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PROLOGO

Gracias por comprar nuestros productos de robot.

Este manual contiene precauciones para el uso correcto del sistema de robot.

Lea atentamente este manual y otros manuales relacionados antes de instalar el
sistema de robot.

Mantenga este manual a la mano para un acceso facil en todo momento y vuelva a
leerlo cuando encuentre algo

poco claro.

El sistema de robot y las piezas opcionales se envian a nuestros clientes solo
después de haberlos sometido a los mas estrictos controles, pruebas e inspecciones
de calidad para certificar que cumplen con nuestras altas normas de rendimiento.
Tenga en cuenta que no se exhibira el rendimiento basico del producto si nuestro
sistema de robot se usa fuera de las condiciones de uso y las especificaciones del

producto descritas en los manuales.
Este manual describe los posibles dafios y consecuencias que podemos prever.

Asegurese de cumplir con las precauciones de seguridad de este manual para usar

nuestro sistema de robot de manera correcta y segura.
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EU Directive Compliance Precautions (Official Language)

In the EU official languages, the manual for this product is only available in English.

Précautions de conformité a la directive UE (langue officielle)
Dans les langues officielles de I'UE, le manuel de ce produit n'est disponible qu'en

anglais.

Precauzioni relative alla conformita alla direttiva UE (lingua ufficiale)
Nelle lingue ufficiali dell'UE, il manuale di questo prodotto ¢ disponibile solo in

inglese.

Mafinahmen zur Einhaltung der Anforderungen der EU-Richtlinie
(Offizielle Sprache)

In den offiziellen Sprachen der EU ist das Benutzerhandbuch fiir dieses Produkt

nur in Englisch verfiigbar.

Precauciones de cumplimiento de las directivas UE (idioma oficial)
En los idiomas oficiales de la UE, el manual de este producto solo esta disponible

en inglés.

Precaugbes de Conformidade com a Diretiva da UE (Idioma Oficial)
Nos idiomas oficiais da UE, o manual deste produto esta disponivel apenas em

inglés.

Opmerkingen over overeenstemming met de EU-richtlijn (officiéle taal)
In de officiéle EU-talen is de handleiding voor dit product alleen beschikbaar in

het Engels.

Manual de seguridad Mod.4 iii



MARCAS COMERCIALES

AVISO

Microsoft, Windows y el logotipo de Windows son marcas registradas o marcas
comerciales de Microsoft Corporation en los Estados Unidos y otros paises. Otras
marcas y nombres de productos son marcas comerciales o marcas registradas de

sus respectivos titulares.

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

contenido.

FABRICANTE

Seiko Epson Corporation
3-3-5 Owa, Suwa-shi, Nagano, 392-8502
URL : global.epson.com/company/

: www.epson.jp/prod/robots/

Toyoshina Plant

Manufacturing Solutions Operations Division
6925 Toyoshina Tazawa,

Azumino-shi, Nagano, 399-8285

Jap6n

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

FAX :+81-(0)263-72-1685
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IMPORTADORES
Importador para la UE

EPSON EUROPE B.V.

Edificio Azie, Atlas ArenA, Hoogoorddreef 5, 1101 BA
Amsterdam Zuidoost Paises Bajos

TEL :+31-20-314-5000

FAX :+31-20-314-5010

Importador para el Reino Unido EPSON (U.K.) LIMITED

Westside, London Road, Hemel Hempstead, Hertfordshire,
HP3 9TD, U.K

TEL :+44-1442-261144

FAX :+44-1442-227227

INFORMACION DE CONTACTO
PROVEEDORES (Pais/Regién)

América del
Norte y del Sur

Europa
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Epson America, Inc.

Factory Automation/Robotics

3131 Katella Ave., Los Alamitos, CA 90720,

US.A

TEL : +1-562-981-3840

FAX : +1-562-981-5220

CORREO ELECTRONICO : info@robots.epson.com

Epson Deutschland GmbH

Robotic Solutions

Otto-Hahn-Str.4

D-40670 Meerbusch

Alemania

TEL : +49-(0)-2159-538-1800
FAX : +49-(0)-2159-538-3170
CORREO ELECTRONICO :
info.rs@epson.de URL

www.epson.de/robots
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China

Taiwan

Corea

Sudeste Asiatico

Epson (China) Co., Ltd.

Factory Automation Division

4F, Tower 1, China Central Place,
81 Jianguo Road, Chaoyang District,
Beijing, 100025, RPC

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

Epson Taiwan Technology & Trading Ltd.

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

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

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

Corea
TEL : +82-(0)-2-3420-6632
FAX 1 +82-(0)-2-558-4271

Epson Singapore Pte. Ltd.

Factory Automation System

438B Alexandra Road,

Block B Alexandra TechnoPark, #04-01/04,
Singapur 119968

TEL - +65-(0)-6586-5500
FAX - +65-(0)-6271-7066
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India

Japon
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Epson India Pvt. Ltd.

Sales & Marketing (Factory Automation)
12th Floor, The Millenia, Tower A, No.
1, Murphy Road, Ulsoor, Bangalore,
India 560008

TEL : +91-80-4566-5000
FAX : +91-80-4566-5005

Epson Sales Japan Corporation

Factory Automation Systems Department

29th floor, JR Shinjuku Miraina Tower, 4-1-

6 Shinjuku, Shinjuku-ku, Tokyo 160-8801
JapOn

TEL +81-(0)3-5919-5257

FAX +81-(0)3-5919-5402
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ELIMINACION

Cuando elimine este producto, hagalo de acuerdo con las leyes y reglamentos de

cada pais.

En relaciéon con la eliminacion de la bateria

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

Manual de mantenimiento

Solo para clientes de la Unién Europea

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

si estos metales se usan en la bateria.

Esta informacion solo se aplica a los clientes de la Union Europea, de acuerdo con
la DIRECTIVA 2006/66/CE DEL PARLAMENTO EUROPEO Y DEL

CONSEJO DEL 6 de septiembre de 2006 acerca de las baterias y acumuladores y
de las baterias y acumuladores de desecho y por la que se deroga la Directiva
91/157/CEE y la legislacion, la cual se transpone e implementa en diversos
sistemas legales nacionales.

Para otros paises, comuniquese con su gobierno local para investigar la posibilidad

de reciclar su producto.
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Solo para clientes de Taiwan

{3
L3,

Separe las baterias usadas de otros flujos de desechos para garantizar que se
puedan reciclar de una manera ambientalmente correcta. Para conocer mas detalles
acerca de las instalaciones de recoleccién, comuniquese con la oficina

gubernamental local o con el vendedor minorista donde compro este producto.

Solo para clientes de California
Las baterias de litio que contiene este producto contienen
material de perclorato. Se pueden aplicar procedimientos
de manipulacion especiales.

Consulte www.dtsc.ca.gov/hazardouswaste/perchlorate.
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Seguridad de este producto

Seguridad de este producto

Uso y propésito de este producto

El uso y proposito de este producto es transportar e instalar piezas en un area de
seguridad aislada.

Entorno de instalacion

Para que el sistema de robot funcione de forma correcta y segura se necesita un
entorno adecuado. Instale el sistema de robot en un lugar que cumpla con las
siguientes condiciones:

Elemento Condicion
Temperatura Instalacion S5a40°C
ambiente VT, T, T-B, LS-B, G, C,
—20a 60 °C GX,
Transporte o RC700-D, RC700-A,
almacenamiento RC700, RC90-B
-25a55°C | RS

0a45°C N

VT, LS-B, G, RS, C8,

V)
Humedad 10 a 80 % C12.GX
ambiental Instalacion T, T-B, N, C4,
relativa 20 a 80 % RC700-D, RC700-A,

RC700, RC90-B

(sin condensacion)
VT, T, T-B, LS-B, G,
RS, C, GX,
RC700-D, RC700-A,
RC700, RC90-B

Transporte o 10 a 90%
almacenamiento

10 a 80 % N

Rafaga de
ruido rapida
y transitoria

1 kV o menos (cable de senal)

Ruido 4 kV o0 menos

electrostatico

Elevacion 1000 m o VT, T, T-B,LS-B, G,RS,C, N
menos RC700-A, RC700, RC90-B

GX

2000m o RC700-D
menos

Entorno - Instalar en interiores

- Mantener lejos de la luz solar directa

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

- Mantener lejos de solventes y gases inflamables o
COITOSivos

- Mantener lejos del agua

- Mantener lejos de golpes o vibraciones

- Mantener lejos de fuentes de ruido eléctrico

- Mantener lejos de zonas con explosivos

- Mantener lejos de una gran cantidad de radiacion
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Seguridad de este producto

Riesgo residual

En el caso del riesgo residual de nuestro manipulador o controlador, revise las
advertencias o precauciones en cada elemento de cada capitulo.

Declaracion de conformidad

En el caso de las directivas y normas de cada pais que debe cumplir este producto,
revise la Declaracion de conformidad adjunta.

Requisitos de seguridad

Las tolerancias y las condiciones de operacion especificas para la seguridad se
encuentran en los manuales del manipulador, del controlador y de otros
dispositivos. Aseglirese de leer esos manuales también.

Para la instalacion y operacion del sistema de robot, asegurese de cumplir con
todos los reglamentos locales y nacionales pertinentes. En este capitulo se abordan
las normas de seguridad de los sistemas de robot y otros ejemplos. Por lo tanto,
para garantizar que las medidas de seguridad estan completas, consulte también las
otras normas que se indican a continuacion.

(Nota: La siguiente solo es una lista parcial de las normas de seguridad necesarias).

ISO 10218-1

ISO 10218-2

ANSI/RIA R15.06

ISO 12100

ISO 13849-1

ISO 13850

ISO 13855

ISO 13857

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

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

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

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

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

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

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

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

1ISO14120

IEC 60204-1

CISPR11

IEC 61000-6-2

Manual de

Seguridad de la maquinaria -- Protecciones -- Requisitos generales
para el disefio y la construccion de protecciones fijas y moviles

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

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

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



Precauciones de seguridad

Precauciones de seguridad

Este capitulo describe las precauciones que se deben tomar para usar el sistema de
robot de manera segura. Antes de usar el sistema de robot, asegurese de leer las

descripciones.

En las descripciones de este capitulo, la palabra “Controlador” indica también la

Unidad de mando.

Convenciones

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

simbolo.

ADVERTENCIA

Este simbolo indica que existe un peligro de posibles
lesiones graves o la muerte si no se siguen adecuadamente
las instrucciones asociadas.

ADVERTENCIA

Este simbolo indica que existe un peligro de posibles dafios a
las personas debido a descarga eléctrica si no se siguen
adecuadamente las instrucciones asociadas.

PRECAUCION

Este simbolo indica que existe un peligro de posibles dafios a
las personas o dafios fisicos a los equipos e instalaciones si
no se siguen adecuadamente las instrucciones asociadas.

Precauciones para desembalaje, transporte y reubicacion

El personal que

haya realizado la capacitacion en sistemas de robot que

impartimos nosotros y nuestros proveedores debera realizar el desembalaje, el
transporte y la reubicacion del manipulador y los equipos robéticos, y debera
cumplir con todos los codigos nacionales y locales. Siga las precauciones de
seguridad que se indican a continuacion.

m Cuando transporte el manipulador, hagalo con un carrito o carretilla
tal como se entregd. No lo transporte con el efector final ni con los
componentes periféricos instalados. La pérdida de equilibro puede
provocar que el manipulador se caiga, lo que es extremadamente
peligroso y puede causar lesiones corporales graves o dafos
importantes a los equipos del sistema de robot.

m Solo personal calificado debe realizar trabajo de eslinga y operar una
grua o un montacargas. Es extremadamente peligroso que personal

ADVERTENCIA|  ng calificado realice estas operaciones, ya que se pueden provocar
lesiones corporales graves o dafios importantes a los equipos del
sistema de robot.

m Estabilice el manipulador con sus manos cuando lo eleve. Una
elevacion inestable es extremadamente peligrosa y puede provocar
lesiones corporales graves o dafos importantes a los equipos del
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Precauciones de seguridad

m Las personas que participen en el trabajo deben usar equipo de
proteccién personal, como un casco, cuando realicen labores de
transporte. Asimismo, asegurese de que no haya otras personas en

ADVERTENCIA los alrededores.

m Evite vibraciones o golpes excesivos durante el transporte del
manipulador. Las vibraciones o golpes excesivos pueden causar
dafos a los equipos o el mal funcionamiento del manipulador.

m Cuando retire los pernos de anclaje, proporcione soporte al
manipulador para evitar que caiga. Retirar los pernos de anclaje sin
proporcionar soporte al manipulador puede causar que el
manipulador caiga y atrape manos o pies.

precaucion | ® No retire el amarracables que fija el brazo hasta que termine la
instalacion. Sus manos pueden quedar atrapadas en el manipulador
si retira el amarracables antes de completar la instalacion.

m Para transportar el manipulador, fijelo al equipo de entrega o
transportelo mientras sigue el método y la cantidad de personas
descritas en el manual del manipulador. Si hay un area donde se
restringe la manipulaciéon, no manipule esa area.

Precauciones de disefo e instalacion

El personal que haya realizado la capacitacion en sistemas de robot que impartimos
nosotros y nuestros proveedores debera disefiar e instalar el sistema de robot.
Asimismo, siga las precauciones de seguridad que se indican a continuacion.

m El personal que disefie o construya el sistema de robot con este
producto debe leer este manual para comprender los requisitos de
seguridad antes de disefiar o construir el sistema de robot. Disefar o
construir el sistema de robot sin comprender los requisitos de
seguridad es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones
corporales graves o dafios graves en el sistema de robot.

m El sistema de robot se debe usar en las condiciones ambientales que se
describen en sus respectivos manuales. Este producto se ha disefiado y
fabricado estrictamente para su uso en un entorno normal en interiores.
El uso del producto en un entorno que supere las condiciones

IADVERTENCIA|  ambientales especificadas no solo acortara la vida util del producto, sino

que ademas puede causar graves problemas de seguridad.

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

m Al disefar o instalar un sistema de robot, utilice al menos el siguiente
equipo de proteccion. Trabajar sin equipo de proteccion puede causar
graves problemas de seguridad.
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Precauciones de seguridad

IADVERTENCIA

- Ropa de trabajo adecuada para el trabajo
- Casco
- Zapatos de seguridad

Este producto esta disefiado para transportar e instalar piezas en un area
de seguridad aislada. Antes de instalar una proteccion, asegurese de
consultar las normas descritas en “Requisitos de seguridad” para
garantizar la seguridad. No instalar una proteccion puede ser
extremadamente peligroso y puede causar lesiones corporales graves o
dafos importantes a los equipos del sistema de robot.

El enclavamiento de la puerta de seguridad debe estar en funcionamiento
cuando se opere el sistema de robot. No opere el sistema si no se puede
activar o desactivar el interruptor. (Por ejemplo, si el interruptor esta
desactivado) (Ejemplo: el interruptor esta envuelto con cinta para
mantenerlo en la posicién cerrada). Operar el sistema de robot cuando el
interruptor no funciona correctamente es extremadamente peligroso y
puede causar problemas de seguridad graves, ya que la entrada de la
puerta de seguridad no puede cumplir su funcién designada.

Asegurese de instalar un dispositivo de parada de emergencia que permita
al operador detener el sistema inmediatamente. No instalar un dispositivo de
parada de emergencia puede ser extremadamente peligroso y puede causar
lesiones corporales graves o dafios importantes a los equipos del sistema dg
robot.

Cuando conecte una parada de emergencia o una sefial de entrada de
seguridad, como una puerta de seguridad al conector EMERGENCY
(Emergencia), asegurese de que funcione la parada de emergencia de
Teach Pendant conectada al puerto TP.

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

Ajuste la distancia entre la proteccién y la herramienta o pieza de trabajo de
acuerdo con 1SO10218-2. Para el tiempo de funcionamiento libre y
distancia de funcionamiento libre, consulte en el manual del manipulador la
seccion “Apéndice B: Tiempo y distancia de funcionamiento libre en caso de
emergencia” y el “Apéndice C: Tiempo y distancia de funcionamiento libre
cuando la proteccion esta abierta”.

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

ADVERTENCIA

Manténgase alejado del manipulador mientras la energia esté encendida si
no ha realizado una capacitacion. No ingrese al area de funcionamiento
mientras la energia esté encendida. Ingresar al area de funcionamiento con
la energia encendida es extremadamente peligroso y puede provocar
graves problemas de seguridad, ya que es posible que el manipulador se
mueva, incluso si parece estar detenido. Ademas, establezca un
procedimiento de trabajo seguro para evitar dafos debidos al movimiento
inesperado del manipulador o la operacién incorrecta del operador, y
trabajar de acuerdo con el procedimiento.

Antes de operar el sistema de robot, asegurese de que tanto los
interruptores de parada de emergencia como los interruptores de proteccién
funcionen correctamente. Operar el sistema de robot cuando los
interruptores no funcionan correctamente es extremadamente peligroso y
puede provocar lesiones corporales graves o dafios graves al sistema de
robot, ya que los interruptores no pueden cumplir las funciones para las
que estan disefiados en una emergencia.

Antes de instalar y operar el manipulador, asegurese de que todas las
piezas del manipulador estén en su lugar y no presenten defectos externos|
Si faltan piezas o si estas presentan defectos, esto puede causar una
operacion incorrecta del manipulador. Es extremadamente peligroso que el
manipulador opere de manera incorrecta, y puede causar lesiones
corporales graves o dafios importantes a los equipos del sistema de robot.
No use el manipulador cerca del equipo que desarrolla intensas fuerzas
electromagnéticas. Puede causar mal funcionamiento o

fallas con el manipulador.

No use el manipulador donde haya riesgo de interferencia
electromagnética, descarga electroestatica, interferencia de radiofrecuencia,
Puede causar mal funcionamiento con el manipulador.

No use el manipulador en un lugar expuesto a liquidos inflamables como
gases inflamables, polvo inflamable, gasolina y solventes que pueden
explotar o incendiarse. Hay riesgo de lesion, accidente grave incluso la
muerte o incendio.

No cierre la mano ni los dedos en direccion a la parte movil del
manipulador. Existe el riesgo de lesionarse si se aprieta las manos.

No instale el controlador de robot con la parte inferior hacia arriba o en
angulo.

Para el modelo de proteccion:

Conecte el conector del cable de alimentacion y el conector del cable de
sefal a la placa del conector inmediatamente después de instalar el
manipulador. ElI manipulador sin conectar estos elementos no puede
asegurar IP65. Asimismo, puede provocar descargas eléctricas o el mal
funcionamiento del sistema de robot asi como esta.

Asegurese de usar un enchufe de alimentacién o un dispositivo de
desconexién para el cable de alimentacion. No lo conecte directamente a Ig
fuente de alimentacion de la fabrica.
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m No abra las cubiertas del controlador o del manipulador excepto

cuando le realiza mantenimiento. Abrir las cubiertas del controlador es
extremadamente peligroso y puede causar una descarga eléctrica incluso
cuando esté apagada la alimentacion principal debido a la unidad de
carga de alto voltaje en el interior.

m Asegurese de que la energia que va al sistema de robot esté apagada antes
de conectar o desconectar cables. Conectar o desconectar cualquier cable
con la alimentacién encendida es extremadamente peligroso y puede
provocar una descarga eléctrica o el mal funcionamiento del controlador.

m Asegurese de conectar correctamente los cables con la unidad de alto
voltaje protegida de forma segura al controlador. No permita una tensién
innecesaria en los cables. (No coloque objetos pesados en los cables. No
doble ni tire de los cables por la fuerza). La tensién innecesaria en los
cables puede provocar dafios en los cables, desconexién o error de
contacto. Los cables dafiados, la desconexion o el error de contacto son
extremadamente peligrosos y pueden provocar descargas eléctricas o el
funcionamiento incorrecto del sistema.

m Cuando conecte el enchufe para que se ajuste al tomacorriente en la fabricg
asegurese de que sea hecho por personal calificado. Cuando conecte el
enchufe, asegurese de conectar el cable a tierra con el cable de
alimentacién de CA de color verde/amarrillo en el controlador y al terminal de
tierra de la fuente de alimentacion de fabrica. El equipo siempre debe estar
conectado a tierra de forma correcta para evitar el riesgo de descargas
eléctricas.

m Use un disyuntor de fuga a tierra en el cable de alimentacion de CA del
controlador y serie s T/VT para evitar descargas eléctricas y averias del
circuito.

m El personal que haya realizado la capacitacién en sistemas de robot que
impartimos nosotros y nuestros proveedores debera instalar la instalacion de
opciones. Antes de instalarlas, siempre asegurese de que esté apagada la
alimentacion principal del sistema de robot y que esté desconectado el
enchufe de alimentacion. Realizar cualquier procedimiento de instalacion
mientras esta encendida la alimentacion o el area cargada con alto voltaje no
estd completamente descargado es extremadamente peligroso y puede
causar descargas eléctricas o provocar problemas graves de seguridad.

m Cuando abra la parte delantera del controlador, asegurese de desconectar
el enchufe de alimentacién. Tocar el bloque de terminales de la fuente de
alimentacién dentro del controlador, mientras la energia esta encendida es
extremadamente peligroso y puede causar descargas eléctricas o provocar
problemas graves de seguridad.

m La conexion a tierra del manipulador se realiza mediante la conexion con e
controlador (para la serie T/VT, conectado con el cable de alimentacion).
Asegurese de instalar el controlador y conectar los cables. Si el cable de
conexion a tierra se conecta incorrectamente a tierra, puede provocar un
incendio o una descarga eléctrica.

m Antes de realizar el cableado, apague el controlador y los equipos
relacionados, y luego saque la sefial de advertencia (ej. NO ENCENDER
LA ENERGIA). Realizar el cableado con la alimentacion

IADVERTENCIA
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/N

ADVERTENCIA

encendida es extremadamente peligroso y puede provocar una
descarga eléctrica o el mal funcionamiento del sistema de robot.

Cuando use la unidad de desbloqueo del freno o el conector corto
externo: Al conectar o reemplazar la unidad de desbloqueo del freno o
el conector corto externo, apague la alimentacion al controlador y a la
unidad de desbloqueo del freno. Insertar y retirar el conector cuando la
alimentacion esta encendida puede provocar una descarga eléctrica.

No toque los terminales. Puede provocar descargas eléctricas,
dafios en productos o mal funcionamiento.

Para el manipulador con especificacion de CC:

Cuando use un manipulador con especificacién de CC, no conecte
una fuente de alimentacion de CA;

hacerlo es extremadamente peligroso y puede provocar una
descarga eléctrica o el mal funcionamiento del sistema de robot.

Para el manipulador con especificacion de CC:

Cuando use un manipulador con especificacion de CC y lo conecte a
una fuente de alimentacién de CC, como una bateria, preste atencion
a la polaridad. Si conecta el cable del manipulador a la polaridad
equivocada, puede provocar el mal funcionamiento del sistema de
robot. Para conocer detalles sobre la conexion, consulte el manual
del manipulador.

PRECAUCION

El nimero de serie del manipulador que debe estar conectado se
indica en la etiqueta de verificacion de conexion en el controlador.
Conecte el controlador y el manipulador correctamente. La conexion
incorrecta entre el controlador y el manipulador no solo pueden
causar el mal funcionamiento del sistema de robot, sino que ademas
pueden causar problemas de seguridad.

Cuando use la E/S remota, siempre asegurese de lo siguiente. Use el
sistema de robot en condiciones poco satisfactorias puede provocar un
mal funcionamiento del sistema o problemas de seguridad.

- Asigne funciones remotas correctamente a las
entradas/salidas y realice un cableado adecuado cuando
configure las sefales de E/S remota.

- Asegurese de que las funciones corresponden a las sefiales de
entrada/salida correspondientes antes de encender el sistema.

- Cuando verifique la operacion del sistema de robot, preparese
para enfrentar errores con la configuracion inicial o el cableado. Si
el manipulador funciona de forma inusual a causa de los errores
con la configuracion inicial o el cableado, presione el interruptor de
parada de emergencia de inmediato para detener el manipulador.

Manual de seguridad Mod.4 9




Precauciones de seguridad

PRECAUCION

m Se debe instalar el manipulador para evitar interferencia con edificios,
estructuras, servicios publicos, otras maquinas y equipos que puedan
crear un peligro de atrapamiento o puntos de apriete.

m Se puede producir oscilacion (resonancia) durante la operacion, segun
la rigidez de la mesa de instalacion. Si se produce oscilacion, mejore la
rigidez de la mesa o cambie la configuracion de velocidad o de
aceleracion y desaceleracion.

m Solo se debe permitir que el personal autorizado o certificado realice
el cableado. Si el cableado no lo realiza personal autorizado ni
certificado puede provocar lesiones corporales o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

m Montaje en pared y montaje de techo:

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

m Montaje en pared y montaje de techo:

Cuando se monte el manipulador en la pared o el techo, para fines
de seguridad, ponga el soporte para la base del manipulador para
evitar que se caiga el manipulador. Que el manipulador se caiga es
extremadamente peligroso y puede causar lesiones corporales
graves o dafos importantes a los equipos del sistema de robot.

m Cuando limpie el manipulador, no lo frote con fuerza con alcohol o
benceno.

Puede perder el lustre de la superficie recubierta.

m Tenga cuidado de no dejar que polvo de fresado, residuos de cortes
de cable o contaminacion entre en el controlador de robot. Puede
causar mal funcionamiento e incendios.

m No someta el conector a descargas eléctricas o cargas cuando
conecte los cables.

m No tire de los cables con fuerza cuando desconecte los cables.

m Asegurese de que coincidan los nimeros de serie en cada equipo. La
conexioén incorrecta no solo puede causar el funcionamiento incorrecto
del sistema de robot, sino que ademas puede causar problemas de
seguridad.

m Antes de conectar el conector, asegurese de que los pines no estén
doblados. Si lo conecta con los pines doblados, se puede dafar el
conector y causar el mal funcionamiento del sistema de robot.

10
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m Cuando use la unidad de desbloqueo del freno o el conector corto
externo:
Si se opera el manipulador sin conectar la unidad de desbloqueo del
freno o el conector corto externo, los frenos no se pueden
desbloquear y se pueden dafiar.

Después de usar la unidad de desbloqueo del freno, asegurese de
conectar el conector corto externo al manipulador o verificar la
conexion del conector de la unidad de desbloqueo del freno.

PRECAUCION

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

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

m Cuando el manipulador se detiene por motivos desconocidos durante
la operacién automatica, no se acerque al manipulador. Si necesita
acercarse al manipulador, presione el interruptor de parada de
emergencia o apague la alimentacion principal antes de acercarse.
Cuando apague la alimentacion principal, tenga cuidado de no crear
un nuevo riesgo.

m Cuando anule un programa y reinicie el sistema de robot durante la
operacion automatica, asegurese de no crear un nuevo riesgo en los
equipos periféricos, luego inicie el programa.

m Antes de operar el sistema de robot, asegurese de que no haya nadie
al interior del area protegida. Cuando el manipulador se mueve
inesperadamente, puede derivar en problemas graves de seguridad.

m Para enseiar y hacer trabajo de inicio, ajuste el sistema de robot en el
modo Teach (Ensefiar).

ADVERTENCIA| Después de colocar el interruptor de parada de emergencia en una
posicion para presionarlo en cualquier momento, trabaje. El
manipulador se puede mover inesperadamente debido a la operacion
incorrecta y ello puede traducirse en problemas graves de seguridad.

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

m El enclavamiento de la puerta de seguridad debe estar en funcionamiento
cuando se opere el sistema de robot. No opere el sistema si no se puede
activar o desactivar el interruptor. (Por ejemplo, si el interruptor esta
desactivado) (Ejemplo: el interruptor esta envuelto con cinta para
mantenerlo en la posicion cerrada). Operar el sistema de robot cuando el
interruptor no funciona correctamente es extremadamente peligroso y
puede causar problemas de seguridad graves, ya que la entrada de la
puerta de seguridad no puede cumplir su funcién designada.
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IADVERTENCIA

m Siinstala el manipulador en la plataforma mévil (robot de coordenadas

m No opere el manipulador cuando se esta moviendo la plataforma movil

m No toque manipuladores o controladores cuando estén en

m Cuando trabaja dentro de la proteccion, use el modo de operacion

m Si una persona queda atrapada en el manipulador debido a un mal
funcionamiento o anormalidad, use la funcién de desbloqueo del freng
para mover el manipulador y escapar.

Robot SCARA:
Para articulaciones sin frenos electromagnéticos, simplemente muévalas
con la mano. Para articulaciones con frenos (solo la Articulacion n.° 3 o las
Articulaciones n.° 3 y n.° 4), con la alimentacion principal del controlador
encendida, presione el interruptor de desbloqueo del freno del manipulador|
para mover el manipulador con la mano.
Robot de 6 ejes:
Con unidad de desbloqueo del freno:
Use la unidad de desbloqueo del freno para liberar el freno
electromagnético del manipulador y operar el manipulador con la mano.
Tenga cuidado con la caida y el giro del brazo debido a su propio peso.
Sin unidad de desbloqueo del freno:
Libere el freno electromagnético del manipulador de la ventana
Comando de EPSON RC+ y mueva el manipulador con la mano.
Tenga cuidado con la caida y el giro del brazo debido a su propio peso.

cartesianas, plataforma con ruedas, AGV, etc.) y presiona el
interruptor de parada de emergencia para detener el manipulador,
asegurese de disefar el sistema de manera que la plataforma movil
también se detenga. Si la plataforma movil no se detiene y se sigue
moviendo, es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones
corporales graves o dafios graves en los equipos del sistema de robot,
ademas de causar problemas graves de seguridad.

(robot de coordenadas cartesianas, plataforma con ruedas, AGV, etc.).
Cuando utilice el manipulador, debe estar rodeado de protecciones.
Operar el manipulador mientras se esta moviendo la plataforma movil
puede causar lesiones corporales graves o dafios importantes en los
equipos del sistema de robot.

funcionamiento. Pueden calentarse cuando estan en funcionamiento y
pueden provocar quemaduras.

Teach (baja velocidad, baja potencia).

m Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el
enchufe de la fuente de alimentacion.

m No abra las cubiertas del controlador o del manipulador excepto
cuando le realiza mantenimiento. Abrir las cubiertas del controlador es
extremadamente peligroso y puede causar una descarga eléctrica
incluso cuando esté apagada la alimentacién principal debido a la

IADVERTENCIA unidad de carga de alto voltaje en el interior.
m No toque ni opere el controlador de robot con las manos mojadas.
Tocar u operar con manos mojadas puede provocar una descarga
eléctrica o mal funcionamiento.
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PRECAUCION

m Cuando opere el manipulador, asegurese de que:
- Nadie esté dentro de la proteccion del manipulador
- El manipulador y los equipos relacionados no estén en un estado
anormal

m Cuando sea posible, solo una persona deberia operar el sistema de
robot. Si es necesario operar el sistema de robot con mas de una
persona, asegurese de que todas las personas que participen se
comuniquen entre si con respecto a lo que estan haciendo y tomen
todas las precauciones de seguridad necesarias.

m Robot SCARA
Articulaciones n.° 1,n.°2yn.° 4:

Si las articulaciones se operan repetidamente con el angulo de
operacion inferior a 5 grados, se puede dafiar tempranamente el
manipulador debido a que los cojinetes no se cubren con grasa
durante el movimiento. Para evitar las averias tempranas, mueva
cada articulaciéon en mas de 50 grados, aproximadamente una vez
cada hora.

Articulacion n.° 3:
Si el movimiento hacia arriba y hacia abajo de la mano es de menos
de 10 mm, mueva la articulacion la mitad de la carrera, maximo una
vez cada hora.

m Robot de 6 ejes

Cada una de las articulaciones:
Si las articulaciones se operan repetidamente con el angulo de
operacion inferior a 5 grados, se puede dafiar tempranamente el
manipulador debido a que los cojinetes no se cubren con grasa
durante el movimiento. Para evitar las averias tempranas, mueva
cada articulacion en mas de 30 grados, aproximadamente una vez
cada hora.

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

- Cambiar la velocidad del manipulador
- Cambiar los puntos ensefiados
- Cambiar la carga del efector final

m Cuando instale el manipulador en la plataforma mévil, asegurese de
detener el manipulador mientras la plataforma esta en funcionamiento.
El manipulador se detiene cuando se apagan los motores de todos los
ejes (estado sin servo). Si no puede apagar el motor, defina el modo de
potencia en “Low” (Baja) y realice un control exclusivo de la plataforma
movil y del manipulador, de manera que no se puedan mover
simultaneamente.
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PRECAUCION

m Es posible que el manipulador se caliente debido al calor del motor 0 a
causas similares. No toque el manipulador hasta que baje la
temperatura. Ademas, asegurese de confirmar que la temperatura del
manipulador haya bajado y no se sienta caliente al tacto. Entonces,
realice la ensefianza o el mantenimiento.

m Robot SCARA:

Mientras se presiona el interruptor de desbloqueo del freno, tenga
cuidado con que el brazo caiga o la mano gire debido a su propio peso.
Puede apretar los dedos, dafiar el manipulador o tener mal
funcionamiento.

m Robot de 6 ejes:

Normalmente, desbloquee los frenos de las articulaciones uno por uno.
Tenga cuidado si necesita desbloquear los frenos de dos o mas
articulaciones de forma simultanea. Soltar los frenos de dos o mas
articulaciones al mismo tiempo puede causar que manos o dedos
queden atrapados, o dafios al manipulador, o su mal funcionamiento, ya
que sus brazos se pueden mover en direcciones inesperadas.

m Robot de 6 ejes:

Tenga cuidado con la caida del brazo cuando suelte el freno. Mientras
que suelta el freno, el brazo del manipulador caera por su propio peso.
La caida del brazo puede causar que manos o dedos queden
atrapados o dafos al equipo del manipulador, o su mal
funcionamiento.

m Robot de 6 ejes:

Antes de soltar el freno, asegurese de tener el interruptor de parada de
emergencia a mano para poder presionarlo inmediatamente. De lo
contrario, si el brazo cae por una operacién incorrecta, no podra
detenerlo de inmediato. La caida del brazo puede causar dafos a los
equipos o el mal funcionamiento del manipulador.

m Cuando use la unidad de desbloqueo del freno o el conector corto externo:
Si se opera el manipulador sin conectar la unidad de desbloqueo del freno
o el conector corto externo, los frenos no se pueden desbloquear y se
pueden dafar.

Después de usar la unidad de desbloqueo del freno, asegurese de
conectar el conector corto externo al manipulador o verificar la conexion
del conector de la unidad de desbloqueo del freno.
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Precauciones de mantenimiento

Lea este capitulo cuidadosamente para entender los procedimientos de
mantenimiento seguro antes de realizar cualquier labor de mantenimiento.

Solo se debe permitir que el personal que haya realizado la capacitacion de
mantenimiento que impartimos nosotros y nuestros proveedores realice el
mantenimiento del sistema de robot.

ADVERTENCIA

m No retire ninguna pieza, a menos que asi se indique en el manual de
mantenimiento. Siga estrictamente el procedimiento de mantenimiento,
como se describe. El retiro incorrecto de piezas o el mantenimiento
inadecuado no solo pueden causar el mal funcionamiento del sistema
de robot, sino que ademas pueden generar graves problemas de
seguridad.

m Si no ha recibido la capacitacion, manténgase alejado del manipulador
mientras esté encendido. No ingrese al area de funcionamiento mientras
la energia esté encendida. Ingresar al &rea de funcionamiento con la
energia encendida es extremadamente peligroso y puede provocar graves
problemas de seguridad, ya que es posible que el manipulador se mueva,
incluso si parece estar detenido. Ademas, establezca un procedimiento de
trabajo seguro para evitar dafios debidos al movimiento inesperado del
manipulador o la operacion incorrecta del operador, y trabajar de acuerdo
con el procedimiento.

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

puede mover de improviso.

m Antes de operar el sistema de robot, asegurese de que tanto los
interruptores de parada de emergencia como los interruptores de
proteccion funcionen correctamente. Operar el sistema de robot cuando
los interruptores no funcionan correctamente es extremadamente
peligroso y puede provocar

lesiones corporales graves o dafios graves al sistema de robot, ya que los
interruptores no pueden cumplir las funciones para las que estan
disefiados en una emergencia.

m Cuando toque el terminal en la parte exterior del controlador o conector
para labores de mantenimiento, apague el controlador y apague la fuente
de alimentacion para prevenir una descarga eléctrica.

m Asegurese de apagar la fuente de alimentacion antes de limpiar o
apretar los tornillos de terminales. Si no se apagan todas las fases se
pueden producir descargas eléctricas, dafios de productos o mal
funcionamiento.
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IADVERTENCIA

m Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe
de la fuente de alimentacion.

m Antes de realizar cualquier procedimiento de reemplazo, muestre una
sefal (por €j., “Trabajando”), apague el sistema de robot y los equipos
relacionados, luego desconecte el enchufe de la fuente de alimentacion.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia
encendida es extremadamente peligroso y puede provocar una
descarga eléctrica o el mal funcionamiento del sistema de robot.

m No conecte ni desconecte el conector del motor mientras la energia
esté encendida. El manipulador puede tener un mal funcionamiento,
lo que es sumamente peligroso. También, cuando trabaja con la
energia encendida, se pueden producir descargas eléctricas o mal
funcionamiento del equipo.

m Asegurese de conectar correctamente los cables con la unidad de alto
voltaje protegida de forma segura al controlador. No permita una
tension innecesaria en los cables. (No coloque objetos pesados en los
cables. No doble ni tire de los cables por la fuerza). Puede generar
dafios en los cables, la desconexion o error de contacto. Esto es
extremadamente peligroso y puede provocar descargas eléctricas o el
funcionamiento incorrecto del sistema de robot.

PRECAUCION

m Con cuidado, use alcohol, empaquetadura liquida y adhesivo y

respete las instrucciones respectivas y las instrucciones a
continuacion. El uso descuidado de alcohol, empaquetadura liquida o
adhesivo puede provocar un incendio o un problema de seguridad.
Nunca coloque alcohol, empaquetadura liquida o adhesivo cerca del
fuego.

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

Use equipos de proteccion, como una mascara, gafas de proteccion y
guantes resistentes al aceite.

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

Si le entra alcohol, empaquetadura liquida o adhesivo a los ojos o la
boca, enjuague a fondo con agua limpia y, luego, consulte a un
médico de inmediato.
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PRECAUCION

m Use equipos de proteccidon, como una mascara, gafas de

proteccion y guantes resistentes al aceite durante el engrase. Si le
entra grasa en los 0jos, la boca o cae en su piel, siga las
instrucciones a continuacion.

Si le entra grasa en los ojos:

Enjuaguelos a fondo con agua limpia y, luego, consulte a un médico de
inmediato.

Si le entra grasa en la boca:

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

Si le cae grasa en la piel:

Enjuague el area a fondo con agua y jabén.

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

Asegure alrededor de 50 cm de espacio alrededor del

manipulador cuando le realice mantenimiento.
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Precauciones de seguridad

Las etiquetas de advertencia y otras etiquetas estan adheridas en lugares del
controlador y del manipulador donde existan peligros especificos.

Asegtirese de acatar las descripciones y advertencias de las etiquetas para operar y
realizar mantenimiento al sistema de robot de manera segura.

No rasgue, dafie ni retire las etiquetas. Sea meticuloso cuando manipule las piezas o
unidades a las que estan adheridas las siguientes etiquetas, ademas de sus areas

circundantes.

Controlador

Ubicacién

Etiqueta de advertencia

Nota

e WARNING

¥ AVERTISSEMENT
& ADVERTENCIA

Hay voltaje peligroso mientras el
manipulador esta encendido.

No abra la cubierta durante 300

1 3005 Aol | segundos después de que se haya
onn semcsoemonn| | @pagado la energia. Hay riesgo de
EONE RISOUE DE CHOC ELECTRIDUE P . .
seonm rencronecrscancariicreca || descargas eléctricas debido al
coocprmmeiammeteweed | voltaje residual. Desconecte
y bloquee la alimentacién principal
antes de realizar el mantenimiento y
reparaciones.
A Existe voltaje residual. Para evitar
ARDOLIS VOLTA £ la descarga eléctrica, no abra la
DO NOT OPEN THE COVER DURING| . . . .
POWER ON OR FOR S MINUTES cubierta mientras esta encendida
la energia, o tras 5 minutos
SMIUTES APRESLAMSC HORS T después de apagar la energia.
2 SMINUTOS DESPU
IGQS&IN RNAMENTE
2 RAAT P(.)! Iclalﬁ&kﬂl.l

AECSTOAS
RREANCOTH, ELEERETSTrS
5 SRR, H/-ERDELTREA,
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Precauciones de seguridad

Ubicacion Etiqueta de advertencia Nota
TRRERERTE Desconecte y bloquee la
E' E HRERZRRRRAREE alimentaciéon principal antes de
LOCKOUT AND TAGOUT POWER . . .
WARNING [BEFORESERVICINGEQUPMENT| | realizar el  mantenimiento vy
VERROUILLER ET APPOSER UNE reparaciones.
AVERTISSEMENT =A% 500 7E ureavention be
BL%“(‘]TU;L;'\\" gI'IQUETnﬂDO DE
ADVERTENCIA 215235525175 o=
B ATENGAQ |/ 8640 06 aviemiento
BNOKMPOBKA W MTMTAHKE NEPEQ
GEOPYACHAMMA
@.ﬂ. EEL R TEEEE EFFEECE SN
HEX/)?‘/Z!WD/’J?"“W»
( SEE CAUTION No conecte los siguientes elementos
& ATTENTION al puerto TP del controlador.
@ FE  ATENCION Conectar los siguientes elementos
1 2 CUIDADO puede provocar el mal
OCTOPXHO funcionamiento del dispositivo,
TR comeort NER T debido a que las asignaciones de los
CLREML TAR SOLY
Tharamts L CONECTARSALOTE pines son distintas.
L HOORMOHATE TOJTsHO0 TP .. i
C Clavija aislante de DISPOSITIVO
OPCIONAL Consola de
A ig AT?éﬁEgm comandos de operacién OP500
@ ATENCION Consola de comandos del
=o| CUIDADO operador OP500RC
2 OCTOPXHO Teclado de desplazamiento JP500
TP GONNECT ONLY TP Teach Pendant TP-3** Panel del
TPESMIEHE CONNECTER UNIQUEMENT TP
TREMERRL _ CONECTAR SOLO TP operador OP1
TPt CONECTAR SOMENTE O TP
MOOKMIOMUTE TONBKD TP |
D Hay voltaje peligroso mientras el
manipulador esta encendido.

Manual de seguridad Mod.4
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Precauciones de seguridad

Ubicacién

Etiqueta de advertencia

Nota

Replace only with battery type:

CR17335SE(Sanyo or FDK)

Etiqueta con el tipo de bateria.

El nombre del producto, el nombre del
modelo, el nimero de serie, la
informacion sobre las leyes y las
normativas son compatibles; se
mencionan las especificaciones del
producto, el fabricante, el importador, la
fecha de fabricacion, los paises de
fabricacion, etc.

Para conocer detalles, consulte la
etiqueta pegada al producto.

3 |{'{).\"I‘R0].I,ER SN RTCixxxxxx

Esta impreso el niumero de serie del
controlador.

Posicion de etiqueta: Unidad de control RC90-B

et Bl
2 R ° e RC90 —
—>
-
Posicion de etiqueta: Unidad de control RC700
!
[z . J <=
_> 3 .
. " 00 [
*lelo e ‘
ok & (s O == ’
C ® e Eg . £ Jo o-a® =
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Precauciones de seguridad

Posicion de etiqueta: Unidad de control RC700-A

. [y
=~ e [N T
— n .e QEI [_](t — |
N N —
1

=P
c ‘*ﬁgl]&.ﬂ :

- |-3

Posicion de etiqueta: Unidad de control RC700-A-UL

oz, @, B
L

I
aEE
%

o

= fo

e © ©°o o
TE
o e
e | o
[ — —
B

C ° > Og .0 > o4e

n

Posicion de etiqueta: Unidad de control RC700-D

oy

® @ ®
C fe— o Ool. O

Posicion de etiqueta: Unidad de control RC700-D-UL

|
T ——
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Precauciones de seguridad

Posicion de etiqueta: Unidad de mando RC700DU / RC700DU-A

J&]
- — ° =
= e R ’
. EREE @'
{ JNOZ i
L e— ]  —
( e > HQmw s o =
—J —
3
Posicion de etiqueta: Unidad de mando RC700DU-A-UL
= |E
e e 8 e ———— ° ° =
.O Q
° [ 3
(-] Q @
) 2
o—» O /=
P e— e [ @m S e =
j— —J

3
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Precauciones de seguridad

Manipulador
Ubicacion Etiqueta de advertencia Nota
Antes de soltar los tornillos de
montaje de la base, afirme el
brazo y fijelo firmemente con una
correa para evitar que las manos
o dedos queden atrapados en el
manipulador.
Para la instalacion y el transporte
de los robots, siga las
G ARG instrucciones de los manuales de
%% AVERTISSEMENT cada robot.
5 ADVERTENCIA
il ATENGAO
OCTOPX¥HO
ROMT  RISOUE DL BASOULEHENT
LinTuE PELIGRO DE VUELCO
BE e PERIGO DE QUEDA
OMACHOCTE OMPOKHOS 3AHKA
a BEEREHIE AREMMELEN
A -;&kaﬂun. SRS

LN ﬁ*'%ﬂmﬁm&wm

ADVERT A i ﬂn-seca'%aamesoerruarlos
o montaje e 1a b
Taeme medidas para evitas gue o

ATENCﬁO amfnmg uecﬂ? ’I““asmﬂe wmnve( o8

ONTOR K| nnsmm
onammn BHnaTE NP AT

uc

ng‘x gﬁ‘:ﬂ“ﬁ "% MA W

0L G 000 0o 2o Ry
AL e |

;‘m;,e L J

)

Para evitar que se caiga el
manipulador, proporcione soporte
al manipulador antes de quitar los
tornillos de montaje de la base.

Para la instalacién y el transporte
de los robots, siga las
instrucciones de los manuales de
cada robot.

Manual de seguridad Mod.4
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Precauciones de seguridad

Ubicacién Etiqueta de advertencia Nota
= WARNING No ingrese al area de
®E  AVERTISSEMENT funcionamiento mientras el
B ADVERTENCIA manipulador esté en movimiento.
3a Ocﬁrgfgkcag El brazo del robot puede chocar
— OLLIEON D contra el operador. Esto es
anen suancoecocaon| | €xtremadamente peligroso y
puede provocar problemas graves
: de seguridad.
B gxﬂuuxmn
e
1A ﬁmmsarhmuerﬁohgaa
Qraves. Noomrcoﬂolmh'aba'.
causarm orugm%?i?nuwsms.
Naoanlrena rea de trabaio.
e Lo s ars
PLBINOA T)
& WARNING Hay voltaje peligroso mientras el
%  AVERTISSEMENT manipulador esta encendido.
= ADVERTENCIA
Zan ATENGCAO
OCTOPXHO
ERTTY FELEGTRIC SHOCK HAZARD
6 Il‘"ﬂl RISQUE DE GHOG ELECTRIGUE
SWan®m  PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA
T PERIGE DE CHOOUE ELETRICO
ETPAECHHM TOHOM
C
SUPERFICIE CALIENTE
SUPERFICIE QUENTE
FOPAYAR NOBEFXHOCTE
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Precauciones de seguridad

ANRFEERDER L)
AT ERESAL]
ARNING Efm;;p*‘?;'""“"
'A E E Ne Es placer fes mars
Mo Dollﬂ{l |3 mano
ADVERTENCIA s v
ATENCAQ \esssisente
OCTOPKHO & igiisery

HACTH
=, Jrg}-w =W a
:% T E
&L, J

Ubicacion Etiqueta de advertencia Nota
Su mano o sus dedos pueden
(T WARNING quedar atrapados entre el eje y
=& AVERTISSEMENT la cubierta si coloca la mano
=& ADVERTENCIA cerca de piezas mdviles.
#a ATENGAO
OCTOPYXHO Los manipuladores con fuelle no
o H:l:gg:iﬁ%%%%ﬁ tienen esta etiqueta, ya que no
WU FERIDDE ESUABAVENTO existe peligro de que manos o
dedos queden atrapados.
(Fa WARNING Al acercar la mano a las piezas
& AVERTISSEMENT mdviles, los dedos o la mano
D E&  ADVERTENCIA pueden quedar atrapados.
F-In) ATENGAO
OCTOPXHO

SORT CRUSH HAZARD
BOES RISOUE D'ECRASEMENT
BAaHOUR PELIGRO DE AFLASTAMIENTO
Lo L] PERIGO DE ESMAGAMENTO

OMACHOCTE PAIPAECTRH
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Precauciones de seguridad

Ubicacion Etiqueta de advertencia Nota
Cuando desbloquee los frenos,
tenga cuidado con que el brazo
caiga o gire debido a su propio
peso.
i WARNING Esta etiqueta se encuentra
& AVERTISSEMENT colocada en el manipulador y
=& ADVERTENCIA tambié | ia de desbl
ZD ATENCAO ambién en la caja de desbloqueo
OCTOPXHO de freno opcional.
.A BOMTE FALLING HAZARD
EORTF RISQUE DE CHUTE
WFOER PELIGRO DE CAIDAS
bl ] PERIGO DE QUEDA
ONACHOCTS MADEHKA
= LA M,
EMERGENCY BRAKE RELEASE
1.Turn off the controller.
E
-s-m:umctt
Bc!_ﬂ-mﬁml._!i:’ti‘u *
.ﬂ:_:vh!il!!hl
= WARNING Al desbloquear los frenos, tenga
& AVESJES%E&E(':\:; cuidado con la caida o giro del
ATENGAO brazo debido a su propio peso.
OCTOPXHO
FALLING HAZARD
RISQUE DE CHUTE
PELIGRO DE CAIDAS
PERIGO DE QUEDA
ONACHOCTS MADEHKA
In elsjewoawusuemoelmwe
b cais e 4 gt doeb
Eec.o;ma Mﬂrc’ﬂ:ﬁ 'ua;‘ngg!‘ekuo
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Precauciones de seguridad

Ubicacién Etiqueta de advertencia

Nota

LY&,
§®

EE CAUTION

E 18 ATTENTION
HE ATENCION

=2 CUIDADO
OCTOPXHO

ORR LIFT ¥ATH CARE

iR SOULEVEZ AVEC SOIN

WEETTE LEVANTAR CON CUIDADC

PN B BAUUAE  LEVANTE COM CLIDADD

NOOEHMAHTE OCTOPOMHO

Solo personal autorizado debe
realizar trabajo de eslinga y
operar una grua.

Es extremadamente peligroso que
personal no autorizado realice
estas operaciones, ya que se
pueden provocar lesiones
corporales graves o dafios
importantes a los equipos del
sistema de robot.
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Precauciones de seguridad

Ubicacion

Etiqueta de advertencia

Nota

fmipumﬂummummmmm
&l manual da instrucciones durants la elevacion y o

: EWR—
55 E%q« wEo] BN Yo R

LR Fe T

&Rnt! TERELHETL AL,

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

Es extremadamente
peligroso que personal no
autorizado realice estas
operaciones, ya que se
pueden provocar lesiones
corporales graves o dafios
importantes a los equipos
del sistema de robot.

28
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Precauciones de seguridad

Ubicacion Etiqueta de advertencia Nota
i WARNING CALIENTE
% AVERTISSEMENT ]
2&  ADVERTENCIA Tenga cuidado de no quemarse.
w2l ATENGAO
OCTOPX¥HO
SSS “‘.l’llt HOT SURFACE
EoARER SURFACE CHAUDE
LA T SLUPERFICIE CALIENTE
2EEp SUPERFICIE QUENTE
FOPAYAR NOBEPXHOCTS
G wE WARNING
&% AVERTISSEMENT
/&% ADVERTENGIA
rpni ATENCAO
OCTOPXXHO
HOWERE HOT SURFACE
WOTARE SURFACE CHAUDE
IRt SUPERFICIE CALIENTE
a2z 8 SUPERFICIE QUENTE
TOPAYAR MOBEPXHOCTD |
No conecte los siguientes
elementos al puerto TP del
controlador que tienen esta
etiqueta. Conectar los siguientes
elementos puede provocar el mal
funcionamiento del dispositivo,
H debido a que las asignaciones de
® GO los pines son distintas.
& 2 cover SRR o
CONECTAR SVENTE O TP Clavija aislante de DISPOSITIVO OPCIONAL
Consola de comandos de operacién OP500
Consola de comandos del operador OP500H
Teclado de desplazamiento JP500
Teach Pendant TP-3**
Panel del operador OP1
Ubicacion Etiqueta Nota
El nombre del producto, el nombre
del modelo, el nimero de serie, la
informacion sobre las leyes y las
normativas son compatibles; se
1 ) mencionan las especificaciones del
producto, el fabricante, el
importador, la fecha de fabricacion,
los paises de fabricacion, etc.
Para conocer detalles, consulte la
etiqueta pegada al producto.
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de las etiquetas: G1

(UL: B)

30
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de las etiquetas:
G3 comun

Montaje en sobremesa
N s B e
B s LB

Montaje multiple

A I [mia =
.JA)—-”>G
/ o o

I
T
4
Lr
=5
=i
1l
f
S0
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de las etiquetas:
G6 comun

Montaje en sobremesa:

=
&
8

B

Montaje en techo
1 2
Montaje en pared

1 E
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de las etiquetas:
G10/G20 comun

Montaje en sobremesa:

B

O

r

Montaje en techo

O

Montaje en pared
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de las etiquetas: LS3-B

ll
0

Ubicacién de las etiquetas: LS6-B
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de las etiquetas: LS10-B
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de las etiquetas: LS20-B
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Precauciones de seguridad

Ubicacion de las etiquetas: T3

C
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Precauciones de seguridad

Ubicacion de las etiquetas: T6

Igj.l.-_
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de las etiquetas: RS3

Manual de seguridad Mod.4
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Precauciones de seguridad

Ubicacion de las etiquetas: RS4

(Figura: RS3-351%)
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de las etiquetas: C4

E: Esta etiqueta se encuentra colocada en los manipuladores aprobados por UL y también en la
caja de desbloqueo de freno opcional.
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de las etiquetas: C8

C8-A1401*B

E: Esta etiqueta se encuentra colocada en los manipuladores aprobados por UL y también en la
caja de desbloqueo de freno opcional.
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Precauciones de seguridad

Ubicacion de las etiquetas: C12

Y i L]

e

L

N/

1

['H

(L)

1

i S
% =

iR

C12-A1401*

E: Esta etiqueta se encuentra colocada en los manipuladores aprobados por UL y también en la
caja de desbloqueo de freno opcional.
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de las etiquetas: N2

E: Esta etiqueta se encuentra colocada en los manipuladores aprobados por UL y también en la
caja de desbloqueo de freno opcional.
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Precauciones de seguridad

Ubicacion de las etiquetas: N6-A850***

E: Esta etiqueta se encuentra colocada en los manipuladores aprobados por UL y también en la
caja de desbloqueo de freno opcional.
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Precauciones de seguridad

Ubicacion de las etiquetas: N6-A1000**

E: Esta etiqueta se encuentra colocada en los manipuladores aprobados por UL y también en la
caja de desbloqueo de freno opcional.
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Precauciones de seguridad

D[
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£
-

VT6-A901P
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Precauciones de seguridad

Para la serie T-B

Etiqueta de advertencia

Ubicacion Nota
(1) 2)
(s WARNING| | Antes de soltar los
il AVERTISSEMENT| | tornillos de montaje de la
® #&  ADVERTENCIA base, afirme el brazo y
A & 82 ocfo%ﬁﬁg fijelo firmemente con una
— moveaaaas] | coOrrea para evitar que las
R, SQUEDEBASCULEMENT| | manos o dedos queden
M nncrocTs onporvnbann| | atrapados en el
manipulador.
(B2 WARNING No ingrese al area de
gg AVERTISSEMENT | | funcionamiento mientras
S ADVERTENCIA| | e manipulador esté en
B Axn ATENCAOQ| | movimiento. El brazo del
OCTOPXHO| | robot puede  chocar
zoma rsau betoLiaon| | contra el operador. Esto
B2 4 PERIGODEMORTEOU FERMENTOSGRAES | | €S extremadamente
L ONACHOCTE CTONKHOBEHHWA .
peligroso y puede
provocar problemas
graves de seguridad.
& WARNING
®&  AVERTISSEMENT
=5 ADVERTENCIA Hay voltaje peligroso
41 ATENCAO . .
C OCTOPYKHO mientras el manipulador
Homa ELECTRIC SHOCK HAZARD eSté encendido-
LA RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE
FELIGRODEL ELECTRICA
W PERIGO DE CHOQUE ELETRICO
MOPAMEHAA SNEXTPA-ECKHM TOHOM
(s WARNING
¥& AVERTISSEMENT
&5  ADVERTENCIA|| Al acercar la mano a las
D 41 ATENGAO|| piezas moviles, los dedos
OCTOPXXHO|| o la mano pueden quedar
BE sov vty | atrapados.
madaois PELIGRO DE APLASTAMIENTO
aE PERIGO DE ESMAGAMENTO
L ONACHOCTE PAZPABOTHM )
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Precauciones de seguridad

Ubicacién

Etiqueta de advertencia

(1)

(2)

Nota

)|

CAUTION
ATTENTION
ATENCION
CUIDADO
OCTOPXHO

COMNECT ONLY TR

@ CONNECTER UNIQUEMENT TP

COMECTAR SOLO TR

CONECTAR SOMENTE O TP

MOLEMHCHWTE TONBKG TP

No conecte los siguientes
elementos al puerto TP del
controlador que tienen esta
etiqueta. Conectar los siguientes
elementos puede provocar el mal
funcionamiento del dispositivo,
debido a que las asignaciones de
los pines son distintas.

Clavija aislante de DISPOSITIVO

OPCIONAL

Consola de comandos de operacién OP5

Consola de comandos del operador

OP500RC

Teclado de desplazamiento JP500

Teach Pendant TP-3**

Panel del operador OP1

Ubicacién

Etiqueta

NOTA

El nombre del producto, el nombre
del modelo, el nUmero de serie, la
informacion sobre las leyes y las
normativas son compatibles; se
mencionan las especificaciones
del producto, el fabricante, el
importador, la fecha de
fabricacion, los paises de
fabricacion, etc.

Para conocer detalles, consulte la
etiqueta pegada al producto.

Manual de seguridad Mod.4
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de las etiquetas: T3-B

(ED)

il
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de las etiquetas: T6-B

Manual de seguridad Mod.4
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Precauciones de seguridad

Para la serie GX

Posicion Etiqueta de advertencia NOTA
HE WARNING
#%&  AVERTISSEMENT
e ADVERTENCIA
e ATENGAO
OCTOPXHO
Hay voltaje peligroso mientras el
A . . .
6 manipulador esta encendido.
HTMe ELECTRIC SHOCK HAZARD
Eaman  PEUGRD BE DESCARGAELELTRICA
B oo PR S S LA TN,
(55 WARNING
& AVERTISSEMENT
& ADVERTENCIA
E: I ATEN
OCTOPX
1
La superficie del manipulador esta
B HA | suneliles caliente durante y después del
;!;Ilf'f gGPEFFRIFIICIE at:E:TE f i i i i
FOPAAAR NOBEPRHOCTE uncionamiento, y existe riesgo de
quemaduras.
i WARNING
4 AVERTISSEMENT
gﬁ ADVE;S’TE iNGIA
i} CAO
2 OCTOPXHO
ReREaR SURFACE GHAUDE
e S SUPERAIGIE QUENTE
Posicion Etiqueta de NOTA
advertencia

El nombre del producto, el nombre del modelo, el
namero de serie, la informacion sobre las leyes y las
1 normativas son compatibles; se mencionan las
especificaciones del producto, el fabricante, el
importador, la fecha de fabricacién, los paises de
fabricacion, etc.

Consulte la etiqueta adherida para conocer mas
detalles.

2 | BRAKE RELEASE | | Indica la posicion del botén de desbloqueo del freno.
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Precauciones de seguridad

Ubicacién de etiquetas de GX4
Comun (Brazo 2)

Vista superior

Montaje en sobremesa

Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista posterior

Montaje de sobremesa (modelo con cable hacia abajo)

Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista inferior
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Precauciones de seguridad

Montaje multiple

Vista lateral Vista frontal

54

Vista lateral

Vista superior
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Precauciones de seguridad

Ubicacion de etiquetas de GX8
Comun (Brazo 2)

Vista frontal Vista lateral

Montaje en sobremesa

Vista posterior

= é e
B2
1 =
| | J—
Vista lateral Vista frontal Vista lateral

Manual de seguridad Mod.4
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Vista posterior
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Precauciones de seguridad

Montaje de sobremesa (modelo con cable hacia abajo)

— — =
r'1 If = | o=
! m (]
et drastl ]

Vista lateral Vista frontal Vista lateral

B2

Montaje en pared

o7 7 -

-

Vista inferior

|

o — —
Vista lateral Vista frontal Vista lateral

Montaje en techo

[ . | [l

-

—
| —— e—
Vista lateral Vista frontal Vista lateral

56

;]

Vista superior

|

Vista posterior
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Precauciones de seguridad

Caracteristicas de seguridad
Las siguientes caracteristicas de seguridad que tiene el sistema de robot son
particularmente importantes. Asegurese de que estas y otras caracteristicas de
seguridad funcionen adecuadamente antes de operar el sistema de robot.

Interruptor de parada de emergencia

El conector EMERGENCY en el controlador tiene terminales de expansion de
entrada de parada de emergencia, que se usan para conectar los interruptores de
parada de emergencia.

Presionar cualquier interruptor de parada de emergencia puede cortar la energia del
motor inmediatamente y el sistema de robot ingresara a la condicion de parada de
emergencia.

Use el interruptor de parada de emergencia que tiene caracteristicas de seguridad
aparte de PLd.

Caracteristicas de seguridad de la entrada de parada de emergencia: Consulte las
normas ISO13849-1:2015

Categoria 3, PLd
Categoria de parada de la entrada de parada de emergencia: Consulte las normas
IEC60204-1:2016

Categoria 0:RC90-B, RC700, RC700-

A, T, T-B, VT
Categoria 1: RC700-D
Entrada de puerta de seguridad

Con el fin de activar esta caracteristica, asegurese de que el interruptor de entrada
de la puerta de seguridad esté conectado al conector EMERGENCY en el
controlador.
Cuando se abre la puerta de seguridad, normalmente el manipulador detiene de
inmediato la operacion actual y el estado de la energia del manipulador serd
operacion prohibida hasta que se cierre la puerta de seguridad y se libere la
condicién de enganche. Con el fin de ejecutar la operacion del manipulador
mientras la puerta de seguridad estd abierta, debe cambiar el interruptor de llave
del selector de modo del Teach Pendant al modo “Teach”. La funciéon de
encendido del manipulador solo estara disponible cuando el interruptor de
activacion esté en encendido. En este caso, se puede hacer funcionar el
manipulador en estado de baja potencia.
Use el interruptor de parada de emergencia que tiene caracteristicas de seguridad
aparte de PLd.
Caracteristicas de seguridad de la entrada de la puerta de seguridad: Consulte las
normas ISO13849-1:2015

Categoria 3, PLd
Categoria de parada de la entrada de la puerta de seguridad: Consulte las normas
IEC60204-1: 2016

Categorial
Aun cuando use una cortina de luz como puerta de seguridad, mantenga el estado de
prohibicion de funcionamiento hasta que se libere la condicion de enganche, como
con la puerta de seguridad.
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Precauciones de seguridad

Caracteristicas de proteccion
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El sistema de control de robot cuenta con las caracteristicas de proteccion que se
describen a continuacion. Sin embargo, estas caracteristicas se preparan para
cuando haya una incidencia inesperada.

Modo de potencia baja
La potencia del motor se reduce en este modo.

Ejecutar una instruccién de cambio de estado de potencia cambiard al estado
restringido (baja potencia), sin importar las condiciones de la puerta de seguridad o
el modo de operacion. El estado restringido (baja potencia) garantiza la seguridad
del operador y reduce la posibilidad de la destruccion de equipos periféricos o
dafios provocados por la operacion descuidada.

Freno dinamico

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

Deteccion de sobrecarga del motor

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

Deteccion de torque irregular del motor (manipulador fuera de control)

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

Deteccion de error de velocidad del motor

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

Deteccion de desbordamiento de posicionamiento (error del servo)

El circuito de freno dinamico se activa cuando el sistema detecta que la diferencia
entre la posicion real del manipulador y la posicion solicitada superan el margen de
error permitido.
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Deteccion de desbordamiento de velocidad (error del servo)

El circuito de freno dinamico se activa cuando se detecta que la velocidad real del
manipulador marca un error de desbordamiento (la velocidad real esta fuera del
rango nominal).

Deteccion de irregularidad de CPU

El temporizador guardian detecta la irregularidad de la CPU que controla el motor.
La CPU del sistema y la CPU que controla el motor al interior del controlador
también estan disefladas para revisarse constantemente entre si para ver si tienen
discrepancias. Si se detecta una discrepancia, se activa el circuito de freno
dinamico.

Deteccion de error de suma de comprobacion de memoria

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

Deteccion de sobrecalentamiento en el médulo de driver del motor

El circuito de freno dinamico se activa cuando la temperatura del dispositivo de
potencia al interior del modulo de driver del motor esta sobre el limite nominal.

Deteccion de deposicion de relé

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

Deteccion de sobrevoltaje

El circuito de freno dinamico se activa cuando el voltaje del controlador (o
manipulador cuando use la serie T/VT) esta sobre el limite normal.

Deteccion de caida de voltaje de la fuente de alimentacion

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

Deteccion de anomalia de temperatura

Se detecta la anomalia de temperatura del controlador (o manipulador cuando use la
serie T/VT).

Detecciéon de mal funcionamiento del ventilador

Se detecta mal funcionamiento de la velocidad de giro del ventilador.
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Capacitacion

Capacitacion realizada por personas a cargo de la gestion de la seguridad
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Las personas a cargo de la gestion de la seguridad deben confirmar que los
operadores que programan, operan y realizan mantenimiento al manipulador y al
sistema de robot realicen la capacitacion adecuada. También, confirme que los
operadores tengan experiencia para realizar el trabajo de manera segura.

La capacitacion debe incluir, al menos, lo siguiente:
- Estudio de los procedimientos de seguridad reglamentarios y las
recomendaciones relacionadas con la seguridad de los fabricantes del robot y los
disefiadores del sistema.
- Explicacion clara del trabajo involucrado.
- Descripcion de todos los equipos de control necesarios para el trabajo y sus funciones.
- Explicacion de los posibles peligros involucrados en el trabajo.

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

- Métodos de prueba y confirmacion de que el enclavamiento y el dispositivo de

seguridad funcionan correctamente.
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Capacitacion

Conocimiento y capacitacion que se necesita para operar el sistema de

robot

Contenidos

Conocimiento y capacitacion que se necesita

Sobre el sistema de robot

Realice la capacitacion “Programa de seguridad para
el operador de robots industriales”* que cumpla con
las leyes y los reglamentos de cada pais.

* El “Programa de seguridad del operador de robot
industrial” debe incluir:

- Conocimiento de los robots industriales.

- Conocimiento de operaciones y ensefianza de
robots industriales

- Conocimiento de inspecciones.

- Conocimiento de las reglas/reglamentos.

Procedimiento de transporte

(Trabajo con eslinga y la operacion
de una grua o montacargas)

Estar calificado para realizar trabajo con eslinga y
operar una gria o un montacargas

Instalacion del enchufe de
alimentacion

(por ejemplo, cuando se instala el
enchufe de alimentacion al
tomacorriente de la fabrica).

Tener experiencia y habilidades para instalar el
enchufe de alimentacion de la fabrica

Instalacion del cable de alimentacion

Tener experiencia y habilidades para instalar el cable
de alimentacion

Instalar placa opcional o para la
opcion en pared al controlador

Instalacion de modulo de E/S de bus
de campo para la serie T/VT

Mantenimiento del sistema de robot

Realizar la capacitacion de mantenimiento impartida
por nosotros y proveedores
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Los manuales de este producto

Los manuales de este producto

Tipos de manuales

Los siguientes son los tipos de manual frecuentes para este producto y un esquema
de las descripciones.

Manual de seguridad (libro, PDF)

Este manual contiene la informacién de seguridad para todo el personal que
maneja este producto. El manual describe, ademas, el proceso desde el
desembalaje hasta la operacion y el manual que debe consultar a continuacion.

Lea este manual primero.
- Precauciones de seguridad con respecto al sistema de robot y el riesgo residual
- Declaracion de conformidad
- Capacitacion

- Proceso desde el desembalaje hasta la operacion

Manual de la serie RC700 (PDF): RC700, RC700-A
Manual de RC700-D (PDF)
Manual de la serie RC90 (PDF)

Este manual explica la instalacion de todo el sistema de robot y las
especificaciones y funciones del controlador. Este manual esta destinado
principalmente a personas que disefian sistemas de robot.

- El procedimiento de instalacion del sistema de robot (detalles especificos desde
el desembalaje a la operacion)
- Inspeccion diaria del controlador

- Especificaciones y funciones basicas del controlador

Manual de la serie xx (PDF) (xx: nombre de la serie del manipulador)

Este manual describe las especificaciones y las funciones del manipulador. Este
manual esta destinado principalmente a personas que disefian sistemas de robot.

- Informacion técnica, las funciones, las especificaciones, etc.
necesarias para la instalacion y el disefio del manipulador

- Inspeccion diaria del manipulador
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Los manuales de este producto

Lista de cédigos de estado y de error (PDF)

Este manual contiene una lista de nimeros de coédigo que aparecen en el
controlador y mensajes que aparecen en el area de mensajes del software. Este
manual estd destinado principalmente para personas que disefian o programan
sistemas de robot.

Manual de mantenimiento de la serie RC700 (PDF): RC700, RC700-A
Manual de mantenimiento de la serie RC90 (PDF):

Manual de mantenimiento de la serie xx (PDF)  (xx: nombre de la serie
del manipulador)

Este manual describe los detalles de mantenimiento, etc. El manual esta destinado a
las personas que realizan el mantenimiento.

- Inspeccion diaria
- Reemplazo y reparacion de las piezas de mantenimiento

- El método de actualizacion del firmware y copia de seguridad de la configuracion
del controlador, etc.

Los manuales sobre mantenimiento de la serie RC700-D no vienen con los
productos. Solo se debe permitir que personal autorizado que ha realizado una
capacitacion en mantenimiento impartida por el fabricante o distribuidor realice
mantenimiento al robot. Comuniquese con el proveedor de su region para obtener
mas informacion.

Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0 (PDF)

Este manual describe la informacion general acerca del software de desarrollo del
programa.

Referencia del lenguaje SPEL+ de EPSON RC+ 7.0 (PDF)
Este manual describe el lenguaje de programacion “SPEL+” del robot.

Otros manuales (PDF)
Hay disponibles manuales para cada una de las opciones.
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Los manuales de este producto

Los manuales en PDF se pueden examinar en el software de

EPSON RC+. Para examinar los manuales de PDF en su PC,

seleccione EPSON RC+ 7.0-[Help]-[PDF Manual] (EPSON RC+ 7.0-[Ayuda]-[Manual de
PDF]).

(Haga clic en <Inicio>-[Programa]-[EPSON RC+ 7.0] desde el escritorio de Windows).

(1) Inserte el DVD de configuracion de EPSON RC+ 7.0 que se proporciona con
los productos en la unidad de DVD. Siga las instrucciones en la pantalla para

ingresar la informacion y seleccione la unidad para instalar el software.

(2) Cuando se muestre el dialogo para seleccionar opciones, asegurese de que
esté seleccionado [Manuals] (Manuales) y luego proceda con el paso

siguiente.
NOTA

(= = Lainstalacion puede tardar varios minutos.

NOTA = Si el instalador no puede encontrar Adobe Reader en su PC, se

(&=  instalara ahora.

Para la instalacion, siga las instrucciones del instalador de
Adobe. No reinicie el sistema después de que se termine de
instalar Adobe Reader.

(3) Cuando se muestre la pantalla de finalizacidn, la instalacion ha terminado.
NOTA

@ m Si marca el mensaje en el que se le pida reiniciar, reinicie su PC.
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Esquema desde el desembalaje hasta la operacién del sistema de robot

Esquema desde el desembalaje hasta la operacion del sistema de robof]

Esta seccidn describe el esquema desde el desembalaje hasta la operacidn del sistema
de robot.

1.Desembalaje
2.Transporte
3.Instalacién
4.Encendido

5.Configuracion de EPSON RC+ 7.0
(Primer paso: para el primero)

6.Conexion y configuracién de componentes periféricos y opciones
(Segundo paso: para el siguiente)

Consulte los siguientes manuales en PDF para conocer detalles del punto 1 a 6 de su
sistema de robot.

Manual de la serie RC700 (RC700, RC700-A)

Manual de RC700-D

Manual de la serie RC90

Manual de la serie T

Manual de la serie T-B

Manual de la serie VT

Para saber como leer el manual, consulte lo siguiente.

Este manual “Los manuales de este producto”

Cuando haya un error, preste atencion a lo siguiente.

NOTA
El nimero de error que se muestra en el controlador o Teach Pendant puede ser una

@ sugerencia para encontrar la causa de la anormalidad. Cuando se produzca un
error, asegurese de anotar el nimero de error y corregirlo con la “Lista de cédigos

NOTA de estado y de error”.

& Cuando una anormalidad la provoca nuestro sistema de robot y supera el rango que
puede manejar el cliente, comuniquese con nuestro departamento de servicio

(proveedor).
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RoHS de China

RoHS de China

Esta hoja y la etiqueta de periodo de uso de proteccion ambiental del producto se
basan en las leyes y los reglamentos de China. No se aplican fuera de China.
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