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1.1 Introducao

Obrigado por adquirir este sistema robdtico da Epson. Este manual fornece as informagdes necessarias para a utilizagao correta
do sistema robotico.

Antes de utilizar o sistema, leia este manual e os manuais relacionados para garantir a utilizacdo correta.

Depois de ler este manual, guarde-o num local facilmente acessivel para referéncia futura.

A Epson realiza testes e inspec¢des rigorosos para garantir que o desempenho dos nossos sistemas roboticos cumpre 0s nossos
padrdes. Tenha em atencdo que, se o sistema robotico da Epson for utilizado fora das condigdes de funcionamento descritas no

manual, o produto ndo ird operar ao nivel do seu desempenho basico previsto.

Este manual descreve potenciais perigos ¢ problemas previsiveis. Para utilizar o sistema robotico da Epson de forma segura e
correta, certifique-se de que segue as informagdes de seguranga presentes neste manual.

1.2 Marcas comerciais

Microsoft, Windows e o logdtipo Windows sdo marcas comerciais ou marcas comerciais registadas da Microsoft Corporation
nos Estados Unidos e/ou em outros paises. Todos os outros nomes de empresas, nomes de marcas e nomes de produtos sdo
marcas registadas ou marcas comerciais das suas respetivas empresas.

Este produto utiliza eT-Kernel fornecido pela eSOL Co., Ltd.

1.3 Notacao

Microsoft® Windows® 10 operating system

Microsoft® Windows® 11 operating system

Neste manual, os sistemas operativos acima sao referidos como Windows 10 e Windows 11, respetivamente. Os sistemas
operativos Windows 10 e Windows 11 sdo, por vezes, referidos coletivamente como Windows.

1.4 Termos de Utilizacao

Nenhuma parte deste manual de instru¢des pode ser reproduzida ou reimpressa de qualquer forma sem autorizagao expressa
por escrito.

As informagdes contidas neste documento estdo sujeitas a alteracdes sem aviso prévio.

Entre em contacto connosco se encontrar algum erro neste documento ou se tiver alguma duvida sobre as informagdes contidas
neste documento.

1.5 Fabricante
SEIKO EPSON CORPORATION

1.6 Informagdes de contacto

As informagdes de contacto estdo listadas na sec¢do "Fornecedor" no seguinte manual.
Atente que as informagdes de contacto podem variar consoante a regido.
"Manual de Seguranca - Informagdes de contacto"
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O Manual de Seguranga também esta disponivel no seguinte website.
URL: https://download.epson.biz/robots/

1.7 Eliminacgao

Ao eliminar este produto, faga-o de acordo com as leis e regulamentos do seu pais.

1.8 Eliminagao de pilhas botao

Consulte o seguinte manual para os procedimentos de remog&o e substitui¢do de pilhas botao.
"Manual de Assisténcia”

1.8.1 Para clientes na Uniao Europeia

A etiqueta com um cesto de papéis com uma cruz que se encontra no produto indica que o produto ¢ as baterias incluidas ndo
devem ser eliminados como se de lixo doméstico se tratasse.

Para evitar efeitos adversos no meio ambiente ¢ na saide humana, o produto e suas baterias devem ser separados de outros
residuos e reciclados de maneira ambientalmente responsavel. Contacte o seu governo local ou distribuidor de produtos para
obter informagdes sobre instalagdes de recolha.

O simbolo Pb, Cd ou Hg significa que esses metais sdo utilizados na bateria.

# PONTOS-CHAVE

Estas informagdes aplicam-se apenas a clientes da Unido Europeia, nos termos da Diretiva 2006/66/CE DO
PARLAMENTO EUROPEU E CONSELHO de 6 de setembro de 2006 sobre baterias e acumuladores e baterias
inutilizadas e acumuladores e que revoga a Diretiva 91/157/EEC e a legislagao relativa ao transporte e
implementacado em varios sistemas legais nacionais, e para clientes nos paises da Europa, Médio Oriente e
Africa (EMEA) onde foram implementadas normas equivalentes.

Para obter informagdes sobre a reciclagem de produtos em outros paises, entre em contacto com o governo
local.
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1.8.2 Para clientes na Regiao de Taiwan

As baterias usadas devem ser separadas de outros residuos e recicladas de forma ambientalmente responsavel. Contacte o seu
governo local ou distribuidor de produtos para obter informagdes sobre instalagdes de recolha.

1.8.3 Para clientes da California

A pilha botdo de litio de diéxido de manganés utilizada neste produto contém material de perclorato que requer manuseamento
especial.

Consulte o seguinte documento.

https://dtsc.ca.gov/perchlorate/

1.9 Antes da utilizagao

/\ ATENCAO

= Quanto a necessidade de medidas organizacionais para a seguranga cibernética

Medidas organizacionais como as descritas abaixo devem ser tomadas para lidar com os riscos de
segurancga cibernética:

+ Execute a analise de risco com base em ameacgas de seguranga e vulnerabilidades relacionadas com os
ativos da sua organizagao.

+ Estabelega uma politica de seguranga para lidar com os riscos e educar e treinar pessoal adequado.

+ Estabelega diretrizes para como responder quando surgirem problemas de seguranga e dé-as a conhecer
a toda a organizagao.

= Medidas de segurancga para liga¢des de rede

Os sistemas roboticos da Epson foram concebidos para serem utilizados numa rede de area local fechada.
Evite a ligacao a redes com acesso a Internet. Se for necessaria uma ligagao a Internet, implemente as
medidas técnicas necessarias* para proteger contra ataques maliciosos e vulnerabilidades através da
Internet.

*Estas medidas incluem, mas n&o estio limitadas a, controlos de acesso, firewalls, diodos de dados, etc.

# PONTOS-CHAVE

= Na&o ligue os seguintes dispositivos a porta TP do RC800-A. A disposigao diferente do sinal pode causar uma
avaria no dispositivo.

» Ficha ficticia (dispositivo opcional)
e Consola de operagdes OP500

e Consola de operacées OP500RC
» Controlo remoto JP500

¢ Consola de aprendizagem TP-3

+ Painel do operador OP1

+ Consola de Controlo TP1

12
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= Para o RC800-A, certifique-se de que instala o Epson RC+ primeiro no PC de desenvolvimento e, em
seguida, ligue o PC de desenvolvimento e o RC800-A com o cabo USB.
Se 0 RC800-A e o PC de desenvolvimento forem ligados sem ser instalado o Epson RC+ no PC de
desenvolvimento, é apresentado o [Add New Hardware Wizard]. Se este assistente for apresentado, clique
no botao [Cancel].

= Medidas de segurancga para dispositivos de memoéria USB
Certifique-se de que qualquer dispositivo de memoéria USB que esteja ligado ao Controlador n&o esta
infetado com virus.

1.10 Configurar utilizando o software

Este manual contém procedimentos de configuragdo utilizando o software.
Essas seccdes sdo indicadas pelos seguintes simbolos.

Epson
RC+ 8.0

13
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1.11 Tipos de manuais para este produto

Descreve os tipos tipicos de manuais para este produto e apresenta uma visao geral do seu conteudo.

= Manual de Seguranca
Este manual contém informagdes relacionadas com a seguranga destinadas a todas as pessoas que utilizam este produto.
Também orienta o utilizador através do processo de desembalagem para uso e os manuais que devem ser consultados a
seguir.
Leia este manual primeiramente.
¢ Informagdes de seguranga e riscos residuais de sistemas de robos
¢ Declarag¢do de conformidade
¢ Formacgdo

¢ Processo da desembalagem a utilizagao

= Controlador do robd - Manual da funcéo de seguranca
Descreve os procedimentos para configurar as fungdes de seguranga deste produto e do software de configuragdo. Destina-

se principalmente aqueles que projetam sistemas roboticos.

= Manual do RC800-A
Este manual descreve a instalagdo de todo o sistema robético e explica as caracteristicas técnicas e fungdes do Controlador.
Destina-se principalmente aqueles que projetam sistemas roboticos.
¢ Procedimento de instalacdo do sistema robotico (detalhes especificos sobre o processo, desde a desembalagem até a
utilizagdo)
¢ Pontos de inspecdo didria do Controlador

o (Caracteristicas técnicas do Controlador e fung¢des basicas

= Manual da série xx (xx: nome da série do Manipulador)
Este manual descreve as caracteristicas técnicas e fungdes do Manipulador. Destina-se principalmente aqueles que projetam
sistemas roboticos.
¢ Instalacdo do Manipulador, informacdo técnica necessaria para o projeto, a fungéo e as tabelas das caracteristicas
técnicas, etc.

¢ Pontos de inspecao didria do Manipulador

= Lista de codigos de estadol/erro
Fornece os nimeros de codigo exibidos no Controlador e as mensagens exibidas na area de mensagens do software.
Destina-se principalmente aqueles que projetam e programam sistemas de robos.

= Manual do Utilizador do Epson RC+
Este manual apresenta uma visao geral do software de desenvolvimento de programas.

= Referéncia Linguistica do SPEL+
Este manual explica a linguagem de programagao do robé SPEL+.

Outros manuais
Ha manuais disponiveis para cada opgao.

Manuais de manutengao e assisténcia

Os manuais de manutengdo e assisténcia ndo estdo incluidos com o produto.

A manutengdo deve ser realizada por pessoas que receberam formagdo em manutengdo ministrada pela Epson e pelos
fornecedores. Para mais informagdes, entre em contacto com o fornecedor.

14
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2. Segurancga

15



Controlador do rob6 RC800-A Manual Rev.6

2.1 Seguranga

Antes de utilizar o sistema robotico, certifique-se de que tem conhecimento das informagdes basicas de seguranca consultando

o0 seguinte manual.
"Manual de Seguranca"

Depois de ler este manual, guarde-o num local facilmente acessivel para referéncia futura.

Este produto ¢ um dispositivo dedicado para robds Epson a utilizar num ambiente industrial para o transporte e montagem de
componentes numa area segura e isolada.

Convencgoes utilizadas neste manual

Os seguintes simbolos sdo utilizados neste manual para indicar informacdes de seguranca importantes. Certifique-se de que 1€
as descri¢des mostradas com cada simbolo.

A AVISO

Este simbolo indica uma situagéo de perigo iminente que, se a operagéo nao for efetuada corretamente,
resultard em morte ou ferimentos graves.

/\ AVISO

Este simbolo indica uma situagéo potencialmente perigosa que, se a operagao nao for executada corretamente,
pode resultar em ferimentos devido a choques elétricos.

/\ ATENCAO

Este simbolo indica uma situagédo potencialmente perigosa que, se a operagao nao for executada corretamente,
pode resultar apenas em ferimentos ou em danos materiais.

2.2 Conformidade com a seguranga

Tolerancias especificas e condigdes de utilizagdo para garantir a seguranga estdo descritas nos manuais dos Manipuladores e
Controladores. Certifique-se de que 1€ também esses manuais.

Respeite as normas de seguranca do respetivo pais e regido ao instalar e utilizar o sistema robotico. A seguir estdo exemplos de
normas de seguranga relacionadas com sistemas roboticos e outras normas de seguranca.

Consulte ndo so este capitulo, mas também estas normas e tome medidas de seguranca adequadas.
Nota: estas normas ndo incluem todas as normas de seguranga necessarias.

= 1SO 10218-1
Robots and robotic devices -- Safety requirements for industrial robots -- Part 1: Robots

= 1SO 10218-2
Robots and robotic devices -- Safety requirements for industrial robots -- Part 2: Robot systems and integration
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= ANSI/RIA R15.06

American National Standard for Industrial Robots and Robot Systems -- Safety Requirements

= SO 12100
Safety of machinery -- General principles for design -- Risk assessment and risk reduction

= ISO 138491
Safety of machinery -- Safety-related parts of control systems -- Part 1: General principles for design

= 1SO 13850
Safety of machinery -- Emergency stop function-- Principles for design

= ISO 13855
Safety of machinery -- Positioning of safeguards with respect to the approach speeds of parts of the human body.

= 1SO 13857
Safety of machinery -- Safety distances to prevent hazard zones being reached by upper and lower limbs.

= 1SO14120
Safety of machinery -- Guards -- General requirements for the design and construction of fixed and movable guards

= |IEC 60204-1
Safety of machinery -- Electrical equipment of machines -- Part 1: General requirements

= CISPRM

Industrial, scientific and medical (ISM) radio-frequency equipment -- Electromagnetic disturbance characteristics -- Limits
and methods of measurement

= |EC 61000-6-2
Electromagnetic compatibility (EMC) -- Part 6-2: Generic standards -- Immunity for industrial environments
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2.3 Fungao dos Gestores de Segurancga

Os gestores de seguranca devem executar o seguinte:

= Gestdo de palavra-passe

= Implementagdo de formagao

2.3.1 Gestao de palavra-passe

Os gestores de segurancga devem gerir as seguintes palavras-passe:
= Palavra-passe do utilizador de seguranca do Epson RC+
= Palavra-passe do Quadro de Seguranga
= Palavra-passe de ligacdo a Ethernet do Controlador

= Palavra-passe do modo T2 da Consola de Controlo TP4

2.3.2 Implementacgao de formagao

Os gestores de segurancga devem garantir que o pessoal responsavel pela programagao, operagdo e manuten¢do do Manipulador
e do sistema robotico receba formagédo adequada. Além disso, devem certificar-se de que o pessoal tem a capacidade para
realizar esse trabalho com seguranga.

A formacao deve incluir pelo menos os seguintes itens:

= Descri¢do de procedimentos de seguranga padrao e recomendagdes de seguranga por fabricantes de robds e designers de
sistemas de robos

= Descri¢do da resposta a uma situagao de emergéncia ou anormal (por exemplo, meios de libertagdo se presos num
Manipulador)

= Descri¢éo clara do trabalho

= Descricdo de todos os dispositivos de controlo necessarios para o trabalho e respetivas fungdes

= Descricdo dos perigos associados ao trabalho

= Me¢étodos especificos para evitar riscos previsiveis, incluindo procedimentos de trabalho seguros

= Descricdo do método de ensaio das fung¢des dos dispositivos de seguranga e dos bloqueios ou descrigdo do método para
verificar se estdo a funcionar corretamente

= Descricdo do método de verificacdo dos pardmetros da fungdo de seguranca e do método de defini¢do correta dos
parametros da fungdo de seguranga

2.4 Conhecimentos e formagao necessarios para trabalhar com

sistemas roboticos

= Trabalhar com sistemas robéticos
As pessoas que trabalham com sistemas roboticos devem receber formagdo em seguranga para os trabalhadores envolvidos
em trabalhos relacionados com robds industriais*, conforme exigido pelas leis e regulamentos do respetivo pais.
* A formagdo em seguranga para os trabalhadores envolvidos em trabalhos relacionados com robés industriais deve incluir
o seguinte contetdo.
e Conhecimento de robos industriais

¢ Conhecimento de operagdo de robds industriais, aprendizagem, etc.

¢ Conhecimento de inspeg¢do e outros trabalhos
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¢ Formagao sobre leis e regulamentos relevantes

= Trabalho de transporte (lingagem, opera¢ao do guindaste, operagao do empilhador, etc.)

Os trabalhadores devem ser qualificados em operagdes de lingagem, operagdo do guindaste, operagdo do empilhador, etc.

= |nstalagao da ficha de alimentagao (por exemplo, ao instalar uma ficha de alimentagéao para
corresponder a uma tomada de alimentagao de fabrica)
Os trabalhadores devem ter experiéncia e competéncias na instalacao de fichas de alimentacao de fabrica.

= Trabalho de instalagao de cabos de alimentagao
Os trabalhadores devem ter experiéncia e competéncias na instalagdo de cabos de alimentag@o.

= Projeto, desembalagem e instalagdo de sistemas robéticos
Os trabalhadores devem ter recebido a formacao de instalagdo ministrada pela Epson e pelo fornecedor.

= Instalagao de placas de circuitos opcionais em Controladores/Instalagcao de opgdes montadas na
parede
Os trabalhadores devem ter recebido a formag@o de manuteng@o ministrada pela Epson e pelo fornecedor.

= Trabalhos de manutengao em sistemas robéticos
Os trabalhadores devem ter recebido a formac¢ao de manuten¢do ministrada pela Epson e pelo fornecedor.
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3. Instalacao do sistema robético

Esta secdo descreve o processo desde a desembalagem até a operacao do sistema roboético e o projeto do sistema robotico.
Destina-se principalmente a quem transporta e instala o sistema robético e a quem se liga ao PC de desenvolvimento e executa
a configuracao.
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3.1 Exemplo de configuragao do sistema

Consulte a sec¢@o seguinte para obter mais informagdes.
Exemplo de configuracio do sistema

3.2 Desembalagem e transporte

O robo e o equipamento robotico devem ser desembalados e transportados por pessoal que tenha recebido formagao em
instalag@o ministrada pela Epson ou pelos seus fornecedores. Além disso, as leis e regulamentos do pais de instalagdo devem
ser seguidos.

Antes de utilizar o sistema robotico, certifique-se de que tem conhecimento das informagdes basicas de seguranga consultando
o0 seguinte manual.
"Manual de Seguranca"

Durante a desembalagem e a relocalizagdo do Manipulador, evite aplicar uma forga externa nos bragos e motores do mesmo.

Ao transportar o Manipulador em longas distancias, prenda-o diretamente ao equipamento de transporte para que nio caia. Se
necessario, embale o Manipulador usando a mesma embalagem da entrega.

Para informagdes sobre o procedimento de transporte do Manipulador, consulte o seguinte manual.
"Manual do Manipulador"

3.3 Instalagao do Manipulador

O robo e o equipamento robotico devem ser instalados por pessoal que tenha recebido formagdo em instalagdo ministrada pela
Epson ou pelos seus fornecedores. Além disso, as leis e regulamentos do pais de instalacdo devem ser seguidos.

Antes de utilizar o sistema robotico, certifique-se de que tem conhecimento das informagdes basicas de seguranga consultando
o0 seguinte manual.
"Manual de Seguranca"

Para conhecer o ambiente de instalagdo e o procedimento de instalagdo do Manipulador, consulte o seguinte manual.
"Manual do manipulador"

3.4 Instalacao do Controlador

Consulte a sec¢fo seguinte para obter mais informagdes.
Instalacio
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3.5 Projetar um sistema robético seguro

Além de garantir a operagdo segura do robd, também ¢ importante que os utilizadores de robos tenham em consideragio a
seguranca de todo o sistema robotico projetado.

Esta sec¢@o explica os requisitos minimos que devem ser respeitados ao usar robos Epson nos seus sistemas de robds.

Projete e fabrique sistemas roboticos seguindo os principios descritos neste manual.

3.5.1 Requisitos ambientais

Certifique-se de que o ambiente onde o robo e o sistema roboético estdo instalados cumpre os requisitos contidos nos manuais
de todos os equipamentos utilizados no sistema.

3.5.2 Esquema do sistema

Ao projetar o esquema para um sistema robdtico, certifique-se de que tem em conta a possibilidade de interferéncia entre robos
e equipamentos periféricos. Deve ser dada especial atengdo as paragens de emergéncia porque um robo ird parar depois de
seguir um caminho diferente do seu caminho de movimento normal. O projeto do esquema deve considerar margens adequadas
para a seguranga. A disposi¢do também deve garantir espago adequado para manutengdo e inspecao.

Ao utilizar o modo manual de alta velocidade (T2), mantenha uma distancia de 500 mm entre o robd e os edificios
circundantes, estruturas, prote¢ao do perimetro e outros equipamentos.

Ao projetar um sistema robotico para restringir a area de movimento dos robds, faga-o seguindo os métodos descritos no
manual do Manipulador. A limitagéo ¢ feita tanto pela limitagao do eixo suave como por paragens mecanicas. Para a limitagdo
0 eixo suave, consulte o seguinte manual.

"Controlador do robd - Manual da fun¢@o de seguranga"

Para limitar por paragens mecanicas, consulte o seguinte manual.

"Manual do manipulador"

Certifique-se de que instala o interruptor de paragem de emergéncia num local proximo da unidade de operacdo do sistema
robdtico, onde o operador pode aceder facilmente ao interruptor para o pressionar imediatamente em caso de emergéncia.

Nao instale o Controlador num local onde agua ou outros liquidos possam entrar no Controlador. Nunca utilize agua ou outros
liquidos para limpar o Controlador.

Para garantir que os bloqueios sao implementados com seguranga durante a manutencao e assisténcia, os seccionadores devem
estar localizados fora das barreiras de prote¢ao sempre que possivel.

3.5.3 Desativar a alimentagao do sistema utilizando Bloqueio/Etiquetagem

Desligue a fonte de alimentagdo do Controlador utilizando o procedimento de bloqueio/etiquetagem para garantir que um
terceiro ndo liga acidentalmente o robd enquanto um trabalhador esta dentro das barreiras de protecdo para manutengao ou
reparagdo. Para obter mais informagdes sobre o bloqueio, consulte a segdo a seguir.

Nomes das pecas e respetivas funcdes

O Controlador modelo B ndo possui um mecanismo de bloqueio. Ao efetuar a manuteng@o ou semelhante com as secgoes de
alimentacdo CA desligadas, bloqueie ou coloque uma etiqueta de aviso no dispositivo de desconexao utilizado com o cabo de
alimentagao.
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3.5.4 Projeto da mao

Realize o trabalho de cablagem e tubulagido de forma a que a mao do robd néo solte a pega de trabalho (objeto que esta a ser
agarrado) mesmo quando a energia do sistema roboético € desligada.

Projete a mao do robd de forma a que o seu peso e momento de inércia ndo excedam os limites permitidos. O uso de uma mao
de robd que exceda os limites permitidos pode sujeitar o robo a cargas excessivas. Isso ndo so reduzira a vida 1til do robo, mas
pode levar a situag¢des inesperadamente perigosas devido as forgas externas adicionais aplicadas a méo e a peca de trabalho.

Certifique-se de que seleciona o tamanho da méo com cuidado, pois o corpo do robd ¢ a mao do robdé podem interferir um com
0 outro.

3.5.5 Projeto de equipamento periférico

Ao projetar equipamentos que removam e forne¢cam pecas e materiais ao sistema robotico, certifique-se de que o projeto
permite uma seguranga adequada para o operador. Se for necessario remover ou fornecer materiais sem parar o robd, instale
um dispositivo de transporte, utilize SLP ou tome outras medidas para garantir que o operador ndo precisa de entrar numa zona
potencialmente perigosa.

Para obter mais informagdes sobre as SLP, consulte a sec¢ao seguinte.

Funcdes de seguranca

Certifique-se de que uma interrupgdo na fonte de alimentacdo (corte de energia) de equipamentos periféricos ndo levara a uma
situagdo perigosa. Além de tomar medidas para evitar a libertagdo de pegas de trabalho agarradas, como mencionado em
"Projeto da mao", devem também ser tomadas medidas para garantir que os equipamentos periféricos além dos robos possam
parar de forma segura. Verifique a seguranca do equipamento para garantir que ndo ocorrerdo situagdes perigosas se a energia
for cortada.

3.5.6 Controlo remoto

Para a seguranca do sistema robdtico em geral, devem ser implementadas medidas de seguranga para eliminar os riscos
associados ao arranque e paragem de equipamentos periféricos por controlo remoto.

Com este produto, o sistema robdtico pode ser operado remotamente atribuindo uma fungéo remota a E/S do Controlador.
Consulte a seccao seguinte.

Defini¢oes remotas de E/S

Quando a fungdo remota esta ativada, a execugdo de comando de movimento ¢ a saida de E/S estdo disponiveis apenas a partir
de uma fonte remota.

3.5.7 Desligar durante a operagao do Manipulador

Nao desligue o Controlador enquanto o Manipulador estiver a funcionar.
Se 0 Manipulador for parado por desligamento do Controlador enquanto o primeiro estiver a funcionar, os seguintes problemas

podem ocorrer.
= Vida util reduzida e danos na engrenagem de reducao

= Mudancga de posicdo nas articulagdes

Além disso, se a alimentacdo do Controlador foi cortada devido a uma falha de energia ou situagdo semelhante enquanto o
Manipulador esta em funcionamento, certifique-se de que verifica se os seguintes pontos apds a restauracdo da energia.

= Danos na engrenagem de reducdo

= Mudanga das articulagdes em relacdo as suas devidas posi¢des
Se houver alguma mudanca de posigdo, execute o ajuste da posi¢do zero.
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3.5.8 Paragem de emergéncia

Cada sistema roboético necessita de equipamento que permita ao operador parar imediatamente a operagao do sistema. Instale
um dispositivo de paragem de emergéncia utilizando a entrada de paragem de emergéncia do Controlador ou outro
equipamento.

Consulte a secgdo seguinte.

Conector de Entrada de Paragem de Emergéncia

Conector E/S de protecio

Antes de utilizar o interruptor de paragem de emergéncia, tenha em atengdo os seguintes pontos.
= O interruptor de paragem de emergéncia deve ser utilizado para parar o Manipulador apenas em caso de emergéncia.
= Para além de premir o interruptor de paragem de emergéncia quando ocorrer uma emergéncia, para parar o Manipulador
durante o funcionamento do programa, utilize as instru¢des Pause ou STOP (paragem do programa) atribuidas a uma E/S

padrao.
As instrugdes Pause e STOP ndo desligam a energizagdo do motor, pelo que o travao néo ¢é bloqueado.

Para colocar o sistema robdtico no modo de paragem de emergéncia numa situagdo ndo emergencial (normal), prima o
interruptor de paragem de emergéncia enquanto o Manipulador ndo estiver a funcionar.

Nao prima desnecessariamente o interruptor de paragem de emergéncia enquanto o Manipulador estiver a funcionar
normalmente.
Poderia encurtar a vida util dos seguintes componentes.

= Travoes

Os travoes serdo bloqueados, o que reduzira a vida 1til dos travdes devido ao desgaste das placas de fricgdo dos travdes.

¢ Vida util normal dos travoes:
Cerca de 2 anos (quando os travdes sdo usados 100 vezes/dia)
ou cerca de 20 000 vezes

= Engrenagens de reducdo
Uma paragem de emergéncia aplica um impacto na engrenagem de redug@o que pode reduzir a sua vida util.

Distancia de paragem da paragem de emergéncia
O Manipulador durante o funcionamento ndo pode parar imediatamente depois de premir o interruptor de paragem de

emergéncia. Além disso, o tempo de paragem e a distincia de movimento variam consoante os seguintes fatores.

= Peso da mao, ajuste WEIGHT, definicdo ACCEL, peso da peca de trabalho, definigdo SPEED, postura de movimento, etc.

Para saber o tempo de paragem e a distdncia de movimento do Manipulador, consulte o seguinte manual.
"Manual do Manipulador - Appendix B. Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop"

3.5.9 Protecgao (SG)

Para manter uma zona de trabalho segura, devem ser criadas barreiras de prote¢do em torno do Manipulador e devem ser
instaladas protecdes na entrada e saida das barreiras de protecao.

O termo "protecao" utilizado neste manual refere-se a um dispositivo de seguranga com um bloqueio que permite a entrada nas
barreiras de prote¢do. Mais especificamente, inclui interruptores de porta de seguranca, barreiras de protecdo, cortinas de luz,
portas de seguranca, tapetes de seguranca, e assim por diante. A protegdo ¢ uma entrada que informa o Controlador do rob6 de
que um operador pode estar dentro das barreiras de protegdo. Tem de atribuir pelo menos uma protecdo (SG) no Safety
Function Manager. Consulte a sec¢do seguinte.

Conector E/S de protecio

Quando a protegdo ¢ aberta, a paragem de prote¢ao funciona para mudar para o estado de protegdo aberta (ecra: SO).
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= Protegdo aberta
As operagoes sdo proibidas. A operagdo do robo ndo ¢ possivel até que a protegdo seja fechada, o estado trancado seja
acionado e um comando seja executado, ou 0 modo TEACH ou TEST seja ligado e o circuito Ativar seja ativado.

= Protegdo fechada
O robo pode operar automaticamente sem restrigoes (alta poténcia).

A AVISO

= Se um terceiro desativar acidentalmente a prote¢gdo enquanto um operador esta a trabalhar dentro das
barreiras de protecédo, tal podera resultar numa situacéo perigosa. Para proteger o operador que trabalha
dentro das barreiras de protecao, adote medidas para bloquear ou colocar uma etiqueta de aviso no
interruptor de abertura do trinco.

= Para proteger os operadores que trabalham perto do robé, certifique-se de que conecta a protegéo e
certifique-se de que funciona corretamente.

Instalagao de barreiras de protecéao

Ao instalar barreiras de protecdo dentro do alcance maximo do Manipulador, combine func¢des de seguranca, como SLP. Tenha
cuidadosamente em conta o tamanho da mao e das pegas a serem manuseadas para que ndo ocorra interferéncia entre as pegas
operacionais ¢ as barreiras de protegéo.

Para mais detalhes sobre o alcance méximo do Manipulador, consulte o Manual do Manipulador.

Instalagao de protegoes
Projete as protecdes de forma a satisfazerem os seguintes requisitos:

= Quando utilizar um dispositivo de proteg@o do tipo chave de ignigdo, utilize um interruptor que abra forgosamente os
contactos de bloqueio. Nao utilize interruptores que abram os seus contactos utilizando a for¢a de mola do bloqueio.

= Quando utilizar um mecanismo de bloqueio, ndo desative o mecanismo de bloqueio.

= Ao utilizar cortinas de luz, mantenha a protecdo aberta até a condigdo de fecho ser libertada.

Tenha em conta a distancia de paragem

Durante a operacdo, o Manipulador ndo pode parar imediatamente, mesmo que a protecao esteja aberta. Além disso, o tempo
de paragem e a distancia de movimento variam consoante os seguintes fatores.

Peso da méo, ajuste WEIGHT, defini¢do ACCEL, peso da pega de trabalho, defini¢do SPEED, postura de movimento, etc.

Para saber o tempo de paragem e a distancia de movimento do Manipulador, consulte o seguinte manual.
"Manual do Manipulador - Appendix C. Stopping Time and Stopping Distance When the Safeguard is Open"

Consulte os valores acima ¢ a ISO13855 ao efetuar calculos.
Para reduzir a distancia, utilize SLS ou SLP para aplicar as restricdes necessarias.

Precaugodes para a operacgao de protegcao
Nao abra a protecao desnecessariamente enquanto o motor estiver energizado. Entradas de protecdo frequentes reduzem a vida
util do relé.

= Vida util normal do relé: Cerca de 20 000 vezes

3.5.10 Dispositivo de detecao de presenca

O bloqueio de protecdo acima mencionado ¢ um tipo de dispositivo de dete¢ao de presenca porque indica a possibilidade de
alguém estar dentro das barreiras de protecdo. Ao instalar um dispositivo de deteg@o de presenca separado, efetue uma
avaliagdo completa dos riscos e preste ateng@o a sua fiabilidade.

Tome nota dos seguintes pontos.
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= Projete o sistema para que um operador ndo possa entrar dentro da area de proteg¢do ou ndo a possa alcangar a menos que o
dispositivo de detecdo de presenca esteja ativado ou a situagdo de perigo tenha terminado.

= Projete o dispositivo de detecdo de presenca para que o mesmo garanta uma operacao isenta de falhas, independentemente
do estado do sistema.

= Se o robd parar de funcionar quando o dispositivo de detecdo de presencga esta ativado, certifique-se de que o robd néo
reinicia a operagdo até que o objeto detetado tenha sido removido. Certifique-se de que o rob6 ndo pode reiniciar
automaticamente por qualquer operagao.

3.5.11 Repor protecoes

Certifique-se de que o sistema roboético s6 pode ser reiniciado através de operacao fora das barreiras de protegdo. O robd nunca
deve reiniciar simplesmente devido a reposi¢do da protegdo. Aplique este conceito aos bloqueios e dispositivos de detegdo de

presenca para todo o sistema.

3.5.12 Painel de operacgao do rob6

Se for instalado um painel de operacdo do robd, certifique-se de que o instala numa posi¢ao onde possa ser operado de fora da
barreiras de protegao.
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3.6 Ligacoes

3.6.1 Ligacao do interruptor de seguranga bloqueado (Dispositivo de
Segurancga) e do interruptor de paragem de emergéncia

Para garantir a seguranga, ligue um interruptor de protecdo, um interruptor de paragem de emergéncia ou um dispositivo de
seguranca semelhante ao conector de E/S de protecdo ou ao conector de entrada de paragem de emergéncia do Controlador.
Consulte as seccdes seguintes para mais informagdes.

Conector de Entrada de Paragem de Emergéncia

Conector E/S de protecao

Se nada estiver ligado ao conector de E/S de protegdo, o Controlador nio funciona normalmente.

As atribui¢des padrao sdo as seguintes:
= Conector EMERGENCY: ficha curta
= E/S de protegdo 1ch: paragem de emergéncia (Estop)
= E/S de protegdo 2¢ch: Protegdo (SG)

3.6.2 Fonte de alimentagao do Controlador

Ligue a fonte de alimentag@o do Controlador. Para detalhes sobre as especificagdes da fonte de alimentacdo e como conectar o
cabo de alimentagdo CA, consulte a sec¢do a seguir.
Fonte de alimentacao

3.6.3 Ligacao do Manipulador e do Controlador

3.6.3.1 Notas sobre ligagcoes

= Antes da ligagado
Antes de ligar o conector, verifique se os pinos ndo estdo dobrados. A ligacdo com pinos dobrados pode danificar o
conector e resultar em mau funcionamento do sistema robético.

= Procedimento de ligagao
Antes de efetuar qualquer procedimento de ligacdo, certifique-se de que as sec¢des de alimentacdo CA estdo desligadas da
eletricidade. Isto inclui desligar o Controlador e o equipamento relacionado, desligar o cabo de alimentagdo da tomada, etc.
A execugdo de qualquer trabalho com a alimentag@o ligada é extremamente perigosa e pode resultar em choque elétrico
e/ou mau funcionamento do sistema roboético.

= Cabos
Certifique-se de que liga os cabos corretamente.
Os cabos devem estar sempre ligados. Utilize uma tampa de protecdo para proteger os cabos. Nao coloque objetos pesados
sobre os cabos, ndo dobre nem puxe os cabos com for¢a, nem permita que os cabos sejam apertados. Cabos danificados,
fios partidos ou falha de contacto sdo extremamente perigosos € podem resultar em choque elétrico e/ou avaria do sistema
robotico.

» Informagoes relacionadas com ligagoes
Ao ligar o Manipulador e o Controlador, verifique se os nlimeros de série correspondem para cada dispositivo. A ligagdo
incorreta entre 0 Manipulador e o Controlador pode ndo sé levar a um mau funcionamento do sistema robotico, como
também a problemas de seguranga.
O numero de série do Manipulador compativel esta identificado no Controlador.
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= Cablagem
Apenas pessoal autorizado ou certificado deve efetuar a cablagem. A execucao da cablagem por pessoal ndo autorizado ou
nao certificado pode resultar em lesdes corporais e/ou avaria do sistema robdtico. Instale a cablagem de uma forma que nao

cause tropegdes ou quedas.

= Para modelos de sala limpa
Quando o Manipulador ¢ um modelo de sala limpa, deve ser ligado um sistema de escape. Para mais informagdes sobre o
sistema de escape, consulte o seguinte manual.
"Manual do manipulador"
O Controlador ndo foi concebido com especificagdes para salas limpas e, por isso, deve ser colocado fora da sala limpa ou
devem ser tomadas outras medidas tomadas.

= Para o modelo protegido
Ligue o conector do cabo de alimentacdo e o conector do cabo de sinal a placa de conexdo no Manipulador imediatamente
apos a instalagdo do Manipulador. Deixar o Manipulador desconectado pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento do sistema robdtico porque a protecao IP65 ndo pode ser garantida.
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3.7 Guardar as predefinicoes

O Controlador ja foi configurado com o(s) robd(s) adquirido(s) no momento do envio. No entanto, em caso de perda de dados,

recomendamos guardar as configuragdes predefinidas do Controlador. E necessario um dispositivo de meméria USB para
guardar as configura¢des do Controlador.

Consulte a secgdo seguinte.

Porta de memoria
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3.8 Ativar

3.8.1 Notas sobre a ativacao

Verificagdo do Manipulador

Antes de operar o Manipulador, certifique-se de que nao faltam partes do Manipulador e de que o mesmo ndo apresenta
danos ou outros defeitos externos. Pegas em falta ou danos podem causar mau funcionamento do Manipulador, é
extremamente perigoso e pode resultar em ferimentos graves e/ou danos graves ao equipamento no sistema robotico.

Verifique os elementos de fixagado no transporte antes de ativar

Antes de ligar a energia apds a instalacdo estar concluida, certifique-se de que remove os elementos de fixagdo no
transporte do Manipulador. Ligar a alimentag@o enquanto os elementos de fixagdo no transporte estdo ligados pode resultar
em danos na unidade de acionamento do Manipulador.

Ancoragem do Manipulador

Efetue a ancoragem do Manipulador antes de ligar a alimentag@o ou de o operar. Ligar a alimenta¢ao ou operar o
Manipulador enquanto o mesmo nao estiver ancorado pode fazer com que o Manipulador caia, o que é extremamente
perigoso e pode resultar em ferimentos graves e/ou danos graves no sistema robotico.

Operacgao inicial

Certifique-se de que faz sempre as verificagdes a baixa velocidade ao operar o Manipulador pela primeira vez e ao executar
um programa de operagdo pela primeira vez. A execugao repentina de operagdes a alta velocidade ¢ extremamente perigosa
porque o Manipulador pode ndo conseguir responder a movimentos inesperados, resultando em colisdo com o Manipulador
ou outras situagdes em que ocorram ferimentos graves ou danos graves.

Ao ligar novamente a alimentagao
Ao desligar e ligar o Controlador novamente, desligue o Controlador e aguarde pelo menos cinco segundos antes de o ligar
novamente.

3.8.2 Procedimento de ativagao

Para os nomes dos conectores e respetivas localizagdes, consulte o seguinte.

Nomes das pecas e respetivas funcdes

1. Verifique a ligagdo com o Manipulador.

Verifique a ligagao entre o conector M/C POWER e o conector M/C SIGNAL.

2. Verifique a ligag@o entre o conector E/S de protecdo e o conector de entrada de paragem de emergéncia.

3. Ligue a ficha de derivagao TP a porta TP.

4. Ligue o cabo de alimentagdo CA a tomada elétrica.

5. Ligue o interruptor POWER do Controlador.

Se for apresentado um erro, verifique as ligagdes nos passos (1) a (5) e desligue e ligue novamente a alimentagao. Se for

apresentado um erro mesmo depois de verificar as ligagdes e de desligar e ligar novamente a alimentacéo, contacte o
fornecedor.
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# PONTOS-CHAVE

Depois de ligar um Controlador com ventoinha de refrigeracao interna, a ventoinha roda durante cerca de 10
segundos. Depois, a ventoinha de refrigeracéo interna do Controlador para de rodar. A ventoinha comega a
rodar novamente apds o inicio do funcionamento do robd (motor ligado).

7. Assim que o Controlador for iniciado com éxito, execute as seguintes verificagdes.

Verificar Procedimento Resultados

EP ¢ apresentado no LED de 7
Funcionamento da paragem | Prima o interruptor de paragem de emergéncia | segmentos do Controlador.

de emergéncia com o motor energizado. A paragem de emergéncia é
apresentada no Epson RC+.

SO ¢ apresentado no LED de 7

~ ~ ~ . segmentos do Controlador.
Operagao da protecao Opere a prote¢do com o motor energizado. o
A protecgdo ¢ apresentada no Epson

RC+.

# PONTOS-CHAVE

Se os resultados forem diferentes, execute as seguintes verificagdes. Se ainda nao houver melhoria, entre
em contacto com o fornecedor.

= Verifique a cablagem.
= Verifique as fungdes atribuidas a E/S de protecao.

8. Se houver varias fun¢des de protecdo definidas, verifique as fungdes de protecdo atribuidas.

Verificar Procedimento Resultados

SLS Comutar o estado de funcionamento SLS, No monitor de E/S, a ativagdo e desativa¢do do SLS
comutando a entrada de protegao serdo alternadas em conjunto com a entrada

SLP Comutar o estado de funcionamento SLP, No monitor de E/S, a ativago e desativa¢do do SLP
comutando a entrada de protecao serdo alternadas em conjunto com a entrada

Limitagdo do Entre intencionalmente na area usando a ~

. ¢ . ~ ok Alteragdes ao estado STO
eixo suave movimentagdo manual ou outros meios *1

Saida STO Utilize o botdo de paragem de emergéncia oua | Entrada de alteragdes do dispositivo de seguranca

protecdo para mudar para o estado STO ligado
Saida de . ~ A Entrada de alterag¢des do dispositivo de seguranga
paragem de Prima o botdo de paragem de emergéncia licado
emergéncia &
Sa.uda fie Segure no interruptor de ativagio Entrada de alteragdes do dispositivo de seguranga
ativagdo ligado
, Comutar o estado de funcionamento SLS, Entrada de alteracdes do dispositivo de seguranca
Saida SLS ~ .
comutando a entrada de protecao ligado
Saida SLP Comutar o estado de funcionamento SLP, Entrada de alterag¢des do dispositivo de seguranga

comutando a entrada de protecdo

ligado
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*1 Para escapar da area restrita, mude para o modo TEACH usando a TP.
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3.9 Primeiro passo

Esta secc¢do apresenta o procedimento para instalar o Epson RC+ no PC de desenvolvimento, ligando o PC de desenvolvimento

e o Controlador por USB, ¢ executando um programa simples.
Primeiro, certifique-se de que o sistema robotico esta instalado em seguranga seguindo as informacdes fornecidas em
"Seguranca” e "Instalagdo". Em seguida, opere o sistema robotico seguindo os procedimentos deste capitulo.

3.9.1 Instalar o software Epson RC+

Instale o software Epson RC+ no PC de desenvolvimento.

Para instalar o software, consulte o seguinte manual.
"Manual do Utilizador do Epson RC+"

3.9.2 Ligar o PC de desenvolvimento e o Controlador

Ligue o PC de desenvolvimento a porta USB de ligaggo para o PC de desenvolvimento.
Para obter a posi¢ao do conector, consulte a sec¢do seguinte.
Nomes das pecas e respetivas funcdes

# PONTOS-CHAVE

= Para outros detalhes sobre a ligagédo entre o PC de desenvolvimento e o Controlador, consulte o seguinte
manual.

"Manual do Utilizador do Epson RC+ - [PC and Controller Communications] (Setup Menu)"

= Para o RC800-A, certifique-se de que instala o Epson RC+ primeiro no PC de desenvolvimento e, em
seguida, ligue o PC de desenvolvimento e o RC800-A com o cabo USB.

Se 0 RC800-A e o PC de desenvolvimento forem ligados sem ser instalado o Epson RC+ no PC de
desenvolvimento, € apresentado o [Add New Hardware Wizard]. Se este assistente for apresentado, clique no
botédo [Cancel].

3.9.2.1 O que é a porta USB de ligagao do PC de desenvolvimento?

Ligue o Controlador e o PC de desenvolvimento por meio de um cabo USB para permitir o desenvolvimento do sistema
robotico e a configuracdo do Controlador com o software Epson RC+ instalado no PC de desenvolvimento.

A porta USB de ligagdo do PC de desenvolvimento suporta "hot plugging", portanto os cabos podem ser inseridos e removidos
enquanto o PC de desenvolvimento ¢ o Controlador estéo ligados. No entanto, o robd para quando o cabo USB é removido
enquanto o Controlador e o PC de desenvolvimento estao conectados.

3.9.2.2 Notas

Preste atencao aos seguintes pontos ao conectar o PC de desenvolvimento e o Controlador.

= Ligue o PC de desenvolvimento e o Controlador por meio de um cabo USB em conformidade com as normas e ndo utilize
um concentrador USB ou uma extensdo.

= Ligue um Controlador por cada PC de desenvolvimento.
Ligar varios Controladores a um PC de desenvolvimento pode causar um funcionamento indesejado do Controlador.

= Naio ligue nenhum dispositivo que ndo o PC de desenvolvimento a porta de ligagdo do PC de desenvolvimento.
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= Nao puxe nem dobre excessivamente o cabo.
= Naio aplique forca excessiva no conector.

= Enquanto o PC de desenvolvimento e o Controlador estiverem ligados, ndo ligue ou desligue outros dispositivos USB do
PC de desenvolvimento. Isto pode fazer com que o Controlador se desligue.

3.9.2.3 Ligar o PC e o Controlador utilizando a porta USB de ligagao do PC de
desenvolvimento

Isto explica o procedimento para ligar o PC de desenvolvimento e o Controlador.

1. Certifique-se de que o software Epson RC+ esté instalado no PC de desenvolvimento ligado ao Controlador.
(Instale o software se nao estiver instalado.)

2. Ligue o PC de desenvolvimento e o Controlador por meio de um cabo USB.
3. Ligue o Controlador.
4. Inicie o software Epson RC+.

5. No menu do Epson RC+H, selecione [Setup] - [PC to Controller Communications] para apresentar a janela [PC to Controller
Communications].

G PC to Controller Communications ?
Epson
RC+ 8.0 b
onn us: Disconnectes
umber MName e

X

[] Work Offline Auto Connect

6. Selecione o n.°1 e clique no botdo [Connect].

7. Ap6s a ligagdo do PC de desenvolvimento e do Controlador estar concluida, ¢ apresentado "Connected" no campo
[Connection Status:]. Verifique se "Connected" ¢ apresentado e clique no botao [Close] para fechar a janela [PC to
Controller Communications].

Epson
RC+ 8.0

Connecting with controller

Isto completa a ligacdo do PC de desenvolvimento e do Controlador. O sistema robotico pode agora ser usado a partir do
Epson RC+.

3.9.2.4 Efetuar coépia de seguranca do estado inicial do Controlador
Faga uma copia de seguranga dos dados de configuragdo do Controlador que foram configurados no envio.

Procedimento de copia de seguranga para as defini¢des do projeto e do sistema:
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1. No menu do Epson RC+, selecione [Project] - [Copy].

2. Na janela [Copy Project], altere a caixa [Destination Drive] para a unidade pretendida.
3. Clique no botao [OK]. O projeto ¢ copiado para o suporte externo.

4. No menu do Epson RC+, selecione [Tools] - [Controller].

5. Clique no botao [Backup Controller].

6. Na caixa [Drive], selecione a unidade pretendida.

7. Clique no botao [OK]. As defini¢des do sistema sdo guardadas no suporte de dados externo.

3.9.2.5 Desligar o PC de desenvolvimento e o Controlador

Isto explica o procedimento para desligar o PC de desenvolvimento e o Controlador.

1. No menu do Epson RC+, selecione [Setup] - [PC to Controller Communications] para apresentar a janela [PC to Controller
Communications].

2. Clique no botdo [Disconnect].

Depois de clicar no botdo [Disconnect], o Controlador e o PC de desenvolvimento sdo desligados e o cabo USB pode ser
removido.

#" PONTOS-CHAVE

Se o cabo USB for removido enquanto o Controlador e o PC de desenvolvimento estiverem interligados, o robd
sera parado. Certifique-se de que clica no botédo [Disconnect] na janela [PC to Controller Communications] antes
de remover o cabo USB.

3.9.2.6 Método de fixagao do cabo USB

Esta sec¢@o descreve como fixar o cabo USB no devido lugar.

1. Remova o parafuso no lado esquerdo da porta USB.

MEMOR
TRIGGER
o

2. Prenda o acessorio utilizando o parafuso do passo 1.

3. Ligue o cabo USB a porta USB.
*Q cabo USB ndo esta ligado.

4. Passe a abragadeira pelo encaixe do acessorio e prenda o cabo USB.
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5. Corte qualquer comprimento adicional da bragadeira.

3.9.3 Verificagao dos parametros da funcao de segurancga
Esta secc@o descreve o procedimento de verificacdo dos pardmetros da funcdo de seguranca num PC de desenvolvimento.

1. Ligue o PC de desenvolvimento e o Controlador.
Ligar o PC de desenvolvimento e o Controlador

2. No Epson RC+, selecione [Setup] - [System Configuration] para apresentar a janela [System Configuration].

3. Em [Controller] - [Safety Functions], clique em [Safety Function Manager].
O Safety Function Manager ¢ iniciado.

4. Verifique os parametros da fun¢do de seguranca definidos para o Controlador no Safety Function Manager.
Para mais informagdes, consulte o seguinte manual.
"Controlador do robd - Manual da fungdo de seguranca”

3.9.4 Definigoes iniciais para parametros de funcao de seguranca

Este procedimento destina-se apenas a clientes que pretendam alterar as defini¢des da fungdo de seguranca.
Esta se¢@o descreve o procedimento para fazer configuragdes iniciais para parametros da fung@o de seguranga num PC de
desenvolvimento.

1. Iniciar o Safety Function Manager.
Para informagdes sobre o procedimento inicial, consulte os passos 1 a 3 de "Verificagdo dos parametros da fung@o de

seguranca".

2. Altere os pardmetros da fun¢do de seguranca no Safety Function Manager.
Para mais informacdes sobre como utilizar o Safety Function Manager, consulte o seguinte manual.
"Controlador do robd - Manual da fungo de seguranga"

3. Confirme se as fun¢des de seguranga funcionam corretamente.
Para verificar o funcionamento das fun¢des de seguranga, consulte o seguinte manual.
"Controlador do rob6 - Manual da fungo de seguranga"

3.9.5 Verificar o funcionamento das fungées de seguranga (interruptor de
paragem de emergéncia e protegao)
1. Consulte o seguinte para verificar o funcionamento do interruptor de paragem de emergéncia.

Ligar um interruptor de paragem de emergéncia
Ligar como paragem de emergéncia

2. Consulte o seguinte para verificar o funcionamento da protegao.
Ligar como protecio

3.9.6 Mover o robo6 para a postura inicial

Além de criar e executar programas, o robd também pode ser operado pelos seguintes métodos.
= Operagdo manual
= Movimenta¢do manual por meio da Consola de controlo

= Execucdo de comando a partir do Epson RC+
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= Movimentag¢do manual a partir do Epson RC+

Esta sec¢do explica os seguintes métodos de operagéo.
A: Operagao manual

B: Execugdo de comando a partir do Epson RC+

C: Movimentag¢@o manual a partir do Epson RC+

A: Operagdo manual
Mova o robdé manualmente enquanto ele estiver num estado nao energizado.

As articula¢des sem travdes eletromagnéticos podem ser movidas diretamente a mao.

A\ ATENCAO

= Normalmente, devera libertar os travdes das articulagdbes um de cada vez. Se os travdes de duas ou mais
articulagdes tiverem de ser libertados em simultaneo por razdes inevitaveis, tenha muito cuidado. A
libertacdo dos travdes de duas ou mais articulagdes em simultdneo pode fazer com que o brago caia numa
diregcao inesperada, resultando em maos ou dedos presos ou danos ou avarias no Manipulador.

= Cuidado com a queda do brago quando o travao é libertado.

Enquanto o interruptor de libertagdo do travao esta a ser premido, o brago do robd caira devido ao seu
préprio peso.

A queda do brago pode resultar em maos ou dedos presos ou danos ou avarias no robd.

= Ao libertar o travao no software, execute sempre a agao com o interruptor de paragem de emergéncia
acessivel. Caso contrario, se o interruptor de paragem de emergéncia n&o for facilmente acessivel, nao sera
possivel parar imediatamente a queda do brago devido a uma operagao errada, o que pode levar a danos ou
avarias no robd.

= O sinal de travdo n&o esta certificado como Controlo Seguro de Travao (SBC) IEC 61800-5-2. Como tal,
esteja ciente da possibilidade de queda do brago do robd devido a um sinal de travdo com mau
funcionamento ao aproximar-se do robd.

1. Inicie o Epson RC+.
Clique duas vezes no icone <Epson RC+> no ambiente de trabalho. Pode também selecionar no menu Windows.

2. Abra a janela de comando.
No menu do Epson RC+, selecione [Tools] - [Command Window].

3. Execute o seguinte comando em [Command Window].
Para um robo SCARA:

>Reset
>SFree, [Arm # (1 to 4) whose brake is released]

Execute o seguinte comando para ativar novamente o travao.
>SLock, [Arm # (1 to 4) whose brake is activated]
Para um rob6 de 6 eixos:

>Reset
>Brake Off, [Arm # (1 to 6) whose brake is released]

Execute o seguinte comando para ativar novamente o travao.
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>Brake On, [Arm # (1 to 6) whose brake is activated]

B: Execugdo de comando a partir do Epson RC+
Quando os motores do robd estiverem energizados, execute o comando para mover o robo.

Isto apresenta um exemplo de movimentacdo de todas as articulagdes para as posigdes de 0 impulsos, especificando o impulso

para cada articulagdo.

1. Inicie o Epson RC+.
Clique duas vezes no icone <Epson RC+> no ambiente de trabalho. Pode também selecionar no menu Windows.

2. Abra a janela de comando.
No menu do Epson RC+, selecione [Tools] - [Command Window].

3. Execute o seguinte comando em [Command Window].
Para um rob6 SCARA:

>Motor On
>Go Pulse (OIOIOIO)

Para um robd de 6 eixos:

>Motor On
>Go Pulse (0,0,0,0,0,0)

Para a posicdo e a postura do Manipulador na posi¢ao de 0 impulsos, consulte o seguinte manual.
"Manual do Manipulador - Intervalo de Movimento"

C: Movimentag¢ao manual a partir do Epson RC+
Energize os motores do robd, opere o robo a partir da janela Jog & Teach do Epson RC+.

1. Inicie o Epson RC+.
Clique duas vezes no icone <Epson RC+> no ambiente de trabalho. Pode também selecionar no menu Windows.

2. Crie um novo projeto.

i. No menu do Epson RC+, selecione [Project] - [New].
E apresentada a janela [New Project].

Project Save Destination:
|C:\Epson RC&80N\Projects

Select Project Folder:
[T Projects
> (3 API_Demos
> [ LabVIEW
» [0 Samples
» [3 SimulatorDemos
> [O Utilities
|T|—j FirstApp

New Folder
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ii. Digite um nome de projeto na caixa [New Project Name]. (ex., PrimeiraApl)
iii. Clique no botao [OK] para criar o novo projeto.

2. Abra o gestor do robo.
No menu do Epson RC+, selecione [Tools] - [Robot Manager].

3. Ligue os motores.
Certifique-se de que o separador [Control Panel] esta aberto.
Clique no botdo [Motor: Off].

EpSOn E Robot Manager - FirstApp
RC+ 8.0 {4 Robot Manager X
Rosor wp  Swegud Eror

I O O O > v+
4%‘ Jog 8 Teach Jogging Current Position
| World [ ECP X{mm)

¥ (mm) Z(mm)

Local Joint @ World
# Points 600.000 0.000 0.000 O
Uldeg) Joint
ﬁ Hands ? ? 0.000 O Pulse
— e Current Arm Orientation
{3 Arch <[‘:, ¥ :D +Z
X -X
,J\ Locals L= & &
+¥ -z
'Z": Trs's Jog Distance
f~| X(mm) ¥(mm) Z(mm) O Continuous
% Arms U 1.000 1.000 1000, (7} Long
Uldeg) @] .
Medium
ﬁ Pallets o] 1.000
o () shart
ECP
Teach Points | Execute Motion | Free Joints
@ Boxes o .
Point File: Point:
L[] Planes robot1.pts v| [P - (undefined v|
?) Weight | Teach | | Edit | | ‘
?*) Inertia
VRT
i XVZ Limits

. |
4. Execute a operacdo de movimentagdo manual.

i. Selecione o separador [Jog & Teach].
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EpSOn m Robot Manager - FirstApp
RC+ 80 ﬁr‘ﬁ- Robot Manager X
Robot: GRFmigl | e EStop Safeguard
1

Motor: & Power: Low

= Jog & Teach
o

Locak Me AR e PIRY veeEIRA (13

Error

Current Position

Local I Joint | ECP X (mm) Y (mm) Z(mm) @ Worid
Points — 600.000 0.000 0.000 .
= _ S O soin
% Hands ? ? 0.000 O Pulse
— — l urrent Arm Orientation

3 Arch <r‘:| ¥ r:D +Z

X X
,I\ Locals e & &

+¥ -Z

I lools l

r~ | X(mm) ¥{mm) Z{mm) O Continuous
% e U 1.000 1.000 1000 (7} ong

Uldeg)

E Pallets = 7 @ Medium

- (O Short
=5 ECP

Teach Points Execute Motion | Free Joints
ﬁ Boxes — i
Paint File: Point:

[ Planes [robot1.pts v|  [Po- undefined v|
?’ Weight | Teach || Edit |
?5 Inertia
vir VRT
i XYZ Limits

ii. A partir de [Jogging], selecione a "Joint".

iii. Clique nas teclas de movimentagdo J1-J6 para operar a junta selecionada.

O movimento ¢ possivel definindo para outros modos ou definindo a distancia de movimento.

3.9.7 Escrever o seu primeiro programa

Depois de instalar o Controlador e o rob6 e instalar o software Epson RC+ no PC, siga o procedimento abaixo para criar um
programa de aplicagdo simples para se familiarizar com o ambiente de desenvolvimento do Epson RC+.

1. Inicie o Epson RC+.

Clique duas vezes no icone <Epson RC+> no ambiente de trabalho. Pode também selecionar no menu Windows.

2. Crie um novo projeto.

i. No menu do Epson RC+, selecione [Project] - [New]. E apresentada a janela [New Project].
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MNew Project ? hat

Epson
RC+ 8.0

New Project Name:
[

Template:

|Ncme

Project Save Destination:
|C:\E psonRCB0\Projects

Select Project Folder:
[ Projects
> [ API_Demeos
> [0 LabVIEW
» [ Samples
» [ SimulatorDemos
> [O Utilities
|T|—j FirstApp

MNew Folder

ii. Digite um nome de projeto na caixa [New Project Name]. (ex., PrimeiraApl)

iii. Clique no botdo [OK] para criar o novo projeto.

Quando o novo projeto ¢ criado, também ¢ criado um programa chamado Main.prg.

Uma janela chamada Main.prg € apresentada com um cursor intermitente no canto superior esquerdo. Agora, pode

comegar a €SCrever o scu primeiro programa.

3. Edite o programa.
Digite as seguintes linhas de programagao na janela de edi¢do do Main.prg.

Function main
Print
Fend

"This is my first program"

[ Epson RC+ 80,0 - Project CA\EpsonRC20\Projects\FirstApp

Epson
RC+ 8.0

File Edit View Project Run Tools Setup Window Help
inkoEe B EOEEEsEE S

{ Halted tasks

T Connection: ?.

v 1 X [ Mainprg* X
CLIEE =
~ Iy Firstpp Fen

Project Explorer

main
= iz my first program”

v [ Program Files
Mainprg
B Include Files
+ F+ Robot Paints
i+ Common
v Robot 1
[ robot1pts
els
8 /0 Labels
[ User Errars
~ S Macros
3% Macros
~ B Vision

[8) sequences
0 Calibrations

v & GUI Builder
Forms

v & Force Control
& Common
4 Robot 1

& Force Guide
[&) Sequences

[E] Functions

Status v B X

Robot: 1, robot1, C4-B601S, Dry Run

4. Execute o programa.

i. Prima F5 para apresentar a janela Executar. (F5 ¢ a tecla de atalho para selecionar [Run] - [Run Window] no menu do

r

Epson RC+.) Na parte inferior da janela principal, a janela "Status" € apresen

operacdo de compilacao.

tada com a indica¢do do estado da
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ii. Durante o processo de construgdo do projeto, o seu programa ¢ carregado na memoria ¢ compilado. Em seguida, o

programa e os ficheiros do projeto sdo enviados para o Controlador. Se ndo houver erros durante o processo de

construgdo, ¢ apresentada a janela Run.

Epson RC+ 8.0.0 - Project C:\EpsonRCB0\Projects\FirstApp
Epson

File Edit View Project Run Tools Setup Window Help
RC+ 8.0 iRBO = SlET=!

EsE@S 2, Connection: [Virwal 1 ~| | 9 _
{ Halted tasks _

Project Explorer v 1 x ISGYEEE 2 Mainprg v
e M|

VI Firstapp |
~ [3 Program Files
B Mainprg
[l Include Files
~ $ Rabot Points
- Common
~ 3 Robot 1
robotl.pts
~ 8 Labels
5 10 Labels
[ UserErrors
~ 5% Macros
&% Macros
~ B3 Vision
[B sequences
0 Calibrations
~ &3 GUI Builder

Start
Forms [ Low Power Speed Factor| 100[]% l:l l:l
~ e Force Control

& Common

@ Function

= <

Status X
25 Robot 1 [

~ s Force Guide
[@ sequences
~[] Functions

[E] main

Robot: 1, robot1, C4-B601S, Dry Run

iii. Clique no botdo [Start] na janela Run para executar o programa.
iv. Mensagens como as seguintes sdao apresentadas na janela Status.
Tarefa principal iniciada

Todas as tarefas paradas

A janela Run mostra a saida da instrugao.

Agora vamos ensinar alguns pontos de robd para criar um programa que move o robo.

# PONTOS-CHAVE

O ensino deste procedimento deve ser feito fora da protegao.

5. Ensine os pontos do robd.

i. Confirme se a operagdo segura do robd € possivel. Clique no botdo [Robot Manager] na barra de ferramentas.

ii. Ligue os motores.

2. Certifique-se de que ¢ apresentado [Robot Manager].
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Clique no botéo [Motor: Off].

E (@ Epson RC+ 8.0.0 - Project C:¥EpsonRCB0¥Projects¥FirstApp - o X
pSOﬂ File Edit View Project Run Tooks Setup Window He
RC+80 inkor =] S5 B @ & gf | B Connecton [Vimwaln v | 2 |
:  Halted tasks: A
Project Explorer ~ 8 X [ Mainprg _ Robot Manager x [] v
IS M o e =
I} Firstapp.
B program Fies — =
B mainprg T 1 Ximm)_ Viom) Z(nm) @y
[2) Include Files & roints 600,000 0000 0000, ~
v # Robot Points speec:  [JERS High Uldeg) Q Joint
L] — 1 O pute
# Common fy U= 7~ zs 0.000 O Pul
4 Robot1 PR e B =y L2 Current Arm Orientation
[ robott.pts e S X T Hand
Labels =5 4 z Righty
8 /O Labels 9 Tools Jog Distance
[ UserErors = Xmm)  Yem  Zmm) () Continuous
5% Macros B ams o 1000 | 1000 | 1000 () 1ong
Uldeg)
52 Macros ot = = ® Medum
~ @ Vision 0 . Q short
[@ sequences ) B
: Teach Points | Bxecute Motion | Free Joints
Ui Catbations D s
B 6UI Buider Point File: Point:
forms L] Pianes roboti.pts ~| [P0~ (undefined) V]
v &, Force Control B Weight Teach Edit
& Common
& bt LS o
v &, Force Guide =
[8) sequences [14:26:97]) Task main started
2] Functons [14:24:37] Al1 tasks stopped
[ main

Robot: 1, Robot1, 156-86025, Dry Run

E-lhe solicitado que confirme a operagio.
iii. Clique no botao [Yes].

iv. Clique no separador [Jog & Teach].

{3 Epson RC- 8.0.0 - Project C:¥EpsonRCE0¥Projects¥FirstApp

Epson o U e e izt et 2
RC+ 8.0 N 2 FOEEEN DO S| S Comecton[Vimall V]| 7
° i Halted tasks:
Project Explorer vax B
I\ @ | i
IR Fistapp
v B Program Files
Main.pr
B Meinpro [N | Tool | | Local | Joint | ECP Yiom) - Z(mm) gy g
B include Fies B roms w0000 [ 000d [ oood] &
v # Robot Points =t Low High U (deg) O loint
# Common S Hands 0000 QO bpuise
© # Robot 1 ~ w o oy L T
7 robotpts x| ) L Hond
B Lbls A tocas < & Righty
G z
1O Labels F Tools B oo Distance
[} UserErrors =] X{mm) Y(mm) Zmm) O Continuous
© 58 Mocros B Arms i 1.000 1000 1000 (%) Long
55 Macros R pallets < tdea) @ Vedium
v B Vision = O Short
[ sequences ) B -
0 Catbrations D e Teach Points | Execute Motion | Free Joints
Ul Buider Point File: Point:
& forms [ Planes robot1 pts ~| [P0~ (undefined) v
v Force Control B weight Teach Edit
& Common
Vet Force Guide St
equences (14:24:37] Task main started
@ s
< [E] Functions [14:24:37] AI1 dasks stopped
[E] main

Robot: 1, Robot1, S6-B6025, Dry Run

v. Ponto de aprendizagem PO0. Clique no botéo [Teach] no canto inferior direito do ecrd. E-Ihe solicitado uma etiqueta para

o ponto e uma descricao.

vi. Clique no botdo [+Y] para mover o robd manualmente na direcdo +Y. Mantenha premido o botdo para continuar a

mover. Mova o robd até que ele atingir cerca de metade do espaco de trabalho.

vii. Clique no botéo [-Z] para baixar o eixo Z do robd.

viii. Selecione "P1" na lista pendente [Point:], que esta junto ao botdo [Teach]. O ponto atual esta definido para P1.

ix. Clique no botdo [Teach]. E apresentada uma mensagem de confirmagao para o ensino do ponto.

x. Clique no botdo [Yes].

xi. Clique no botdo [+X] para movimentar o robo na dire¢do +X.

xii. Selecione "P2" na lista pendente [Point:], que est4 junto ao botdo [Teach]. O ponto atual estd definido para P2.
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xiii. Clique no botdo [Teach]. E apresentada uma mensagem de confirmagao para o ensino do ponto.
xiv. Clique no botdo [Yes].
xv. Clique no botdo [Save Project] na barra de ferramentas para guardar as altera¢des.
6. Modifique o programa para incluir comandos de movimento do robd.
i. Insira instru¢cdes Go no programa Main.prg.

Function main
Print "This is my first program."
Go P1
Go P2
Go PO
Fend

ii. Prima F5 para apresentar a janela Executar.

iii. Clique no botdo [Start] para executar o programa.
O robd ird mover-se para os pontos que foram ensinados.

7. Modifique o programa para alterar a velocidade dos comandos de movimento do robo.

1. Insira os comandos Power, Speed e Accel, conforme apresentado no programa abaixo.

Function main
Print "This is my first program."
Power High
Speed 20
Accel 20, 20
Go P1
Go P2
Go PO
Fend

ii. Prima F5 para apresentar a janela Executar.
iii. Clique no botdo [Start] para executar o programa.

iv. O robd ird mover-se para cada um dos pontos que foram ensinados a 20% de aceleracdo e desaceleracdo. A instrugao

Power High executa o programa para operar o robé com maior velocidade e aceleragdo/desaceleragio.

8. Faca uma copia de seguranga das configuracdes do projeto e do sistema.
Faca uma copia de seguranga do projeto e das configuragdes do Controlador do programa criado. As copias de seguranga
podem ser feitas facilmente usando o Epson RC+. E importante fazer e guardar copias de seguranga regulares das suas
aplicacdes em suportes externos, como um dispositivo de memoria USB.
Procedimento de copia de seguranga para as definigdes do projeto e do sistema:

i. No menu do Epson RC+, selecione [Project] - [Copy].
ii. Na janela [Copy Project], altere a caixa [Destination Drive] para a unidade pretendida.
iii. Clique no botao [OK]. O projeto ¢ copiado para o suporte externo.
iv. No menu do Epson RC+, selecione [Tools] - [Controller].
v. Clique no botdo [Backup Controller].

vi. Na caixa [Drive], selecione a unidade pretendida.
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vii. Clique no botdo [OK]. As defini¢des do sistema sdo guardadas no suporte de dados externo.

3.9.8 Aquisicao do Ponto de Ensino a Ser Utilizado para o Ajuste da
Posicao Zero (Apenas para Robos SCARA)

Quando o robd tiver sido utilizado durante algum tempo, algumas pegas precisarao de ser reparadas. Dependendo das pecas a
substituir, é necessario efetuar o ajuste da posi¢do zero*1 apos a substituicao das pecas, o que pode fazer com que o robd
demore algum tempo a reiniciar. Para efetuar o ajuste da posigdo zero com facilidade, assegure-se de adquirir o ponto de ensino
apods a compra do robd.

*1: Para mais detalhes sobre o ajuste da posic¢ao zero, consulte a sec¢io seguinte:

"Manual de Manuten¢do/Manual de Assisténcia do Manipulador - Calibragéo"

3.9.8.1 Tipos de pontos de ensino que podem ser utilizados para o ajuste da
posicao zero e medidas necessarias

Um ponto de ensino (doravante referido como ponto) ¢ adquirido para posicionar o Manipulador na mesma pose em que se
encontrava antes ¢ depois da substituigdo das pegas. Seguem-se dois exemplos de pontos que podem ser utilizados para o
ajuste da posi¢do zero:

= Ponto 1: Um ponto temporario que determina a localizagdo do Manipulador no dispositivo

= Ponto 2: Um ponto adquirido na pose em que foi aplicada a paragem mecanica*2 ao Manipulador
*2: Uma paragem mecanica ¢ a parte que limita o alcance de movimento do robo.

O ponto 1 refere-se a um ponto onde o Manipulador agarra a pega de trabalho no dispositivo ou a um ponto que o utilizador
preparou voluntariamente para utilizagdo na calibrag@o.

Para minimizar o desvio em relagdo a posicéo zero apos o ajuste, € desejavel que sejam previstas medidas para determinar a
posicao de poses especificas do Manipulador aquando da concec¢do do dispositivo (Exemplo: Preparar pinos no dispositivo ou
orificios no lado da mao do Manipulador para determinar a posi¢ao).

Ao ensinar previamente esta pose, os dados de ponto podem ser utilizados durante o ajuste da posi¢do zero para minimizar o
desvio em relag@o a posi¢ao zero apds o ajuste. Para o procedimento de execucdo do ajuste da posi¢ao zero utilizando pontos
no dispositivo, consulte o seguinte:

"Manual de Manuten¢do/Manual de Assisténcia do Manipulador - Calibragio - Posicionamento mais preciso"

O ponto 2 ¢ um ponto adquirido na pose em que foi aplicada a paragem mecanica ao Manipulador.

Qualquer modelo e eixo que possua paragem mecanica pode adquirir o ponto 2. No entanto, ndo pode ser utilizado para eixos
que ndo possuam paragem mecanica, como o eixo J4 de um rob6 SCARA. Para obter detalhes sobre os modelos e eixos
com/sem paragem mecéanica, consulte o seguinte.

"Manual do Manipulador - Defini¢do da Area de Operagio pelo Limitador Mecanico do Eixo Z"

# PONTOS-CHAVE

Além do desvio em relacdo a posigao zero, os dois elementos seguintes também podem causar desvio dos
pontos:

= Erro de instalagdo do Manipulador em relagao ao dispositivo

= Erro de instalagdo do efetor terminal do Manipulador

O dispositivo pode ser restaurado mais rapidamente se forem efetuadas medigées no lado do dispositivo e da
mao para garantir a precisao antes e apés a montagem/remogao.
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3.9.8.2 Procedimento para adquirir dados de ponto na posi¢cao da paragem
mecanica

E possivel adquirir pontos na posi¢io da paragem mecanica utilizando o Epson RC+. Apés o robd ter sido desembalado e o
Manipulador estar pronto a mover-se, recomendamos que adquira o ponto na posi¢do da paragem mecanica. Para os métodos
basicos de operagdo do Epson RC+, consulte o seguinte:

"Manual do Utilizador do Epson RC+ 8.0"

# PONTOS-CHAVE

Devido ao facto de a posi¢do da paragem mecanica se encontrar fora do alcance de movimento do Manipulador,
este ndo pode ser movido utilizando o comando de avango manual do gestor do robd nem comandos de
movimento.

Além disso, pela mesma razao, utilizam-se comandos porque néo € possivel efetuar o ensino através do gestor
do robé.

1. Ligue o Controlador e desligue o motor.
2. Siga o procedimento abaixo para mover manualmente cada eixo até que este atinja a paragem mecanica.

= Mova o eixo J3 até ao seu limite superior.
Enquanto premir o interruptor de libertacdo do travdo no Manipulador, eleve o veio até que a paragem mecénica do

limite inferior encoste na parte inferior do brago.
Enquanto o interruptor de libertacdo do travao estiver premido, tenha cuidado com a mao, pois esta pode cair ou rodar

devido ao seu proprio peso.
Figura da série GX-C

= Mover o eixo J4.
Como a J4 ndo possui uma paragem mecanica, pressione o interruptor de libertagdo do travao e ajuste manualmente
para a posicao de 0 impulsos. Enquanto o interruptor de libertagdo do travéo estiver premido, tenha cuidado com a méo,
pois esta pode cair ou rodar devido ao seu proprio peso.
Para a posigdo de 0 impulsos do eixo J4, consulte o seguinte.
"Manual de Manuten¢do/Manual de Assisténcia do Manipulador - Calibragéo"
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= Mover o eixo J1.

Rode o eixo J1 até atingir a paragem mecénica da esquerda ou da direita.

Quando o eixo J1 é rodado para a esquerda | Posigdo padréo Quando o eixo J1 é rodado para a direita

= Mover o eixo J2.
Rode o eixo J2 até atingir a paragem mecanica da esquerda ou da direita.
Aqui, o eixo J2 é rodado na diregdo oposta ao J1 de modo a dobrar o brago.

Quando o eixo J2 é rodado para a esquerda | Quando o eixo J2 é rodado para a direita

4. Adquirir os dados de ponto da posi¢do da paragem mecénica
= Ligue o Epson RC+ e o Controlador.

= Adquirir dados de ponto (valor de impulso).
Os dados de ponto sdo adquiridos no Ponto: PO como exemplo.
Introduza os seguintes comandos na janela de comandos.

>PO0=Aqui

5. Guarde o ficheiro de pontos.

Os comandos para guardar no ficheiro dos pontos "robot1.PTS" sdo apresentados como exemplo.

Introduza os seguintes comandos na janela de comandos.
SavePoints "robotl.PTS"

6. Confirme que os pontos foram guardados.
Selecione Menu>Tool>Robot Manager>Point Data e confirme que os pontos foram guardados.
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Aqui, certifique-se de editar as etiquetas e os comentarios para identificar os dados de ponto, como sendo o da posicdo de

paragem mecanica, € a pose (se ¢ uma pose de braco direito ou esquerdo).
ovor (CCCERY 75 EeR D

[VEIETCI Power: Low Locat: (I Toor: LI Am: [ ec- [ Vet IR

.,

< V3VsT1-F ﬂ'i{‘/l-i“—’i

o L5 K4V FF~5DRE (Point Data)
& \UFBE KAYRI7L&E: |robotlpts v
O An [ ==#z03250 Q
)\ O-hlEE No. B X Y 4 U Local Hand dAVH
I T T O -

A v-IEE 1
B wnry-LuE 2

3
B otz 4
ABHBARE 5
(D #AwHTI7 ©

7
[] grexsaE s
3 IUFE 9

N/RBRLERE P

& R POKIR(D) | £THIRA) 87 | RLRIR
B ver

#" PONTOS-CHAVE

Existem modelos de Manipulador que permitem alterar a posigao da paragem mecanica. Se a paragem
mecanica for removida/instalada apos a execugao dos procedimentos descritos acima, volte a adquirir os dados
de ponto.

Apés adquirir o ponto na posigéo de paragem mecanica, retorne manualmente a pose do robé para dentro do
alcance de movimento antes de iniciar o trabalho de ensino normal e a operagéo do rob6. Ocorre um erro ao
tentar operar o robd a partir da posicédo de paragem mecanica ou ao realizar o ensino através do gestor do rob0.

3.9.8.3 Procedimento de calibragao utilizando os dados de ponto na posi¢cao de
paragem mecanica

Para mais detalhes sobre o procedimento de calibragéo, consulte a sec¢do seguinte.
"Manual de Manuten¢do/Manual de Assisténcia do Manipulador - Procedimentos de Calibragao Utilizando Paragens

Mecénicas"
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3.10 Segundo passo

Depois de realmente operar o sistema roboético, faca as configuragdes necessarias.

Este capitulo apresenta os manuais que contém informagdes sobre as defini¢des e procedimentos de configura¢do necessarios.

3.10.1 Ligacao a equipamento externo

3.10.1.1 Controlo remoto

Consulte a secgdo seguinte.
Defini¢oes remotas de E/S
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Remote Control"

E/S

Consulte a secgdo seguinte.

Conector de E/S

Placas E/S de expansao

"Manual do Utilizador Epson RC+ - I/O Setup"

R-/O
Consulte a seccao seguinte.
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Real-time /0"

E/S Fieldbus (opgéo)
Consulte a seccao seguinte.
"Opgao E/S Fieldbus do Controlador de Robd"

3.10.1.2 Ethernet

Consulte a seccao seguinte.
Porta LAN (Comunicacio Ethernet)
"Manual do Utilizador do Epson RC+"

= "Security for Controller Ethernet Connection"
= "Security for Compact Vision CV2-A Ethernet Connection"
= "Security for Feeder Ethernet Connection"”

= "Ethernet Communication"

3.10.1.3 Sensor de forga (opcional)

Consulte a sec¢do seguinte.
"Epson RC+ 8.0 Option Force Guide 8.0"

3.10.1.4 Rastreamento do transportador (opcional)

Consulte a seccao seguinte.
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Conveyor Tracking"
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3.10.1.5 RS-232C (opgao)

Consulte a secgdo seguinte.
RS-232C Placa
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - RS-232C Communications"

3.10.1.6 Placa E/S analégica (opgao)

Consulte a seccao seguinte.
Placa E/S analdgica

3.10.2 Ligar a Consola de controlo (op¢ao)

Consulte a secgdo seguinte.

Porta TP

"Manual da Consola de Controlo TP2 Opcional do Controlador do robd, Functions & Installation: Installation”
"Manual da Consola de Controlo TP4 Opcional do Controlador do robd, Functions & Installation: Installation"
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4. Informacoes sobre a funcao

Esta sec¢ao descreve cada uma das fungdes do Controlador do robd.
Destina-se principalmente a quem quer aprender mais sobre os Controladores de robos.
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4.1 Especificagoes

4.1.1 Exemplo de configuragao do sistema

! PLC (Sequencer) i i Operation Panel i Motion Controller .
RC800-A
Standard Option unit Option board
Safety /O Fieldbus Pulse Output Board
Standard 1/0 PROFIBUS-DP
Remote 1/0 DeviceNet Analog I/O Board
R-T/O CC-Link Expansion I/O Board
Ethernet EtherNet/IP
Force Sensor I/F PROFINET RS-232C Board
Conveyor Tracking I/F * 4 EtherCAT

f

a

USB or i
Ethernet '

Windows * 1

Epson RC+
Software

Option

Requires
'preparation by uses

*1 Para os requisitos do sistema, consulte o seguinte manual.

x* 2

(Option)

* 3

(Option)

"Manual do Utilizador do Epson RC+"
*2 Uma das Consolas de controlo esta controlada.

*3 Ao ligar ao RC800-A, ¢ necessario um cabo de conversdo dedicado.

LS-C Series

7

7N

|

i

RS-C Series
=

\j“

]

filll

mtﬁt

*4 A IF de rastreamento do transportador esta equipada de série, mas necessita de uma licenca para a utilizar.
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4.1.2 Fungoes de seguranga

4.1.2.1 Tipos de fungdes de seguranga

Este Controlador tem certificacao de terceiros. As fungdes de seguranga certificadas sdo combinadas e definidas como as

seguintes fung¢des de seguranga da Epson.

As fungdes de seguranga neste manual estdo descritas em Controller Safety Function Name.

Controller Safety Function Name

Funcéao de segurancga certificada pela IEC 61800-5-2

STO STO

E-Stop,TP Paragem de emergéncia
Paragem de emergéncia Safety Input ::fle_try ;Lnglsnl .
Protegdo (SG)/Protegdo (paragem de protegdo) ::ﬁe.tzglznglsla N
Ativar Enable Switch Stop
Limitagao do eixo suave SLP

STO

Paragem de emergéncia
Saidas de seguranca Ativar Safety Output

SLS (SLS T, SLS T2, SLS1-3)

SLP (SLP_A-C)
SLS (SLS_T, SLS T2, SLSI1-3) SLS
SLP (SLP_A-C) SLP

4.1.2.2 Fungodes de seguranga

O sistema robdtico tem as seguintes fungdes de seguranca. Devido a sua importancia particular para a seguranca, certifique-se
sempre de que estdo em funcionamento antes de utilizar o sistema robdtico.

Algumas funcionalidades de seguranga sdo opgdes pagas.

Fungoes padrao da Controller Safety Function:

= Torque seguro desligado (STO)

Uma entrada de sinal do Controlador do rob6 abre um relé para desligar a fonte de alimentagdo dos motores e parar o robd.

Este é um estado de seguranga para o Controlador do robo.

O STO ¢ executado indiretamente a partir de uma paragem de emergéncia ou paragem protetiva. Ndo pode ser executado

diretamente.

= Paragem de emergéncia

Esta fungdo permite que o robo realize uma paragem de emergéncia através de uma entrada de sinal de um relé de
seguranca ou de um interruptor de paragem de emergéncia ligado ao conetor de entrada de paragem de emergéncia ou ao

conetor de E/S de seguranca. Apos a entrada do sinal, é executada uma SS1 e, apds o motor parar, o robd encontra-se no

estado de paragem de emergéncia. Durante o estado de paragem de emergéncia, a EP ¢ apresentada no LED de 7
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segmentos do Controlador do robd.

Existem trés percursos de paragem de emergéncia dedicados para o Controlador do robo:
¢ Conetor de entrada de paragem de emergéncia (E-Stop)
¢ Porta do conetor de E/S de seguranca configurado para a paragem de emergéncia (Safety Input)

¢ Interruptor de paragem de emergéncia ligado a Consola de controlo (E-Stop, TP)

= Protegdo (SG) (paragem protetiva)
Esta func¢do permite que o robd realize uma paragem protetiva através de uma entrada de sinal de um dispositivo periférico
de seguranga ligado ao conetor de E/S de seguranca. Apos a entrada do sinal, é executada a SS1 e, apds o motor parar, o
robd encontra-se no estado de paragem protetiva. A informagdo SO ¢ apresentada no LED de 7 segmentos do Controlador
do robd.
O circuito de salvaguarda (SG) do Controlador do robé ¢ o seguinte.

¢ Porta do conetor de E/S de seguranga configurado para a Protecdo (SG)

= Ativar
Ativar ¢ o percurso ligado ao interruptor de ativagcdo quando a Consola de controlo esta conectada. Apenas podem ser
conectadas Consolas de controlo Epson e os interruptores de ativag@o do cliente ndo podem ser conectados.
Quando o sistema deteta que o interruptor de ativagdo da Consola de controlo nao estd na posi¢ao intermédia, ¢ executada a
SS1 e o robo entra no estado de STO.

= Limitacado do eixo suave
Isto monitoriza se cada eixo do robé esta dentro do seu limiar de operagdo. Se o sistema detetar que um eixo do robd
excedeu o limiar de limitacdo, a paragem de emergéncia do robd e o STO sdo imediatamente executados, colocando o
Controlador do robd no estado de erro.
O limiar restrito para cada eixo do rob6 ¢ definido no software dedicado (Safety Function Manager).
= Saidas de segurancga
Podem ser conectados dispositivos de seguranca externos as saidas de seguranca do Controlador do robo para notificacdes
do estado ON/OFF das fungdes de seguranga.
Ao atribuir definigdes no software dedicado (Safety Function Manager), podem ser emitidos os seguintes sinais de
seguranga:
¢ Estado STO
¢ Estado do interruptor de paragem de emergéncia
¢ Estado do interruptor de ativacdo

¢ Estado ativado/desativado da Velocidade limitada de seguranga (SLS)
¢ Estado ativado/desativado da Posicdo limitada de seguranca (SLP)

Func¢des opcionais carregadas da Controller Safety Function:

» Velocidade limitada de segurancga (SLS)
Monitoriza a velocidade de funcionamento do robd. Se o sistema detetar que o robd excedeu a Velocidade maxima, a
paragem de emergéncia do robo e o STO sao imediatamente executados, colocando o Controlador do robd no estado de
erro.
O limite de velocidade de seguranga do robd ¢ definido ¢ definido no software dedicado (Safety Function Manager).

# PONTOS-CHAVE

A fungéo de monitorizagdo da velocidade durante a aprendizagem pode ser usada como uma fungéo padrao.

= Posigao limitada de seguran¢a (SLP)
Monitoriza a posicao e os angulos das juntas do robo. Se o sistema detetar que o robd excedeu as areas monitorizadas ou o
limite do angulo da junta, a paragem de emergéncia do rob6 e o STO sdo imediatamente executados, colocando o
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Controlador do robd no estado de erro.

As Areas monitorizadas e o Limite do angulo da junta sdo definidos no software dedicado (Safety Function Manager).
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4.1.2.3 Parametros de segurancga
O fabricante do equipamento deve selecionar periféricos que possam atingir a Cat. 3 PLd utilizando os seguintes valores.
Parametros comuns
Estado de Tipo de Intervalo de teste de PL and SIL and
DC
seguranga elemento prova Category HFT
STO B 20 years Medium | PLd, Cat.3 SIL2, HFT1
Parametros para cada fungao de segurancga
i PFHd
Controller Safety Function Name Mgdo Categoria de SFF 7 Tempo de
Ativar paragem 10 resposta (ms)
Paragem de E-Stop, TP TODOS 98% 2,1 690
emergencia Safety Input TODOS 98% | 2,1 690
Protecdo (SG)/Protegdo (paragem de protecao) AUTO 98% 2,1 700
TEACH
1 0,
Ativar TEST 98% 2,1 690
AUTO
. . ~ . 0,
Limitaggo do eixo suave TEST 98% 2,1 80
STO TODOS 99% 1,5 680
%S“’p’ TODOS 9% | 1,1 20
Paragem de
emergéncia
Saidas de Isafeiy TODOS 99% | 1,1 20
seguranga npu
Ativar TODOS 99% 1,1 20
SLS TODOS 99% 1,1 50
SLP TODOS 99% 1,1 50
SLS TODOS 98% 2,1 80
AUTO
LP 9 2,1
S TEST 98% , 80

Os valores B10D para interruptores fornecidos pela Epson s@o os seguintes:

= Interruptor de paragem de emergéncia (opgdo e TP): 250 000

= Interruptor de ativagdo: 1 000 000
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4.1.3 Tabela de especificagoes

Item Especificagdes
N(’)me' da Controlador do robo
maquina
Série do RCR00-A
produto
Ha dois modelos, A e B, cujo aspeto ¢ diferente.
Para mais informacdes, consulte a sec¢ao a seguir.
Nomes das pecas e respetivas funcoes
R131A: Para a série GX4-C
R131B: Para a série GX8-C, a série GX10-C e a série GX20-C
Model Modelo A R131C: Para a série GX1-C
odelo R135A: Para a série RS4-C
R135B: Para a série RS6-C
R136B: Para a série C8-C e a série C12-C
R133A: Para a série LS4-C/LS8-C
Modelo B

R133C: Para a série LS20-C/LS50-C
R136A: Para a série CX4-A/CX7-A

Linguagem de programacao
e software de controlo de
robos

Epson RC+ (linguagem de rob6 multitarefa)

Area variavel de copia de
seguranga

Durante o
controlo Programavel de 1 a 100%
. PTP
Controlo do Controlo de velocidade
Manipulador Durante o . .
do robd controlo CP Pode ser programado especificando a velocidade real
Durante o
controlo Programavel de 1 a 100% e aceleragdo automatica
Controlo de PTP
aceleracdo/desaceleragdo
Durante o . ~
controlo CP Pode ser programado especificando a aceleragdo real
Método de Método PTP (Point-To-Point)
operagao Método CP (Continuous Path)
Tamanho maximo do objeto | 4 MB
Area de dados do ponto 1000 pontos/ficheiro
. 768 kB max. (incluindo area da tabela de gestdo)
Capacidade de o . . . o .
Estao disponiveis 400 variaveis no tipo Sequéncia (presumindo 1024
armazenamento

bytes).
Para outros tipos (Booleano, Byte, Duplo, Int32, Int64, Integral, Longo,
Real, Curto, Ubyte, Ulnt32, Ulnt64 e Ushort), estdo disponiveis 4000

variaveis.
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ltem Especificagoes
Entradas S,Janzlml}(o
~ redundante 1 A5 fungdes atribuidas podem ser alteradas
E/S de protegdo " . i
’ 3, caminho pelo "Safety Function Manager
Sinais de E/S Saidas redundante
externos .
(padrio) Entradas 24 8 entradas/8 saidas tém atribuigdes de
E/S padrao fungdo remota
Saidas 16 As atribui¢des podem ser alteradas
R-1/0 Entradas 4 -
1 porta
Ethernet

Interface de

10BASE-T, 100BASE-TX, 1000BASE-T

Porta USB de ligagdo do PC
de desenvolvimento

1 porta, TypeB

1 porta, TypeA

Use um dispositivo de memoria USB que cumpra as seguintes condi¢des:

comunicagio ;
(padriio) - Compativel com USB 2.0/3.0
- Formato FAT32
Porta de memoria - Sem funcionalidades de seguranga (ndo ¢ possivel utilizar dispositivos
de memoria USB que exijam a introdugdo de palavra-passe)
- Formato MBR
* Ao utilizar a "Media Creation Tool" da Microsoft, a pen USB ficara no
formato GPT. Portanto, sera necessario converté-la para o formato MBR.
Entradas 24/placa
E/S de expansdo Podem ser adicionadas 3 placas
Saidas 16/placa
Interface de comunicacdo RS-232C 2 canais/placa
~ Saida de impulsos Numero de eIxos de Podem ser adicionadas 3 placas
Opgao controlo: 4 eixos/placa
(ranhuras)
SKU1 Saida 1canal
L. Saldé 2 Podem ser adicionadas 3 placas das que
E/S analégicas canais R
SKU2 estdo a esquerda
Entrada 2
canais
PROFIBUS-
DP
DeviceNet
Interface de comunicagéo E/S fieldbus CC-Link E possivel adicionar uma das opgdes a
. esquerda
Opgoes EtherNet/IP
PROFINET
EtherCAT
Sensor de forga Ich
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ltem Especificagdes
Rastreamento do .
transportador I porta (2 canais)
Modo de baixa poténcia, travagem dindmica, detecdo de sobrecarga, detecdo de erro de torque, detecdo
~ de erro de velocidade, desvio de posi¢do, detecao de excesso de desvio de velocidade, detecao de
Fungdes de . - . . ~
rotegio *1 sobreaquecimento, detecdo de problemas na ventoinha (excluindo Controladores que ndo tenham
p ventoinha), detecdo de fusdo de relé, detegao de sobretensdo, detegdo de baixa tensdo de alimentagao
CA, detecdo de anomalia de temperatura, dete¢do de erro da CPU, detegdo de erro de memoria
Fonte de 200 a 240 VCA
alimentagdo Monofasico, 50 ou 60 Hz
Capacidade
nominal 2,5 kVA (varia consoante o modelo do Manipulador.)
maxima
Corrente de 15.0 A
carga total
Corrente de
curto-circuito SkA
nominal
Impedancia
maxima da TN: 0,32 Q
malha de TT: 200 Q
defeito
Resmtenma de 100 MO min.
isolamento
Temperatura Instalacao 5a40°C
ambiente Transporte, armazenamento | - 20 a 60 °C
Humidade Instalagdo 20 a 80% (sem condensagdo)
relativa
ambiente Transporte, armazenamento | 10 a 90% (sem condensagao)
R131A: Para a série GX4-C
R131B: Para a série GX8-C, a série GX10-
C e a série GX20-C
R131C: Para a série GX1-C
R133C: Para a série LS20-C e a série 11 kg
LS50-C
Peso *2
R135A: Para a série RS4-C
R135B: Para a série RS6-C
R133A: Para a série LS4-C/LS8-C
R136B: Para a série C8-C ¢ a série C12-C
12 kg
R136A: Para a sériec CX4-A/CX7-A
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ltem

Especificagbes

Classe de
protegdo

IP20 (superficie superior IP3X *3)

Resisténcia a
vibragdo

Frequéncia: 10 a 57 Hz

Amplitude: 0,075 mm

Frequéncia: 57 a 150 Hz
Aceleragao: 9,8 m/s2

10 vezes cada nas dire¢des X, Y e Z

Resisténcia ao
choque

Aceleragdo: 50 m/s2
Tempo aplicado: 30 ms
3 vezes cada nas direcdes X, Y ¢ Z

Categoria de

N 2
sobretensao
Nivel de )
poluigdo

*1 A fung@o de memoria térmica ndo ¢ fornecida.

*2 O corpo do Controlador esta identificado com o peso.
Ao transportar ou deslocar o Controlador, verifique o peso e tenha cuidado para ndo magoar as costas ao levanta-lo.
Além disso, tenha cuidado para ndo entalar ou ferir as suas maos, pés ou outra parte do corpo por o deixar cair.

*3 Sem restri¢des quanto ao método de instalagdo.
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4.1.4 Dimensoes

= Modelo A
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Apd6s montar opgcao de montagem na parede
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Apd6s montar opgao de montagem em bastidor
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4.2 Nomes das pecas e respetivas fungoes

RC800-A

= Modelo A

@ ’olnnuul/glgl@ I

b —=e @
e - . 11 @ ©) e
d ) @® @
@LE ® L 0
L S ey, 8Lt
® =
= , O @m—@@ @@©@®
eT@@@’:“@ o @)Iéﬁc_@ -: N
o)
—J /
| | |
f 9 h i j k1 mn o p
= Modelo B
v u t S r
o | 5 " o)
a “I.le_o &8 g / \ ® o |® ® © -
b —co @ !
] ® I ¢ ¢ ——(
d . [ / ® ® (@ ® 0 !
A, e,

G Sk @o@m—.@@ .@

Pl i

— N | —
f 9 h i j k1 mn o p

[ a] Etiqueta da superficie plana
Esta etiqueta contém o numero de série do Controlador e outras informacdes.

[ b] Ecra de 7 segmentos

Este ¢ um LED de 4 digitos de 7 segmentos que ¢ utilizado para indicar o nimero da linha ¢ o estado do Controlador (ntimero
de erro, nimero de aviso, paragem de emergéncia ou estado de protecdo).

Consulte a secgdo seguinte.

LED e LED de 7 segmentos
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[ ¢ ] Etiqueta do nimero de série para o Manipulador ligado
Esta etiqueta indica o Manipulador a ser ligado.
Contém o nimero de série do Manipulador.

[ d ] Conector M/C POWER

Este ¢ o conector da fonte de alimentagdo para o Manipulador.

Liga o cabo de alimentagdo fornecido com o Manipulador a este conector.
Desligue a alimentacdo antes de inserir ou retirar o conector.

O método de ligagao do conector varia consoante o modelo.

Consulte a secc¢do seguinte para obter mais informagdes.

= Modelo A
Insira o conector até o ouvir encaixar no devido lugar.

= Modelo B (o conector tem uma tampa)

1. Insira o conector até o ouvir encaixar no devido lugar.
Além disso, certifique-se de que o conector estd completamente ligado.
Para um rob6 de 6 eixos, ao ser visualizado pela frente do Controlador, ligue o conector da direita para a esquerda.

2. Fixe o grampo no lugar (num lugar) e fixe o encaminhamento do cabo.

3. Fixe a tampa ao conector (em trés lugares).

= Para um rob6 SCARA

Simbolo Descricao

a Posicao de fixa¢ao do grampo (num lugar)
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Simbolo Descricao

Posicédo de fixa¢dao do conector (em trés
lugares)

[ e ] Conector M/C SIGNAL

Este conector destina-se a sinais como a dete¢do de posi¢ao do motor para Manipuladores.
Ligue o cabo de sinal fornecido com o Manipulador.

Desligue a alimentacdo antes de inserir ou retirar o conector.

Insira o conector até o ouvir encaixar no devido lugar.

[ f] Conector R-1/O
Este conector destina-se a ligar sinais de entrada necessarios para fungdes de E/S em tempo real.

[ g ] Conector PULSE IN
Este conector destina-se a ligar dispositivos opcionais para o rastreamento do transportador.

[ h] Conector FORCE SENSOR
Este conector destina-se a ligar a unidade Sensor de forca opcional.

[i]Porta TP

Esta porta destina-se a ligar a Consola de aprendizagem (TP2, TP4) ou a ficha de derivagdo da Consola de Controlo (TP).
Consulte a sec¢do seguinte.

Porta TP

# PONTOS-CHAVE

Nao ligue os seguintes dispositivos a porta TP do RC800-A. A disposigao diferente do sinal pode causar uma
avaria no dispositivo.

= Ficha ficticia (dispositivo opcional)
= Consola de operagées OP500

= Consola de operagbes OP500RC
= Controlo remoto JP500

= Consola de aprendizagem TP-3

= Painel do operador OP1

= Consola de Controlo TP1

[j]EIS fieldbus
Este conector destina-se a ligar a E/S fieldbus opcional.

[ k ] Interruptor de acionamento

Este interruptor destina-se a fungdo "Copia de seguranca do Controlador" para um dispositivo de memoria USB.
Consulte a sec¢do seguinte.

Porta de meméria

[1] Porta de meméria

Esta porta destina-se a ligar um dispositivo de memoria USB (disponivel comercialmente) e a utilizar a fung@o de copia de
seguranca do Controlador. Nao ligue quaisquer dispositivos USB que nao dispositivos de memoria USB.

Consulte a secgdo seguinte.

Porta de memodria

[ m] Porta USB de ligagdo do PC de desenvolvimento
Esta porta destina-se a ligar o Controlador e o PC de desenvolvimento por meio de um cabo USB.
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Nao ligue nenhum dispositivo que néo seja o PC de desenvolvimento.
Consulte a seccao seguinte.
Ligar o PC de desenvolvimento e o Controlador

[ n] Conector E/S
Este conector ¢ utilizado para ligar dispositivos de entrada/saida externos. Podem ser ligadas até 24 entradas e 16 saidas.

Consulte a secgdo seguinte.
Conector de E/S

[ o] Porta LAN (comunicacao Ethernet)

Esta porta destina-se a ligar o Controlador e o PC de desenvolvimento por meio de um cabo de Ethernet.
Consulte a secgdo seguinte.

Porta LAN (Comunicacio Ethernet)

[ p ] Fonte de alimentagdao CA

Este conector ¢ utilizado para a ligagdo de uma fonte de alimentagdo de 200 VCA.
Consulte a sec¢do seguinte.

Fonte de alimentacio - Cabo de alimentagdo CA

[ 9] Interruptor POWER
Este ¢ o interruptor de alimentac¢do do Controlador.

[ r] Ranhuras de opgao

Estas ranhuras destinam-se a montagem de placas opcionais dedicadas (placa E/S de expansao, placa RS-232C, placa geradora
de impulsos e placa E/S analogica). Estdo disponiveis trés ranhuras.

Consulte a seccao seguinte.

Ranhuras de opcao

[ s ] Conector E/S de protecao

Estes conectores destinam-se a sinais de entrada relacionados com a seguranga, tais como paragem de emergéncia e protegao, ¢
para sinais de saida que podem ser ligados a PLCs de seguranca e dispositivos semelhantes.

Consulte a secgdo seguinte.

Conector E/S de protecao

[ t] Conector de entrada de paragem de emergéncia

Esta porta ¢ um conector dedicado para a entrada do sinal de paragem de emergéncia.
Consulte a secc¢do seguinte.

Conector de Entrada de Paragem de Emergéncia

[ u]Filtro da ventoinha de refrigeragao

Este ¢ o filtro de poeiras. Esta montado a frente da ventoinha de refrigeragéo.

Até os Controladores que ndo tém ventoinha de refrigeracdo tém um filtro montado.

Os filtros devem ser inspecionados periodicamente quanto a sujidade e limpos conforme necessario.

Deixar o filtro sujo pode provocar o sobreaquecimento do interior do Controlador ou provocar uma avaria no sistema robotico.

[v]LED

O LED correspondente ao modo de funcionamento atual fica aceso.
(TEST, TEACH, AUTO, PROGRAM)

Consulte a seccao seguinte.

LED e LED de 7 segmentos

Mecanismo de bloqueio

E fornecido um mecanismo para bloquear o interruptor de alimentagio quando o Controlador ¢ desligado para manutengéo ou
outros trabalhos.

O Controlador do modelo A tem um mecanismo de bloqueio.
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O Controlador do modelo B ndo tem um mecanismo de bloqueio. Ao efetuar a manuteng@o ou semelhante com as sec¢des de
alimentagdo CA desligadas, bloqueie ou coloque uma etiqueta de aviso no dispositivo de desconexao utilizado com o cabo de

alimentagao.

Utilize um cadeado de tamanho adequado para ser fixado as placas de bloqueio.
Didmetro do furo da placa de bloqueio: 7 mm
Largura da placa de bloqueio: 24 mm

Siga as etapas a seguir para executar um bloqueio.

1. Com a alimentagdo desligada, introduza o cadeado nos orificios das placas de bloqueio.

Como mostrado na figura, o cadeado deve estar acima do interruptor POWER.

/\ ATENCAO

Nao bloqueie com a alimentagao ligada. E muito perigoso porque a energia ndo pode ser desligada.

2. Mantenha o cadeado trancado.
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4.3 Ligar os cabos

4.3.1 Exemplo de ligagao

O Detachable connector
Cable attached at shipping

"""" Cable prepared by users

AC power suppl
(j}= (] P PPy »=200VAC-240VAC
o [ d]M/C POWER connector
Manipulator
O [ e ] M/C SIGNAL connector
S
(= [ 1] Ermergency stop input connector ______________ .1 Emergency Stop™ "}
) e eeas Switeh, _____ . :
G- [s]SafetyVOcomnector ¢ Fmergency Siop.
L. Safeguards____1
[ m ] Development PC connection USB port ' PC |
(O ittt -1 ) '
41 _ for Development |
-1' [1] USB Memory : Comnectby [m]or[o]
o [ o ] LAN (Ethernet communication) port
e T T
Controller |
O« lBlVQeomector ... i InputOuput
: Device i
O= [ijrPport o Teach !
; Pendant !
[ b ] Connector for FORCE SENSOR T !
D R e LY » Force Device '
[ j ] Fieldbus IO L o
R e L L L LT PP PR »  FieldBus Unit !
O [L1RVOcomector ... w Input/Ouput .
' Device '
Connector for PULSE IN T '
O-= [elComector for PULSEIN . - Encoder '
(e;p  TrTTTmmmmmmmemmeees
Expansion /O RS-232C
LT Pulse Output T put/Outout . !
: Option O]---mmmm- oo . - Input/ O_‘“I-“" :
] : Analog /O o] Device | |

4.3.2 Ligar Controladores e Manipuladores

Um cabo de alimentagdo e um cabo de sinal sdo utilizados para ligar o Controlador ao Manipulador.

/\ AVISO

= Antes de ligar ou desligar cabos, certifique-se de que desliga as secgdes de alimentagdo CA. Isto inclui
desligar o Controlador e o equipamento relacionado, desligar o cabo de alimentagédo da tomada, etc. Ligar ou
desligar cabos enquanto a alimentagéo esta ligada pode resultar em choque elétrico ou avaria.
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= Certifique-se de que liga os cabos corretamente. Além disso, proteja os cabos usando protecées de cabos
fortes e ndo coloque objetos pesados sobre os cabos, ndo os dobre em angulos extremos, ndo os puxe com
forca nem permita que fiqguem entalados. Cabos danificados, fios partidos ou falha de contacto sao
extremamente perigosos e podem resultar em choque elétrico e/ou avaria do sistema robdético.

A\ ATENCAO

= O numero de série do Manipulador compativel esta identificado no Controlador. Verifique se o numero de
série corresponde para cada dispositivo. A ligagao incorreta entre o Manipulador e o Controlador pode nao
s6 levar a um mau funcionamento do sistema robético, como também a problemas de seguranca.

= Ao ligar o Manipulador e o Controlador, verifique se os nUmeros de série correspondem para cada
dispositivo. A ligacao incorreta entre o Manipulador e o Controlador pode n&o s6 levar a um mau
funcionamento do sistema robético, como também a sérios problemas de seguranga. O método de ligagao
entre o Manipulador e o Controlador varia consoante o Controlador.

O modelo do Manipulador e varios valores de configuragdo sdo armazenados no Controlador. Por este motivo, a ligagdo deve
ser efetuada ao Manipulador com o ntimero de série indicado na etiqueta do ntimero de série na face dianteira do Controlador.

# PONTOS-CHAVE

O numero de série do Manipulador é apresentado na placa frontal do Manipulador. Para mais informacgdes,
consulte o seguinte manual.

"Manual do Manipulador"

4.3.3 LED e LED de 7 segmentos

4.3.3.1 LED e visor LED de 7 segmentos

O Controlador tem 4 LEDs e um LED de 4 digitos de 7 segmentos

= LED
Os LED (TEST, TEACH, AUTO, PROGRAM) correspondentes ao modo de funcionamento atual (TEST, TEACH, AUTO,

PROGRAM) acendem-se.

= LED de 7 segmentos
Apresenta os nimeros de linha e o estado do Controlador (nimero de erro, nimero de aviso, paragem de emergéncia e

estado de protecgdo).

Imediatamente apés ligar até a inicializagao do Controlador

= LED
Todos os quatro LED piscam.

= LED de 7 segmentos
Todos os 7 segmentos de 4 digitos estdo apagados.

Apos a inicializagao do Controlador

= LED
Os LED (TEST, TEACH, AUTO, PROGRAM) correspondentes ao modo de funcionamento atual (TEST, TEACH, AUTO,

PROGRAM) acendem-se.
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= LED de 7 segmentos

As informagdes apresentadas mudam consoante o estado do Controlador.

Se varias condi¢des de Controlador ocorrerem ao mesmo tempo, as informagdes exibidas na linha superior tém

precedéncia. Por exemplo, se um "estado de paragem de emergéncia” e um "estado de protecdo aberta" ocorrerem ao

mesmo tempo, ird aparecer o seguinte ecra.

L0
Ci

Estado do Controlador

Visor LED de 7 segmentos

Preparagdo para guardar o estado do
Controlador no dispositivo de memoria USB

Repeti¢ao do seguinte ecra

Guardar o estado do Controlador no dispositivo
de memoria USB

O tempo decorrido ao guardar o estado do Controlador é apresentado

como percentagem

Estado do Controlador guardado com sucesso
no dispositivo de memoria USB

17
o T

Ecra (00) (2 seg.)

Falha ao guardar o estado do Controlador no
dispositivo de memoria USB

L.

's
.s

Ecra (EE) (2 seg.)

Estado de paragem de emergéncia

Visor intermitente

Estado de protecdo aberta

Visor intermitente
(SO)

Estado de erro

Repeti¢ao do numero de erro de 4 digitos (0,5 seg.) e ecra

-LLL

’ - ,- L (EEEE) (0,5 seg.)

*1

Estado de aviso

Repeticdo do numero de aviso de 4 digitos (0,5 seg.) e ecrd

Icy o
’%L L l (HELP) (0,5 seg.)

*1

Estado READY

Visor intermitente

Estado START

’L Visor intermitente

(L) Namero da linha

*2

Estado PAUSE

[

' Visor intermitente
(P) Ntmero da linha

*2
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*1 Para os numeros de erro, consulte o seguinte manual ou a ajuda online.

"Lista de codigos de estado/erro”

*2 No estado inicial, a linha de execucdo do niimero de tarefa 1 ¢ exibida em 3 digitos.

O niimero da tarefa que ¢é exibido pode ser alterado com uma instrugado Ton.

Para mais informacdes, consulte o seguinte manual ou ajuda online.
"Referéncia Linguistica do SPEL+ do Epson RC+"

4.3.3.2 Apresentacao de estados especiais

Quando o visor de 7 segmentos apresenta os seguintes detalhes, indica um estado especial.

Visor LED
de7 Estado Solugéo
segmentos
C 0 processo de inicializacio do Quando ocorrer um erro de inicializagdo, reinicie o Controlador. Se o
oo ** Cor; trolador falhou ¢ erro de inicializagdo continuar a ser apresentado mesmo depois de
reiniciar o Controlador, contacte o fornecedor.
’n) 0 processo de inicializacio do Quando ocorrer um erro de inicializacao, reinicie o Controlador. Se o
 wtimt ** COI::I trolador falhou ¢ erro de inicializagdo continuar a ser apresentado mesmo depois de
reiniciar o Controlador, contacte o fornecedor.
Visor: 9999 . - -
, onsulte a seguinte sec¢io e efetue o trabalho de recuperacio.
C It guint c fet trabalho d perag
J | O Controlador esta no modo de ~ .
B - Anexo C: Resolu¢ao de problemas-Recuperacido do Controlador
recuperagao
Visor: 9998 Confirme a tensdo de alimentagdo CA.

Detetada baixa poténcia CA e
software do Controlador terminado

Se isto ocorrer apds a manutencdo, confirme se os cabos estdo

corretamente ligada ao quadro.

Visor: 9997
Epson RC+ (software) ou a Consola
de controlo (opcional) emitiu um

comando para sair do software.

Este ¢ o ecrd normal quando o sistema ¢ desligado. Nao € necessaria
qualquer agdo.

Se as informagdes de hardware forem atualizadas durante a

C i C L‘ Atualizagdo das informacdes de atualizacdo do firmware, tal serd apresentado.

/ (N hardware Os dados estdo a ser atualizados. Nao desligue a alimentagdo até o
indicador desaparecer.

’C - [7[7 Inicializa¢do do armazenamento do

sistema

O valor numérico representa o estado
de inicializagdo.

00 % a 99 %

Os dados estdo a ser atualizados. Nao desligue a alimentagdo até o
indicador desaparecer.

Erro do sistema
S-00 % a S-99 %

Reinicie o Controlador.
Se continuar a ser apresentado mesmo depois de reiniciar o
Controlador, contacte o fornecedor.

4.3.4 Fungoes de protecao

O sistema robdtico estd equipado com fungdes de prote¢do operadas pelo software para proteger dispositivos periféricos e o

proprio sistema. No entanto, estas fungdes destinam-se apenas a eventos inesperados.
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= Modo de baixa poténcia
Este modo mantém uma baixa poténcia do motor.
A execug@o de um comando de mudanga de modo de poténcia permite mudar para um estado restrito (modo de baixa
poténcia), independentemente de a protegdo estar aberta ou fechada e independentemente do modo de operagdo. O modo de
baixa poténcia garante a seguranga do operador e reduz o risco de destrui¢ao e danos ao equipamento periférico devido a
operagdo descuidada.

» Travagem dindmica
O circuito do trav@o dindmico ¢ composto por um relé que faz curto-circuito no fio de alimentacdo do motor no lado do
motor (a¢@o do travdo). Quando ¢é acionada uma paragem de emergéncia ou quando sdo detetadas as seguintes anomalias, o
travao dindmico € ativado para parar a rotagdo do motor. (Detegdo de desconexdo do codificador, detegdo de sobrecarga,
detegdo de erro de torque, detecdo de erro de velocidade, deteg@o de excesso de desvio de posicao, detegdo de excesso de
desvio de velocidade, detecdo de erro de CPU, detecdo de erro de memoria, detecdo de sobreaquecimento)

= Detecédo de sobrecarga
Deteta um estado de sobrecarga do motor.

= Detecao de erro de torque
Deteta anomalias no torque do motor.

= Detegédo de erro de velocidade
Deteta anomalias na velocidade do motor.

= Detecdo de excesso de desvio de posigao

Deteta anomalias na diferenca entre o comando de movimento ¢ a posicao atual.

= Detecédo de excesso de desvio de velocidade
Deteta anomalias na diferenca entre o comando de velocidade e a velocidade real.

= Detegio de erro da SCPU E utilizado um temporizador de monitorizagio para detetar anomalias na CPU que controla
o motor. Além disso, a CPU que gere o sistema no Controlador e a CPU que controla o motor monitorizam constantemente
o estado um do outro.

= Detecédo de erro de memadria Deteta erros de soma de verificagdo na memoria.

= Detecdo de sobreaquecimento

Deteta anomalias de temperatura no modulo de acionamento do motor.

= Detecédo de fusao do relé
Deteta a fusdo ou falha de abertura dos contactos do relé.

= Detecdo de sobretensao
Deteta erros de sobretensdo no Controlador.

» Detecdo de queda de tensdo de alimentagao CA
Deteta uma queda na tensdo da fonte de alimentag@o.

= Detecdo de erro de temperatura
Deteta anomalias na temperatura do Controlador.

= Detecdo de problemas na ventoinha (excluindo Controladores que ndo tenham ventoinha)
Deteta anomalias na velocidade da ventoinha.

73



Controlador do rob6 RC800-A Manual Rev.6

4.4 Instalacao

4.4.1 Acessorios incluidos

Consulte a sec¢do seguinte para mais informagdes sobre os acessorios incluidos.
Anexo B: Acessorios incluidos

4.4.2 Requisitos de instalagao

/A AVISO

= N&o desmonte o produto em areas nao descritas no manual nem efetue a manutencao de uma forma
diferente destes procedimentos. A desmontagem ou a manutengéo inadequadas podem nao s6 provocar
uma avaria no sistema robético, como também causar problemas de seguranga graves.

/\ ATENCAO

= Os Manipuladores e Controladores devem ser usados nas condi¢des ambientais descritas no respetivo
manual. Este produto foi concebido e fabricado para utilizagdo num ambiente interior normal. O uso do
produto num ambiente que nao respeite as condigdes ambientais operacionais nao so6 reduzira a vida util do
produto, como também pode causar sérios problemas de seguranca.

4.4.2.1 Ambiente de instalagao

E necessario um ambiente adequado para manter a funcionalidade do sistema roboético e garantir a sua utilizag@o segura. O
Controlador deve ser instalado num local que respeite as seguintes condigdes.

A\ ATENCAO

= O Controlador nao foi concebido com especificacdes para salas limpas. Se tiver de ser instalado numa sala
limpa, devem ser tomadas medidas adequadas para o ambiente, como por exemplo, fechar o Controlador
num armario com ventilagéo e refrigeragéo adequadas.

= Instale o Controlador num local préoximo de uma tomada que permita uma ligagdo e desconexao faceis dos
cabos de alimentacao.

= |nstale o Controlador fora das barreiras de protegao.

= Se houver objetos condutores, como cercas ou escadas a 2,5 metros do Controlador, esses objetos devem
ser aterrados.

= Este produto deve ser usado num ambiente de categoria de sobretenséo 2, grau de poluigao 2.

= Temperatura ambiente
5a40°C
= Humidade relativa ambiente

20 a 80% (sem condensagio)

= Ruido de explosao transitéria rapido
2 kV ou menos (fio de alimentagéo)
1 kV ou menos (fio de sinal)

74



Controlador do robé RC800-A Manual Rev.6

= Ruido eletrostatico

4 kV ou menos

= Mesa base
¢ O Controlador deve ser instalado 0,4 a 2 metros acima do piso para facilitar a manutengao.

¢ O interruptor de corte de energia deve ser instalado a uma altura de 0,6 a 1,9 metros do chio.
= Superficie de instalagao
Inclinagdo de 0,5 graus ou menos
(Se instalado verticalmente, o Controlador pode cair quando tocado.)

= Altitude

2000 m ou menos

Se o Controlador tiver de ser instalado num ambiente que nao satisfaga as condi¢des abaixo indicadas, devem ser tomadas
contramedidas adequadas para o ambiente, como por exemplo, fechar a totalidade do Controlador num armario com ventilagao
e refrigeracdo adequadas.

= Area interna, bem ventilada
= Naio exposto a luz solar direta
= Naio exposto a calor radiante

= Nao exposto ao ar que contém poeira, névoa oleosa, fumaga de 6leo, sal, pé de metal, gas corrosivo, ou outros
contaminantes

= Nio exposto a salpicos de agua
= N3ao exposto a impactos ou vibragdes
= Naio exposto a relés, contactores ou outras fontes de ruido eletronico

= Nao exposto a campos elétricos ou magnéticos fortes

4.4.2.2 Método e espaco de instalagao

Instale o Controlador numa superficie plana (como uma parede, uma mesa ¢ uma caixa do Controlador) na orientagédo
apresentada em (A) a (C).

Esta ilustracdo utiliza o modelo A.

(A) Montagem plana

75



Controlador do robé RC800-A Manual Rev.6

(B) Montagem vertical

* Os pés de borracha na parte inferior precisam ser substituidos. Fixe os pés de borracha com o lado plano virado para o
Controlador. Retire os parafusos que entram em contacto com os pés de borracha.

O tamanho dos parafusos que fixam os pés de borracha ¢ M4 x 8.

Tenha cuidado para ndo perder os parafusos ao substituir os pés de borracha. Nao utilize parafusos com um tamanho diferente.

(C) Montagem em bastidor (opcional)

=

* E necessaria uma placa para montagem em bastidor. A montagem em bastidor ¢ uma opgdo. Para mais informagdes, entre em

contacto com o fornecedor.

Para garantir uma ventilagdo adequada a volta das portas de alimentag@o e de escape, instale o0 Controlador numa posi¢éo que

se encontre a seguinte distdncia de outros equipamentos e paredes.
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(A) Montagem plana, (C) Montagem em bastidor

(A ilustrag@o mostra a montagem plana.)

Simbolo Descricao
a 50 mm
b Diregdo do ar da ventoinha do controlador (excluindo Controladores que ndo tenham ventoinha)
c 200 mm (excluindo superficies de montagem, como a mesa base)
d 100 mm
e 50 mm
f 50 mm "

* Deixe um espacgo de pelo menos 200 mm para garantir acesso facil para manutencao.

(B) Montagem vertical

Descrigao

a 50 mm
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Simbolo Descricao
b Diregf?lo do ar da ventoinha do controlador (excluindo Controladores que ndo tenham
ventoinha)
c 200 mm (excluindo superficies de montagem, como a mesa base)
d 100 mm
c 50 mm "
f 50 mm

* Deixe um espaco de pelo menos 200 mm para garantir acesso facil para manutencao.

= A porta de escape do Controlador sopra ar a uma temperatura cerca de 10 °C superior a temperatura ambiente. Certifique-se
de que ndo ha dispositivos sensiveis ao calor perto da porta de escape.

= Encaminhe os cabos para que o Controlador possa ser puxado para fora na direcao frontal.

4.4.2.3 Opcao de montagem na parede

O Controlador tem uma opg¢ao de montagem na parede. Para mais informagdes, entre em contacto com o fornecedor.
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4.4.3 Fonte de alimentagao

4.4.3.1 Especificagdes da fonte de alimentagao

Prepare uma fonte de alimentagdo CA que cumpra as seguintes especificacdes.

ltem Especificagbes
Tensdo nominal 200 a 240 VCA (£10%)
Numero de fases Monofésico
Frequéncia 50/60 Hz

Tempo garantido para interrupgao
momentanea de energia

10 ms ou menos

Capacidade nominal *1

Max.: 2,5 kVA

A capacidade nominal em utilizagao real depende do tipo de Manipulador e
da sua operagdo e carga.

Para a capacidade nominal aproximada de cada modelo, consulte os
seguintes valores.

GX1-C: 0,5 kVA

GX4-C: 1,2 kVA

GX8-C: 2,2 kVA

GX10-C: 2,4 kVA

GX20-C: 2,4 kVA

C8-C: 2,5kVA

C12-C: 2,5kVA

CX4-A: 1,8 kVA

CX7-A: 2,0 kVA

LS4-C: 1,2 kVA

LS8-C: 1,5 kVA

LS20-C: 2,4 kVA

LS50-C: 2,4 kVA

RS4-C: 1,2 kVA

RS6-C: 1,5 kVA

Para a capacidade nominal do motor do Manipulador, consulte o seguinte
manual.

"Manual do Manipulador"

Corrente nominal

RI31A, R131B: 5,07 A
RI3IC: 1,5 A

R136B: 6,51 A
R135A, R135B:3,5 A
RI33C: 6,9 A
RI133A:4,9 A
RI36A:5,3 A

Corrente de carga total

I5A

Corrente de curto-circuito nominal

SkA

Corrente de irrupcao

Ao ligar: Aprox. 85 A (2 ms.)
Com o motor ligado: Aprox. 75 A (2 ms.)
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ltem Especificagdes

Corrente de fuga Menos de 3,5 mA

Categoria de sobretensdo 2

*1 Isto ¢ calculado com base na corrente de pico durante o funcionamento do ciclo.

Instale um disjuntor (tipo interrupgao de polo duplo) com uma corrente nominal de 15 A ou menos na linha de alimentag@o
CA.

Se instalar um disjuntor, certifique-se de que usa um tipo de inversor que seja insensivel a correntes de fuga em frequéncias
acima de 10 kHz. Se instalar um disjuntor, selecione um que possa suportar a corrente de irrupgdo acima.

O recetaculo de alimentag@o deve ser instalado o mais proximo possivel do equipamento e onde a tomada possa ser facilmente
conectada e desconectada.

Este produto deve ser usado em ambientes de categoria de sobretensdo 2, grau de poluiggo 2.

Ao instalar um transformador, selecione um que cumpra as especificacdes a seguir, consulte o seguinte para as ligacdes.
Cabo de alimentacido CA

ltem Especificagbes

Capacidade 3,5 kVA ou menos

% Impedancia | 2,1% ou mais

Se instalado na América do Norte, a prote¢cdo contra sobrecarga do transformador deve estar de acordo com a NFPA 70.

Os requisitos da EN 60364-4-41 devem ser satisfeitos nas seguintes condigdes.

TN
CB, CP, NFB . ,
Nome do produto . Tens&o do sistema
Corrente nominal
RC800-A I5A 200V

Ao ligar o Controlador e o Manipulador, utilize o cabo MC especificado pela Epson.

TT *1, *2
Disjuntor *3
Nome do i Tens&o do Impedéancia maxima da malha
produto Corrente Corrente nominal de sistema de defeito *4
nominal sensibilidade (12An)
RC800-A I5A 30 mA 200V 200 Q

*1 A corrente de sensibilidade nominal e a impedancia maxima da malha de defeito podem ser especificadas pelas autoridades
reguladoras. Siga as instrugdes deles, se for o caso.

*2 Podem ser necessarios disjuntores Tipo B.

*3 E necessario um disjuntor fora do Controlador. Avaliado utilizando 0 NV50-SVFU. Também pode ser usado um produto
equivalente.

*4 Incluindo resisténcia ao solo.
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4.4.3.2 Cabo de alimentagao CA

/\ AVISO

Todas as operagdes de trabalho devem ser realizadas por pessoas com conhecimentos especializados e
competéncias na area.

O fio de terra (verde/amarelo) do cabo de alimentacdo CA deve ser ligado ao terminal de terra do sistema de
distribuicdo de energia. Se o fio de terra estiver conectado incorretamente a terra, pode resultar em choque
elétrico.

Utilize sempre uma ficha de alimentagdo ou um dispositivo de desconexao para o cabo de ligagéo de
alimentacao. Nunca ligue o Controlador diretamente a fonte de alimentacao de fabrica.

Selecione uma ficha ou dispositivo de desconexao que esteja em conformidade com as normas de
seguranga do respetivo pais.

Ao conectar a um transformador, conecte os terminais N e PE do cabo de alimentagao CA ao terminal neutro
do transformador.

Ligue a fonte de alimentagdo conforme ilustrado na tabela abaixo.

Etiqueta de identificagdo | Ponto de ligagao

N Neutral

L Live

PE Protective earth
Especificagdes

Item Especificagdes

Comprimento do cabo 3m

Diametro do fio AWG14/2,5 mm?

Terminal Terminal redondo M4

Binario de aperto recomendado | 1,2 Nm *

*: O binario de aperto deve ser determinado ap6s a verificagdo das especificagdes da ficha a utilizar.
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= Modelo A

Quando ligar a ficha do cabo de alimentagdo CA ao Controlador, insira-a a ouvir encaixar no devido lugar, conforme

ilustrado na figura abaixo.

uuuuuuuu

uuuuuuuu EX L =] —
@o ol
@& P

—

AC Power Cable
(Accessory)

Black

Black

NCo

A
B

L C
PEo— Yellow/Green 5 p

Schematics
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Modelo B

1. Fixe o cabo de alimentagdo CA ao bloco de terminais (em trés locais). Ao ligar os cabos ao Controlador, faga corresponder

2. Fixe a tampa de resina transparente (incluida) ao bloco de terminais.

3. Fixe o grampo no lugar (num lugar) e fixe o encaminhamento do cabo.

4. Fixe a tampa ao conector (em dois lugares).

os caracteres do Controlador com as etiquetas de identificagdo dos cabos. A ordem ¢ L, N e PE a partir da esquerda.

®

®

ofE °

L

N

PE
a Posigdo de fixa¢do do grampo
b Posi¢do de fixagdo do conector
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4.4.4 Pontos-chave para reducao de ruido

O nosso Controlador de robd e o0 Manipulador sdo produtos concebidos com a premissa de serem incorporados em dispositivos
mecanicos. A compatibilidade EMC dos dispositivos mecanicos que incorporam os nossos produtos varia consoante a estrutura
do dispositivo, a cablagem e o posicionamento no ambiente do cliente. Por conseguinte, a avaliagdo da compatibilidade EMC
como produto final deve ser realizada pelo cliente.

Segue-se a descri¢do dos aspetos a ter em atengao relativamente a estrutura, cablagem e localizagdo do dispositivo, de modo a
evitar ser afetado por ruido ou a ndo o gerar de todo.

Cabo de alimentagao CA

= A fonte de alimentag@o deve ser aterrada a um aterramento de classe D (resisténcia a terra de 100 QQ ou menos).
A ligagdo a terra da estrutura do Controlador ¢ importante ndo s6 para evitar choques elétricos, mas também para reduzir os
efeitos de perturbagdes elétricas da area circundante. O fio de terra (verde/amarelo) do cabo de alimentagao do Controlador
deve ser ligado ao terminal de terra do sistema de distribui¢ao de energia.

= A energia deve ser fornecida o mais longe possivel de cabos elétricos conectados a equipamentos que podem ser uma fonte
de ruido.

= Se o Controlador e o motor CA monofésico forem alimentados a partir da mesma linha de alimentag3o, altere a fase.
= Os cabos elétricos devem ser de par trangado.

= Os cabos CA e CC devem ser alojados em tubagens diferentes e o mais distante possivel.
Por exemplo, os cabos de alimentagdo CA do motor e os cabos de alimentacdo do Controlador devem estar o mais longe
possivel das linhas de E/S para dispositivos como sensores e valvulas, e ndo devem ser agrupadas com bragadeiras.
Se os cabos se cruzarem, devem cruzar na perpendicularmente.

\_ c

Simbolo Descricao

a Tubagem de linha CA dedicada

b Mantenha tao longe quanto possivel

c Tubagem de linha CC dedicada

Cabos de sinal de comunicacgao

= Certifique-se de utilizar sempre cabos com blindagem para os cabos de sinal de comunicagdo, como I/O, I/O de seguranga,
USB, Ethernet, RS-232C e Fieldbus, e mantenha-os o mais afastados possivel das fontes de ruido na area circundante.

= Ao usar componentes de carga indutiva, como relés e valvulas solenoides para E/S do Controlador, use componentes com
protecdo contra ruido.
Se o componente ndo estiver protegido contra ruido, certifique-se de que fixa um diodo ou outro componente de protegdo
contra ruido imediatamente antes da carga indutiva. Selecione componentes de protecao contra ruido que correspondam a
tensdo e corrente de resisténcia de acordo com a carga indutiva.
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= Para motores CA, como transportadores (motores de indugdo, motores de indugdo trifasicos, etc.), certifique-se de que
insere um supressor de faiscas entre os fios ao iniciar, comutar a rotacdo para a frente/para tras e assim por diante.
Colocéa-lo entre os cabos e 0 mais proximo possivel do motor também aumentara a sua eficacia.

= As seguintes medidas de EMC devem ser implementadas para o cabo MC e, se necessario, para cada cabo de comunicagio
(Ethernet, Fieldbus, etc.). Seguem-se alguns exemplos:

¢ Exemplo de contramedida para fio condutor
Remova parcialmente a cobertura externa do cabo perto do conector e deixe a blindagem exposta.
Revele a blindagem o mais proéximo possivel do conector.
Ligue a terra, com um fio condutor, a parte da blindagem exposta e o chassis.
Utilize fios condutores com menos de 5 cm.

Ao efetuar a ligagdo a terra, faga-o junto ao conector ¢ ndo do lado do alivio de tenséo.

a ' e

——-d

‘ —C
0.—b

L

Simbolo Descrigao
a Lado do conector
b Terminal de cravagao
c Fio condutor (5 cm ou menos)

d Cabo blindado

e Lado do alivio de tensao

¢ Exemplo de contramedida com grampo
Remova parcialmente a cobertura externa do cabo perto do conector e deixe a blindagem exposta.
Revele a blindagem o mais préximo possivel do conector.
Coloque a parte da blindagem exposta entre o grampo condutivo e fixe-a ao chassis com um parafuso.
A implementagdo em ambos os lados do cabo aumenta o efeito.

Simbolo Descricao
a Grampo de ligagdo a terra Seiwa Electric (E0808A, E0817AD)
b Aparafuse no Controlador e ligue a terra

¢ Exemplo de contramedida com ntcleo de ferrite
Insira o nucleo de ferrite o mais proximo possivel do conector.
Se necessario, aumente o numero de voltas ao inserir o nucleo de ferrite. A implementa¢ao em ambos os lados do cabo
aumenta o efeito.
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Manipulador

a

" 74

Industria Takeuchi: NFT-8

Simbolo Descrigao Cabos de contramedida
Industria Kitagawa: GTFC-41-27-16 | Fieldbus, LAN
Industria Kitagawa: RFC-20
Industria Kitagawa: MRFC-13 Alimentagdo MC
a Industria Takeuchi: NFT-20-20DK
Industria Kitagawa: NRFC-6
Industria Kitagawa: MRFC-8 Sinal MC

Para fixar o Manipulador a mesa base, consulte o seguinte:
"Manual do Manipulador" - Mesa base

Ligue a terra uma ou varias partes da mesa base com um fio condutor.

Utilize fios condutores o mais curtos possivel.
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4.5 Modos de funcionamento (TEACH, AUTO, TEST)

4.5.1 Visao geral dos modos de funcionamento

O sistema roboético tem trés modos.

/A AVISO

= Aquando da aprendizagem, um supervisor deve ser posicionado fora das barreiras de prote¢ao para que o
robd possa ser parado imediatamente se ocorrer uma anomalia.

Antes de ensinar, confirme visualmente que nao ha riscos, como a presencga de terceiros dentro das
barreiras de protecéo.

= Modo TEACH
Este modo ¢ usado para abordar o robd e ensinar ou verificar dados de pontos usando uma Consola de controlo.
Neste modo, o robd funciona sempre num estado de baixa poténcia.
Além disso, a velocidade a 250 mm/s ou menos é monitorizada.

= Modo AUTO
Este modo destina-se a operagdo automatica (execugdo do programa) do sistema robotico durante a operagédo de fabrica.
Neste modo, a operagdo do robd e a execucao do programa sdo proibidas quando a protegdo esta aberta.

= Modo TEST

e T1
Neste modo, a verificacdo do programa ¢é efetuada com o interruptor de ativa¢do premido e a protecdo aberta.
Trata-se de uma funcdo de verificacdo do programa de baixa velocidade (T1: Modo de desaceleragdo manual),
conforme definida na norma de seguranga.
Neste modo, a fungdo especificada pode ser executada a baixa velocidade com multitarefa/tarefa tnica.
Além disso, a velocidade a 250 mm/s ou menos é monitorizada.

e T2
Neste modo, a verificagdo do programa ¢ efetuada com o interruptor de ativagdo premido e a protecio aberta.
Ao contrario do TEST/T1, o programa pode ser verificado em alta velocidade.
Neste modo, a fungdo especificada pode ser executada em alta velocidade com multitarefa/tarefa inica.

# PONTOS-CHAVE

= Para utilizar a fungao de verificagdo de programas de baixa velocidade (T1: Modo de desaceleragao manual)
e a funcao de verificagdo de programas de alta velocidade (T2: Modo de alta velocidade manual) definidas
na norma de segurancga, € necessario uma Consola de controlo que suporte a fungao.

Para obter mais informagdes sobre Consolas de controlo, consulte os seguintes manuais.
"Manual da Consola de Controlo TP2 Opcional do Controlador do robo"
"Manual da Consola de Controlo TP4 Opcional do Controlador do robo"
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4.5.2 Comutar modos de funcionamento

/\ AVISO

= O funcionamento é comutado entre 0 modo TEACH e o modo AUTO pelo interruptor de chave do seletor de
modos na Consola de controlo. Ao mudar de modos, certifique-se de que s6 os muda quando estiver fora
das barreiras de protegao para evitar perigos.

= Antes de selecionar o modo AUTO, restaure quaisquer fungdes de protegdo em pausa.

= Modo TEACH
Quando o interruptor de chave do seletor de modo ¢ alterado para "TEACH" a operacao ¢ definida para o modo TEACH.
Mudar para o modo TEACH durante a execugdo do programa aborta a execugdo do programa.

Além disso, se o robo estiver a trabalhar, para imediatamente. (Pausa rapida)

= Modo AUTO
Depois de fechar a protegao, coloque a chave seletora do modo na posi¢do "AUTO" e ligue o sinal de entrada de libertagao
do trinco para definir para o modo AUTO.

= Modo TEST

e T1
Defina o interruptor de chave do seletor de modo para "TEACH/T1" para entrar no modo TEACH. Toque no separador
[Test] para entrar no modo T1.

e T2
Defina o interruptor de chave do seletor de modo para "TEACH/T2" para entrar no modo TEACH. Toque no separador
[Test (T2)] para entrar no modo T2. Se tiver sido definida uma palavra-passe, introduza a palavra-passe.

A AVISO

= Quando o modo ¢ alterado de TEACH para AUTO, a mensagem "Workers must said the Safeguard area"
(Os trabalhadores devem sair da area de protegéo) é apresentada no ecrd da Consola de controlo. Priorize a
seguranga durante as operagdes de trabalho.

# PONTOS-CHAVE

= O estado do modo TEACH é bloqueado pelo software.

Para mudar do modo TEACH para AUTO, é necessaria uma entrada de libertagdo do trinco.
Consulte a secgao seguinte.
Ligar como protecao

= Quando o modo é ligado utilizando a chave do seletor de modo, o motor desliga.

= Ao mudar do modo TEACH para o modo AUTO, o trinco deve ser libertado.

= Para mudar de modo utilizando a chave de igni¢cao do seletor de modo, coloque o interruptor de ativagao na
posicao OFF.

Ocorre um erro quando o modo é comutado utilizando a chave do seletor de modo e o motor € ligado
enquanto o interruptor de ativagéo estiver ligado. Se isso acontecer, desligue o interruptor de ativagdo uma
vez, ligue o interruptor de ativagdo novamente e, em seguida, ligue o motor.
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4.5.3 Modo Program (AUTO)

4.5.3.1 O que é o modo Program (AUTO)?

O modo Program ¢ para programacao, depuragao, ajuste e realizagcdo de manutengdo no sistema robotico.
O procedimento a seguir ¢ usado para entrar no modo Program.

4.5.3.2 Definigcdoes do Epson RC+

Esta sec¢@o descreve o procedimento para entrar no modo Program a partir do Epson RC+.

1. No menu do Epson RC+, selecione [Setup] - [System Configuration] para abrir a janela [System Configuration].

EpSOn & System Configuration 7 %

RC+ 8.0
e S @ Start Mode @ - ‘

e : [ = |

>
> Security e
>
>

Vision Password...

OPC UA

2. Selecione [Startup] - [Start Mode].
3. Selecione o botdo [Program].
4. Clique no botdo [Apply].

5. Clique no botao [Close].

4.5.4 Modo de funcionamento automatico (AUTO)

4.5.4.1 O que é o modo de funcionamento automatico (AUTO)?

O modo de operagdo automatica é para a operagdo automatica do sistema robdtico.
Existem duas formas de entrar no modo de funcionamento automatico.
= A
Defina o modo de inicio do Epson RC+ para "Operator mode" e inicie o Epson RC+. (Defini¢des do Epson RC+)
= B
Defina o Epson RC+ para offline.
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# PONTOS-CHAVE

Os programas podem ser executados e parados pelo dispositivo de controlo especificado a partir do Epson
RC+. (Definigdes do dispositivo de controlo)

4.5.4.2 Definig6es do Epson RC+

Esta seccao descreve o procedimento para entrar no modo de funcionamento automatico a partir do Epson RC+.

1. No menu do Epson RC+, selecione [Setup] - [System Configuration] para abrir a janela [System Configuration].

EpSOn £ System Configuration 7 X
RC+ 8.0
v S @ Start Mode ’T]

Windows Login

) Program

ele

Controller

Security |
Vision

oPrC LA

Password...

R A Y]

2. Selecione [Startup] - [Start Mode].
3. Selecione o botao [Auto].
4. Clique no botao [Apply].

5. Clique no botao [Close].

4.5.4.2.1 Definigoes do dispositivo de controlo

Esta seccdo descreve o procedimento para configurar um dispositivo de controlo a partir do Epson RC+.
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1. No menu do Epson RC+, selecione [Setup] - [System Configuration] para abrir a janela [System Configuration].

Epson | € system Configuration 7 %
RC+ 8.0 . ]
tarts . . —_—
e Controller Configuration 5 Close I

®
®|* o]

IP Address: 152.168.0.1

v Controller

Simulator
> Driv= Unics IP Mask: 2552552550
Robats
* Inputs / Qutputs IP Gateway: 0.0.0.0
¥ Remcte Control
» RS232 USE Speed: Auto -
>

!
fep/e Control Device: RC v
Safety Functions

» Force Sensor I/F
> Security

> Vision TP Password:
> DPCUA
T2 Password: Change..

Connection Password: | Change.. |

2. Selecione [Controller] - [Configuration].

3. Em [Controller Configuration] - [Control Device], selecione um dos dois tipos seguintes.
= PC
= Remote [/O

4. Clique no botao [Apply].

5. Clique no botao [Close].
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4.6 Porta de memoria

A fungdo "Copia de segurancga do Controlador” num dispositivo de memoria USB pode ser utilizada inserindo um dispositivo

de memoria USB (comercialmente disponivel) na porta de memoria do Controlador.

4.6.1 O que é a copia de seguranga do Controlador?

Esta fungdo permite que varias informagdes (dados) do Controlador sejam guardadas num dispositivo de memoéria USB
premindo simplesmente um botdo. Os dados guardados num dispositivo de memoria USB podem ser carregados pelo Epson
RC+ para determinar com precisdo e facilidade o estado do Controlador e do programa.

Os dados guardados também podem ser utilizados ao restaurar dados para o Controlador.

4.6.2 Antes de utilizar a fungao de cépia de seguranga do Controlador

4.6.2.1 Notas

A\ ATENCAO

= Independentemente do estado do Controlador, a fungao de copia de seguranga do Controlador pode ser
executada a qualquer momento depois do Controlador ser iniciado.

No entanto, nenhuma operagéo da consola, incluindo abortar ou pausar, é aceite enquanto esta fungao
estiver em curso.

Esta funcao também afeta o tempo de ciclo do robé e a comunicagao com o Epson RC+. Se néo for
necessario, nao execute a fungéo de cépia de seguranga do Controlador enquanto o robd estiver em
funcionamento.

= Embora a porta de memoria seja fisicamente uma porta USB de uso geral, nunca conecte outros dispositivos USB que nao
dispositivos de memoria USB.

= O dispositivo de memoria USB deve ser inserido diretamente na porta de memoria do Controlador. O funcionamento néo é

garantido quando houver um cabo ou um concentrador entre o Controlador e o dispositivo de memoria USB.
= Insira e remova o dispositivo de memoria USB de forma cuidadosa e segura.

= Nao modifique os ficheiros guardados com editores ou outro software. O funcionamento do sistema robotico nédo €
garantido quando os dados forem restaurados no Controlador.

4.6.2.2 Dispositivos de meméria USB suportados

Para obter os dispositivos de memoria USB suportados, consulte a secgdo seguinte.

Tabela de especificacoes

4.6.3 Utilizar a funcao de cépia de seguranga do Controlador

4.6.3.1 Cépia de seguranca do Controlador por meio do botao de ativagao

Esta sec¢do descreve o procedimento para fazer copia de seguranca das configuragdes do Controlador num dispositivo de
memoria USB.

1. Insira o dispositivo de memoria USB na porta de memdria.
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2. Aguarde cerca de 10 segundos para que o Controlador reconhega o dispositivo de memoria USB.
3. Prima o botdo de ativac¢do no Controlador.

4. Assim que a transferéncia de dados for iniciada, a seguinte apresentacao ¢ repetida. Aguarde até que a apresentacao desta

informagdo termine e regresse ao estado original. (O tempo de transferéncia varia consoante o tamanho do projeto e outros
fatores.)

5. Se guardar com sucesso, o seguinte sera apresentado durante 2 segundos.
I ni_
o

Se ocorrer uma falha ao guardar, o seguinte sera apresentado durante 2 segundos.
-
- T
6. Retire o dispositivo de meméria USB do Controlador.

# PONTOS-CHAVE

= Recomenda-se que o dispositivo de memadria USB inclua um LED que permita ao utilizador verificar a
alteracao de estado no passo 2.

= Se a gravagéo for executada com o motor ligado, a gravagéo pode falhar em casos raros. Utilize outro
dispositivo de memoéria USB ou efetue a gravagao com o motor desligado.

4.6.3.2 Carregamento de dados pelo Epson RC+

Para obter mais informagdes sobre o procedimento de utilizagdo do Epson RC+ para carregar dados guardados num dispositivo
de memoria USB e para apresentar o estado do Controlador, consulte o seguinte manual.
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - [Controller] Command (Tools Menu)"

4.6.3.3 Reencaminhamento por e-mail

Esta secdo descreve o procedimento para transferir dados guardados num dispositivo de memdria USB por e-mail.
1. Insira o dispositivo de memoria USB num PC do qual possa enviar e-mails.

2. Certifique-se de que a seguinte pasta esta no dispositivo de memoria USB.
"BU_Controller type name_Serial number Date and time"

3. Comprima a pasta identificada na etapa 2, anexe-a a um e-mail e envie-a.

# PONTOS-CHAVE

= Se nao quiser transferir ficheiros relacionados com o seu projeto, como ficheiros de programa, exclua-os
antes de transferir.
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= Esta fungao pode ser utilizada pelos utilizadores finais para enviar dados para a Epson ou para um
integrador de sistemas para analise de um problema.

4.6.4 Detalhes dos dados guardados

Os seguintes ficheiros sdo criados pela Copia de Seguranga do Controlador.

Nome do ficheiro

Descricao

Backup.txt

Ficheiro de informacgdes para restauro:

Este ficheiro contém as informagdes necessarias ao restaurar o Controlador.

CurrentMnp01.PRM

Parametros do robo:
As informagdes como ToolSet sdo guardadas aqui.

CurrentStatus.txt

Dados de salvaguarda de estado:

O estado do programa e o estado E/S sdo guardados aqui.

ErrorHist.csv

Historico de erros

InitFileSrc.txt

Defini¢des iniciais:
Varias defini¢oes do Controlador sdo guardadas aqui.

MCSys01.MCD

Definig¢des do robo:
As informagdes sobre os robds ligados sdo guardadas aqui.

SrcmcStat.txt

Informagdes de hardware:
As informagdes sobre a instalacdo do hardware sdo guardadas aqui

Project name.obj

Ficheiro OBJ:
Isto ¢ o resultado da compilagédo do projeto.
Os ficheiro do projeto ndo sdo incluidos.

GlobalPreserves.dat

Variaveis da copia de seguranga:
Os valores das varidveis da copia de seguranga (varidveis Global Preserve) sdo
guardados aqui.

MCSRAM.bin
MCSYSTEMIO.bin
MCTABLE.bin
MDATA .bin
SERVOSRAM.bin
VXDWORK.bin

Informagdes internas sobre o funcionamento do robd

WorkQueues.dat

Informagdes da fila de trabalho:
As informagdes da fila de trabalho sdo guardadas aqui.

SFConfig.txt

Itens relacionados com o Quadro de Seguranca:
As informagdes do Quadro de Seguranga sdo guardadas aqui.

94



Controlador do robé RC800-A Manual

Rev.6

Nome do ficheiro

Descricao

Todos os ficheiros relacionados

com o projeto, exceto Nome do

projeto.obj *l

Ficheiros relacionados com o projeto:

No menu do Epson RC+, selecione [Setup] - [System Configuration] para abrir a
janela [System Configuration].

O projeto ¢ guardado quando a caixa [Include project files when status exported] é
selecionada na janela - [Controller] - [Preferences] do Controlador. Os ficheiros do
programa sdo incluidos.

X Y.dat
X=1-6
Y=1-10
*2

Dados para analise de erros:
Os dados para analisar os erros que ocorreram sdo guardados aqui.

*1 Pode optar por ndo salvar "Todos os ficheiros relacionados com o projeto, exceto Nome do projeto.obj" desmarcando a

opcdo na configuragdo.

*2 Pode selecionar para incluir os dados para analise de erros em "X _Y.dat" nos dados a guardar de acordo com as Preferéncias

ou as defini¢des aquando da copia de seguranga.
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4.7 Porta LAN (Comunicacao Ethernet)

# PONTOS-CHAVE

= Para outros detalhes sobre a ligagao entre o PC de desenvolvimento e o Controlador, consulte o seguinte
manual.

"Manual do Utilizador do Epson RC+ - [PC and Controller Communications] (Setup Menu)"

= Para informagdes sobre como utilizar a fungao de comunicagéo Ethernet (TCP/IP) a partir do software de
aplicagcéo do robd, consulte o seguinte manual ou a ajuda online.

"Manual do Utilizador do Epson RC+- TCP/IP Communications"

4.7.1 O que é uma porta LAN (Comunicacao Ethernet)?

Para obter a porta de comunicagdo Ethernet suportada, consulte a sec¢ao seguinte.
Tabela de especificacoes

A porta tem dois propositos.

= Ligar ao PC de desenvolvimento
Esta porta pode ser usada para ligar o Controlador ao PC de desenvolvimento.
Isto permite as mesmas operagdes que ao conectar o Controlador e o PC de desenvolvimento através da porta de conexao
dedicada do PC de desenvolvimento.
Consulte a secgdo seguinte.
Ligar o PC de desenvolvimento e o Controlador

» Ligagao a outros Controladores e PCs
Ao criar software de aplicagdo do robo, ¢ possivel a comunica¢ao Ethernet (TCP/IP) entre varios Controladores.

4.7.2 Enderecos IP

A partir da versdo de firmware a seguir, a autenticagéo por palavra-passe foi adicionada para maior seguranga ao conectar
Controladores e PCs.

= F/W: Ver.7.4.8.x

# PONTOS-CHAVE

Para mais informagdes sobre as definicbes da palavra-passe, consulte o seguinte manual.

"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Setting Password for PC Ethernet Controller Connection"

Os sistemas roboéticos da Epson foram concebidos para serem utilizados numa rede de area local fechada. Para garantir a
seguranca, a definicdo de um enderego IP global ¢ agora considerada como acesso a Internet, pelo que é necessaria uma
palavra-passe para autenticar a ligagao.

Tenha em ateng@o que a autenticag@o por palavra-passe ndo ¢ efetuada para uma ligagdo USB.

Use os enderegos IP privados nos seguintes intervalos:

= 10.0.0.1210.255.255.254
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= 172.16.0.1 a 172.31.255.254
= 192.168.0.1 a 192.168.255.254

O Controlador esta predefinido de fabrica para os valores padréo.
= Enderego IP: 192.168.0.1
= Mascara de sub-rede: 255.255.255.0

= Gateway padrdo: 0.0.0.0

O PC ¢ o Controlador devem ser configurados com enderecos IP separados dentro da mesma sub-rede.
= PC:192.168.0.10
= Controlador: 192.168.0.1

4.7.3 Procedimento de alteracao do endereco IP do Controlador

Esta sec¢@o descreve o procedimento para alterar o enderego IP do Controlador.

1. Ligue o PC de desenvolvimento e o Controlador por meio de um cabo USB.

Consulte a sec¢do seguinte.
Ligar o PC de desenvolvimento e o Controlador

2. No menu do Epson RC+, selecione [Setup] - [System Configuration] para abrir a janela [System Configuration].

Epson | & System Configuration
RC+80 QR [T
> Startup

7 x
v Contraller Controller Configuration @ | Close
General
Eam) Q) OC—
FICITICIILES I
Simulator IP Address:
> Drive Units P Mask:
ask:
Robots
> Inputs / Quiputs IP Gateway: 0.0.0.0
¥ Remote Control
> RS232 USE Speed: Auta hd
> TCRJIP .
. Control Device: RC v
Safety Functions
> Force Sensor I/F Connection Password: Change...
> Security
> Vision TP Password:
> OPCUA

T2 Password: Change...

3. Selecione [Controller] - [Configuration].
4. Defina os valores apropriados para o endereco IP e a mascara de sub-rede e clique no botdo [Apply].

5. Clique no botao [Close]. O Controlador ¢ reiniciado automaticamente.
Quando a janela de reinicializagdo do Controlador deixar de ser apresentada, a configuragdo do enderego IP estara
concluida.

4.7.4 Ligar o PC de desenvolvimento e o Controlador através de Ethernet

Esta seccdo explica o procedimento para ligar o PC de desenvolvimento e o Controlador através de ligacdo Ethernet.
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1. Ligue um cabo Ethernet ao PC de desenvolvimento ¢ ao Controlador.
2. Ligue o Controlador.

3. Inicie o software Epson RC+.

4. No menu do Epson RC+, selecione [Setup] - [PC to Controller Communications] para apresentar a janela [PC to Controller

Communications].

5. Clique no botao [Add].

'@y PC to Controller Communications ? X
Epson
RC+ 8.0 Current Connection: 1 I:H:l
Connection Status: Disconnected
Number Name Type P Address
1 use use  IN/A
2 | lEhemett __lEhemet| |
Add
Delete
Password...
[] Work Offline Auto Connect

_ — I S I =X !

6. Efetue as seguintes defini¢des e clique no botdo [OK].

Me¢étodo de ligagdo: Ligacdo ao Controlador através de Ethernet
Série do Controlador: RC800-A

E pson MNew Controller Connection X
RC+ 8.0

Select connection type to create

(O Connection to real controller via Ethernet
@ Connection to new virtual controller
Copy from existing virtual controller

C4 Sample v

Controller Series

RCB00 Series hd

- Cancel I

7. O N.° 2 ¢ adicionado. Efetue as seguintes defini¢des e clique no botdo [Apply].

Nome: Valor valido para identificar o Controlador a ser conectado
Endereco IP: Enderego IP do Controlador a ser conectado

'@y PC to Controller Communications ? X
Epson
RC+ 8.0 Current Connection: 1 |:| l:l
- Connection Status: Disconnected

Number Name Type P Address

1 — USB g
-[]-[I_]

Add

Delete
Password...
[] Work Offline Auto Connect

_ REStOIGII S II =X !

8. Sdo apresentados os dados para [Name] e [IP Address] definidos no passo 7.

G PC to Controller Communications ? X
Epson
RC+ 8.0 Current Connection: 1 I:l l:l
- Connection Status: Disconnected
Number Name Type 1P Address
1 — USB e

I ==t ||
Add
Delete

Password..

[] Work Offline Auto Connect

_ — I S I — !

9. Confirme que o "No.2" esté selecionado e clique no botdo [Connect].
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Gy PC to Controller Communications ?
Epson
RC+8.0 § [ EE
o atus: Disconnected
N Name Type P Address [ JE—

USB USB  |N/A

¥
1
|2 | lEthemett | Ethemet [192.16821555 |

X

Add
Delete
Password...

[ Work Offline Auto Connect

10. Ap6s a ligacao do PC de desenvolvimento e do Controlador estar concluida, ¢ apresentado "Connected" no campo
[Connection Status:]. Verifique se "Connected" ¢ apresentado e clique no botao [Close] para fechar a janela [PC to

Controller Communications].

E pSOh Gy PCto Controller Communications
RC+8.0 f [——— o

X

= = Type 1P Address
1 USB Use N/A
EEETTY =
Add

[] Work Offline Auto Connect

Close

!

Isto completa a ligacdo do PC de desenvolvimento e do Controlador. O sistema robético pode ser usado a partir do Epson RC+

através de uma ligagdo Ethernet.

4.7.5 Desligar a ligagao Ethernet do PC de desenvolvimento e do
Controlador

Isto explica o procedimento para desligar o PC de desenvolvimento e o Controlador.
1. No menu do Epson RC+, selecione [Setup] - [PC to Controller Communications] para apresentar a janela [PC to Controller
Communications].

2. Clique no botdo [Disconnect].
Depois de clicar no botdo [Disconnect], a ligagdo entre o Controlador e o PC de desenvolvimento ¢ desligada e o cabo

Ethernet pode ser removido.

# PONTOS-CHAVE

Se o cabo Ethernet for removido enquanto o Controlador e o PC de desenvolvimento ainda tiverem a ligagao
ativa, o robd parara. Clique no botéo [Disconnect] na janela [PC to Controller Communications] antes de

remover o cabo Ethernet.
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4.8 Porta TP

4.8.1 O que é uma porta TP?

Esta porta ¢ usada para conectar a uma Consola de controlo. Podem ser utilizadas as Consolas de controlo TP2 ¢ TP4.

Ao ligar a TP2 ao RC800-A, ¢ necessario um cabo de conversio” para TP2. Se s6 for necessario um cabo de conversao,
contacte o fornecedor.
* RC700-A TP Exchange Cable: R12NZ900L6

Para obter a posicao do conector, consulte a sec¢do seguinte.
Nomes das pecas e respetivas funcdes

#" PONTOS-CHAVE

Se nao estiver qualquer equipamento conectado a porta TP, o Controlador entra no estado de paragem de
emergéncia. Quando nao ligar uma Consola de controlo, coloque a ficha de derivagao TP.

Nao ¢ possivel ligar um interruptor de ativagdo externo a porta TP. Utilize o interruptor de ativag@o fornecido com a Consola
de controlo.

4.8.2 Ligar uma Consola de controlo

As consolas de controlo sao fornecidas com um cabo dedicado para os Controladores RC700-A, RC700-D, RC700-E e RC800-
A. Ligue o conector deste cabo a porta TP.

As defini¢des de comunicacdo sdo configuradas automaticamente. A consola de controlo pode ser usada por qualquer um dos
seguintes métodos.

= A: Ligue a consola de controlo ao Controlador, e ligue o Controlador.

= B: Com o Controlador ligado, ligue o conector da consola de controlo.

/A AVISO

= A consola de controlo pode ser ligada e desligada enquanto a alimentagdo do Controlador esta ligada.

= Quando o conector da consola de controlo € desligado do Controlador enquanto a chave seletora do modo
da Consola de controlo esta definida para "TEACH", a consola de controlo permanece no modo TEACH. A
consola de controlo ndo pode ser mudada para o modo AUTO. Antes de desligar o conector da consola de
controlo, mude o modo de funcionamento para "Auto".

= Ao mudar do modo TEACH para o modo AUTO, o trinco deve ser libertado.
= A desconexao e o armazenamento da Consola de controlo devem ser supervisionados por um gestor.
Apenas as pessoas autorizadas pelo gestor podem manusear a Consola de controlo.

= Para evitar confusdes entre dispositivos de paragem de emergéncia ligados e desligados, mantenha a
consola de controlo ligada ao Controlador e a consola de controlo desligada em locais separados.

= Ao entrar nas barreiras de protecao para ensino ou outras operacgoes, defina o modo da Consola de controlo
para o modo TEACH, remova a chave do seletor de modo e entre na area das barreiras de protecéo levando
a chave consigo. Se a chave for deixada na Consola de controlo sem ser removida, um terceiro podera
acidentalmente mudar para a operagéo automatica, o que é extremamente perigoso e pode levar a sérios
problemas de seguranca.

= As consolas de controlo devem ser instaladas de forma a reduzir o risco de tropegar e cair devido aos cabos.
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Para obter mais informagdes sobre Consolas de controlo, consulte os seguintes manuais.
"Manual da Consola de Controlo TP2 Opcional do Controlador do robo"
"Manual da Consola de Controlo TP4 Opcional do Controlador do robo"
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4.9 Conector de Entrada de Paragem de Emergéncia

# PONTOS-CHAVE

Os detalhes sobre os requisitos de seguranga nesta secc¢ao séo fornecidos no seguinte manual. Leia em

conjunto com este manual para garantir a seguranca.

"Manual do Utilizador Epson RC+ - Safety"

/\ ATENCAO
= Antes de utilizar, confirme que as fun¢des de paragem de emergéncia e de protegao funcionam corretamente
nao so6 ao arrancar, mas também quando sao efetuadas alteragbes a partir do estado de utilizagdo anterior,
como depois de as definicdes da fungdo de segurancga serem alteradas, de adicionar opgdes ou de substituir

pecas para manutengao.

Para garantir a seguranca, ligue o interruptor de paragem de emergéncia e outros dispositivos de seguranca ao Controlador.
Dois tipos de conectores podem conectar interruptores de paragem de emergéncia: o conector de entrada de paragem de
emergéncia e o conector E/S de protegdo. Esta seccdo descreve o conector de entrada de paragem de emergéncia.

/\ ATENCAO

= Antes de ligar um conector, verifique se 0 conector ndo esta danificado. A ligagdo a um conector danificado

pode provocar uma avaria do sistema robatico.

Conector de entrada de paragem de emergéncia
Para obter a posicdo do conector, consulte a sec¢do seguinte.

Nomes das pecas e respetivas funcdes

#" PONTOS-CHAVE

= Se nao estiver qualquer equipamento conectado ao conector de entrada de paragem de emergéncia, o
Controlador entra no estado de paragem de emergéncia. Quando este conector nao for utilizado, conecte a

ficha curta do conector de EMERGENCIA.
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= Quando desligar o cabo, puxe-o para fora enquanto pressiona a alavanca no conector do lado do cabo.

4.9.1 Ligar um interruptor de paragem de emergéncia

4.9.1.1 Localizagoes de ligagao para o interruptor de paragem de emergéncia

Um interruptor de paragem de emergéncia pode ser ligado aos seguintes locais:
= Interruptor de paragem de emergéncia ligado a consola de controlo

= Conector de entrada de paragem de emergéncia

= Porta configurada para paragem de emergéncia para conector E/S de protegdo (predefini¢do: configurado)
Consulte a sec¢do seguinte.

Ligagdes: Conector E/S de protecio
Configuragdes: "Manual de Funcdes de Seguranga do Controlador do Robo"

4.9.1.2 Interruptor de paragem de emergéncia

Utilize um interruptor de paragem de emergéncia que satisfaga as seguintes condi¢cdes e cumpra as normas de seguranga
relevantes (como a norma IEC 60947-5-5).

= Interruptor de pressdo normalmente fechado
= Interruptor que ndo pode reiniciar automaticamente
= Interruptor vermelho do tipo cogumelo

= Alterne com dois contactos de forma B

# PONTOS-CHAVE

A entrada de paragem de emergéncia tem um design de circuito redundante. Se o estado destes circuitos
redundantes diferir em dois segundos ou mais, o sistema reconhece-o como um erro no circuito de paragem de
emergéncia. Por este motivo, certifique-se de que o interruptor de paragem de emergéncia tem dois contactos
de forma B e ligue-os de acordo com a secgao seguinte.

Exemplos de cablagem

Todos os locais com capacidades de arranque devem ter uma fungédo de paragem de emergéncia.
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4.9.1.3 Verificagao da funcionalidade do Interruptor de Paragem de Emergéncia

Quando o interruptor de paragem de emergéncia estiver ligado ao conector de entrada de paragem de emergéncia, certifique-se
de que utiliza o seguinte procedimento para verificar a funcionalidade do interruptor para garantir a seguranga antes de utilizar
0 Manipulador.

1. Com o interruptor de paragem de emergéncia premido, ligue a alimentagdo para ligar o Controlador.

2. Certifique-se de que o LED de 7 segmentos no Controlador apresenta o seguinte.
- G,
L

3. Certifique-se de que [EStop] ¢ apresentado na barra de estado do Epson RC+.
4. Liberte o interruptor de paragem de emergéncia.

5. Execute a instru¢do RESET.
Selecione [Tools] - [Robot Manager], clique no botdo [Reset] ¢ execute a instrugdo RESET.

6. Certifique-se de que o LED apresentado abaixo se desliga e de que a apresentacdo de [EStop] desaparece da barra de
estado.

Lo

4.9.1.4 Recuperar de um estado de paragem de emergéncia

Antes de recuperar de um estado de paragem de emergéncia, siga o procedimento de verificagdo de seguranga especificado
para o sistema.
Depois de concluida a verificagdo de seguranga, efetue as seguintes operacdes para repor o estado de paragem de emergéncia.

= Repor o interruptor de paragem de emergéncia

= Executar a instru¢do RESET
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4.9.2 Disposigao do sinal e especificagoes elétricas

A disposicdo do sinal do conector de entrada de paragem de emergéncia é apresentada na tabela seguinte.

Numero do pino Nome do sinal Fungao

1 24V para paragem de emergéncia Saida interna de 24V

2 Entrada de paragem de emergéncia M *1 | Entrada de emergéncia 1
3 N.C. *2 Nao utilizado

4 24V para paragem de emergéncia Saida interna de 24V

5 Entrada de paragem de emergéncia S *1 | Entrada de emergéncia 2
6 N.C. *2 Nao utilizado

7 N.C. *2 Nao utilizado

8 N.C. *¥2 Nao utilizado

*1 ocorre um erro se os tempos de entrada da entrada M da paragem de emergéncia e da entrada S da paragem de emergéncia
forem diferentes em dois segundos ou mais. Ligue um interruptor com dois contactos idénticos.

*2 Nao conecte nada a estes pinos.

Caracteristicas elétricas do conector de EMERGENCIA
= Carga nominal de 24 V para paragem de emergéncia: 24 V 0,4 A ou menos
= Faixa de tensdo de entrada de paragem de emergéncia: 24 V +£10%

= Corrente de entrada de paragem de emergéncia: 37,5 mA +10% na entrada de 24 V

/\ ATENCAO

= A saida de 24 V para paragem de emergéncia destina-se a ligacéo a interruptores de paragem de
emergéncia, relés, MOS-FETs e outros interruptores. N&do a utilize para outros fins. Fazé-lo podera resultar
numa avaria do sistema.

# PONTOS-CHAVE

A resisténcia elétrica total dos interruptores de paragem de emergéncia e do respetivo circuito ndo deve exceder
1Q.

/\ AVISO

Os cabos devem estar sempre ligados. Utilize uma tampa de protecao para proteger os cabos. Nao coloque
objetos pesados sobre os cabos, ndo dobre nem puxe os cabos com for¢a, nem permita que os cabos sejam
apertados. Cabos danificados, fios partidos ou falha de contacto sdo extremamente perigosos e podem resultar

em choque elétrico e/ou avaria do sistema robotico.
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4.9.3 Exemplos de cablagem

4.9.3.1 Exemplo 1: Quando o Interruptor Externo de Paragem de Emergéncia
esta ligado

Controller
+5V +24V
= A
|sz=[i‘ |52=L‘
Main Cincuit
Control —
| y=| ‘ | gl ‘
F R -‘-__ .................................
oo | %2 ]y =
' N
el
AC Input — h J [
Emergency —
Stop detection |———— |
[
[——
L
B
v
Safety Board
+3.3V
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4.9.3.2 Exemplo 2: Quando o Relé Externo de Seguranca esta ligado

Controller

AC Input

5

A I—

I
'

Emergency I
Stop detection

Safety Board
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4.10 Conector E/S de protecao

4.10.1 E/S de protecao

Este Controlador tem entradas de seguranca (5 canais) e saidas de seguranga (3 canais) compativeis com seguranga.
= Entradas de segurancga (categoria 3 PLd)
= Saidas de seguranga (categoria 3 PLd)

Interruptores de paragem de emergéncia, protegdes, cortinas a laser e dispositivos semelhantes podem ser conectados as
entradas de seguranca.

PLCs de seguranca e dispositivos semelhantes podem ser conectados as saidas de seguranca.

As entradas e saidas de seguranca t&ém um design redundante e ocorre um erro se os circuitos redundantes forem incompativeis
por dois segundos. Se ocorrer um erro, o Controlador deve ser reiniciado.

E necessaria uma fonte de alimentagio externa para utilizar a E/S de protegdo. Além disso, varias defini¢des tém de ser
configuradas utilizando o "Safety Function Manager" para utilizar a E/S de protecdo. Para mais informagdes sobre o
procedimento de configuracdo, consulte o seguinte manual.

"Controlador do robd - Manual da fung@o de seguranga"

Desligue a alimentagdo antes de ligar aos conectores E/S de protegao.

/\ AVISO

Os cabos devem estar sempre ligados. Utilize uma tampa de protecao para proteger os cabos. Nao coloque
objetos pesados sobre os cabos, ndo dobre nem puxe os cabos com for¢a, nem permita que os cabos sejam
apertados. Cabos danificados, fios partidos ou falha de contacto sdo extremamente perigosos e podem resultar
em choque elétrico e/ou avaria do sistema robatico.
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4.10.2 Disposicao do sinal

Verifique a orientagcdo dos conectores antes de os ligar.

Disposic¢do do sinal do conector E/S de prote¢cao (macho XW4N-28D2)

Num_ero do Nome do sinal Funcao Numgro do Nome do sinal Funcao
pino pino
Al Ex-GND Ligagdo GND externa | Bl SAFETY_IN_COM- | Entrada de
M seguranga comum 1
A2 Ex-24V Ligacdo externa de 24 B2 SAFETY INS-M Entrada de
\% - seguranga 5-1
A3 SAFETY OUT3- | Entrada de seguranga B3 SAFETY IN4A-M Entrada de
M 3-1 - seguranca 4-1
Ad SAFETY OUT2- | Entrada de seguranga B4 SAFETY IN3-M Entrada de
M 2-1 - seguranca 3-1
AS SAFETY_ OUTI1- | Entrada de seguranga B5 SAFETY IN2-M Entrada de
M 1-1 - seguranga 2-1
A6 Nio utilizado | *! B6 SAFETY INl.v | bntradade
- seguranca 1-1
A7 Nio utilizado *1 B7 Nio utilizado *1
Sinal de libertacdo d
A8 Sinal do trinco 1 1'na *ez tbertagao co B8 Nio utilizado *1
trinco
A9 Nio utilizado | *! B9 SAFETY INl.s | bntradade
- seguranca 1-2
Sinal de libertacdo d
A10 Sinal do trinco 2 | M (S HPeracao co- i gy SAFETY IN2-S Entrada de
trinco " 2 - seguranga 2-2
All Nio utilizado | *1 BI1 SAFETY IN3.g | bntradade
- seguranga 3-2
AL2 SAFETY OUTI- | Entrada de seguranga BI2 SAFETY IN4-S Entrada de
S 1-2 - seguranca 4-2
AlL3 SAFETY_ OUT2- | Entrada de seguranga BI3 SAFETY IN5-S Entrada de
S 2-2 - seguranga 5-2
SAFETY OUTS3- | Entrada de seguranca SAFETY IN COM- | Entrada de
Al4 - B14 - -
S 3-2 S seguranca comum 2

*1: Nao conecte nada a estes pinos.

*2: O sinal do trinco ndo ¢ um sinal de seguranga. Ligue 24V ¢ GND. Uma vez que € bipolar, ndo importa de que maneira esta

conectado.
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4.10.3 Entradas de seguranga

As entradas de seguranga tém um design de circuito redundante e ocorre um erro se as entradas forem incompativeis por dois
ou mais segundos.

As entradas de seguranca tém cinco canais, com terminais de entrada independentes e um terminal de 24 V/GND (COM)
comum aos cinco canais.

Ao ligar os fios, verifique as atribuigdes dos pinos do conector de E/S de protecao na disposic¢ao do sinal.

4.10.3.1 Especificag6es da entrada de segurancga

Especificagoes da interface

Para utilizar as entradas de seguranga, é necessaria uma fonte de alimentagdo externa com certificacdo SELV.

O fio a ligar deve ser AWG24 a 16 ou processado com terminais tubulares e o comprimento deve ser 20 m ou menos.
Verifique as especificagdes XW4M/XW4N para mais informagdes sobre os conectores e as ligacdes de fios.

Fungoes disponiveis

As seguintes fungdes estdo disponiveis quando configuradas no "Safety Function Manager". Para mais informagdes sobre as
definigdes, consulte o seguinte manual.

"Controlador do robd - Manual da fun¢@o de seguranga"

= Paragem de emergéncia

= Prote¢do (SG)

= Fungdo SLS ligada/desligada
= Funcdo SLP ligada/desligada

Especificagoes elétricas de entrada de seguranca
Faixa de tensdo de entrada: 12 224 V £10%

Tensdo ligada: 11 V (Min.)

Tensdo desligada: 5 V (méx.)

Corrente de entrada: Tip. 11 mA a24 V

O circuito de entrada utiliza um fotoacoplador bidirecional, pelo que sdo possiveis dois tipos de ligagdes. Consulte os
exemplos de ligacdo.

Periféricos ligados
Os dispositivos de seguranga que podem ser ligados a entradas de seguranga sdo apresentados na tabela seguinte.

Os dispositivos de seguranga com impulsos de diagnodstico devem ter uma largura maxima de impulso de 500 us e um intervalo
minimo de impulso de diagnoéstico de 20 ms.

Nome do dispositivo Certificagao
Cortina a laser IEC61496-1 Type4
Scanner a laser IEC61496-1 Type3
PLC de seguranca IEC61131-2
Interruptor de seguranga | IEC60947-5-1
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4.10.3.2 Ligar como paragem de emergéncia

Além do conector de entrada de paragem de emergéncia, também pode ser usado um interruptor de paragem de emergéncia
com o conector de E/S de protecio. E necessaria uma fonte de alimentagdo externa ao utilizar um interruptor de paragem de
emergéncia com o conector de E/S de protegdo.

Verificar o funcionamento do interruptor de paragem de emergéncia definido para a entrada de seguranca
Verifique utilizando o mesmo procedimento que para o conector de entrada de paragem de emergéncia.

Recuperar de um estado de paragem de emergéncia
Recupere utilizando o mesmo procedimento que o conector de entrada de paragem de emergéncia.

Exemplos de ligagao
Interruptor de paragem de emergéncia: Padrao de ligagdo 1

Controller
Relay Block Relay Block
SUB MAIN
External External
Emergency Emergency
Safety Board +3.3V SWeh A Switch B el
ﬁ +3.3v P o +24V
+3.3V =8l
‘ ;1 =W ‘ Fuse
*
% MPU : B6
MAIN
+3.3V
*
ﬁ B5,
—

MPU !

External
GND

Interruptor de paragem de emergéncia: Padrdo de ligagao 2

Controller
Relay Block Relay Block
SuUB MAIN
Extenal  External
Emergency  Emergancy
Safety Board Switch A Switch B
External
o fan +24V
-t
1
e
%
External

GND

1M1
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Relé de segurancga: Padrdo de ligagdo 1

Controller
External safety
relay (Simplified)
External
Relay Block Relay Block Safety relay A power supply
MAIN
‘ ’7 Safety relay B
Safety Board 1 +3.3V 33y %7 ] External
ﬁ g ; : +24V
+3.3V T B1 i : T

S| -

%7 MPU T A
[— +7
MAIN — ;

1 14 - l’r_—
. I E“E e :

7

External
GND

Relé de seguranca: Padrdo de ligagdo 2

Controller
External safety
relay (Simplified)
External
Relay Block Relay Block Safety relay A power supphy
5uB MAIN
’7 1| safety relay B
| 1
Safety Board \ +3.3V Vo
¥ +3.3V v i External
h F ! +24V
+3.3V 1 __ B ;
F ~ . T Fuse E
L S N
RER MAIN = ]
e 1 AT i
: +3.3V s : |
! B i i I
,—4—»——.—514( | -
‘ M > Fuse :
IIARPANY;
M - | 89
suB = I
1 A
-
— | B10 |
\, @
External
GND
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4.10.3.3 Ligar como protecao

Para manter uma zona de trabalho segura, devem ser estabelecidas barreiras de protegdo em torno do Manipulador. As barreiras
de protegdo devem ter dispositivos de seguranga na entrada e saida da zona de trabalho. O termo "protegdo" utilizado neste
manual refere-se a um dispositivo de seguranca com um bloqueio que permite a entrada nas barreiras de prote¢do. Mais
especificamente, inclui interruptores de porta de seguranga, barreiras de protegdo, cortinas de luz, portas de seguranca, tapetes
de seguranga, ¢ assim por diante. Tem de atribuir pelo menos uma prote¢do (SG) no Safety Function Manager.

Condigoes de ligagao
Projete as protecdes de forma a satisfazerem as seguintes condigoes:

= Quando utilizar um dispositivo de prote¢ao do tipo chave de igni¢ao, utilize um interruptor que abra forgosamente os
contactos de bloqueio. Nao utilize interruptores que abram os seus contactos utilizando a for¢a de mola do bloqueio.

= Quando utilizar um mecanismo de bloqueio, ndo desative o mecanismo de bloqueio.

= As E/S de protegdo tém circuitos redundantes. Devem ser usados interruptores de prote¢do com dois contactos e cada
contacto deve ser conectado a um circuito redundante.

# PONTOS-CHAVE

A entrada de protecao tem um design de circuito redundante. Se o estado destes circuitos redundantes diferir
em dois segundos ou mais, o sistema reconhece-o como um erro no circuito de protegdo. Certifique-se de que a
entrada de protecao tem circuitos redundantes.

Entrada de libertagao do trinco
O estado de protegao e o estado de modo TEACH s@o bloqueados pelo software. O conector de E/S de protegdo tem uma
entrada de libertacdo do trinco para libertar estes estados bloqueados. (O termo "trinco" significa "bloqueio".)
Este sinal ¢ um tipo de sinal unico porque ¢ um sinal ndo de seguranca.
Ao ligar interruptores, utilize interruptores normalmente abertos.
= Entrada de libertacdo do trinco aberta (interruptor DESLIGADO)
O estado de protecao aberta e o estado do modo TEACH estao bloqueados.

= Fecho da entrada de libertagdo do trinco (interruptor LIGADO)
O estado de bloqueio ¢ libertado.

# PONTOS-CHAVE

Quando o estado bloqueado do modo TEACH ¢ libertado enquanto a protecado esta aberta, o funcionamento &
proibido porque a protegao esta aberta. Para iniciar o Manipulador, feche a protegéo e, em seguida, feche a
entrada de libertagéo do trinco.

Ao ligar, mantenha as seguintes caracteristicas elétricas para a entrada de libertag@o do trinco.
A entrada de libertag@o do trinco usa componentes bipolares, por isso ndo importa se a fonte de alimentagdo estd conectada ao
pino A8 ou A10.
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Tensdo: 24 V £10%
Corrente: 10 mA /24 V de entrada

A\ ATENCAO

Como o terminal de entrada de libertagdo do trinco tem apenas um canal, se for atribuido a varias protecoes,
estas funcionaréao juntas. Por isso, se pretender colocar um interruptor de libertacdo do trinco em cada protecao,
ligue os interruptores em série.

Verificar a funcionalidade do interruptor

Depois de ligar o interruptor de seguranca e o interruptor de libertacdo do trinco ao conector de E/S de protecao, é necessario
efetuar uma verificagdo de seguranca. Utilize o seguinte procedimento para verificar o funcionamento do interruptor antes de
utilizar o Manipulador.

1. Com a protegdo aberta, ligue a alimentag@o para ligar o Controlador.

2. Certifique-se de que "Safety" € apresentado na barra de estado do ecrd. Ou confirme que "SO" ¢ apresentado no LED de 7
segmentos do Controlador.

3. Feche a protecdo e ligue o interruptor ligado a entrada de libertagdo do trinco.

4. Certifique-se de que "Safety" ja ndo aparece na barra de estado. Ou confirme que "SO" ja ndo é apresentado no LED de 7
segmentos do Controlador.

Exemplos de ligagao
Quando ha duas protegdes ligadas

Controller

Safeguard A

Relay Block Relay Block
‘ cru ‘ ‘ suB ‘ MAIN
o || Safeguard B
[e]
Safety Board +3.3V Extemal
i

P

L MPU

L T

v MAIN

;
i
=

MPU
SUB

V4
External
GND
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Quando uma protegdo ¢ uma cortina de laser estdo ligados

Controller

Relay Block
SUB

Relay Block
MAIN

Safety Board

MPU
MAIN

+3.3V

MPU
SuUB

Safeguard

External
Laser curtain 24V

4.10.3.4 Ligar como dispositivo de comutagdo da fungao de seguranga

[

External
GND

As definigdes SLS e SLP tém de ser alteradas para corresponder ao ambiente de utilizagdo do cliente. A entrada de seguranga

pode ser usada como fun¢do de comutagdo. PLCs de seguranca e cortinas a laser sdo assumidas como sinais de entrada.
Para mais informagdes, consulte o seguinte manual.

"Controlador do robd - Manual da fung@o de seguranga"

Exemplo de ligagao (quando ligado a um PLC de seguranca)
Como o PLC de seguranca tem saidas PNP, apenas as seguintes combinagdes estdo disponiveis.

Controller

External
+24V

Relay Block Relay Block
suB MAIN
Safety l:l
PLC
Safety Board +3.3V
+3.3V
{ Bl
‘ j = ‘ . Fuse
r

b B&

\l(/ MPU

MAIN
i U BS

+3.3V +3.3V
T
| | B14
¢ N —
‘-1 Fuse

:4 = -t Bo

MPU

sue

\:/.
B10
kvi

External
GND

115



Controlador do robé RC800-A Manual Rev.6

4.10.4 Saidas de seguranga

As saidas de seguranga tém um design de circuito redundante e ocorre um erro se as entradas forem incompativeis por dois ou
mais segundos.

Existem trés canais para saidas de seguranga, cada um com terminais de saida independentes. Para utilizar os terminais de
saida, deve ser fornecida alimentacdo externa de 24 V e GND.
Ao ligar os fios, verifique as atribuigdes dos pinos do conector de E/S de protecao na disposi¢ao do sinal.

4.10.4.1 Especificagoes de saida de seguranga

Especificagdes da interface

Para utilizar as saidas de seguranca, ¢ necessaria uma fonte de alimentacdo externa com certificagdo SELV.

O fio a ligar deve ser AWG24 a 16 ou processado com terminais tubulares e o comprimento deve ser 20 m ou menos.
Verifique as especificagdes XW4M/XW4N para mais informagdes sobre os conectores e as ligacdes de fios.

Fungoes disponiveis

As seguintes fungdes estdo disponiveis quando configuradas no "Safety Function Manager". Para mais informagdes sobre as
definigdes, consulte o seguinte manual.

"Controlador do robd - Manual da fun¢@o de seguranga"

= Ativar ON/OFF

= Emergéncia ON/OFF
= Estado STO ON/OFF
= Estado SLS ON/OFF
= Estado SLP ON/OFF

Especificagoes elétricas da saida de seguranga
Tensdo de saida nominal: 24 V £10%

Corrente méaxima de saida: Max. 100 mA por saida
Resisténcia ligado: Tip. 5,5 Q

O circuito de saida s6 pode emitir Origem. Nao ligue ao contrario.

Ligue a fonte de alimentag@o a 24 V (A2) e GND (A1) e utilize a saida de cada terminal como saida de origem. Consulte os
exemplos de ligagdo.

Periféricos ligados
Este dispositivo pode ser ligado a uma saida de seguranga.

Nome do dispositivo | Certificagao

PLC de seguranca IEC 61131-2

Relé de seguranca IEC 61801-3

4.10.4.2 Ligar saidas de seguranca
As saidas de seguranga suportam apenas saidas de origem.

Exemplos de ligagao
Quando o PLC de seguranga esta ligado
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Controller
Safety Board +3.3V External
+24V
Fuse a2
1L
V=g &
MPU I AS Safety |:|
L
MAIN PLC
1| CTACT
I~ g
wedl=
== | A4
+3.3V
V Di_—
= | Al12
MPU
SUB
Y= A13
= _Lr
Safety output Al I
Diagnostic circuit
NV
External
GND
Quando o relé de seguranga esta ligado
Insira um diodo para protegdo do circuito.
Controller
Safety Board +3.3V External
+24V
— Fuse A2
=
V= E iy
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MAIN
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4.11 Conector de E/S

As E/S sdo conectores para dispositivos de entrada/saida do utilizador.

E/S PONTOS | Numero do pino

Entradas 24 0-23

Saidas 16 0-15

= Para detalhes sobre E/S de expansdo instaladas na unidade opcional, consulte a sec¢do a seguir.
Placas E/S de expansio

= Durante a cablagem, consulte a secg@o seguinte para evitar a geragdo de ruido.
Pontos-chave para reducio de ruido

= Por padrdo, as fungdes remotas sdo atribuidas a E/S dos niimeros de bits de entrada de 0 a 7 e aos niimeros de bits de saida
de 0 a 8. Para mais informagdes, consulte a sec¢do a seguir.
Defini¢oes remotas de E/S

4.11.1 Circuito de entrada
= Faixa de tensdo de entrada: +12 a 24 V £10%
= Tensdo ligada: \10,0 V (Min.)
= Tensdo desligada: \1 V (Max.)
= Corrente de entrada: 10 mA. Tip. a 24 V de entrada

O circuito de entrada utiliza um fotoacoplador bidirecional, que permite os dois tipos de cablagem seguintes.
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4.11.1.1 Diagrama do Circuito de Entrada e Exemplo de cablagem 1
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4.11.1.2 Diagrama do Circuito de Entrada e Exemplo de cablagem 2
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4.11.2 Circuito de saida

= Tensdo nominal de saida: +12 V a 24 V £10%.
= Corrente maxima de saida: 100 mA por saida
= Driver de saida: Relé PhotoMOS

= Resisténcia ligado (média): 23,5 Q ou menos

O circuito de saida utiliza um relé PhotoMOS néo polarizado, que permite os dois tipos de cablagem seguintes.

/\ ATENCAO

= Para cumprir a Diretiva de Maquinas da UE, use um positivo comum (PNP) para evitar o funcionamento nao
intencional da carga se ocorrer uma falha de aterramento nas ligagdes entre o Controlador e a carga.

I/O Connector GND  +DC

1

1
R’ Load
:_/}\_ Ground Fault
same ~ occurred
.— | Output common (+DC)

If there is a ground fault, the
current will not flow through the
load and the controller will not
operate.

L Output No.0

B T S
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4.11.2.1 Diagrama do circuito de saida e exemplo de cablagem 1: Tipo de
absorgdo (NPN)
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4.11.2.2 Diagrama do circuito de saida e exemplo de cablagem 2: Tipo de fonte
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4.11.3 Disposicao do sinal

Nl’Jm_ero do Nome do sinal Nt]m_ero do Nome do sinal
pino pino
1 Entrada comum N.°0 a 7 26 Entrada n.° 15
2 Entrada N.° 0 (Start) 27 Saida N.° 6 (SError)
3 Entrada N.° 1 (SelProgl) 28 Saida N.° 7 (Warning)
4 Entrada N.° 2 (SelProg2) 29 Saida N.° 8 (EstopOff)
5 Entrada N.° 3 (SelProg4) 30 Saidan.°9
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Numero do Nome do sinal Numero do Nome do sinal
pino pino

6 Entrada N.° 4 (Stop) 31 Saidan.’ 10

7 Entrada N.° 5 (Pause) 32 Nao utilizado

8 Entrada N.° 6 (Continue) 33 Saida comum N.°8 a 15
9 Entrada N.° 7 (Reset) 34 5;1 trada comum N 16 a
10 Saida N.° 0 (Ready) 35 Entradan.® 16

11 Saida N.° 1 (Running) 36 Entrada n.° 17

12 Saida n.° 2 (Paused) 37 Entradan.® 18

13 Saida N.° 3 (Error) 38 Entrada n.° 19

14 Saidan.° 4 39 Entrada n.° 20

15 Saida n.° 5 (SafeguardOn) 40 Entrada n.° 21

16 Nao utilizado 41 Entrada n.® 22

17 Saida comum N.°0 a 7 42 Entrada n.° 23

18 lligltrada comum N.° 8 a 43 Saidane 11

19 Entrada n.° 8 44 Saidan.®° 12

20 Entrada n.° 9 45 Saidan.® 13

21 Entrada n.° 10 46 Saida n.° 14

22 Entrada n.® 11 47 Saidan.® 15

23 Entrada n.® 12 48 Nao utilizado

24 Entrada n.° 13 49 Nao utilizado

25 Entrada n.° 14 50 Nao utilizado
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Por padrao, as fungdes remotas mostradas entre parénteses ( ) sdo atribuidas a E/S das entradas 0 a 7 ¢ as saidas 0 a 8. Para
atribuir fungdes remotas, consulte a sec¢do seguinte.
Defini¢coes remotas de E/S

Nome do conector Padrao

Conector de E/S D-Sub macho de 50 pinos
(lado do Controlador) | Elemento de bloqueio pega #4 - 40

* Conectores de E/S, cabos de E/S e blocos de terminais estdo disponiveis como opgdes.
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4.12 Definicdes remotas de E/S

Esta seccao descreve as fungdes e a temporizagao dos sinais de entrada/saida.

Ao atribuir fungdes remotas a E/S padrio, E/S de expansdo e E/S Fieldbus, o sistema robotico pode ser controlado a partir de
dispositivos operacionais ou sequenciadores fornecidos pelo utilizador.

Por padrao, as fungdes remotas sdo atribuidas a E/S dos niimeros de entrada de 0 a 7 e aos numeros de saida de 0 a 8.

Para poder aceitar entrada remota de uma fonte externa, o dispositivo de controlo deve ser definido como remoto, além da
atribui¢do da fungao remota.

Os ntimeros de E/S onde sdo atribuidas fungdes remotas podem ser alterados pelo utilizador.

Para mais informagdes sobre o procedimento de configuragéo, consulte o seguinte manual ou a ajuda online.

"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Remote Control"

A\ ATENCAO

= Ao utilizar E/S com definigdes remotas, preste aten¢do aos seguintes pontos. O uso de E/S com
configuragdes remotas sem cumprir os requisitos pode levar a falhas no sistema ou problemas de
seguranca.
+ Este sinal ndo é um sinal de segurancga. Nao o utilize para fungdes relacionadas com a seguranga.
» Ao efetuar as definigbes, ndo cometa erros na relagéo entre atribuicdes de fungdo e cablagem.
» Certifique-se de que verifica a correspondéncia entre as fungdes e a cablagem antes de fornecer energia.

* Ao verificar o funcionamento, tente antecipar erros de configuragdo ou cablagem. Se o Manipulador
realizar uma operagao anormal devido a um ajuste ou erro de cablagem, nao hesite em parar
imediatamente a operagao do Manipulador através do interruptor de paragem de emergéncia ou por
outros meios.

# PONTOS-CHAVE

= A fungéo remota é ativada mesmo quando o modo de E/S virtual esté ativado.

= Ao efetuar as definicdes remotas para a E/S, efetue um registo das definicdes ou guarde-as como dados de
ficheiro.

= Quando fungdes remotas sao atribuidas a uma E/S fieldbus, a sua capacidade de resposta varia
dependendo da velocidade de comunicagao do fieldbus. Para detalhes sobre a capacidade de resposta do
fieldbus, consulte o seguinte manual.

"Opcao E/S Fieldbus do Controlador de Rob6"

4.12.1 Fungoes do sinal de E/S

Por padrao, as fungdes remotas sdo atribuidas a E/S dos niimeros de entrada de 0 a 7 e aos numeros de saida de 0 a 8.
Para alterar as atribui¢des de fung@o a partir das configuragdes padrao, as configuragdes devem ser feitas usando o Epson RC+.
Uma placa E/S de expansdo ou placa E/S Fieldbus é necessaria para saida de todas as fungdes.

4.12.1.1 Entradas

A entrada remota permite a operagdo externa de Manipuladores e Controladores inserindo sinais quando sdo cumpridas
condig¢des validas especificadas para cada fungao.

Para poder aceitar entrada remota de uma fonte externa, o dispositivo de controlo deve ser definido como remoto, além da
atribui¢@o da funcdo remota. A "saida em Automode" ¢ ativada quando a entrada remota pode ser aceite de uma fonte externa.
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Outros sinais que ndo "SelProg" executam as suas respetivas fungdes quando a condigdo de aceita¢do de entrada ¢ satisfeita na

extremidade ascendente do sinal. As fung¢des sdo executadas automaticamente e, portanto, ndo héa necessidade de criar

programas especiais.

# PONTOS-CHAVE

= Se ocorrer um erro, execute a "Reset" para limpar o estado de erro antes de executar um comando de
entrada remota. Utilize a "Saida de erro" e "Repor entrada" para permitir que o dispositivo remoto monitorize
e apague os estados de erro.

= Quando o comando de entrada remota ndo cumpre as condigdes de aceitagdo de entrada, é emitido o sinal
CmdError. O sinal CmdError ndo esta definido para a predefinicdo para sinais de saida E/S remota. Ao
utilizar a fungéo remota, defina o sinal CmdError para o sinal de saida E/S remota.

Condicao de
Nome da funcao Predefinicao Descrigcéao aceitagao de
entrada (*1)
Saida Ready ON
Saida Error OFF
Saida EStopOn
OFF
Saida
SafeguardOn
Start 0 Executar a fungdo selecionada no SelProg (*2) (*3) OFF
Saida EStopOff
ON
Entrada Pause
OFF
Entrada Stop
OFF
SelProgl 1
SelProg2 2
SelProgd 3 Especificar o nimero da fun¢ao principal a ser executada
. -
SelProg8 Nao definido (*2)
SelProgl6 Nao definido
SelProg32 Nao definido
Parar 4 Abortar todas as tarefas e comandos -
Pausar 5 Pausar todas as tarefas (*4) ga;da Running
Saida Paused
ON
) Entrada Pause
Continue 6 Retomar tarefa em pausa
OFF
Entrada Stop
OFF
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Nome da funcgao

Predefinicao

Descrigcao

Condigao de
aceitagao de
entrada (*1)

Reposicao da paragem de emergéncia e reposicdo de erros

Reset 7 (*5) Saida Ready ON
Shutdown Nao definido | Desligar o sistema -
Saida Paused
ON
) . Entrada Pause
Continue 6 Continuar tarefa pausada (*5)
OFF
Entrada Stop
OFF
ContinueManualRecover | Nao definido | Continuar tarefa pausada (recuperagdo manual) (*6) -
Reset 7 {:;);:rtagao da paragem de emergéncia e libertacdo de erros Saida Ready ON
Operar sob uma fungdo de baixa poténcia forgada Sempre
O robd opera com baixa poténcia Esta entrada ¢
. . Nao aceita o controlo de alta poténcia de comandos, etc. aceite mesmo
ForcePowerLow Nao definido . 5 ]
Executa as seguintes operacdes, dependendo das quando a saida
configura¢des do ambiente do Controlador AutoMode esta
Parar ou pausar todas as tarefas e comandos (*8) OFF.
~ . Alterar as condi¢des de saida para MotorsOn, AtHome,
SelRobot Nao definido PowerHigh e MCalReqd (*9) -
SelRobot1
SelRobot2 E 6 : do robd d
SelRobotd Nio definido (*Sf)g)(ll icar o niimero do rob0 para executar o comando i
SelRobot8
SelRobot16
Saida Ready ON
Saida EStopOn
OFF
Saida
SafeguardOn
SetMotorOn Nao definido | Ligar motores do robd (*10) (*11) OFF
Saida EStopOff
ON
Entrada
SetMotorOff
OFF
SetMotorOff Nao definido | Desligar motores do rob6 (*10) Saida Ready ON
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Nome da funcéao

Predefinicao

Descricao

Condicgao de
aceitagao de
entrada (*1)

SetPowerHigh

Naio definido

Colocar o modo de poténcia do robd para Alta (*10)

Saida Ready ON
Saida EStopOn
OFF

Saida
SafeguardOn
OFF

Saida EStopOff
ON

Entrada
SetPowerLow
OFF

SetPowerLow

Nio definido

Colocar o modo de poténcia do robo para Baixa (*10)

Saida Ready ON

Home

Nao definido

Mova o brago do robd para a posi¢ao inicial definida pelo
utilizador

Saida Ready ON
Saida Error OFF
Saida EStopOn
OFF

Saida
SafeguardOn
OFF

Saida EStopOff
ON

Saida MotorsOn
ON

Entrada Pause
OFF

Entrada Stop
OFF

ALIVE

Naio definido

Sinal de entrada para a monitoriza¢do em tempo real do
Controlador

O mesmo sinal que a entrada € emitido para o lado de saida
ALIVE. O dispositivo principal pode executar a
monitoragao em tempo real do Controlador comutando
periodicamente entradas e verificando sinais de saida.
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Nome da funcéao

Predefinicao

Descricao

Condicao de
aceitagao de
entrada (*1)

MCal

Naio definido

Executar MCal (*10) (*12)

Saida Ready ON
Saida Error OFF
Saida EStopOn
OFF

Saida
SafeguardOn
OFF

Saida EStopOff
ON

Saida MotorsOn
ON

Entrada Pause
OFF

Entrada Stop
OFF

Recover

Nao definido

Executar uma operagdo de recuperagao para a posicao
quando a protecao foi aberta apds ter sido fechada (*13)
(*14)

Saida Paused
ON

Saida Error OFF
Saida EStopOn
OFF

Saida
SafeguardOn
OFF

Saida EStopOff
ON

Saida
RecoverReqd
ON

Entrada Pause
OFF

Entrada Stop
OFF

ExtCmdSet

Nao definido

ExtRespGet

Nao definido

ExtCmdReset

Naio definido

Este ¢ um comando E/S remota de expansao.
Para mais informagdes, consulte o seguinte manual.
"Referéncia do Controlo Remoto - Remote 1/0O to Be Used"

ALIVE

Nio definido

Introduza o sinal de entrada para realizar a monitorizagao
em tempo real do Controlador

O mesmo sinal que a entrada ¢ emitido para o lado de saida
ALIVE. O dispositivo principal pode executar a
monitora¢do em tempo real do Controlador comutando
periodicamente entradas e verificando sinais de saida.
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Nome da funcéao

Predefinicao

Descricao

Condicao de
aceitagao de
entrada (*1)

ExtCmd_0-15

Nao definido

ExtCmd_16-31

Nao definido

ExtCmd_32-47

Nao definido

ExtCmd_48-63

Nao definido

ExtCmd_64-79

Naio definido

ExtCmd_80-95

Nao definido

Este ¢ um comando E/S remota de expansio.

Para mais informagdes, consulte o seguinte manual.
"Referéncia do Controlo Remoto - Remote I/O to Be Used"

ExtCmd 96-111 Nao definido

ExtCmd_112-127 Nao definido

SelAxis Nao definido | Especifique o robd aplicavel -
SelAxis1-4 Nao definido | Especifique o eixo aplicavel (*15) -
ResetCirlParts Niio definido Apagar informagdes de manutencao (para o Controlador) i

(*16)

N . Selecionar informagdes de manutenc¢do (para o
Nao definido ¢ utengéo (p -

SelCtrlParts1-8 Controlador) (*16)

ResetRbParts Nao definido | Apagar informagdes de manutencdo (para os robds) (*17) -

o . Selecionar informacdes de manutencéo (para os robos
Nao definido ¢ utengdo (p ) -

SelRbParts1-8 *17)

(*1) "Saida AutoMode" ON ¢ omitido porque ¢ uma condigdo comum de aceita¢do de entrada para todos.
(*2) "Entrada Start" executa a fun¢@o especificada pelos 6 bits "SelProgl, 2, 4, 8, 16, 32".

Nome da fungdo | SelProg1 | SelProg2 | SelProg4 | SelProg8 | SelProg16 | SelProg32
Principal 0 0 0 0 0 0
Mainl 1 0 0 0 0 0
Main2 0 | 0 0 0 0
Main3 1 1 0 0 0 0
Main60 0 0 | 1 1 1
Main61 1 0 1 1 1 1
Main62 0 1 1 1 1 1
Main63 1 1 1 1 1 1

0=OFF, 1=ON

(*3) Nao execute o comando de reinicio (Restart) do programa SPEL+ e o sinal de inicio (Start) de entrada remota a0 mesmo
tempo. Executar programas em duplicado pode causar a ocorréncia de um erro 2503.
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(*4) "Tarefa NoPause" e "tarefa NoEmgAbort" ndo pausam.
Para mais informagdes, consulte o seguinte manual ou ajuda online.
"Referéncia linguistica do Epson RC+ - Pause"

(*5) Isto retoma a execucdo de uma tarefa pausada.

A defini¢do de "Recuperagao da posi¢ao de protecao automatica" nas preferéncias do Controlador destina-se a controlo a partir
do Epson RC+ 8.0. Isto ndao é uma defini¢do para ativar ou desativar a operacdo de recuperagdo deste comando.

Se pretender controlar o estado ativado/desativado da recuperagdo automatica através de comando remoto, execute o comando
Continue e o comando ContinueManualRecover separadamente, conforme necessario.

(*6) Isto retoma a execucdo de uma tarefa pausada. Com o comando Continue, também ¢ efetuado um processamento
equivalente ao comando Recover. Uma vez que este comando ndo inclui um processamento equivalente ao comando Recover,
a operacdo para recuperar para a posicao quando a proteg@o ¢ aberta ndo ¢ efetuada.

Tem de executar o comando Recover antes de executar este comando.

[Use case]
Utilize este comando para regressar a posicdo original (posi¢do com a prote¢do aberta) com o comando Recover e retome o
programa enquanto confirma que ndo ird ocorrer qualquer colisdo durante a operagio de recuperagio.

[Recovery method]
= Prote¢do fechada->Recover->ContinueManualRecover
= Prote¢do fechada->Continue

= Prote¢do fechada->ContinueManualRecover->Continue

[Supplemental explanation]

Antes de executar este comando, certifique-se de que efetua uma operagdo de recuperagdo com o comando Recover. Utilize o
comando Continue para efetuar a operagdo de recuperagdo e retome imediatamente a execugdo da tarefa. Ocorre um erro se
executar o comando ContinueManualRecover sem executar o comando Recover.

(*7) Isto desativa as saidas E/S e inicializa os pardmetros do robo.
Para mais informagdes, consulte a ajuda online ou o seguinte manual.
"Referéncia Linguistica do SPEL+ - Reset"

(*8) Isto executa todas as tarefas e comandos, modos de energia do rob6 e operagdes de comando PowerHigh de acordo com
os valores definidos nas preferéncias do Controlador.

Defini¢des de ambiente (1): "Baixa poténcia no sinal ForcePowerLow OFF"

Configuragdes de ambiente (2): "Pausa tarefas na mudanca de sinal ForcePowerLow"

Para obter mais informagdes sobre as defini¢gdes do ambiente do Controlador, consulte o seguinte manual.

"Manual do Utilizador do Epson RC+ - [Setup] - [System Configuration] - [Controller] - [Preferences]"

Configuragdes do | Configuragbes do | Mudancga do sinal | Todas as tarefas gqgr?giad?jo Comando
ambiente (1) ambiente (2) ForcePowerLow e comandos P robb PowerHigh
0 0 1->0 Parar Apenas Baixa Aceite
0 0 0->1 Parar Apenas Baixa Nao aceite
0 1 1->0 A operacao Alta/Baixa Aceite
continua
0 1 0->1 Pausar Apenas Baixa Nao aceite
1 0 1->0 Parar Apenas Baixa Nao aceite
1 0 0->1 Parar Apenas Baixa Aceite
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1 1 1->0 Pausar Apenas Baixa Nao aceite
1 1 0->1 A Operacao Alta/Baixa Aceite
continua

(*9) Isto alterna as condi¢des de saida para MotorsOn, AtHome, PowerHigh e MCalReqd.

As condigdes sao selecionadas usando SelRobot-SelRobot16, e este sinal pode ser definido para mudar as condigdes de saida.
Uma vez feita a seleg@o, a condi¢do ¢ mantida até que seja novamente comutada ou até o Controlador ser desligado e
reiniciado. O valor predefinido ¢ Seleciona todos os robos.

(*10) Se varios robds estiverem ligados ao Controlador, o valor especificado pelos 5 bits "SelRobotl, 2, 4, 8, 16" corresponde
ao numero do robd.

N.° do robd | SelRobot1 | SelRobot2 | SelRobot4 | SelRobot8 | SelRobot16
0 (Todos) 0 0 0 0 0
1 1 0 0 0 0
2 0 1 0 0 0
3 1 1 0 0 0
4 0 0 1 0 0
0=0FF, 1=ON

Na série RC800, ¢ possivel especificar de 0 a 4. Se especificar 5 ou mais, ird ocorrer um erro porque o robd ndo pode ser
registado.

(*11) Isto também inicializa os parametros do robd.
Para mais informagdes, consulte o seguinte manual ou ajuda online.
"Referéncia linguistica do Epson RC+ - Motor"

(*12) Para mais informagdes, consulte o seguinte manual ou a ajuda online.
"Referéncia linguistica do Epson RC+ - MCal"

(*13) Esta entrada destina-se aos utilizadores avangados. Certifique-se de que compreende totalmente as especificagdes de
entrada antes da utilizagdo.

A saida CmdRunning e a saida CmdError ndo alteram relativamente a esta entrada.

A "Tarefa NoEmgAbort" ndo é cancelada. Todas as tarefas e comandos sdo igualmente cancelados quando a entrada muda de
ligada para desligada.

(*14) Apds a protecao ser fechada, efetue a operagdo de recuperag@o na posi¢do quando a protecdo é aberta.

A definigdo de "Recuperagado da posi¢ao de protecao automatica" nas preferéncias do Controlador destina-se a controlo a partir
do Epson RC+ 8.0. Isto ndo ¢ uma definicdo para ativar ou desativar a operacdo de recuperacdo deste comando.

Se pretender controlar o estado ativado/desativado da recuperagdo automatica através de comando remoto, execute o comando
Continue ¢ o comando ContinueManualRecover separadamente, conforme necessario.

(*15) As condicdes sdo selecionadas utilizando SelAxis1-SelAxis4 e o eixo ¢ mudado utilizando SelAxis.

Nome~da _V._all_or Descricio Condicao de aceitacao de
fungao inicial entrada
SelAxis Nag Altere as condi¢des para refletir o comando Saida AutoMode ON
definido Manutencao (*a)
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Nomeﬂda _V._all_or Descricio Condicao de aceitacao de
funcao inicial entrada
SelAxisl Na . 6 ) do el
SelAxis2 ag Speciiique 0 numero do €1X0 para executar o Saida AutoMode ON
. definido comando (*b)
SelAxis4

(*a) Isto muda as condigdes para refletir a Manutengao.

As condigdes sao selecionadas usando SelAxisl-SelAxis4, e este sinal pode ser definido para mudar as condi¢des de saida.
Uma vez feita a selegdo, as condi¢des sdo mantidas até que sejam novamente comutadas ou o Controlador ser desligado e
reiniciado. Por predefini¢do, nenhum eixo esté selecionado.

Os niimeros de eixo selecionaveis variam consoante SelAxis.

Se for selecionado um eixo que ndo ¢ aplicavel, a execucdo do comando ¢ ignorada.

(*b) O valor especificado pelos 3 bits de "SelAxisl, 2, 4" corresponde ao numero de eixo do robd.
E possivel especificar do Eixo 1 ao Eixo 6.

Numero do eixo | SelAxis1 | SelAxis2 | SelAxis4
0 (Reservado) 0 0 0
1 1 0 0
2 0 1 0
6 0 1 1
7 (Reservado) 1 1 1
0=0FF, 1=ON

(*16) As condigdes sdo selecionadas utilizando as condigdes de selegdo SelCtrlParts1-SelCtrlParts8 e ResetCtrlParts apaga as
informagoes de Manuteng¢ao do Controlador.

Nome~da _V{alpr Descrigio Condicao de aceitagao de
funcao inicial entrada
Nao Apague as informagdes de Manutengdo do ,
ResetCtrlParts definido Controlador (*a) Saida AutoMode ON
SelCtrlParts1
SelCtrlParts2 Nio Especifique o nimero de dados de Manutengo a ,
SelCtrlParts4 definido apagar (*b) Saida AutoMode ON
SelCtrlParts8

(*a) As condigdes sdo selecionadas utilizando SelCtrlParts1-SelCtrlParts8 e isto apaga as informagdes de Manutengao
especificadas. As informagdes sdo apagadas independentemente dos erros e avisos ocorridos.

(*b) As informagdes a apagar sdo especificadas por SelCtrlParts1-8 e executadas por ResetCtrlParts.
O valor especificado pelos 4 bits de "SelCtrlParts1, 2, 4, 8" ¢ o numero de designacgao das pegas para repor as informagdes.

SelCtrIParts | SelCtrlParts | SelCtrIParts | SelCtrIParts Pecas
1 2 4 8 (Controlador)
0 0 0 0 (Reservado)
1 0 0 0 Bateria
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SelCtrIParts | SelCtrlParts | SelCtrIParts | SelCtrIParts Pecas
1 2 4 8 (Controlador)
0 1 0 0 (Reservado)
0 1 1 1 (Reservado)
1 1 1 1 (Reservado)
0=OFF, 1=ON

(*17) As condigdes sdo selecionadas utilizando SelRbParts1-SelRbParts8 e ResetRbParts apaga as informagdes de Manutengéo

do robd.
NomeNda _Vglpr Descrigio Condicao de aceitagao de
funcao inicial entrada
Nao Apague as informagdes de Manutengdo do .
ResetRbParts definido Controlador (*a) Saida AutoMode ON
SelRbParts1
SelRbParts2 Nio Especifique o nimero de dados de Manutengo a ,
SelRbParts4 definido apagar (*b) Saida AutoMode ON
SelRbParts8

(*a) Isto seleciona as condigdes em SelRbParts1-SelRbParts8 para apagar as informag¢des de Manutengao especificadas. As
informagoes sdo apagadas independentemente dos erros e avisos ocorridos.

(*b) As informagdes a apagar sdo especificadas por SelRbParts1-8 e executadas ResetRbParts. O valor especificado pelos 4
bits de "SelRbParts1, 2, 4, 8" ¢ o nimero de designacao das pegas para repor as informagdes.

SelRbParts | SelRbParts | SelRbParts | SelRbParts .
1 5 4 8 Pecas (Robd)
0 0 0 0 (Reservado)
1 0 0 0 Bateria
0 1 0 0 Correia dentada
1 1 0 0 Lubrificante
0 0 1 0 Motor
1 0 1 0 Redutor
0 1 1 0 Eixo estriado do parafuso de esfera
1 1 1 0 (Reservado)
0 1 1 1 Reservado
1 | 1 1 Reservado

0=OFF, 1=ON
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4.12.1.2 Saidas

A saida remota ¢ uma fung@o que transmite o estado atual do Manipulador, o estado do Controlador ¢ 0 modo de

funcionamento para um dispositivo externo a partir do Controlador.
A saida remota emite sempre o estado da funcdo atribuida externamente, independentemente das defini¢cdes do dispositivo de

controlo. A saida ¢ realizada automaticamente, ¢ por isso ndo ha necessidade de criar um programa especial.

Nome~da Predefinicao Descricao
funcéo
Read 0 ON quando a inicializa¢do do Controlador estiver concluida e nenhuma tarefa estiver
Y em execugao
. ON quando a tarefa estd em execugdo
Running 1 ) B
No entanto, OFF quando a "Saida Paused" esta ON
Paused 2 ON quando a tarefa em pausa esta presente
Brror 3 ON quando tiver ocorrido um erro
A "entrada Reset" é necessaria para recuperar de um estado de erro. (*1)
OFF exceto no estado de paragem de emergéncia
EStopOn Nio definido | ON no estado de paragem de emergéncia
OFF no estado de desativagdo do Controlador (*2)(*3)
SafeguardOn 5 ON quando a protegdo esta aberta
ON quando tiver ocorrido um erro critico
SError 6 Se tiver ocorrido um erro critico, ndo ¢ possivel recuperar por meio da "entrada Reset".
O Controlador deve ser reiniciado. (*1)
ON quando tiver ocorrido um aviso
Warni ; Mesmo que ocorra um aviso, a tarefa pode ser executada como de costume. No
arnin . . . . .
g entanto, tome medidas corretivas para resolver a causa do aviso o mais rapidamente
possivel. (*1)
ON exceto num estado de paragem de emergéncia
EStopOff 8 OFF no estado de paragem de emergéncia
OFF no estado de desativagdo do Controlador (*3)
MotorsOn Nao definido | ON quando o motor do robé esta ligado (*4)
AtHome Nao definido | ON quando o robé esta na posigdo inicial (*4)
PowerHigh Nao definido | ON quando o robé esta no modo de alta poténcia (*4)
MCalReqd Nao definido | ON quando o robd ndo tiver realizado Mcal (*4)
RecoverReqd Nio definido ON quando mesmo um 'robo estd a espera para a execucao da operacao de recuperagao
depois da prote¢do ter sido fechada
RecoverInCycle | Néao definido | ON mesmo quando um robd esta a executar a operagdo de recuperagio
WaitingRC Nao definido | ON quando o Controlador esta a aguardar ligagdo ao RC+
CmdRunning Nao definido | ON durante a execucdo do comando de entrada
CmdError Nao definido | ON quando néo foi possivel aceitar o comando de entrada
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Nome~da Predefinicdo Descrigcao
funcao
CurrProgl
CurrProg2
CurrProg4 i ( d0 princi ] i
u g Niio definido Emite o nimero da fungdo principal em execugdo ou executado mais recentemente
CurrProg8 (*5)
CurrProgl6
CurrProg32
AutoMode Nao definido | ON quando a entrada remota pode ser aceite (*6)
TeachMode Nao definido | ON quando no modo TEACH (*3)
TestMode Nao definido | ON quando no modo TEST
EnableOn Nao definido | ON quando o interruptor de ativacao esta ligado (*3)

ErrorCodel a
ErrorCode8192

Nio definido

Saida do ntimero de erro

InsideBox1 a
InsideBox15

Nao definido

ON quando o rob0 esta dentro da area de detecdo de entrada (*7)

InsidePlanel a

Nao definido

ON quando o robd estd no plano de detecdo de entrada (*8)

InsidePlanel5

PositionX Nao definido | Emite a coordenada X atual no sistema de coordenadas mundial. (*9) (*10)

PositionY Nao definido | Emite a coordenada Y atual no sistema de coordenadas mundial. (*9) (*10)

PositionZ Nao definido | Emite a coordenada Z atual no sistema de coordenadas mundial. (*9) (*10)

PositionU Nao definido | Emite a coordenada U atual no sistema de coordenadas mundial. (*9) (*10)

PositionV Nao definido | Emite a coordenada V atual no sistema de coordenadas mundial. (*9) (*10)

PositionW Nao definido | Emite a coordenada W atual no sistema de coordenadas mundial. (*9) (*10)

Torquel Nao definido | Emite o valor de bindrio atual da junta #1. (*9) (*10)

Torque2 Nao definido | Emite o valor de bindario atual da junta #2. (*9) (*10)

Torque3 Nao definido | Emite o valor de binario atual da junta #3. (*9) (*¥10)

Torque4 Nao definido | Emite o valor de bindrio atual da junta #4. (*9) (*10)

Torque5 Nao definido | Emite o valor de bindrio atual da junta #5. (*9) (*10)

Torque6 Nao definido | Emite o valor de binario atual da junta #6. (*9) (*10)

CPU Nao definido | Emite a taxa de carga da CPU do programa do utilizador. (*11)

ESTOP Nao definido | Emite o nimero de vezes que uma paragem de emergéncia foi executada.
Sinal de saida para a monitorizagdo em tempo real do Controlador

ALIVE Niio definido Emite o sinal que foi.introquzido pelo lado de entrada ALIVE. O dispositiv.o p.rincipal
pode executar a monitoracdo em tempo real do Controlador comutando periodicamente
entradas e verificando sinais de saida.

ForceControlOn | Nao definido | ON quando o robo estéd a executar a funcdo de controlo de forga (*4)
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ExtCmdGet Nao definido
ExtRespSet Nao definido
ExtCmdResult Nao definido
ExtError Nio definido

ExtResp 0-15

Nao definido

ExtResp 16-31

Nao definido

ExtResp 32-47

Naio definido

ExtResp 48-63

Nao definido

ExtResp 64-79

Nao definido

ExtResp 80-95

Naio definido

ExtResp 96-111

Nao definido

ExtResp 112-
127

Nao definido

Este ¢ um comando E/S remota de expansao.
Para mais informagdes, consulte o seguinte manual.
"Referéncia do Controlo Remoto - Remote I/O to Be Used"

?SetPartsStsCtrIO- Nao definido | Estado da Manutengao (Controlador) (*12)
(1}5etPartsStst0- Nao definido | Estado da Manutengdo (Robd) (*13)

(*1) A correspondéncia entre as saidas Error, SError e Warning e os niimeros de estado/erro correspondentes sdao apresentados

na tabela a seguir.

Nome da fungéo de saida | Numeros de erro
Error 1000~8999
SError 9000~9999
Warning 410~999

Para mais informagdes sobre nimeros de estado/niimeros de erro, consulte o seguinte manual.

"Lista de codigos de estado/erro”

(*2) EStopOn néo ¢ recomendado porque as saidas para os estados de paragem de emergéncia e desativagdo do Controlador
ndo correspondem. Para emitir o estado de paragem de emergéncia, atribua EStopOff.

As predefinigoes também foram alteradas para as especificagdes nas quais EStopOff esta atribuido.

(*3) Nao utilize os seguintes sinais para fun¢des relacionadas com a seguranga. Os sinais ndo cumprem a Cat 3&PLd.
EStopOn, EStopOff, TeachMode, EnableOn

(*4) A seguinte saida ¢ emitida nas condi¢des selecionadas por SelRobot. Depois de mudar as condigdes por SelRobot,
aguarde 40 ms antes de introduzir os dados.

Nome da Estado de SelRobot1-SelRobot16 na entrada SelRobot
fungdo 0: Seleciona todos os robos 1 a 16: Seleciona o numero do robd
MotorsOn ON mesmo quando um motor de robd estd ligado | ON quando o motor do robd selecionado esta ligado
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AtHome ON quando todos os robds estdo na posi¢ao ON quando o robo selecionado esta na posigdo
inicial inicial
PowerHish ON mesmo quando um rob6 esta no modo de alta | ON quando o robd selecionado estd no modo de alta
& poténcia poténcia
ON mesmo quando um robo nao tiver realizado ON quando o robd selecionado ndo tiver realizado
MCalReqd
MCal Mcal
ON mesmo quando um robd esta a executar uma | ON quando o robo selecionado esta a executar uma
ForceControlOn - ~
fun¢do de controlo de forga fun¢@o de controlo de forga

(*5) Emite o nimero da fungdo que esta a ser executada ou foi executada pela tltima vez usando os 6 bits de "CurrProgl, 2, 4,

8,16, 32."
Nome da fungdo | CurrProg1 | CurrProg2 | CurrProg4 | CurrProg8 | CurrProg16 | CurrProg32
Principal 0 0 0 0 0 0
Mainl 1 0 0 0 0 0
Main2 0 1 0 0 0 0
Main3 1 1 0 0 0 0
Main60 0 0 1 1 1 1
Main61 1 0 1 1 1 1
Main62 0 1 1 1 1 1
Main63 1 1 1 1 1 1
0=0OFF, 1=ON

(*6) A entrada remota pode ser aceite nos dois casos seguintes:

= Quando no modo de funcionamento automatico e o dispositivo de controlo ¢ remoto

= Quando no modo de programa e a E/S remota esta ativada

(*7) Para mais informagdes, consulte o seguinte manual ou a ajuda online.

"Referéncia linguistica do Epson RC+ - Box"

(*8) Para mais informacdes, consulte o seguinte manual ou a ajuda online.

"Referéncia linguistica do Epson RC+ - Plane"

(*9) Se SelRobotl, SelRobot2, SelRobot4, SelRobot8 e SelRobot16 estiverem definidos, as informagdes sobre o robd

selecionado serdo emitidas. Se nada estiver definido, sdo emitidas as informagdes sobre o robo 1.

(*10) Esta ¢ a saida no formato Real.

(*11) E emitida a relagio de carga total das tarefas criadas pelo utilizador. Para a relagdo de carga da CPU, consulte o Gestor

de Tarefas.

(*12) O estado de aviso de cada pega ¢ indicado pelos bits.

. Pecas
Bit (Controlador)
0 (Reservado)
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Bit Pecas
(Controlador)
1 Bateria
2 (Reservado)
14 (Reservado)
15 (Reservado)

(*13) O estado de aviso de cada pega ¢ indicado pelos bits.

Bit Pecas (Robd)
0 (Reservado)

1 Bateria

2 Correia dentada
3 Lubrificante
4 Motor

5 Redutor

6 Eixo estriado do parafuso de esfera
7 (Reservado)
14 (Reservado)
15 (Reservado)
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4.12.2 Tabelas de temporizagcao

4.12.2.1 Notas do sinal de entrada

As tabelas de temporizagdo mostram a temporizagdo para as operagodes principais do Controlador. Certifique-se de que segue a
tabela de temporizagdo ao introduzir sinais.

No entanto, tenha em conta que os tempos nas tabelas sdo aproximados. O tempo varia consoante o numero de Manipuladores,
o ntimero de tarefas em execugdo, a velocidade da CPU do Controlador e outros fatores.

Os sinais remotos devem ser gerados pela entrada de impulsos, e cada entrada deve ser projetada para evitar a sobreposicao
tanto quanto possivel.

A largura de impulso de um sinal de entrada deve ser de pelo menos 25 mseg, ¢ as entradas com sobreposi¢do devem ser
evitadas.

4.12.2.2 Temporizagao para a Sequéncia de Execucao da Operagao

MotorsOn 940

Output _l:.l ;
AtHome ‘
Output

I[all
™

SetMotorsOn |_I

Input

SetMotorsOff
Input

Home
Input

(Unidades: Mseg)

Simbolo Descrigao

a Isto depende do comando de movimento para Home.
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4.12.2.3 Temporizagao para a Sequéncia de Execugdo do Programa

Ready 17
Output '

CurrProgl :ﬂ
Output :‘

Running ﬂ

Output

* Paused
Output

v 162

"1—D‘|_

107

1 21
=3

&

‘Ti_

6

=
(8]

(%3]

107

5

SelProgl I

Input

Start |_|

Input

Pause l_l

Input

Continue m

Input

Stop :
Input [

(Unidades: Mseg)

* Varia consoante a defini¢do de pausa rapida (QP) ¢ o estado de funcionamento do programa na entrada PAUSE.

4.12.2.4 Temporizagao para a Sequéncia de Paragem de Emergéncia

Running

Output

MotorsOn
Qutput

EStopOff

920

17
=~

5

Output

]
ESW signal |: I
(*1)
Reset

Input I_l

(Unidades: Mseg)

(*1) Este ¢ o sinal logico que indica a temporizacao do processamento interno do Controlador.
Para mais informagdes sobre os nomes dos sinais de entrada e as condigdes de funcionamento, consulte a sec¢do seguinte.
Disposicao do sinal e especificacoes elétricas
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4.13 Conector R-1/O

O conector R-1/0 ¢ utilizado para ligar os sinais de entrada necessarios para fungdes de E/S em tempo real.

PONTOS | Numero do pino

Entradas 4 24,25, 26,27

Ao introduzir um sinal de ativagdo no R-1/O, a posi¢do do rob6é em movimento no momento em que a ativagdo foi gerada pode

ser mantido ¢ adquirido com alta precisao.

Ao combinar essa funcionalidade com o Vision, podem ser criadas aplicagdes que executam tudo, desde a recolha da pega até

ao alinhamento e instalag@o sem parar o robo.
Para mais informagdes, consulte o seguinte manual.
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Real-time 1/0"

4.13.1 Circuito de entrada

= Faixa de tensdo de entrada: 24 V £10%

= Corrente de entrada: 5 mA. Tip. a 24 V de entrada

Os dois tipos de cablagem seguintes sdo possiveis para os circuitos de entrada.

Diagrama do circuito de entrada e exemplo de cablagem 1
R-I/0 GND +24V

7 | INPUT No.24-1

8 INPUT No.24-2

9 | INPUT No.25-1

10 INPUT No.25-2 k

11 INPUT No.26-1

12 | INPUT No.26-2

13 INPUT No.27-1

14 INPUT No.27-2

J \f
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Diagrama do circuito de entrada e exemplo de cablagem 2

R-1/O GND +24V
7 | INPUT No.24-1
8 | INPUT No.24-2
L 9 | INPUT No.25-1
10 | INPUT No.25-2
L 11 | INPUT No.26-1
12 | INPUT No.26-2
A 13 | INPUT No.27-1
14 | INPUT No.27-2
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4.13.2 Disposicao do sinal

/\ ATENCAO

= Ao usar R-1/0O, preste atengéo aos seguintes pontos. O uso de E/S com configuragbes remotas sem cumprir

os requisitos pode levar a falhas no sistema ou problemas de seguranca.

« Utilize cabos blindados e encaminhe-os o mais longe possivel de fontes de ruido na area circundante.

Consulte a secgéo seguinte.

Pontos-chave para redugao de ruido

« Verifique sempre a cablagem antes de fornecer energia.

Numero do pino | Nome do sinal
7 Entrada n.° 24-1
8 Entrada n.° 24-2
9 Entrada n.® 25-1
10 Entrada n.® 25-2
11 Entrada n.° 26-1
12 Entrada n.° 26-2
13 Entrada n.° 27-1
14 Entrada n.° 27-2
laé6, 15 Nio utilizado

Nao ligue nada aos pinos 1-6 ou 15.

Nome do conector

Padrao

Conector R-1/0
(lado do Controlador)

D-Sub macho de 15 pinos
Elemento de bloqueio peca #4 - 40
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4.14 Ranhuras de opc¢ao

4.14.1 O que é uma ranhura de opgao?

Uma ranhura de opg¢ao ¢ uma ranhura para instalar uma placa opcional. Podem ser instaladas até trés placas opcionais no
Controlador.

= Placas E/S de expansio
= RS-232C Placa
= Pulse generator board

= Placa E/S analégica

4.14.2 Placas E/S de expansao

4.14.2.1 Placas E/S de expansao

As placas de E/S de expansdo podem ativar 24 entradas ¢ 16 saidas adicionais por placa.
Podem ser instaladas até trés placas de E/S.
Os numeros de E/S sdo atribuidos conforme mostrado na tabela a seguir. (Os nimeros de bits sdo atribuidos a partir de CN1.)

Numero do bit de entrada | Numero do bit de saida | Hardware correspondente
0a23 0als E/S padrio

64 a 87 64a79 E/S de expansdo, 1.” placa
96a 119 96 alll E/S de expansdo, 2.* placa
128 a 151 128 a 143 E/S de expansdo, 3. placa

Existem os trés tipos seguintes de placas E/S de expansao.
= Tipo de absor¢do (R12NZ9003Q)
= Tipo de fonte (R12NZ9003P)
= Tipo nao polar (R12NZ901FN)

4.14.2.2 Definigbes da placa (placa E/S de expansao)

Aparéncia da placa

A imagem acima mostra a placa para tipos de fonte. Consoante o tipo de saida, a posi¢do do interruptor pode diferir.
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Definigoes do interruptor e do jumper
Defina DSW1 e DSW2. CN3 esta totalmente aberto.

1.2 Placa 2.2 Placa 3.2 Placa
[ ~ECEQ sw1 ~@ECmQ sws |
VOEECE T sw2 NI SWT
| EECE | SW3 o : WEECH | SW6 §
AN | SV @ & [OF | SW5 (é’ ;
|V | SWS = ! O | SW4 =
ommm | swe * ! oLl |sw3 ¥
D~EECE | sw7o ~N[@cm | swz
Vool | sws i O | SWI !

~EEmg swi ~ ECES| sw4

oEECE (swz O O | sw3 Y
WECH | sws g w [ | swz §

SAEECE | sW4 SR | SWI

e T ; LTS |

E c o° i i [o o .

i [e ol i [o ol O

o ol Z [0 o] 2 !

' o © DJ*: : o O (o8] :

i ° © , i [o o *:

Lo S ; C o = :

*Q tipo ndo polar ndo possui DSW1 nem CN3.

4.14.2.3 Verificagdao com o Epson RC+ (placa E/S de expansao)

Quando uma placa E/S de expansdo ¢ instalada numa unidade opcional, o software do Controlador reconhece automaticamente

a placa E/S de expansdo. Portanto, ndo é necessaria nenhuma configuracdo de software.
Pode confirmar no ecrd do Epson RC+ que a placa foi reconhecida corretamente.

1. No menu do Epson RC+, selecione [Setup] - [System Configuration] para abrir a janela [System Configuration].

@ System Configuration

?

X

Epson
RC+ 8.0

v

>
>

> Startup
~ Controller

General
Configuration
Preferences
Simulatar
Drive Units
Robots

v Inputs / Qutputs

General
> Fieldbus Master
> Fieldbus Slave
Analog 1/O
Remote Control
RS232
TCR/IP
Conveyor Encoders
Safety Functions
Part Feeders
Farce Sensor I/F

> Security
> Vision
> OPCUA

Inputs / Outputs
Type Installed Inputs QOutputs
Standard Yes 0-23 0-15
Standard R-1/Q No
Drive Unit 1 No
Drive Unit 1 R-1/0 No
Extended Board 1 No
Extended Board 2 No
Extended Board 3 No
Extended Board 4 No
Euromap 67 Board 1 No
Euromap 67 Board 2 No
Drive Unit 2 No
Drive Unit 2 R-1/O No
Drive Unit 3 No
Drive Unit 3 R-I/O No
Fieldbus Slave No
Fieldbus Master No
Analog Board 1 No
Analog Board 2 No
Analog Board 3 No
Analog Board 4 No

Close

[ o ]
[ retor |
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2. Selecione [Controller] - [Inputs / Outputs].

3. Certifique-se de que a instalagdo esta definida como "Yes".

A placa E/S de expansdo ¢ reconhecida pelo software do Controlador. As entradas e saidas correspondentes podem ser

utilizadas.

4.14.2.4 Circuito de entrada (placa E/S de expansao)

= Faixa de tensdo de entrada: +12 a 24 V £10%

= Tensdo ligada: +10,8 V (Min.)

= Tensdo desligada: +5 V (Max.)

= Corrente de entrada: 10 mA. Tip. a 24 V de entrada

O circuito de entrada utiliza um fotoacoplador bidirecional, que permite os dois tipos de cablagem seguintes.

Diagrama do circuito de entrada e exemplo de cablagem 1: Tipo de fonte

Expansion I/O board-1

GND +DC

" ——————————————fFrr | 1 Input No_.64 to 71 common
1 . ]
| W
t |
1 |
1 EZ I
1
| ! 2 R ImputNo.64 oo
. J
I |
H P
L (same) | 3 [ Input No.65 o,.-f” o
1 I
-1
I | I—
: (same) ! 4 Input No.66
L e _I 5 E
I
: (same) : Input No.67
1 I
b e e e -
I —4
I ) | Input No.68
i (same) — put No
1 |
oo TEEEEEEEEEEEEmm T m—m— T A
i .
: (same) | Input No.69
I  —
e e e 4
1 |
: (same) II Input No.70
1 |
F T T T A
I | —
1 (same) | Input No.71
I
L — -
T TTTTrTr T T T T T 18 § InputNo.72 to 79 common
I I
! (same) | 19 [
1 | Input No.72
: | oo
:‘ ______________________ -
1 I | 200 mputNo.73
I | S——
I |
I I
~L ~L
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Diagrama do circuito de entrada e exemplo de cablagem 2: Tipo de absor¢ao

Expansion I/O board-1

GND +DC
:_ ______________________ —! 1 § Input No.64 to 71 common
- WA
1 |
] |
| ¥ |
H 1 | ! 2 ) mputNo.64 o
S — ]
1 1 .
1 (same) 1 3 Input No.65
i i oo
Fr———=—= = === === ===== =
] ey
: (same) ! 4 | Input No.66
b e e e e e - \ é
1 | |
: (same) | 5 || InputNo.67
1 |
S —— -
]  I—
: (same) l 6 | Input No.63
I ]
n
: (same) | 7 § Input No.69
] I
e - = = -
1 I
H (same) : 8 [ mputNo.70
1 |
FrTTETEEEEEEEEEEEEEEmm— |
: (same) | 0 Input No.71
'—
e -
Tt 18 § Input No.72 to 79 common
] I
! (same) ! 19 | tnput No. 72
N | put No.72
i i oo
e -
] | S—
: Il 20 Input No.73
I i
1 I
L L L A
Omit
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4.14.2.5 Circuito de saida (placa E/S de expansao)

4.14.2.5.1 Circuito de saida (placa E/S de expansao) Tipo de absorgao / Tipo de fonte
= Tensdo nominal de saida: +12 V a24 V +£10%
= Corrente maxima de saida: Tip. 100 mA por saida

= Driver de saida: Fotoacoplador

/\ ATENCAO

= Existem dois tipos de circuitos de saida: Tipo de absorgéo e tipo de fonte. Estes tipos sdo definidos no envio
da fabrica. Antes da cablagem, verifique se o tipo de saida de E/S corresponde ao do dispositivo externo
conectado.

Se a cablagem for realizada para o tipo de saida errado, os componentes na placa serao danificados e o
sistema robotico ndo funcionara corretamente.

= Para cumprir a Diretiva de Maquinas da UE, use a cablagem no exemplo de cablagem 2: Tipo de fonte. Se a
cablagem for executada incorretamente, o Manipulador pode nao funcionar corretamente e podem ocorrer
problemas de segurancga.

= O circuito de saida ndo tem circuitos integrados de protegéo de curto-circuito ou de ligagéo inversa. Tenha
cuidado para que nao ocorram erros na cablagem. Se a cablagem for executada incorretamente, os
componentes na placa podem ser danificados e o sistema robético pode ndo funcionar corretamente.
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Diagrama do circuito de saida e exemplo de cablagem 1: Tipo de absorg¢ao (NPN)

GND

+DC

[
. 1
Output No.64
O - || L
* [N
11
LLA output No 65 I T
L I
(same)
—
12“ Output No.66
(same) 9
13| Output No.67
O
(same)
14} Output No 68
o
(same) h
15 Output No.69
O
4
(same) — 4
27 Output No.70
O
(same)
28] Output No.71
(same) ]?T Output No.64 to 71 Common (GND)

29} OutputNo.72

Omuit

30 Output No.73

2.
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Diagrama do circuito de saida e exemplo de cablagem 2: Tipo de fonte (PNP)

17 | Output No.64 to 71 Common

GND

+DC

e

s

10 J Output No.64

(same)

F Y

o

11 Output No.65
Y

(same)

o

o

12 1 output No.66

(same)

13 M Output No.67

(same)

14 J Output No 63

(same)

15 [ Output No.69

(same)

£

27 :]Output No.70

(same)

28 | Output No.71

D 2 D s

33 J Output No.72 to 79 Common
"

s
29 IOutput No.72
&

30 ) Output No.73

4.14.2.5.2 Circuito de saida (placa E/S de expansao) Tipo nao polar

Para obter detalhes sobre o circuito de saida do tipo nao polar (R12NZ901FN), consulte o seguinte.

Circuito de saida

Omit

L L |
11
N

152



Controlador do robé RC800-A Manual

Rev.6

4.14.2.6 Disposicao do sinal (placa E/S de expansao)

Esta ¢ a tabela de disposic¢ao do sinal para a primeira placa E/S de expansao.
Disposigao do sinal do conector 1

Numero do pino

Nome do sinal

Ndmero do pino

Nome do sinal

1 Entrada comum N.°64 a 71 | 26 Entrada n.° 79

2 Entrada n.° 64 27 Saida n.° 70

3 Entrada n.° 65 28 Saidan.® 71

4 Entrada n.° 66 29 Saida n.° 72

5 Entrada n.° 67 30 Saidan.° 73

6 Entrada n.° 68 31 Saida n.° 74

7 Entrada n.° 69 32 Nao utilizado

8 Entrada n.° 70 33 Saida comum N.° 72 a 79
9 Entrada n.° 71 34 Entrada comum N.° 80 a 87
10 Saida n.° 64 35 Entrada n.° 80

11 Saida n.° 65 36 Entrada n.® 81

12 Saida n.° 66 37 Entrada n.® 82

13 Saida n.° 67 38 Entrada n.® 83

14 Saida n.° 68 39 Entrada n.° 84

15 Saida n.° 69 40 Entrada n.® 85

16 Nao utilizado 41 Entrada n.° 86

17 Saida comum N.° 64 a 71 42 Entrada n.° 87

18 Entrada comum N.° 72 a 79 | 43 Saidan.° 75

19 Entrada n.° 72 44 Saida n.° 76

20 Entrada n.° 73 45 Saida n.° 77
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Numero do pino | Nome do sinal | Numero do pino | Nome do sinal

21 Entrada n.° 74 46 Saida n.® 78

22 Entrada n.° 75 47 Saida n.° 79

23 Entrada n.° 76 48 Nao utilizado

24 Entrada n.° 77 49 Nao utilizado

25 Entrada n.° 78 50 Naio utilizado
Nome do conector Padrao

Conector de E/S
(lado do Controlador)

D-Sub macho de 50 pinos
Elemento de bloqueio peca #4 - 40

* Conectores de E/S, cabos de conector de E/S, blocos de terminais ¢ kits de conectores de E/S estdao disponiveis como opgdes.
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Esta ¢ a tabela de disposigdo do sinal para a segunda placa E/S de expansdo.

Disposicao do sinal do conector 1

Numero do pino Nome do sinal Numero do pino Nome do sinal
1 Entrada comum N.°96 a 103 | 26 Entrada n.® 111

2 Entrada n.° 96 27 Saida n.° 102

3 Entrada n.° 97 28 Saida n.° 103

4 Entrada n.° 98 29 Saida n.° 104

5 Entrada n.° 99 30 Saida n.° 105

6 Entrada n.° 100 31 Saida n.° 106

7 Entrada n.° 101 32 Nao utilizado

8 Entrada n.° 102 33 Saida comum N.° 104 a 111
9 Entrada n.° 103 34 Entrada comum N.° 112 a 119
10 Saida n.° 96 35 Entrada n.® 112

11 Saida n.° 97 36 Entrada n.® 113

12 Saida n.° 98 37 Entradan.® 114

13 Saida n.° 99 38 Entrada n.® 115

14 Saida n.° 100 39 Entradan.’ 116

15 Saida n.° 101 40 Entradan.® 117

16 Nao utilizado 41 Entradan.® 118

17 Saida comum N.° 96 a 103 42 Entradan.’ 119

18 Entrada comum N.° 104 a 111 | 43 Saida n.° 107

19 Entrada n.° 104 44 Saida n.° 108

20 Entrada n.° 105 45 Saida n.° 109
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Numero do pino | Nome do sinal | Numero do pino | Nome do sinal

21 Entradan.® 106 | 46 Saida n.° 110

22 Entrada n.° 107 | 47 Saida n.° 111

23 Entradan.° 108 | 48 Nao utilizado

24 Entradan.° 109 | 49 Nao utilizado

25 Entradan.® 110 | 50 Nao utilizado
Nome do conector Padréao

Conector de E/S D-Sub macho de 50 pinos

(lado do Controlador) | Elemento de bloqueio pega #4 - 40

* Conectores de E/S, cabos de conector de E/S, blocos de terminais ¢ kits de conectores de E/S estdao disponiveis como opgdes.
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Esta ¢ a tabela de disposigdo do sinal para a terceira placa E/S de expansao.

Disposicao do sinal do conector 1

Numero do pino Nome do sinal Nuamero do pino Nome do sinal
1 Entrada comum N.° 128 a 135 | 26 Entrada n.° 143

2 Entrada n.° 128 27 Saida n.° 134

3 Entrada n.° 129 28 Saida n.° 135

4 Entrada n.° 130 29 Saida n.° 136

5 Entrada n.° 131 30 Saida n.° 137

6 Entrada n.° 132 31 Saida n.® 138

7 Entrada n.® 133 32 Nao utilizado

8 Entrada n.° 134 33 Saida comum N.° 136 a 143
9 Entrada n.° 135 34 Entrada comum N.° 144 a 151
10 Saida n.® 128 35 Entrada n.° 144

11 Saida n.° 129 36 Entrada n.° 145

12 Saida n.° 130 37 Entrada n.° 146

13 Saidan.® 131 38 Entrada n.° 147

14 Saida n.° 132 39 Entrada n.® 148

15 Saida n.° 133 40 Entrada n.° 149

16 Nao utilizado 41 Entrada n.° 150

17 Saida comum N.° 128 a 135 42 Entrada n.® 151

18 Entrada comum N.° 136 a 143 | 43 Saida n.° 139

19 Entrada n.° 136 44 Saida n.° 140

20 Entrada n.° 137 45 Saida n.° 141
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Numero do pino | Nome do sinal | Numero do pino | Nome do sinal
21 Entradan.® 138 | 46 Saida n.° 142
22 Entradan.® 139 | 47 Saida n.° 143
23 Entrada n.° 140 | 48 Nao utilizado
24 Entradan.®° 141 | 49 Nao utilizado
25 Entradan.® 142 | 50 Nao utilizado

Nome do conector

Padréao

Conector de E/S
(lado do Controlador)

D-Sub macho de 50 pinos
Elemento de bloqueio pega #4 - 40

* Conectores de E/S, cabos de conector de E/S, blocos de terminais ¢ kits de conectores de E/S estdo disponiveis como opgdes.

4.14.3 RS-232C Placa

4.14.3.1 RS-232C Placa

Para comunicar com dispositivos externos usando duas ou mais portas RS-232C, deve ser instalada uma placa RS-232C numa

ranhura opcional.

Cada placa RS-232C de expansdo pode adicionar duas portas. Podem ser instaladas até duas placas RS-232C de expansdo para
adicionar até quatro portas.

Ndmeros das portas

Os numeros de porta sdo atribuidos conforme mostrado na tabela a seguir.

Numeros das portas

Hardware correspondente

#2,#3

RS-232C, 1.7 placa

#4, #5

RS-232C, 2. placa

4.14.3.2 Definigbes da placa (RS-232C)

Aparéncia da placa

DSwW2
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Definigoes do interruptor e do jumper
Defina DSW1, DSW2 e JMP1.
CN3 esta totalmente aberto.

1.2 Placa 2.2 Placa
1 2 12
IRas T JP1 IRG5 [C OlJP1
IRCIT JP2 = IrRa7 O P2 &
IRQ10 = = JP3 5 IRQ10 w3
IRG11 Jpg = IRQ11 | & o JP4 =
IRGI15 JP5 IRQ15| & = JPS
1= ~EmC SWi
hJI..[j.if Egt:;; rEECE | SWW2
wEECE |SW3 3 W | SW3
2 SW4 O
LECE (SW4 = -
VEECE |SW5 = vECE | SWS 2
oEECE |SW6 OEE =
~Cm |SWT ~Cmm | SWT
commm | SWB comm | SWe
= ~mmS swi
EECE | SW2 G EECE | SW2 i
WEECE |SW3 = wElCE | SW3 =
(& L@rn | swa ™
=
= P = k2
-] L]
=12 =2
B0 | CNCE ]
& B )
3
° =

4.14.3.3 Verificagao a partir do Epson RC+ (RS-232C)

Quando uma placa RS-232C ¢ instalada na unidade opcional do Controlador, o software do Controlador reconhece

automaticamente a placa RS-232C. Portanto, ndo ¢ necessaria nenhuma configuragdo de software.

Pode confirmar no ecrd do Epson RC+ que a placa foi reconhecida corretamente.

1. No menu do Epson RC+, selecione [Setup] - [System Configuration] para abrir a janela [System Configuration].

Epson
RC+ 8.0

& System Configuration

? Startup

v Controller

General

Configuration

Preferences

Simulator

Drive Units

Robats

Inputs / Cutputs

Remote Control

RS232

3P

v cU
Port 1
Port 2
Port 3
Port 4
Port 5
Port &
Port 7
Port &

> TCRP/IP

» Force Sensor

v v v v

> Security
> \Vision
> OPCUA

RS232 Port 1

Baud Rate:
Parity:

Data Bits:

Stop Bits:
Terminator:
Hardware Flow:
Software Flow:

Timeout (seconds):

@ Virtual Port ()

Real Port

| 9600

None

CRLF
[None

None

Communication response / Qutput folder...
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2. Selecione [RS232] - [CU].

4.14.3.4 Definig6es de comunicagao (RS-232C)

As defini¢des de comunicacdo disponiveis sdo apresentadas na tabela seguinte.

Item

Especificagbes

Velocidade de comunicagio

110, 300, 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 14400, 19200, 38400, 57600, 115200

Comprimento do bit de dados

7,8

Comprimento do bit de paragem | 1,2

Paridade

par, impar, nenhum

Terminador

CR, LF, CRLF

Para mais informagdes sobre como utilizar a fun¢do de comunicagdo RS-232C da aplicag¢do do robd, consulte o seguinte

manual ou a ajuda online.
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - RS-232C Communications"

4.14.3.5 Cabo de comunicagao (RS-232C)

Os cabos de comunicagdo devem ser fornecidos pelo cliente.

Nome do conector

Padrao

Conector RS-232C
(lado do Controlador)

D-Sub macho de 9 pinos

Elemento de bloqueio peca #4 - 40

# PONTOS-CHAVE

Use fios blindados de par trangado para cabos.

A protecdo deve ser fixada ao topo para redugéo de ruido.

A atribui¢do dos pinos do conector RS-232C ¢ mostrada na tabela a seguir.

Numero do pino | Sinal Funcéao Diregéo do sinal

1 DCD | Envio de portador Entradas

2 RXD | Dados recebidos Entradas

3 TXD | Dados transmitidos Saidas

4 DTR | Terminal de dados pronto | Saidas

5 GND | Terra do sinal -

6 DSR | Conjunto de dados pronto | Entradas

7 RTS | Pedido de envio Saidas

8 CTS | Permissdo para enviar Entradas

9 RI Indicador anelar Entradas
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4.14.4 Pulse generator board

Uma placa geradora de impulsos pode ser usada de duas maneiras. Para mais informagdes, consulte os seguintes manuais.

= Quando utilizar como codificador do transportador
Para mais informacgdes, consulte o seguinte manual.

"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Conveyor Tracking"

= Quando utilizar como um sistema de movimento PG
Para mais informagdes, consulte o seguinte manual.

"Sistema de Movimento PG Opcional do Controlador do Robd"

4.14.5 Placa E/S analégica

4.14.5.1 Placa E/S analégica

A instalagdo de uma placa E/S analdgica numa ranhura opcional permite o uso de fungdes de entrada/saida analdgicas. Podem

ser instaladas até trés placas E/S analdgicas nas ranhuras opcionais.

= Placa E/S analdgica (1CH): "DAC: 1ch" esté disponivel por placa
= Placa E/S analogica (4CH): "DAC: 2ch, ADC: 2ch" esta disponivel por placa

DAC: Saida de sinal analogico (tensdo/corrente)
ADC: Entrada de sinal analdgico (tensdo/corrente)

Exemplo de ligagao da placa E/S analégica (4CH)

Robot Controller

PC for 4
Development ) (Optional Board)

Analog I/O Board 4CH

ADCch? || DAC ch2

ADC chl

DAC chl

A

MC Signal

MC Power

Manipulator

External
equipment 1 *

External
equipment 2 *

External
equipment 3 *

* Entrada de tensao/corrente

External
equipment 4 *
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Visao geral esquematica da placa E/S analdgica

m ] IOUT(DAC)
S— | VOUT(DAC)

i COM(DAC)

AGND1 AGND1

r Shield(DAC)
1I ia

DGND AGND1

AGND?2 % ‘F

l AGND2
DGND COM(ADC)

YDd4
uone|os| sng

VIN(ADC)

AGND2
Shield(ADC)
2
&

DGND AGND2

RV: Resisténcia terminal de entrada de tensao (100 kQ2), RC: Resisténcia terminal de entrada de corrente
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4.14.5.2 Definig6es da placa (placa E/S analégica)

Definigoes do interruptor e do jumper

1. Definigdo de endereco (SW1): Enderecos opcionais da placa

Definigbes S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8
1.* Placa Off Off On Off Off Off Off Off
2.*Placa Off On Off Off Off Off Off Off
3.* Placa On Off Off Off Off Off Off Off

SWH
N o]

== | =1
MO (S2
ETE |53
=IO (sS4
O |55
ol o R
~EEE |57
o[ |58

S5 a S8: Nao utilizado. Deixe-os em OFF.

2. Saida analdgica: Definigoes
Interruptor do seletor de tensdo de corrente (SWD1): Saida de tensdo/corrente

Interruptor do seletor de intervalo (SWD?2): Intervalo de saida
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TP SWD1 (Seletor de corrente-tensao)
Defi
Canal Modo de saida (.e inigao de
intervalo S1 S2 S3 sS4
5V On
Modo de saida de 10V On
tensao
DAC 0as5V On Nio Nio Nio
Ich 0alov*® On utilizado utilizado utilizado
Modo de saida de 0a20 mA Off
corrente 4220 mA Off
5V On
Modo de saida de +10V On
tensao
DAC 0as5V Nio On Nio Nio
2ch 0alov* utilizado On utilizado utilizado
Modo de saida de 0220 mA Off
tensao 4220 mA Off
inica SWD2 (comutag&o de intervalo)
Canal Modo de saida Dgﬂmgao de
intervalo S1 S2 s3 s4
5V On On
Modo de saida de 10V On Off
tensao
DAC 0as5V Off On Niio Nio
Ich 0alov* Off Off utilizado utilizado
Modo de saida de 0220 mA On On
corrente 4220 mA Off Off
Z|:5 V On On
Modo de saida de 10V On Off
tensao
DAC asv Nio Nio Off On
2ch 0alov* utilizado utilizado Off Off
Modo de saida de 0a20mA On On
corrente 4220 mA Off off
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* Predefini¢do: Predefinigdes DAC (saida de tens@o: 0 a 10 V)
SWD1 SWD2
~mrmlist 8|St
VO (S2 iEam | S2
O (S3 [« | S3
S |94 IO |54
3. Entrada analdgica: Defini¢des
Jumper do seletor de tensdo de corrente (CN8/CN9): Entrada de corrente/entrada de tensdo
= Pinos curtos 1-2: Defini¢do da entrada de tensdo
= Pinos curtos 2-3: Defini¢do de entrada de corrente
Interruptor seletor de tensdo de corrente (SWD1): Entrada de corrente/entrada de tensdo
Interruptor do seletor de intervalo (SWD3): Intervalo de entrada
L SWD1 (Seletor de corrente-tensao)
Definigéo de
Canal Modo de entrada , ¢
intervalo s1 s2 s3 s4
+5,12V On
Modo de entrada de £1024V On
ADC tensdo 0a5,12V Nio Nio On Nio
Ich . utilizado utilizado utilizado
020,24V On
Modo de entrada de 0224 mA Off
corrente
+5,12V On
Modo de entrada de £1024V On
ADC tensdo 0as512V Nio Nio Nio On
2ch . utilizado utilizado utilizado
0al10,24V On
Modo de entrada de 0224 mA Off
corrente
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Definica N | - N | -
Canal Modo de entrada (? inicdo de CNS8 (Seletor Eie corrente CN9 (Seletor Eie corrente
intervalo tensao) tensao)
512V Curto 1-2
Modo de entrada de +10,24 v Curto 1-2
ADC tensao 0a5,12V Curto 1-2 B
Naio utilizado
1ch
0al1024V"™ Curto 1-2
M
odo de entrada de 0224 mA Curto 2.3
corrente
+5,12V Curto 1-2
Modo de entrada de +10,24 v Curto 1-2
ADC tensao 0as512V . Curto 1-2
Nio utilizado
2ch
021024V " Curto 1-2
Modo de entrada de 0224 mA Curto 2.3
corrente
L SWD3 (comutagéao de intervalo)
Canal Modo de entrada Definigo de SWD4
intervalo S1 S2 S3 S4
5,12V On On
+10,24 V On Off
Modo de entrada de tensido
ADC 0as5,12V Off On Nao Nao Off
1ch usar usar
021024V "™ Off Off
Modo de entrada de 0224 mA Off On
corrente
+5,12V On On
+10,24 V On Off
Modo de entrada de tensido
ADC 0as5,12V Nio Nio Off On off
2ch usar usar
021024V " Off Off
Modo de entrada d
odo de entrada de 0224 mA Off On
corrente
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SWD4: Nio utilizado. Deixe-o em OFF.
* Predefini¢ao: Predefini¢des ADC (entrada de tensdo: 0 a 10,24 V)

SWD1 SWD3
~mm(st 2| st
SEOE |S2 NI |S2
ommm [s3 |emm |s3
SEO (S4 |SmCm [S4

4. Definigdes da blindagem

Blindagem "aterramento da estrutura" e "aterramento do utilizador": CN4, CN5, CN6, CN7

SWD4

~mme
Sl
o I
=

51
52
53
54

= Pinos curtos 1-2: Ajuste da blindagem do aterramento da estrutura (FG)

Usado para descarregar o ruido da blindagem para o lado do Controlador do robd

= Pinos curtos 2-3 : Ajuste da blindagem do aterramento do utilizador (UG)

Utilizado para isolar a blindagem entre o dispositivo de ligagdo externa e o Controlador do robd
Também usado para descarregar o ruido da blindagem para o lado do dispositivo de ligacdo externa

Aterramento do utilizador (UG): Aterramento analdgico (AGND) no lado do dispositivo de ligagdo externa
Aterramento da estrutura (FG): Aterramento digital (DGND) dentro do Controlador do robd

Canal Definigbes CN4 CN5 CN6 CN7

Blindagem FG * | Curto 1-2

DACIch Nao usar | Nao usar | Nao usar
Blindagem UG | Curto 2-3
Blindagem FG * Curto 1-2

DAC2ch Nao usar Nao usar | Nao usar
Blindagem UG Curto 2-3
Blindagem FG * Curto 1-2

ADClch Nao usar | Nao usar Nao usar
Blindagem UG Curto 2-3
Blindagem FG * Curto 1-2

ADC2ch Nao usar | Néao usar | Nao usar
Blindagem UG Curto 2-3

* Predefinicao

4.14.5.3 Verificagao com o Epson RC+ (placa E/S analégica)

Quando uma placa E/S analdgica ¢ instalada na unidade opcional do Controlador, o software do Controlador reconhece
automaticamente a placa E/S analdgica. Portanto, ndo ¢ necessaria nenhuma configuracdo de software.

Pode confirmar no ecrd do Epson RC+ que a placa foi reconhecida corretamente.

1. No menu do Epson RC+, selecione [Setup] - [System Configuration] para abrir a janela [System Configuration].

2. Selecione [Controller] - [Inputs / Outputs] - [Analog I/O].
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Epson & System Configuration ? e
RC+ 8.0
> Startup

Analog 1/0
v Controller
General Boa.. Inst.. Channel Input range Qutput range
Configuration 1 Sto+5V Oto+10V |:|
Preferences 1 Yes 2 -S5to+5V 0to+10V
Simuteton ; [ eeoe |
> Drive Units 2 9 4
> Robots 5
v Inputs / Outputs 3 No 6
General 7
> Fieldbus Master | X2 8

> Fieldbus Slave
Analog I/O
Remaote Control
RS232
TCP/IP
Conveyor Encoders
Safety Functions
> Part Feeders
> Force Sensor I /F
> Security
> Vision
> OPCUA

v oV v

4.14.5.4 Circuito de entrada (placa E/S analégica)

Resolucdo de entrada: 16 bits

Intervalo de entrada (tensdo): 0a5,12V,0a 10,24 V, £5,12 V, £10,24 V
Intervalo de entrada (corrente): 0 a 24 mA

Impedancia de entrada (tensdo/corrente): Aprox. 100 kQ/aprox. 422 Q
Tensdo nominal absoluta do pino de entrada: =11 V

Especificagdes de isolamento: Isolamento canal a canal, isolamento de barramento

4.14.5.5 Circuito de saida (placa E/S analégica)

Resolugdo de saida: 16 bits

Intervalo de saida (tens@o): 0a5V,0a 10 V,£5V, £10 V

Intervalo de saida (corrente): 0 a 20 mA, 4 a 20 mA

Impedancia de saida (tensdo/corrente): Aprox. 17 Q/aprox. 50 MQ

Tensdo nominal absoluta do pino de saida: +11 V

Resisténcia de carga/capacitincia (saida de tensdo): 1 kQ min./5 nF

Resisténcia de carga/indutincia (saida de corrente): 300 Q ou menos/50 MH ou menos

Especificagdes de isolamento: Isolamento canal a canal, isolamento de barramento

/\ ATENCAO

Se a cablagem ou as configura¢des forem executadas incorretamente, a entrada/saida analégica néo
funcionara corretamente.

Em ambientes com grandes quantidades de ruido externo, a entrada/saida analdgica pode ser afetada.
Verifique o ambiente de ruido, como se os cabos estéo blindados, por exemplo.
Utilize cabos blindados/entrancados.

Nunca aplique tensdes ou correntes fora do intervalo de entrada/saida aos pinos de entrada/saida
analdgicos. Aplicar uma tensao de £11 V ou mais danificara a placa.
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= Erros de cablagem ou curto-circuitos podem causar falhas nos componentes da placa e falhas no sistema
robotico.
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4.14.5.6 Disposicao do sinal (placa E/S analégica)

Especificagdo 1CH

Numero do pino | Nome do sinal | Nimero do pino | Nome do sinal
1 VOUT (DAC Ich) 20 Shield (DAC 1ch)
2 COM (DAC 1ch) 21 IOUT (DAC 1ch)
3 Shield (DAC 1ch) 22 COM (DAC 1ch)
4 Naio utilizado 23 Nao utilizado
5 Nao utilizado 24 Nao utilizado
6 Nao utilizado 25 Nao utilizado
7 Naio utilizado 26 Naio utilizado
8 Nao utilizado 27 Nao utilizado
9 Nao utilizado 28 Nao utilizado
10 Naio utilizado 29 Naio utilizado
11 Nao utilizado 30 Nao utilizado
12 Nao utilizado 31 Nao utilizado
13 Nao utilizado 32 Nao utilizado
14 Nao utilizado 33 Nao utilizado
15 Nao utilizado 34 Nao utilizado
16 Nao utilizado 35 Nao utilizado
17 Nao utilizado 36 Nao utilizado
18 Nao utilizado 37 Nao utilizado
19 Nao utilizado
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Especificagdo 4CH
Numero do pino | Nome do sinal | Numero do pino | Nome do sinal

1 VOUT (DAC 1ch) 20 Shield (DAC 1ch)
2 COM (DAC 1ch) 21 IOUT (DAC 1ch)
3 Shield (DAC 1ch) 22 COM (DAC 1ch)
4 Nao utilizado 23 Nao utilizado

5 Nao utilizado 24 Nao utilizado

6 Nao utilizado 25 Nao utilizado

7 VIN (ADC 1ch) 26 Shield (ADC 1ch)
8 COM (ADC 1ch) 27 Nao utilizado

9 Nao utilizado 28 Nao utilizado
10 Nao utilizado 29 Nao utilizado
11 VOUT (DAC 2ch) 30 Shield (DAC 2ch)
12 COM (DAC 2ch) 31 IOUT (DAC 2ch)
13 Shield (DAC 2ch) 32 COM (DAC 2ch)
14 Nao utilizado 33 Nao utilizado
15 Nao utilizado 34 Nao utilizado
16 Nao utilizado 35 Nao utilizado
17 Nao utilizado 36 Nao utilizado
18 VIN (ADC 2ch) 37 Shield (ADC 2ch)
19 COM (ADC 2ch)
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4.15 E/S fieldbus

E/S fieldbus suporta os seguintes modulos.

DeviceNet™
PROFIBUS-DP
PROFINET
CC-LINK
EtherNet/IP™
EtherCAT®
Modbus

Para mais informagdes, consulte os seguintes manuais.
Opgéo E/S Fieldbus do Controlador de Robd
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Fieldbus Slave /0"

Para detalhes sobre a instalagdo do modulo E/S fieldbus, consulte o seguinte manual.

"Manual de Assisténcia RC800-A - Fieldbus I/O Module"
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4.16 I/F do Sensor de forga

4.16.1 I/F do Sensor de forga

A porta do Sensor de for¢a (FORCE SENSOR) esta equipada com o Controlador de série.
A porta do Sensor de forga pode ser ligada a toda a série S250.
Para detalhes sobre o método de ligacdo e especificagdes, consulte o seguinte manual.

"Force Guide - Hardware - Connection Example"

4.16.2 Verificagao a partir de Epson RC+ (Porta do Sensor de forga)
1. No menu do EPSON RCH+, selecione [Setup] - [System Configuration] para abrir a janela [System Configuration].

2. Selecione [Controller] - [Force Sensor].
Para detalhes sobre a defini¢do da unidade Sensor de forga, consulte o seguinte manual.
"Force Guide - Software Configuring the Force Sensor Unit"

/\ ATENCAO

Sao fornecidos 24 VCC para acionar o Sensor de forga da série S250 a partir da porta do Sensor de forga.

Ao usa-lo, preste atengao aos seguintes pontos.
= N&o ligue nenhum dispositivo que ndo o Sensor de forga a porta do Sensor de forga.
Isto pode danificar os dispositivos ligados e o Controlador.

Nao oferecemos garantia contra danos nos dispositivos ligados ou no Controlador.
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4.17 I/F opcional de Rastreamento do transportador

4.17.1 I/[F de Rastreamento do transportador

A porta da I/F opcional de Rastreamento do transportador (PULSE IN) esta equipada com o Controlador de série.

E necesséria uma licenga para ativar a fungéio Rastreamento do transportador.

Para a ligagdo a porta, apenas pode ser utilizado o "Kit B opcional de Rastreamento do transportador” ou um cabo feito de
acordo com as nossas especificagdes. Para mais informagdes sobre a criacdo de um cabo de Rastreamento do transportador,
exemplos de ligacdo e defini¢do da funcdo Rastreamento do transportador, consulte o seguinte manual.

"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Conveyor Tracking"

4.17.2 Verificagao a partir do Epson RC+ (Rastreamento do transportador)

1. No menu do EPSON RC+, selecione [Setup] - [System Configuration] para abrir a janela [System Configuration].

2. Selecione [Conveyor Encoder]. Para mais informagdes sobre a defini¢do da op¢do Rastreamento do transportador, consulte
o seguinte manual.
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Conveyor Tracking"

/\ ATENCAO

Sao fornecidos 24 VCC para acionar o Kit B opcional de Rastreamento do transportador a partir da porta da I/F
opcional de Rastreamento do transportador (PULSE IN).
Ao usa-lo, preste atencdo aos seguintes pontos.

= Nao ligue nada que n&o seja o cabo de Rastreamento do transportador a porta da I/F opcional de
Rastreamento do transportador. Isto pode danificar os dispositivos ligados e o Controlador.

= Mesmo quando cria o cabo de Rastreamento do transportador, nao utilize 24 VCC.
Se utilizar os produtos conforme descrito acima, nao oferecemos garantia contra danos nos dispositivos
ligados ou no Controlador.
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5. Inspecao peridédica

E necessario um trabalho de inspe¢ao preciso para evitar avarias e garantir a seguranga.
Esta secdo explica quando as inspegdes devem ser realizadas e o que deve ser inspecionado.
Realize inspeg¢des de acordo com o cronograma predeterminado.
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5.1 Inspecao periéodica do RC800-A

5.1.1 Itens a inspecionar e respetiva frequéncia de inspecao

Para os nomes das pegas e respetivas localizagdes, consulte o seguinte.
Nomes das pecas e respetivas func¢des

ltem a

verifica sempre a posi¢do zero como inspegao de
inicializagdo.

. . Frequéncia Método de inspecao Método de verificacao
inspecionar
Controlador 12 meses Desligar e reiniciar Inicia sem erros
O LED de 7 segmentos no
Controlador apresenta o
Interruptor de . . - .
Prima o interruptor de paragem de emergéncia com o seguinte:
paragem de 12 meses . - o,
. motor energizado L L’
emergéncia
O LED de 7 segmentos no
Controlador apresenta o
Protecao 12 meses Opere a protegdo com o motor energizado seguinte: -
Filtro da Efetuar uma verificagao visual e limpar
ventoinha 1 més (Até os Controladores que nio tém ventoinha de Sem sujidade
refrigeracdo tém um filtro montado)
Verificar a existéncia de ruido de funcionamento, L.
Ventoinha ficacio visual do LED de 7 . Nenhum ruido incomum,
1 més verilicagao visual do ¢ segfneri 08 ) nenhum aviso 515 aparece no
(frente) (Ex'clulnd? os Controladores que ndo tém ventoinha de | [ gp de 7 segmentos
refrigeracao)
Verificar a existéncia de ruido de funcionamento, L.
Ventoinha ficacio visual Nenhum ruido incomum,
: 1 més verificagdo visua do LED de 7 segfnentos . nenhum aviso 516 aparece no
(traseira) (Exglulnd? os Controladores que ndo tém ventoinha de | | gp de 7 segmentos
refrigeracdo)
A luz indicadora no
Interruntor de Quando o motor esté ligado no modo TEACH, segure | Manipulador desliga
ativagélz) 12 meses ou solte o interruptor de ativag@o para verificar se a Para mais informacgdes,
ac¢do do motor ¢ desligada consulte o seguinte manual.
"Manual do Manipulador"
Confirmar a posi¢do zero
. * i i - O Manipulador esta na posigao
Codificador 12 meses Se desligar o Controlador, certifique-se de que pu posi¢

zero definida
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5.2 Copia de segurancga e restauro

5.2.1 O que é a cépia de seguranga do Controlador?

Varias defini¢des configuradas com o Epson RC+ podem ser facilmente guardadas com a "Copia de Seguranga do
Controlador".

Se as configuragdes foram feitas incorretamente ou o Controlador falhar, as configuragdes do Controlador podem ser
facilmente recuperadas usando os dados guardados com a “Cépia de Seguranca do Controlador".

Certifique-se de que executa sempre a "Copia de Seguranga do Controlador" depois de as definigdes do Controlador terem sido
alteradas, antes da manutengao ou apods o ensino.

Consoante o problema, pode ndo ser possivel fazer uma copia de seguranga antes do trabalho de manutengdo. Certifique-se de
que faz sempre uma cépia de seguranca dos dados mais recentes.

# PONTOS-CHAVE

O RC800-A tem uma fungao chamada "Exportagao do Estado do Controlador". Esta fungao pode guardar os
mesmos dados que a Cdpia de Seguranga do Controlador”.

Os dados guardados também podem ser usados como dados de cépia de seguranca para restauro de dados.
Existem varias formas de guardar a "Exportagao do Estado do Controlador”.

= A: Fungéo Cdpia de Seguranga do Controlador para um dispositivo de memadria USB
Consulte a secgao seguinte.
Porta de meméria

= B: Fungéo de importagéo de configuragdes do Controlador
Para mais informagoées, consulte o seguinte manual.
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - [Import] Command (Project Menu)"

5.2.2 Dados de cépia de seguranga

Para obter mais informagdes sobre os ficheiros guardados, consulte a secgdo a seguir.
Detalhes dos dados guardados

Quando a copia de seguranca ¢ realizada a partir do Epson RC+, os seguintes ficheiros serdo guardados.

= SimObjects.dat * SimObjects.jpg * CAD.zip
Dados do simulador: Isto inclui informagdes de esquema, imagens de captura de ecra de toda a disposi¢ao e ficheiros CAD
que estdo a ser utilizados.

5.2.3 Cépia de seguranga

As definigdes do Controlador podem ser guardadas a partir do Epson RC+.
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1. No menu do Epson RC+, selecione [Tools] - [Controller] para apresentar a janela [Controller Tools].

Epson % Controller Tools 7 x
RC+ 8.0 )
Backup Controller... Save all controller data and status to a PC folder

Include error controller data during backup

Do ot include error controller data during backup s backup.

View Controller Status... | View controller status from a previous backup.
Maintenance... View maintenance data and configure alarms.
Reset Controller Reset controller to startup state

Close

2. Clique no botdo correspondente ao destino da copia de seguranga em [Backup Controller...] e abrir a janela de dialogo
[Browse For Folder].

Browse For Folder X

Select folder for controller backup

= Pictures A
Videos
v i, Local Disk (C:)
v EpsonRC70
AP|
v Backup
B_Virtual_00000_2022-10-04_(
B_Virtual_00000_2022-10-04.C

< >

Make New Folder |II Cancel

3. Especifique a pasta onde os dados da copia de seguranga serdo armazenados. Crie uma nova pasta, se necessario.

4. Depois de clicar no botdo [OK], ¢ criada uma pasta para armazenar os dados da cdpia de seguranca na pasta especificada.
"B_Controller Type Name_Serial Number Date and Time"

A\ ATENCAO

Nao modifique os ficheiros guardados com editores ou outro software. O funcionamento do sistema robético nao
€ garantido quando os dados forem restaurados no Controlador.

5.2.4 Restaurar

As defini¢des do Controlador podem ser restauradas a partir do Epson RC+.

/\ ATENCAO

= Ao restaurar, certifique-se de que usa os dados para o mesmo Controlador que foi usado ao fazer a cépia de
seguranca.

= N&o modifique os ficheiros guardados com editores ou outro software. O funcionamento do sistema robaético
nao é garantido quando os dados forem restaurados no Controlador.
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1. No menu do Epson RC+, selecione [Tools] - [Controller] para apresentar a janela [Controller Tools].

? X

Epson % Controller Tools
RC+ 8.0
Backup Controller... H Save all controller data and status to a PC folder]
Restore Controller... |' Restore controller data from a previous backup.

Restore Controller

Selective Restore

icontroller status from a previous backup.

Maintenance... View maintenance data and configure alarms.

2. Clique no botéo correspondente ao destino a restaurar em [Restore Controller

Folder].

Reset Controller Reset controller to startup state

Select folder for controller backup

Browse For Folder X

= Pictures A
m Videos
v “in Local Disk (C:)
v EpsonRC70
AP|
v Backup
B_Virtual_00000_2022-10-04_(
B_Virtual_00000_2022-10-04 C

< >

MokeNewFoider = [ ok || Cancel

3. Especifique a pasta onde os dados da copia de seguranga estdo armazenados.
"B_Controller Type Name_ Serial Number Date and Time"

# PONTOS-CHAVE

...] e abrir a janela de didlogo [Browse For

A fungao "Copia de Seguranca do Controlador” para o dispositivo de memoria USB também permite a

selecdo dos dados guardados.

4. Clique no botdo [OK] para abrir a janela para selecionar os dados a serem restaurados.

Restore Controller

Epson
RC+ 80 State save folder:

Select the item to restore.
All basic centroller settings will be restored.

In addition, the following data can also be restored:

D Robot names, serial numbers, calibrations
[] Robot maintenance configuration

[ Project

[] vision hardware configuration

D Force sensor configuration

[] Password authentication settings

[[] Part feeders configuration

[[] safety board configuration

[] Simulator Data

\ Security configuration

= Nomes de robods, nimeros de série, calibragées

C:¥EpsonRCB0¥Backup¥B_Virtual 00000_2025-03-26_072506 Display

Esta fungdo também restaura o nome do robd, o niumero de série do robo, os dados Hofs e os dados CalPls. Tenha em
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atencgdo que o restauro de dados Hofs incorretos impedira que o robd opere na posigdo correta.

Por predefini¢do, essa opcao nao esta selecionada (marca de selecdo removida).

= Configuragdo de manutengao do robo
Os ficheiros com as informagdes de manutengdo também sdo restaurados.
Consulte a seccao seguinte.
Funcio de alarme
Por predefinigdo, essa opgdo ndo esta selecionada (marca de sele¢do removida).
Para incluir os ficheiros com as informagdes de manutencao, no menu do Epson RC+, aceda a [Setup] - [System
Configuration] - [Controller] - [Preferences] e selecione a caixa de verifica¢do [Enable robot maintenance data]. Tenha
em conta que se os dados da copia de seguranga adquiridos forem restaurados sem selecionar esta caixa de verificagao,

as informagdes de manutencdo ndo serdo aplicadas.

= Projeto
Os ficheiros relacionados com projetos também sao restaurados.
Por predefini¢@o, essa opcao nao esta selecionada (marca de selecdo removida).
Quando um projeto ¢ restaurado, todos os valores das variaveis da copia de seguranca (variavel Global Preserve) sdo
inicializados.
Para obter detalhes sobre como restaurar valores de variaveis da copia de seguranca, consulte o manual a seguir.
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - [Display Variables] Command (Run Menu)"

= Configuragido do hardware de visdo
A configurac¢do do hardware de visdo também ¢ restaurada.
Para mais informagdes, consulte o seguinte manual.
"Epson RC+ Option Vision Guide"
Por predefini¢@o, essa opcao nao esta selecionada (marca de selecdo removida).

= Configuragdo da seguranga
A configuragdo da seguranga também ¢é restaurada.
Para mais informagdes, consulte o seguinte manual.
"Manual do Utilizador Epson RC+ - Security"
Por predefinigdo, essa opgdo ndo esta selecionada (marca de sele¢do removida).

= Configuragao do I/F do sensor de forga
A configuracdo do I/F do sensor de for¢ca também ¢é restaurada.
Para mais informagdes, consulte o seguinte manual.
"Epson RC+ Option Force Guide"
Por predefinigdo, essa op¢ao ndo esta selecionada (marca de sele¢do removida).

= Definigées de autenticagdo de palavra-passe
As defini¢des de autenticacdo da ligagdo ao PC também sdo restauradas.
As defini¢oes de desativagdo da autenticagdo da ligagdo ao PC e da autenticagdo da ligagdo sdo restauradas.
Por predefinigdo, essa opgdo ndo esta selecionada (marca de sele¢do removida).

= Configuragao do Quadro de Seguranga
O Safety Function Manager inicia e restaura o Quadro de Segurancga. Para mais informagoes, consulte o seguinte
manual.
"Controlador do robd - Manual da fun¢@o de seguranga"
Estes dados s6 podem ser verificados se estiver a utilizar o Controlador com um Quadro de Seguranga instalado. Por
predefinicdo, essa opgdo ndo esta selecionada (marca de selegdo removida).

= Dados do simulador
As defini¢des dos dados do simulador serdo restauradas. Por predefini¢do, ndo esta assinalado. Isto pode ser
selecionado quando os dados do simulador estiverem incluidos na cépia de seguranca. Esta disponivel nas edigdes
Standard e Premium.
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5. Clique no botao [OK] para restaurar as informagdes do sistema.

# PONTOS-CHAVE

= A configuracao do sistema que foi guardada pela cépia de seguranga das definicdes do Controlador deve ser
restaurada apenas no mesmo sistema (restauro das definicdes do Controlador).

Se o utilizador tentar restaurar informagdes de um sistema diferente, é apresentada a janela de aviso a
seqguir.

Epson Egrson RCs
RC+ 8.0
Wening
I

The serial rumbeer of the backup data does not matdh the
arent condroler serisl numbier

Caritinise?

I

Exceto em casos especiais, como a substituicdo de um Controlador, deve clicar no botao [Nao] para néo
restaurar os dados.

= Restaurar uma copia de seguranga que contenha informagées do robd ndo suportadas para o Controlador de
destino resultard num erro.

= Restaurar separadamente "Nomes de robds, numeros de série, calibracdes" e "Configuracdo do Quadro de
Seguranga" pode causar um erro quando o Controlador ¢ iniciado.

Quando ocorrer um erro, consulte o seguinte manual para o corrigir.
"Lista de cédigos de estado/erro"

= Ao realizar uma restauracao, o endereco IP nao é restaurado para evitar interrupgdes inesperadas na
comunicacao devido a sobreposi¢cao do endereco IP. O endereco IP anterior definido no Controlador é
mantido.

= Quando seleciona "Nomes de robds, nimeros de série, calibragdes" ou "Configuragdo do Quadro de
Seguranga", necessita de introduzir a palavra-passe do Quadro de Seguranga. Para mais informacgdes,
consulte o seguinte manual.

"Controlador do rob6 - Manual da fungéo de seguranga"
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5.3 Funcgao de alarme

As pegas usadas em cada parte da articulagdo do rob6 podem deteriorar devido ao uso ao longo do tempo, resultando em perda

de precisdo e possiveis avarias. Quando um robd avaria devido a deteriorag@o de pegas ou por outras razdes, isso implica
tempo e despesas significativos na reparacao do robd.

Para permitir a manutengao antes da ocorréncia de erros de aviso, esta seccao descreve os seguintes métodos (alarmes) que
alertam o utilizador quando chega a altura de realizar a manutengao.

#" PONTOS-CHAVE

Ao utilizar o Epson RC+ 8.0, a versao de firmware do Controlador exige 7.5.4.x ou mais recente.

5.3.1 Manutengao

Os intervalos de substitui¢do recomendados podem ser ajustados para lubrificacdo do robd, correias dentadas, motores,
engrenagens de redugdo, e eixos estriados do parafuso de esfera.

/\ ATENCAO

Verifique se a data e a hora do Controlador estdo definidas corretamente. Se forem definidas data e hora
incorretas, a fungéo de alarme nao funcionara corretamente.

# PONTOS-CHAVE

A manutengéao é ativada no envio de fabrica.

Se ativada, as informagdes de manutencao para lubrificante, correias dentadas, motores, engrenagens de redugio, ¢ os eixos
estriados do parafuso de esfera sdo automaticamente definidas quando o rob6 é configurado ou alterado.

A massa lubrificante ¢ aplicada na seguinte localizag@o.

= Unidade estriada do parafuso de esfera da junta #3

Quando um robo6 ¢ eliminado, as informagdes de manutengdo sdo automaticamente eliminadas.
Para mais informagdes sobre como configurar o robd, consulte o seguinte manual.
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Setting the Robot Model"

/\ ATENCAO

Tenha cuidado ao fazer alteragdes no robd. As alteragdes ao robd repdem o alarme.

#" PONTOS-CHAVE

As informagdes de manutengéo variam consoante o Controlador que configurou o robd. Se o robd for substituido
por um robé com um numero de série diferente, as informagdes de manuteng¢ao ndo funcionardo corretamente.
Depois de substituir um robd, edite as informagdes de manutengéo.
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Consulte a secgao seguinte.

Editar as informagées de manutengao

5.3.2 Visualizar as informagoes de manutengao

Esta secc@o descreve o procedimento para visualizar as informagdes de manutencao definidas.

1. No menu do Epson RC+, selecione [Tools] - [Controller] para apresentar a janela [Controller Tools].

Epson
RC+ 8.0

2@ Controller Tools

7 X

Backup Controller... Save all controller data and status to a PC folder.
Restore Controller... Restore all controller data from a previous backup.
View Controller Status... = View controller status from a previous backup.

Maintenance... \]\ew maintenance data and configure alarms.

Reset Controller Reset controller to startup state

2. Para visualizar as informa¢des de manutengdo, clique no botao [Maintenance] para abrir a janela [Maintenance].

Epson
RC+ 8.0

Maintenance

? X

Summary
> Controller

> Robots

Maintenance Summary ‘
Close

Double-click on an item below for more details, or select an item from the tree on the left.

Component Status
Contraller OK
Robot 1 OK
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3. Selecione um eixo comum ou especificado na arvore para exibir informagdes sobre a peca de destino.

Epson Maintenance 7 *x
RC+ 8.0 Summary Robot Maintenance: Joint

> Conrler

“~ Robots Robeot 1, robot1, Joint 1

Note: If Consumption is 100% or more, the part should be replaced (L10).

General Installation Months ST T Status

Lot Date Remaining
Joint 2
on oK

Mator 2023-12-25 9999.0 0

Joint 3
oint 4

# PONTOS-CHAVE

= O intervalo de substituigdo de massa lubrificante recomendado baseia-se no nimero de dias que passaram
desde a Ultima data de aplicacdo de massa lubrificante. O intervalo de substituicado pode variar consoante a
carga do cliente e outros métodos de utilizagao.

= O intervalo de substituigdo recomendado para itens de manutengéo (correia dentada, motor, engrenagem de
redugao, eixo estriado do parafuso de esfera) € vida util L10 (periodo de até 10% de probabilidade de
avaria). Na janela [Maintenance], a vida util L10 é apresentada como 100%.

= O numero de meses restantes é calculado com base nas condi¢cdes de operagao anteriores.

O periodo usado para o calculo pode ser definido usando o comando "HealthCalcPeriod". (Predefini¢ao:
Controlador em funcionamento 7 dias)

O numero de meses restantes nao pode ser calculado corretamente até que o periodo utilizado para o
calculo tenha decorrido uma vez.

5.3.3 Editar as informagdes de manutengao
Esta sec¢do descreve o procedimento para editar as informagdes de manutengdo definidas.
1. No menu do Epson RC+, selecione [Tools] - [Controller] para apresentar a janela [Controller Tools].
2. Para editar as informag¢des de manutengao, abra a janela [Maintenance].
3. Selecione um eixo comum ou especificado na arvore para exibir informagdes sobre a peca de destino.

4. Selecione o alarme a alterar e clique no botao [Change].
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5. Abra a janela [Change Alarm] e introduza uma das seguintes datas.

R%’f%% Change Alarm et

Component: Robot 1, Joint 1
Alarm Type: Gear

Enter the date when the new part was installed:

Installation Date: | 2024/01/16 Ell

= Data em que foi aplicada massa lubrificante

= Data de compra ou substitui¢do da correia dentada

= Data de compra ou substitui¢do do motor

= Data de compra ou substitui¢do da engrenagem de reducdo

= Data de compra ou substitui¢do do eixo estriado do parafuso de esfera

6. Clique no botao [OK] para alterar as informagdes de alarme especificadas.

# PONTOS-CHAVE

E possivel definir um desvio para a taxa de desgaste de uma peca existente.

Os calculos a seguir devem ser usados como orientagéo para definir o desvio.
1. Mede o numero de meses disponiveis para operagdes anteriores usando o comando "HealthRBAnalysis".
2. Verifique o tempo de ativacdo do motor passado no visualizador de gravagao de estado.

3. A seguinte férmula é utilizada para calcular o desvio aproximado.

Motor On time
Offset=100 X 54 y 30.4375 x Usable months

Para mais informagées, consulte o seguinte manual.

"Referéncia Linguistica do SPEL+ do Epson RC+"

5.3.4 Procedimento de notificagao de alarme

Quando o intervalo de substitui¢do recomendado ou o intervalo de lubrificagdo recomendado for atingido para qualquer peca, o
Controlador entra num estado de aviso e apresenta uma mensagem de aviso.

Para mais informagdes, consulte o seguinte manual.

"Lista de codigos de estado/erro”

Um método de notificacdo de alarme ¢ definir o alarme para um bit de saida da E/S remota.

A E/S remota pode ser definida a partir de [Setup] - [System Configuration] - [Controller] - [Remote Control] no Epson RC+.
Para mais informagdes, consulte o seguinte manual.

"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Remote I/O"
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EpSOn & System Configuration
RC+ 8.0
> Startup

v Controller

General

Remote Control Outputs

Configuration QOutput Signal OQutput # l:l
Preferences Ready Mot used
Simulator Running Not used l:l
> Drive Units Paused Mot used
> Robots Error Not used
> Inputs / Qutputs EStopCOn Mot used
~ Remote Control EStopOff Not used
Inputs SafeguardOn Mot used
Cutputs SError Not used
User Qutputs ‘Warning Mot used
Ethernet MotorsOn Not used
R5232 AtHome Mot used
> R5232 PowerHigh Not used
> TCR/SIR MCalRegd Not used
> Force Sensor RecoverReqd Not used
> Security RecoverinCycle Not used
> Mision ‘WaitingRC Not used
> CPCUA CmdRunning Not used
CmdError Not used
CurrProgl Mot used
CurrProg2 Not used
CurrProgd Not used
CurrProg8 Not used
N
# PONTOS-CHAVE

= Se ocorrer um alarme, o Controlador entra num estado de aviso.

= Alarm1 a Alarm9, que s&o definidos para os bits de saida da E/S remota, monitorizam a ocorréncia de avisos

em ciclos de cinco minutos.

= O tempo de ocorréncia de alarme e a respetiva saida no Controlador séo diferentes. O alarme pode ser
emitido para a E/S remota até 5 minutos apds o alarme ter ocorrido no Controlador.

5.3.5 Repor um alarme

Os alarmes podem ser redefinidos de uma das seguintes formas.

= Reponha a operagdo a partir da janela [Maintenance] do Epson RC+

= Comando HealthCtrlReset

= Comando HealthRBReset

O botdo [Clear] executa os comandos acima.

Para repor a apresentacdo do alarme, tem de reiniciar o Controlador. Um alarme ocorre quando a taxa de desgaste do
componente definido atinge 100%. Substitua os componentes assim que possivel. Atente que se o alarme for reposto sem

substituir os componentes, o alarme nao ira disparar até a taxa de desgaste atingir o valor especificado (500%) ou ocorrer um

€110.
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6. Anexo
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6.1 Anexo A: Lista de pecas opcionais

Nome da peca Caddigo Notas
e e e |
e e v |
e e wsemie |
RS-232C Placa RI2NZ9004E | -
Pulse generator board R12NZ900A8 | -
Analog /0O board (1CH) R12NZ900WZ | -
Analog I/O board (4CH) RI12NZ900X1 | -
Kit B opcional de Rastreamento do transportador (3 m) | R12NZ901HU | -
Kit B opcional de Rastreamento do transportador (10 m) | R12NZ901HV | -
Modulo CC-Link RI2NZ901LC | -
Moédulo DeviceNet R12NZ901L7 | -
Moédulo PROFIBUS-DP R12NZ901L8 | -
Moédulo PROFINET RI2NZ901LB | -
Modulo EtherNet/IP RI2NZ901LA | -
Modulo EtherCAT RI2NZ901L9 | -
Opgao de montagem na parede do Controlador RI12NZ901L5 | -
Placa de montagem em bastidor R12NZ901HR | -
Conector D-SUB de 50 pinos para E/S padrdo RI2NZ901HT | -
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6.2 Anexo B: Acessorios incluidos

= Ficha de derivagdo TP: 1 un.

= Conector de EMERGENCIA com ficha curta: 1 un.
= Conector E/S de protecdo: 1 un.

= (Cabo de alimentagdo: 1 un.

= Suporte do cabo USB: 1 un.
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6.3 Anexo C: Resolucao de problemas

Este capitulo descreve o procedimento de atualiza¢do do firmware e o procedimento de inicializacdo do firmware e do ficheiro

de dados necessario quando erros nas informagdes de configura¢do do firmware ou do rob6 fazem com que o Controlador ndo
inicie corretamente ou ndo se conecte ao PC de desenvolvimento.

6.3.1 Atualizar o firmware

O software (firmware) e os ficheiros de dados necessarios para controlar o Controlador e o robd estao pré-instalados no
Controlador. As informag¢des de configuragdo do Controlador que foram definidas pelo utilizador a partir do software de
desenvolvimento também sdo guardadas no Controlador conforme necessario.

Se necessario, o firmware esta disponivel em CD-ROM e noutras fontes. Para mais detalhes sobre como obter o firmware,

entre em contacto com o fornecedor.

Para atualizar o firmware, um PC de desenvolvimento onde o software de desenvolvimento Epson RC+ esta instalado deve ser
ligado a um Controlador por meio de um cabo USB ou um cabo Ethernet. (O firmware ndo pode ser inicializado através de
uma ligagdo Ethernet.)

# PONTOS-CHAVE

Ao instalar a versao de firmware 7.5.0.x ou posterior, certifique-se de que utiliza um PC onde O EPSON RC+ 7.0
Ver. 7.5.0 ou posterior esta instalado.

6.3.2 Procedimento de atualizacao do firmware

Esta sec¢do explica o procedimento de atualizagdo do firmware.

1. Ligue o PC de desenvolvimento e o Controlador por meio de um cabo USB ou cabo Ethernet.
(O firmware ndo pode ser inicializado através de uma ligagao Ethernet.)

2. Ligue o Controlador.
(Nao inicie o software de desenvolvimento Epson RC+ até que o processo de atualiza¢do do firmware esteja concluido.)

3. Obtenha o assistente de instalagdo do Epson RC+ a partir do DVD ou Assistente de instalagdo do software para robds
Epson.

4. Execute "Ctrlsetup80.exe" na pasta do assistente de instalagao.
E apresentada a seguinte janela.

5. Selecione o botdo [Upgrade] e clique no botdo [Next].

Controller Setup - Step 1/5

Select Installation Type
() Initialize

® Uperade

Uperade the controller firmware. The controller settings
will be maintained.

Mext (M) > Gancel
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6. Certifique-se de que o PC de desenvolvimento esta ligado ao Controlador por meio de um cabo USB ou um cabo Ethernet

e selecione [Connection] correspondente ao ambiente de ligacdo. Quando seleciona Ethernet, especifique o Enderego IP

definido para o Controlador.
Clique no botdo [Connect].

Controller Setup - Step 2/5

Thiz installer can only execute on the controller.

Caution!!
Do not turn off contraller power during the inztallation.

Connection

® USE
() Ethernet 192.168.0.1

< BackiB} Cancel

7. Verifique a versdo atual do firmware e a nova versdo do firmware e clique no botdo [Install].

Controller Setup - Step 3/5

Current Mew
Wersion :
Mame : [RCBO0 RCA00
Serial Mo.: 99933 EEREE]

MAG Address :
IP Address : 192, 163.0.1
Subnet Mazk : 2552552550

< Back(B) Caneel

8. A transferéncia e instalagdo do firmware sdo iniciadas. O processo demora varios minutos a concluir.

Controller Setup - Step 4/5

Copying data file to the controller.

— Transfer firmware data file
Instal | firmware
Restart Comtroller

#° PONTOS-CHAVE

Durante a transferéncia, ndo desligue os cabos de ligagdo nem desligue o Controlador ou o PC de

desenvolvimento.
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9. O Controlador ¢ reiniciado quando a transferéncia e instalagdo do ficheiro de dados tiverem sido concluidas.

Controller Setup - Step 4/5

Restarting Controller.
v Transfer firmware data file

v Install {irmware
— Restart Controller

10. A janela a seguir aparece depois de o Controlador reiniciar.
Clique no botéo [Next].

Controller Setup - Step 4/5

Installation iz complete.
v Transfer fimware data file

v Install Tirmware
v FRestart Controller

Please click the Next button to finish the controller.

Mext (M) >

11. E apresentada a seguinte janela.
Clique no botao [Finish].

Controller Setup - Step 5/5

Ihgtallation completed

Wersion :
Mame : |RCBO0
Serial Mo.: 93933
MAG Address :
IP Address: |182.168.0.1
Subret Mask : |265.265.255.0

Isto conclui a atualizag¢do do firmware.
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6.3.3 Inicializagao do Controlador

Se o Controlador ficar inoperacional por qualquer motivo, execute a inicializagao.

# PONTOS-CHAVE

E recomendado efetuar uma cépia de segurancga do sistema previamente para garantir que o sistema possa ser
facilmente restaurado ao seu estado operacional.

Consulte a secgéo seguinte.
Cépia de seguranca e restauro

Se nao conseguir inicializar, contacte o fornecedor.

6.3.4 Procedimento de inicializagcao do firmware

Esta sec¢do explica o procedimento de inicializacdo do firmware.

# PONTOS-CHAVE

Nos casos a seguir, ndo podem ser estabelecidas ligagdes com um conector Ethernet (PC) ou por Ethernet
remota.

= O endereco IP do Controlador é definido para um endereco IP global

1. Ligue o PC de desenvolvimento e o Controlador por meio de um cabo USB.
(O firmware ndo pode ser inicializado através de uma ligagdo Ethernet.)

2. Ligue o Controlador.
(Nao inicie o software de desenvolvimento Epson RC+ até que o processo de atualizag@o do firmware esteja concluido.)

3. Obtenha o assistente de instalagdo do Epson RC+ a partir do DVD ou Assistente de instalagdo do software para robds
Epson.

4. Execute "Ctrlsetup80.exe" na pasta do assistente de instalacéo.

5. Selecione o botdo [Initialize] e clique no botdo [Next].

Controller Setup - Step 1/5

Select Tnstallaton Trpe Initialize the controller firmware. The controller setting will
@) Initialize be cleared.

Pleaze connect with a USE cable.

O Uperade

et (M) > Caneel
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6. Certifique-se de que o PC de desenvolvimento esta ligado ao Controlador por meio de um cabo USB e clique no botédo
[Connect].

Controller Setup - Step 2/5

Thiz installer can only execute an the controller.

Caution!!
Do not turn off contraller power during the inztallation.

Connection
® UsE
192.168.0.1

< BackiB} Cancel

7. Verifique as informagdes da versdo e clique no botdo [Install].

Controller Setup - Step 3/5

Current Mew
Wergion :
Mame : [RCEO0 RCE00
Serial Mo.: 39399 EEEEE]

MAC Address :
IP Address @ [192.163.0.1
Subnet Mask : 2552552550

< BackiB) Cancel

8. A transferéncia e instalagdo do firmware sdo iniciadas. O processo demora varios minutos a concluir.

Controller Setup - Step 4/5

Copying data file to the contraller.

— Transfer fimware data file
Instal | firmware
Restart Cortrol ler

9. O Controlador ¢ reiniciado quando a transferéncia e instalacdo dos dados tiverem sido concluidas.

Controller Setup - Step 4/5

Restarting Controller.

v Transfer firmware data file
Y Install firmware
— Restart Controller
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10. A janela a seguir aparece depois de o Controlador reiniciar.
Clique no botao [Next].

Controller Setup - Step 4/5

Installation iz complete.

/ Transfer firmware data file
Vv Install {irmware
¢ Restart Controller

Please click the Next button to finish the controller.

Mext (M) >

11. E apresentada a seguinte janela.
Clique no botao [Finish].

Controller Setup - Step 5/5

Installation completed.

Wersion :
Mame : |RCE00
Serial Mo.: 99399
MAC Address :
IP Address : [132.162.0.1
Subnet Mask : | 25602552550

Isto conclui o processo de inicializagdo do firmware.

Inicie o Epson RC+ e restaure o sistema.
Consulte a sec¢do seguinte.
Coépia de seguranca e restauro
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