calibracion si la posicion se mueve
desde la original después de reemplazar la bateria.

Asegurese de usar la bateria de litio designada

Asegurese de configurar la polaridad correcta cuando instale la bateria.
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6. Manuales

Esta seccion describe los contenidos de cada manual.

Los manuales a continuacién se proporcionan en formato PDF para usar el sistema
de robot.

Para leer los manuales en PDF en una PC, seleccione EPSON RC+ 7.0-[Help]-[PDF
Manual] (Ayuda - Manual en PDF). (Haga clic en <Inicio>-[Programa]-[EPSON
RC+ 7.0] desde el escritorio de Windows).

Software
Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0
Este manual contiene informacion acerca del sistema de robot y del software de
desarrollo de programas.

- Seguridad

- Operacién y configuracion de sistema de robot

- Operacidn del software de desarrollo de programas EPSON RC + GUI

- Lenguaje y aplicacion SPEL+

- Configuracion del robot, E/S, comunicacion

Referencia del lenguaje SPEL+ de EPSON RC+ 7.0

Este manual contiene informacién acerca del lenguaje de programacion SPEL+
- Detalles de los comandos
- Mensajes de error
- Precauciones de compatibilidad de EPSON RC+ 4.0, 5.0, 6.0

Opciones
Los siguientes manuales contienen informacion acerca de las opciones de software
y los comandos.
- RC+API 7.0
- Vision Guide 7.0
Hardware y configuracién
Software
Propiedades y resultados de referencia
- Alimentacion de piezas 7.0
Pautas de integracién
Introduccion y Hardware (comun), y software
IF-80, IF-240, IF-380 & IF-530
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Tolva y controlador de la tolva
- AOI (Instrucciones de complementos)
- GUI Builder 7.0
- Referencia de control remoto
- E/S de bus de campo
- Teach Pendant TP2, TP3

Manipulador

Los manuales del manipulador contienen informacion acerca de los manipuladores.
Cada modelo de manipulador tiene un manual distinto.
Robot SCARA: T (T3, T6)
Robot de 6 ejes VT

- Seguridad

- Especificacion, instalacion, configuracion

- Mantenimiento

- Calibracion

Seguridad e instalacién del sistema de robot (T, VT/ EPSON RC+ 7.0) Mod.16 113



7. Directivas y normas

Estos productos cumplen las siguientes directivas y normas.
Para conocer detalles acerca del controlador y el manipulador, consulte cada manual.

Nombre del producto Modelo

Cont_rolador Serie T, serie VT
Manipulador
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Nombre

Definicion

Directiva 2006/42/CE

Directiva 2006/42/CE del Parlamento Europeo y del Consejo
de 17 de mayo de 2006 relativa a las maquinas y por la que se
modifica la Directiva 95/16/CE

Directiva 2014/30/EU

Directiva 2014/30/EU del Parlamento Europeo y del
Consejo del 26 de febrero del 2014 sobre la armonizacién de
las leyes de los estados miembros en lo referente a la
compatibilidad electromagnética (refundicion).

EN ISO 12100 (2010)

Seguridad de la maquinaria -- Principios generales para el
disefio -- Evaluacion de riesgos y reduccion de riesgos

EN 1SO 10218-1 (2011)

Robots y dispositivos robdticos -- Requisitos de seguridad
para robots industriales -- Parte 1: Robots

EN 60204-1
(2006/A1:2009)

Seguridad de la maquinaria -- Equipos eléctricos de las
maquinas -- Parte 1: Requisitos generales

EN 1SO 13849-1 (2015)

*

Seguridad de la maquinaria -- Seguridad -- Piezas
relacionadas de los sistemas de control -- Parte 1: Principios
generales para el disefio

EN ISO 13850 (2015)

Seguridad de la maquinaria -- Funcion de parada de
emergencia -- Principios para el disefio

EN 55011 (2009)

Equipos de radiofrecuencia industriales, cientificos vy
médicos (ISM) -- Caracteristicas de la perturbacion
electromagnética -- Limites y métodos de medicion

EN 61000-6-2 (2005)

Compatibilidad electromagnética (CEM) -- Parte 6-2:
Normas genéricas -- Inmunidad para entornos industriales

*Circuito de parada de emergenciacategoria 3, PL d

Circuito de puerta de seguridad categoria 3, PL d
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