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PREFÁCIO 

Obrigado por adquirir nossos produtos robóticos. 

Este manual contém as precauções para o uso correto do sistema robótico. 

Leia cuidadosamente este manual e os outros manuais relacionados antes de instalar 

o sistema robótico. 

Mantenha este manual sempre a mão para fácil acesso e releia-o se encontrar algo 

não claro. 

 

 

O sistema robótico e suas partes opcionais são entregues a nossos clientes somente 

após serem submetidos aos mais rígidos controles de qualidade, testes e inspeções 

para certificar sua conformidade com nossos altos padrões de desempenho. 

 Lembre-se de que o produto não apresentará o desempenho básico se nosso sistema 

robótico for usado fora das condições de uso e especificações do produto descritos 

nos manuais. 

 
Este manual descreve possíveis perigos e consequências que podemos antever. Não 

deixe de cumprir com as precauções de segurança contidas neste manual para usar 

o nosso sistema robótico segura e corretamente. 
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Precauções de Conformidade da Diretiva da UE (Idioma oficial) 

Nos idiomas oficiais da UE, o manual para este produto está disponível somente em 

inglês. 

 
Précautions de conformité à la directive UE (langue officielle) 

Dans les langues officielles de l'UE, le manuel de ce produit n'est disponible qu'en 

anglais. 

 

Precauzioni relative alla conformità alla direttiva UE (lingua ufficiale) 

Nelle lingue ufficiali dell'UE, il manuale di questo prodotto è disponibile solo in 

inglese. 

 

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

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

nur in Englisch verfügbar. 

 

Precauciones de cumplimiento de las directivas UE (idioma oficial) 

En los idiomas oficiales de la UE, el manual de este producto solo está disponible 

en inglés. 

 

Precauções de Conformidade com a Diretiva da UE (Idioma Oficial) 

Nos idiomas oficiais da UE, o manual deste produto está disponível apenas em 

inglês. 

 

Opmerkingen over overeenstemming met de EU-richtlijn (officiële taal) 

In de officiële EU-talen is de handleiding voor dit product alleen beschikbaar in 

het Engels. 
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MARCAS REGISTRADAS 

Microsoft, Windows e o logotipo Windows são marcas comerciais registradas ou 

marcas comerciais da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e/ou outros países. 

Outras marcas e nomes de produtos são marcas comerciais ou marcas comerciais 

registradas dos respectivos detentores. 

 

AVISO 
 
 
Nenhuma parte deste manual pode ser copiada ou reproduzida sem 

autorização. O conteúdo deste manual está sujeito a alteração sem aviso. 

Favor notificar-nos se encontrar algum erro neste manual ou se tiver algum comentário 

relacionado ao seu conteúdo. 

 

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 

Japão 

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

FAX : +81-(0)263-72-1685 

http://www.epson.jp/prod/robots/
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IMPORTADORES 
Importador para a UE EPSON EUROPE B.V. 

Azie building, Atlas ArenA, Hoogoorddreef 5, 1101 BA  

Amsterdam Zuidoost The Netherlands 

TEL : +31-20-314-5000 

FAX : +31-20-314-5010 

 

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

Westside, London Road, Hemel Hempstead, Hertfordshire, 

HP3 9TD, U. K 

TEL : +44-1442-261144 

FAX : +44-1442-227227 

 
INFORMAÇÕES PARA CONTATO 

FORNECEDORES (País/Região) 

América do 
Norte e do 
Sul 

Epson America, Inc. 

Factory Automation/Robotics 

3131 Katella Ave., Los Alamitos, CA 90720, 

U.S.A 

TEL : +1-562-981-3840 

FAX : +1-562-981-5220 

E-MAIL : info@robots.epson.com 

 

 

Europa Epson Deutschland GmbH 

Robotic Solutions 

Otto-Hahn-Str.4 

D-40670 Meerbusch 

Germany 

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

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

E-MAIL : info.rs@epson.de 

URL : www.epson.de/robots 

mailto:info@robots.epson.com
mailto:info.rs@epson.de
http://www.epson.de/robots
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China Epson (China) Co., Ltd. 

Factory Automation Division 

4F, Tower 1, China Central Place, 

81 Jianguo Road, Chaoyang District, 

Beijing, 100025, PRC 

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

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

 

 

Taiwan Epson Taiwan Technology & Trading Ltd. 

Factory Automation Division 

15F., No.100, Song Ren Road., Sinyi Dist., Taipei City, 11073 

Taiwan 

TEL : +886-(0)-2-8786-6688 

FAX : +886-(0)-2-8786-6600 

 

 

Coréia Epson Korea Co., Ltd. 

Marketing Team (Robot Business) 

10F Posco Tower, Teheranro 134(Yeoksam-

dong) Gangnam-gu, Seoul, 06235 

Coreia 

TEL : +82-(0)-2-3420-6632 

FAX : +82-(0)-2-558-4271 

 

 

Sudeste asiático Epson Singapore Pte. Ltd. 

Factory Automation System 

438B Alexandra Road, 

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

Singapura 119968 

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

FAX : +65-(0)-6271-7066 
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Índia Epson India Pvt. Ltd. 

Sales & Marketing (Factory Automation) 

12th Floor, The Millenia, Tower A, No. 1, 

Murphy Road, Ulsoor, Bangalore, 

Índia 560008 

TEL : +91-80-4566-5000 

FAX : +91-80-4566-5005 

 

 
Japão Epson Sales Japan Corporation 

Factory Automation Systems Department 

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

6 Shinjuku, Shinjuku-ku, Tokyo 160-8801 

Japan 

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

FAX:+81-(0)3-5919-5402 
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DESCARTE 

Ao descartar este produto, faça-o de acordo com a legislação e regulamentações de 

cada país. 

 

Sobre o descarte das baterias 

O procedimento de remoção/substituição da bateria é descrito nos seguintes manuais: 

Manual de manutenção 

 
Somente para clientes da União Europeia 

 

O símbolo da lixeira com um X sobre ela indicando descarte proibido que pode ser 

encontrado em seu produto indica que este produto e as baterias incorporadas não 

devem ser descartados através do fluxo de resíduos domésticos normal. Para evitar 

os possíveis danos para o meio ambiente ou a saúde humana, separe este produto e 

suas baterias de outros resíduos para assegurar que eles possam ser reciclados de 

modo ambientalmente correto. Para mais detalhes sobre as instalações de coleta, 

entre em contato com a agência governamental local ou o distribuidor onde você 

adquiriu este produto. O uso dos símbolos químicos Pb, Cd ou Hg indica que esses 

metais são utilizados na bateria. 

 
Estas informações são aplicáveis somente aos clientes da União Europeia, de 

acordo com a DIRETIVA 2006/66/EC DO PARLAMENTO EUROPEU E DO 

CONSELHO de 6 de setembro de 2006 sobre baterias e acumuladores e resíduos de 

baterias e acumuladores, que revoga a Diretiva 91/157/EEC, e a legislação que a 

transpõe e implementa nos vários sistemas legais nacionais. 

 

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

possibilidade de reciclar seu produto. 
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Somente para os clientes taiwaneses 

 

Separe baterias usadas dos outros fluxos de resíduos para assegurar que elas possam 

ser recicladas de uma forma ambientalmente correta. Para mais detalhes sobre as 

instalações de coleta, entre em contato com a agência governamental local ou o 

distribuidor onde você adquiriu este produto. 

 

Somente para os clientes da Califórnia 

As baterias de lítio deste produto contêm 

 Material Perclorado - manuseio especial pode ser aplicável. 

Consulte  www.dtsc.ca.gov/hazardouswaste/perchlorate. 

http://www.dtsc.ca.gov/hazardouswaste/perchlorate
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O uso e finalidade deste produto é transportar e montar peças em uma área de 

segurança isolada. 
 

Para usar a função do sistema robótico corretamente e com segurança, é necessário 

um ambiente adequado. Instale o sistema robótico em um ambiente que atenda às 

seguintes condições. 
 

Item Condições 

Temperatura 

ambiente 

Instalação 5 a 40C 

 
 

Transporte ou 

armazenamen

to 

 
20 a 60C 

VT, T, T-B, LS-B, G, C, 

GX, 

RC700-D, RC700-A, 

RC700, RC90-B 

25 a 55C RS 

5 a 45C N 

Umidade relativa 

do ambiente 

(sem condensação) 

 
 

Instalação 

10 a 80% 
VT, LS-B, G, RS, C8, 

C12, GX 

 

20 a 80% 

T, T-B, N, C4, 

RC700-D, RC700-A, 

RC700, RC90-B 

 
Transporte ou 

armazenamen

to 

 
10 a 90% 

VT, T, T-B, LS-B, G, 

RS, C, GX, 

RC700-D, RC700-A, 

RC700, RC90-B 
10 a 80% N 

Ruído de ruptura com 
transiente rápido 

Até 1 kV (fio de sinal) 

Ruído eletrostático Até 4 kV 

Altitude Até 1000 m VT, T, T-B, LS-B, G, RS, C, N 

RC700-A, RC700, RC90-B 

Até 2000 m 
RC700-D do GX 

Ambiente - Instale em local fechado. 
- Mantenha longe da luz solar direta 

- Mantenha afastado de pó, fumaça oleosa, salinidade, 

pó de metal e outros contaminantes 

- Mantenha afastado de solventes e gases inflamáveis ou 

corrosivos 

- Mantenha afastado de água 
- Mantenha afastado de choques ou vibrações 

- Mantenha afastado de fontes de ruído elétrico 

- Mantenha afastado de área explosiva 

- Mantenha afastado de uma grande quantidade de 

radiação 

Segurança  deste produto 

Uso e finalidade deste produto 

Ambiente de instalação 



2 Manual de segurança Rev. 4 

 

 

Segurança deste produto 

 

  Risco residual  

Para o risco residual de nosso manipulador ou controlador, verifique os avisos e 

advertências em cada item de cada capítulo. 

 

  Declaração de conformidade  

Para as diretivas e padrões de cada país aos quais este produto obedece, verifique a 

Declaração de Conformidade que acompanha o produto. 

 

  Requisitos de segurança  

As tolerâncias e condições operacionais específicas de segurança estão contidas nos 

manuais do manipulador, do controlador e dos outros dispositivos. Não deixe de ler 

também aqueles manuais. 

Para a instalação e operação do sistema robótico, certifique-se de cumprir os 

regulamentos locais e nacionais aplicáveis. As normas de segurança dos sistemas 

robóticos e outros exemplos são dados neste capítulo. Portanto, para assegurar que 

as medidas de segurança sejam completas, consulte também as outras normas 

relacionadas. 

(Nota: A lista abaixo é apenas uma lista parcial das normas de segurança necessárias). 

 
ISO 10218 -1 Robôs e dispositivos robóticos -- Requisitos de segurança para 

robôs industriais -- Parte 1: Robôs 

ISO 10218-2  
Robôs e dispositivos robóticos -- Requisitos de segurança para robôs 

industriais -- Parte 2: Sistemas robóticos e integração 

 

ANSI/RIA R15.06 Padrão Nacional Americano para Robôs Industriais e Sistemas Robóticos 

-- Requisitos de Segurança 

ISO 12100 Segurança de máquinas -- Princípios gerais do projeto -- Avaliação dos 

riscos e redução dos riscos 

ISO 13849-1 Segurança de máquinas -- Peças de sistemas de controle relacionadas à 

segurança -- Parte 1: Princípios gerais para o projeto 

ISO 13850 Segurança de máquinas -- Função de parada de emergência -- Princípios 

para o projeto 

ISO 13855 Segurança de máquinas -- Posicionamento das proteções de segurança 
com relação às velocidades de aproximação de partes do corpo humano. 

ISO 13857 Segurança de máquinas -- Distâncias de segurança para prevenir que 
zonas de perigo sejam alcançadas pelos membros superiores e inferiores. 
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ISO14120 Segurança de máquinas -- Protetores -- Requisitos gerais para o 

projeto e construção de protetores fixos e móveis 

IEC 60204-1 Segurança de máquinas -- Equipamento elétrico de máquinas -- 

Parte 1: Requisitos gerais 

CISPR11 Equipamento de radiofrequência industrial, científico e médico (ISM) 

-- Características das perturbações eletromagnéticas -- Limites e 

métodos de medição 

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

genéricos -- Imunidade para ambientes industriais 
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  Precauções de segurança  

Este capítulo descreve as precauções para usar o sistema robótico com segurança. 

Antes de usar o sistema robótico, não deixe de ler as descrições. 

Nas descrições deste capítulo, a palavra “controladora” indica também unidade de 

acionamento. 

  Convenções  

Importantes considerações de segurança são indicadas em todo o manual pelos 

seguintes símbolos. Não deixe de ler as descrições mostradas com cada símbolo. 
 

 

 

ATENÇÃO 

 

Este símbolo indica que existe um perigo de possível lesão 

séria ou morte se as instruções associadas não forem seguidas 

corretamente. 

 

 

ATENÇÃO 

Este aviso indica que existe o perigo de possível ferimento nas 

pessoas causado por choque elétrico se as instruções 

associadas não forem seguidas corretamente. 

 

 

CUIDADO 

Este aviso indica que existe o perigo de possível ferimento nas 

pessoas ou dano físico no equipamento e nas instalações se as 

instruções associadas não forem seguidas corretamente. 

 

  Precauções para desembalagem, transporte e relocação  

A desembalagem, o transporte e a relocação do manipulador e do equipamento 

robótico devem ser realizados por pessoal que tenha tido o treinamento no sistema 

robótico mantido por nós e pelos fornecedores e deve estar em conformidade com 

todos os códigos locais e nacionais. Siga as precauções de segurança abaixo. 

 

 

 

 

 

 

 
ATENÇÃO 

■ Ao transportar o manipulador, faça-o com um carrinho, etc. como ele foi 
entregue. Não o transporte com o atuador da extremidade ou periféricos 
acoplados. A perda do equilíbrio pode fazer com que o manipulador tombe, 
é extremamente perigosa e pode resultar em sérias lesões corporais e/ou 
danos graves ao equipamento do sistema robótico. 

■ Somente pessoal qualificado deve executar o trabalho de erguer e operar um 
guindaste ou uma empilhadeira. Quando essas operações são executadas 
por pessoal não qualificado, isso é extremamente perigoso e pode resultar 
em sérias lesões corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema 
robótico. 

■ Estabilize o manipulador com as mãos ao içá-lo. O içamento instável é 
extremamente perigoso e pode resultar em sérias lesões corporais e/ou 
danos sérios ao equipamento do sistema robótico como a queda do 
manipulador. 
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  Precauções para projeto e Instalação  

O sistema robótico deverá ser projetado e instalado por pessoal que tenha tido 

treinamento em sistemas robóticos mantido por nós e pelos fornecedores. Além 

disso, siga as precauções de segurança abaixo. 

■ O pessoal envolvido no trabalho deve usar equipamento de proteção 
individual tal como um capacete ao transportar. Além disso, 
certifique-se de não haja outras pessoas nas imediações. 

 

 
 

ATENÇÃO 

 

 

 

 

 

 
 

CUIDADO 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

ATENÇÃO 

■ Evite vibração excessiva ou choques durante o transporte do 
manipulador. Vibração excessiva ou choques podem causar danos 
ao equipamento e/ou mau funcionamento do manipulador. 

■ Ao remover os parafusos de fixação, apoie o manipulador para 
prevenir queda. Remover os parafusos de fixação sem apoiar o 
manipulador pode prender suas mãos ou pés, pois o manipulador 
cairá. 

■ Não remova o prendedor de arame que prende o braço até concluir 
a instalação. Você pode prender as mãos no manipulador se o 
prendedor de arame for removido antes de concluir a instalação. 

■ Para transportar o manipulador, prenda-o ao equipamento de 
entrega, ou transporte-o seguindo o método e o número de pessoas 
descritos no manual do manipulador. Se houver uma área onde 
haja restrição para segurar, não segure nesta área. 

■ O pessoal que projeta e/ou constrói o sistema robótico com este 
produto deve ler este manual para entender os requisitos de 
segurança antes de projetar e/ou construir o sistema robótico. 
Projetar e/ou construir o sistema robótico sem entender os requisitos 
de segurança é extremamente perigoso e pode resultar em sérias 
lesões corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema 
robótico. 

■ O sistema robótico deve ser utilizado dentro das condições 
ambientais descritas nos seus respectivos manuais. Esse produto foi 
projetado e fabricado estritamente para uso em um ambiente interno 
normal. Usar o produto em um ambiente que exceda as condições 
ambientais especificadas pode não só encurtar a vida útil do produto, 
mas também causar sérios problemas de segurança. 

■ O sistema robótico deve ser utilizado dentro dos requisitos de 
instalação descritos nos manuais. Usar o sistema robótico fora dos 
requisitos de instalação pode não só encurtar a vida útil do produto, 
mas também causar sérios problemas de segurança. 
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ATENÇÃO 

 
 

 

Ao projetar ou instalar um sistema robótico, use pelo menos o seguinte 
equipamento de proteção. Trabalhar sem equipamento de proteção pode causar 
sérios problemas de segurança. 

- Vestimenta de trabalho adequada para o trabalho 

- Capacete 

- Calçados de segurança 

■ Este produto destina-se ao transporte e montagem de peças em uma área de 
segurança isolada. Não deixe de instalar uma proteção de segurança 
consultando os padrões descritos em “Requisitos de segurança” neste manual 
para garantir a segurança. Não instalar uma proteção de segurança pode ser 
extremamente perigoso e pode resultar em sérias lesões corporais e/ou danos 
severos ao equipamento do sistema robótico. 

■ O intertravamento da porta de segurança deve estar funcionando enquanto o 
sistema robótico é operado. Não opere o sistema sob condições em que o 
interruptor não possa ser ligado/desligado. (Isto é, a condição onde o interruptor 
fica desabilitado)  
(Exemplo: Uma fita adesiva colocada ao redor do interruptor para mantê-lo 
fechado). Operar o sistema robótico quando o interruptor não estiver 
funcionando corretamente é extremamente perigoso e pode causar sérios 
problemas de segurança, pois a entrada da porta de segurança não poderá 
realizar a função para a qual foi concebida. 

■ Não deixe de instalar um dispositivo de parada de emergência que permita ao 
operador parar o sistema imediatamente. Não instalar um dispositivo de parada 
de emergência pode ser extremamente perigoso e pode resultar em sérias 
lesões corporais e/ou danos severos ao equipamento do sistema robótico. 

■ Ao conectar uma parada de emergência ou um sinal de entrada de segurança 
tal como uma porta de segurança ao conector EMERGENCY, assegure-se de 
que a parada de emergência do controle portátil conectado à porta TP funciona. 

■ Instale o manipulador em um local com espaço suficiente de modo que uma 
ferramenta ou uma peça de trabalho no atuador da extremidade não alcance 
uma parede ou uma proteção de segurança quando o manipulador estender os 
braços segurando uma peça de trabalho. Instalar o manipulador em um local 
com espaço insuficiente é extremamente perigoso e pode resultar em sérias 
lesões corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema robótico, pois a 
ferramenta ou a peça de trabalho pode colidir com uma parede ou uma proteção 
de segurança. 

Ajuste a distância entre a proteção de segurança e a ferramenta ou a peça de 
trabalho de acordo com a norma ISO10218-2. Para o tempo do movimento livre 
e a distância do movimento livre, consulte o manual do manipulador “Apêndice 
B: Tempo e distância do movimento livre na emergência” e o “Apêndice C: 
Tempo e distância do movimento livre quando a proteção de segurança é 
aberta”. 

Prenda o manipulador antes de ligar a energia ou operá-lo. Ligar a energia ou 
operar o manipulador sem prendê-lo é extremamente perigoso e pode resultar em 
sérias lesões corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema robótico pois 
o manipulador pode tombar. 
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■ Mantenha-se afastado do manipulador enquanto a energia está ligada se 
não tiver feito um treinamento. Não entre na área de operação enquanto 
a energia estiver ligada. Entrar na área de operação com a energia ligada 
é extremamente perigoso e pode causar sérios problemas de segurança, 
pois o manipulador pode se mover mesmo se parecer estar parado. Além 
disso, estabeleça um procedimento de trabalho seguro para evitar perigo 
devido a movimento inesperado do manipulador ou operação errada pelo 
operador e trabalhe de acordo com o procedimento. 

■ Antes de operar o sistema robótico, certifique-se de que tanto os 
interruptores de parada de emergência como os interruptores da 
proteção de segurança funcionam corretamente. Operar o sistema 
robótico quando os interruptores não estão funcionando corretamente é 
extremamente perigoso e pode resultar em sérias lesões corporais e/ou 
sérios danos ao sistema robótico, pois os interruptores não poderão 
cumprir suas funções pretendidas em uma emergência. 

■ Antes de instalar e operar o manipulador, assegure-se de que todas as 
peças do manipulador estejam no lugar e não tenham defeitos externos. 
Peças faltantes ou defeituosas podem causar operação incorreta do 
manipulador. A operação incorreta do manipulador é extremamente 
perigosa e pode resultar em sérias lesões corporais e/ou danos graves 
ao equipamento do sistema robótico. 

■ Não use o manipulador próximo a equipamento que desenvolva 
forças eletromagnéticas fortes. Isto pode causar mau 
funcionamento ou falhas do manipulador. 

■ Não use o manipulador onde haja um risco de interferência 
eletromagnética, descarga eletrostática ou interferência de rádio 
frequência. Isto pode causar mau funcionamento do manipulador. 

■ Não use o manipulador em um local exposto a líquidos inflamáveis tais 
como gases inflamáveis, poeira inflamável, gasolina e solventes que 
possam explodir ou pegar fogo. Existe um risco de ferimento, acidente 
sério, incluindo morte, ou incêndio. 

■ Não aproxime sua mão ou dedos das partes móveis do manipulador. 
Existe um risco de ficar ferido prendendo suas mãos. 

■ Não instale o controlador do robô de cabeça para baixo ou em ângulo. 

■ Para o modelo com proteção: 

Conecte o conector do cabo de energia e o conector do cabo de sinal à chapa 
de conectores imediatamente após a instalação do manipulador. A instalação 
do manipulador sem conectá-los não pode assegurar o IP65. Além disso, isto 
pode resultar em choque elétrico e/ou mau funcionamento do sistema robótico. 
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ATENÇÃO 

 

 

■ Use sempre o plugue de energia ou dispositivo de desconexão para o cabo de 
energia. Não o conecte diretamente à fonte de energia da fábrica. 

■ Não abra a(s) tampa(s) do controlador ou do manipulador, exceto durante a 
sua manutenção. Abrir a(s) tampa(s) do controlador é extremamente perigoso 
e pode resultar em choque elétrico mesmo quando a energia principal está 
desligada, devido à carga interna da unidade de alta tensão. 

■ Certifique-se de que a energia para o sistema robótico esteja desligada antes 
de conectar ou desconectar cabos. Conectar ou desconectar cabos com a 
energia ligada é extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico 
e/ou mau funcionamento do controlador. 

■ Não deixe de conectar corretamente os cabos protegendo com segurança a 
unidade de alta tensão para o controlador. Não aplique pressão desnecessária 
nos cabos. (Não coloque objetos pesados sobre os cabos. Não dobre ou puxe 
os cabos aplicando força excessiva). A pressão desnecessária nos cabos pode 
resultar em danos aos cabos, desconexão e/ou falha nos contatos. Cabos 
danificados, desconexão ou falha nos contatos são extremamente perigosos e 
podem resultar em choque elétrico e/ou funcionamento incorreto do sistema. 

■ Ao encaixar o plugue na tomada de sua fábrica, certifique-se de que isso seja 
feito por pessoal qualificado. Ao conectar o plugue, certifique-se de conectar o 
fio terra do cabo de energia de CA de cor verde/amarela do controlador ao 
terminal de terra da fonte de energia da fábrica. O equipamento deve ser 
sempre aterrado corretamente para evitar o risco de choque elétrico. 

■ Use um disjuntor de aterramento no cabo de energia de CA do controlador e a 
série T/VT para evitar choque elétrico e pane no circuito. 

■ A instalação dos opcionais deve ser executada por pessoal que tenha tido 
treinamento em sistemas robóticos mantido por nós e pelos fornecedores. 
Antes de instalar, sempre se certifique de que a energia principal do sistema 
robótico está desligada e que o plugue de energia está desconectado. 
Executar quaisquer procedimentos de manutenção enquanto a alimentação 
principal está ligada ou com as áreas carregadas com alta tensão não 
descarregadas totalmente, é extremamente perigoso e pode resultar em 
choque elétrico e/ou causar sérios problemas de segurança. 

■ Ao abrir o lado frontal do controlador, assegure-se de desconectar o plugue de 
energia. Tocar no bloco de terminais da fonte de alimentação dentro do 
controlador enquanto a fonte de energia está ligada é extremamente perigoso 
e pode resultar em choques elétricos e/ou causar sérios problemas de 
segurança. 

■ O aterramento do manipulador é feito conectando com o controlador (para a 
série T/VT, conectado com o cabo de energia). Não deixe de instalar o 
controlador e conectar os cabos. Se o fio terra for conectado incorretamente à 
terra, isso pode resultar em incêndio ou choque elétrico. 
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ATENÇÃO 

 

■ Antes de instalar a fiação, desligue o controlador e os equipamentos 
relacionados e então coloque uma sinalização de advertência (p. ex., NÃO 
LIGUE A ENERGIA). Instalar a fiação com a energia ligada é 
extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou mau 
funcionamento no sistema robótico. 

■ Quando com a unidade de liberação do freio ou o conector de curto-
circuito externo: Ao conectar / substituir a unidade de liberação do freio 
ou o conector de curto-circuito externo, desligue a energia para o 
controlador e a unidade de liberação do freio. Inserir e remover o 
conector enquanto a energia está ligada pode resultar em choque 
elétrico. 

■ Não toque nos terminais. Isto pode causar choques elétricos, 
danos ao produto ou mau funcionamento. 

■ Manipulador especificado para CC: 

Ao usar manipulador especificado para CC, não conecte à fonte de 
energia de CA. 
Conectar à fonte de energia de CA é extremamente perigoso e pode 
resultar em choque elétrico e/ou mau funcionamento no sistema 
robótico. 

■ Manipulador especificado para CC: 

Ao usar o manipulador especificado para CC e conectar a uma fonte de 
energia de CC tal como bateria, fique atento à polaridade. Se conectar 
o cabo do manipulador com a polaridade errada, isto pode resultar em 
mau funcionamento do sistema robótico. Para detalhes sobre a 
conexão, consulte cada manual do manipulador. 

 

 
 
 
 
 
 
 

CUIDADO 

 

■ O número de série do manipulador que deve ser conectado é indicado na 
etiqueta de verificação da conexão localizada no controlador. Conecte o 
controlador e o manipulador corretamente. A conexão incorreta entre o 
controlador e o manipulador pode não só causar funcionamento incorreto 
do sistema robótico, mas também problemas de segurança. 

■ Ao usar a I/O remota, sempre se assegure do seguinte. Usar o sistema 
robótico sob condições insatisfatórias pode causar mau funcionamento do 
sistema e/ou problemas de segurança. 

- Atribua corretamente as funções remotas para entradas/saídas e 
faça a ligação corretamente ao configurar os sinais de I/O remota. 

- Assegure-se de que as funções correspondam aos sinais de 
entrada/saída corretos antes de ligar o sistema. 

- Ao verificar a operação do sistema robótico, esteja preparado para falhas 
com as configurações iniciais e a fiação. Se o manipulador funcionar de 
forma não usual por falhas nas configurações iniciais ou na fiação, 
pressione o interruptor de parada de emergência para parar 
imediatamente o manipulador. 
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CUIDADO 

■ O manipulador deve ser instalado de modo a evitar a interferência com 
edifícios, estruturas, utilidades, outras máquinas e equipamentos que 
possam criar um risco de aprisionamento ou pontos de compressão. 

■ Pode ocorrer oscilação (ressonância) durante a operação, dependendo 
da rigidez da mesa de instalação. Se ocorrer oscilação, melhore a 
rigidez da mesa ou mude as configurações de velocidade, ou de 
aceleração e desaceleração. 

■ Somente pessoal autorizado ou certificado deve ter permissão de 
instalar a fiação. A instalação da fiação por pessoal não autorizado ou 
não certificado pode resultar em ferimento corporal e/ou mau 
funcionamento do sistema robótico. 

■ Montagem na parede e montagem no teto: 
Ao montar o manipulador em uma parede ou no teto, prenda o 
manipulador a uma parede ou teto que tenham resistência e rigidez 
suficientes. Montar o manipulador em uma parede ou teto que 
tenham resistência e rigidez insuficientes é extremamente perigosa e 
pode resultar em sérias lesões corporais e/ou danos graves ao 
equipamento do sistema robótico pois o manipulador pode cair ou 
vibrar. 

■ Montagem na parede e montagem no teto: 

Ao montar o manipulador em uma parede ou teto, para fins de 
segurança, prenda o suporte à base do manipulador base para evitar 
que o manipulador caia. Se o manipulador cair, isso é extremamente 
perigoso e pode resultar em sérias lesões corporais e/ou danos 
graves ao equipamento do sistema robótico. 

■ Ao limpar o manipulador, não esfregue fortemente com álcool ou 
benzeno. 

Ele pode perder o brilho da face revestida. 

■ Tenha o cuidado de não deixar poeira de usinagem, resíduos de corte 
de fios ou contaminantes entrarem no controlador do robô. Eles podem 
causar mau funcionamento e incêndio. 

■ Não submeta o conector a choques ou cargas ao conectar os cabos. 

■ Não puxe os cabos com força ao desconectar os cabos. 

■ Certifique-se de que os números de série de cada equipamento sejam 
correspondentes. A conexão incorreta pode não só causar 
funcionamento incorreto do sistema robótico, mas também problemas 
de segurança. 

■ Antes de conectar o conector, verifique se os pinos não estão tortos. 
Conectar com os pinos tortos pode danificar o conector e resultar em 
mau funcionamento do sistema robótico. 
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  Precauções para operação  

Os itens seguintes são precauções de segurança para o pessoal de operação 

qualificado: 
 

■ Não entre na área de operação do manipulador enquanto a energia para o 
sistema robótico estiver ligada. Entrar na área de operação com a energia ligada 
é extremamente perigoso e pode causar sérios problemas de segurança, pois o 
manipulador pode se mover mesmo se parecer estar parado. 

■ Quando o manipulador para por razões desconhecidas durante a operação 
automática, nunca se aproxime do manipulador. Se você precisar se aproximar 
do manipulador, pressione o interruptor de parada de emergência ou desligue a 
energia principal antes de se aproximar. Ao desligar a energia principal, tenha 
cuidado para não criar um novo risco. 

■ Quando você aborta um programa e reinicia o sistema robótico durante a 
operação automática, certifique-se de não criar um novo risco nos periféricos, 
antes de iniciar o programa. 

■ Antes de operar o sistema robótico, assegure-se de que não haja ninguém dentro 
da área de proteção de segurança. Quando o manipulador se move 
inesperadamente, isto pode resultar em sérios problemas de segurança. 

■ Para ensinar e iniciar o trabalho, configure o sistema robótico no modo de ensino. 

ATENÇÃO Após colocar o interruptor de parada de emergência em uma posição para 
pressionar a qualquer momento, trabalhe. O manipulador pode mover-se 
inesperadamente devido a operação errada e isto pode resultar em sérios 
problemas de segurança. 

■ Pressione imediatamente o interruptor de parada de emergência sempre que o 
manipulador se mover de modo anormal enquanto o sistema robótico estiver 
sendo operado. Continuar a operação do sistema robótico enquanto o 
manipulador se move de modo anormal é extremamente perigoso e pode resultar 
em sérias lesões corporais e/ou alterações graves no equipamento do sistema 
robótico. 

■ O intertravamento da porta de segurança deve estar funcionando enquanto o 
sistema robótico é operado. Não opere o sistema sob condições em que o 
interruptor não possa ser ligado/desligado. (Isto é, a condição onde o interruptor 
fica desabilitado)  
(Exemplo: Uma fita adesiva colocada ao redor do interruptor para mantê-lo 
fechado). Operar o sistema robótico quando o interruptor não estiver funcionando 
corretamente é extremamente perigoso e pode causar sérios problemas de 
segurança, pois a entrada da porta de segurança não poderá realizar a função 
para a qual foi concebida. 

■ Quando com a unidade de liberação do freio ou o conector de curto-circuito 

externo: 

Se o manipulador for operado sem conectar a unidade de liberação do freio ou 
o conector de curto-circuito externo, os freios não poderão ser liberados e isso 
pode danificá-los. 

Depois de usar a unidade de liberação do freio, conecte o conector de curto-
circuito externo no manipulador, ou verifique a conexão do conector para a 
unidade de liberação do freio. 

 
 
 

 
CUIDADO 
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ATENÇÃO 

■ Se uma pessoa for prensada ou ficar presa no manipulador devido a um mau 
funcionamento ou anormalidade, use a função de liberação do freio para mover o 
manipulador e escapar. 

Robô SCARA 
Para articulações sem freio eletromagnético, simplesmente mova-as com as 
mãos. Para articulações com freios (somente a articulação 3, ou as articulações 3 
e 4), com a energia principal do controlador ligada, pressione o interruptor de 
liberação do freio manipulador para mover o manipulador com a mão. 

Robô de 6 eixos: 

Com unidade de liberação do freio: 

Use a unidade de liberação do freio para liberar o freio eletromagnético do 
manipulador e operar o manipulador manualmente. Tenha cuidado com a queda e 
rotação do braço devido ao próprio peso. 

Sem unidade de liberação do freio: 
Libere o freio eletromagnético do manipulador pela janela de comando do EPSON 
RC+ e mova o manipulador manualmente. Tenha cuidado com a queda e rotação 
do braço devido ao próprio peso. 

■ Se montar o manipulador em uma plataforma móvel (robô de coordenadas 
cartesianas, plataforma com rodas, AGV, etc.) e pressionar o interruptor de parada 
de emergência com a finalidade de parar o manipulador, assegure-se de projetar o 
sistema de modo que a plataforma móvel também pare. Se a plataforma móvel não 
parar e continuar o movimento, isto será extremamente perigoso e poderá resultar 
em sérias lesões corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema robótico, 
além de poder causar sérios problemas de segurança. 

■ Não opere o manipulador quando a plataforma móvel (robô de coordenadas 
cartesianas, plataforma com rodas, AGV, etc.) estiver em movimento. Ao usar o 
manipulador, ele deve ser cercado por proteções de segurança. Operar o 
manipulador enquanto a plataforma móvel está em movimento pode resultar em 
sérias lesões corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema robótico. 

■ Não toque nos manipuladores ou controladores ao operar. Eles podem ficar quentes 
em operação e causar queimaduras. 

■ Ao trabalhar dentro da proteção de segurança, use o modo de operação de ensino 
(velocidade baixa, baixa potência). 

 

 

■ Para desligar a energia do sistema robótico, desconecte o plugue de energia 
da fonte de energia. 

■ Não abra a(s) tampa(s) do controlador ou do manipulador, exceto durante a 
sua manutenção. Abrir a(s) tampa(s) do controlador é extremamente 
perigoso e pode resultar em choque elétrico mesmo quando a energia 
principal está desligada, devido à carga interna da unidade de alta tensão. 

■ Não toque ou opere o controlador do robô com as mãos úmidas. Tocar ou 
operar com as mãos úmidas pode causar um choque elétrico ou mau 
funcionamento. 

 
 
 
 
 

ATENÇÃO 
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CUIDADO 

■ Ao operar o manipulador, assegure-se de que: 

- Ninguém esteja dentro da proteção de segurança do manipulador 

- O manipulador e o equipamento relacionado não estão em um estado 
anormal 

■ Sempre que possível, somente uma pessoa deverá operar o sistema robótico. 
Se for necessário operar o sistema robótico com mais de uma pessoa, 
assegure-se de que todas as pessoas envolvidas comuniquem aos outros o 
que estão fazendo e tomem as precauções necessárias. 

■ Robô SCARA 

Articulação 1, 2 e 4: 
Se as articulações forem operadas repetidamente com um ângulo de 
operação menor que 5 graus, o manipulador poderá ficar danificado 
precocemente devido aos mancais não estarem sendo cobertos com graxa 
durante o movimento. Para evitar avaria prematura, mova cada articulação 
em mais de 50 graus aproximadamente uma vez por hora. 

Articulação 3: 

Se o movimento para cima e para baixo da mão for de menos de 10 mm, 
mova a articulação até a metade do curso máximo por cerca de uma vez por 
hora. 

■ Cada articulação do robô de 6 eixos: 
Se as articulações forem operadas repetidamente com um ângulo de 
operação menor que 5 graus, o manipulador poderá ficar danificado 
precocemente devido aos mancais não estarem sendo cobertos com graxa 
durante o movimento. Para evitar avaria prematura, mova cada articulação 
em mais de 30 graus aproximadamente uma vez por hora. 

■ Pode ocorrer continuamente vibração (ressonância) dependendo da 
combinação da velocidade de movimento do robô, orientação do braço e a 
carga do atuador da extremidade do manipulador. A vibração surge da 
frequência de vibração natural do braço e pode ser controlada com as medidas 
seguintes. 

- Mudando a velocidade do manipulador 

- Mudando os pontos de ensino 

- Mudando a carga do atuador da extremidade 

■ Ao montar o manipulador na plataforma móvel, assegure-se de parar o 
manipulador enquanto a plataforma móvel está em operação. O manipulador 
para quando os motores de todos os eixos são desligados (estado sem servo). 
Se você não puder desligar o motor, configure o modo de potência para “Low” 
(Baixa) e execute o controle exclusivo da plataforma móvel e o do manipulador 
de modo que eles não se movam simultaneamente. 

■ O manipulador pode estar quente devido ao calor do motor ou causas 
similares. Não toque no manipulador até que a temperatura caia. Além disso, 
confirme 

■ se a temperatura do manipulador diminuiu e não está quente ao tocá-lo. Em 
seguida execute o ensino ou manutenção. 
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CUIDADO 

■ Robôs SCARA 
Ao pressionar o interruptor de liberação do freio, tenha cuidado com a 
queda e rotação do braço devido ao próprio peso. Isso pode causar 
compressão dos dedos, danos ao manipulador ou mau funcionamento. 

■ Robô de 6 eixos: 
Normalmente, libere o freio das articulações uma a uma. Tome cuidado 
adicional se precisar liberar os freios de duas ou mais articulações 
simultaneamente. Liberar os freios de duas ou mais articulações 
simultaneamente pode resultar em suas mãos e dedos serem 
prensados e/ou causar danos no equipamento ou mau funcionamento 
do manipulador, pois os braços do manipulador podem mover-se em 
direções inesperadas. 

■ Robô de 6 eixos: 
Tenha cuidado com a queda do braço ao liberar o freio. Enquanto o 
freio está sendo liberado, o braço do manipulador cai com o próprio 
peso. A queda do braço pode resultar em suas mãos ou dedos serem 
prensados e/ou causar danos no equipamento ou mau funcionamento 
do manipulador. 

■ Robô de 6 eixos: 
Antes de liberar o freio, mantenha o interruptor de parada de 
emergência acessível para poder pressioná-lo imediatamente. Do 
contrário, você não conseguirá deter imediatamente a queda do braço 
devido a uma operação errônea. A queda do braço pode causar danos 
no equipamento e/ou mau funcionamento do manipulador. 

■ Quando com a unidade de liberação do freio ou o conector de curto-
circuito externo: 
Se o manipulador for operado sem conectar a unidade de liberação do 
freio ou o conector de curto-circuito externo, os freios não poderão ser 
liberados, e isso pode danificá-los. 

Depois de usar a unidade de liberação do freio, conecte o conector de 
curto-circuito externo no manipulador, ou verifique a conexão do conector 
para a unidade de liberação do freio. 
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  Precauções para manutenção  

Leia esse capítulo cuidadosamente para entender os procedimentos de manutenção 

seguros antes de executar quaisquer manutenções. 

Somente pessoas que tenham tido treinamento de manutenção mantido por nós e 

pelos fornecedores e devem ter permissão para executar manutenção do sistema 

robótico. 

■ Não remova nenhuma peça a não ser que instruído pelo manual de 
manutenção. Siga estritamente o procedimento de manutenção 
conforme descrito. A remoção incorreta de peças ou manutenção 
incorreta pode causar não só mau funcionamento do sistema 
robótico, mas sérios problemas de segurança. 

■ Se você não recebeu treinamento, mantenha distância do manipulador 
enquanto a energia estiver ligada. Não entre na área de operação 
enquanto a energia estiver ligada. Entrar na área de operação com a 
energia ligada é extremamente perigoso e pode causar sérios 
problemas de segurança, pois o manipulador pode se mover mesmo 
se parecer estar parado. Além disso, estabeleça um procedimento de 
trabalho seguro para evitar perigo devido a movimento inesperado do 
manipulador ou operação errada pelo operador e trabalhe de acordo 
com o procedimento. 

■ Quando verificar a operação do manipulador após a substituição de 
peças, faça-o enquanto estiver fora da área protegida. Verificar a 
operação do manipulador estando dentro da área protegida pode 
causar sérios problemas de segurança, pois o manipulador pode 

ATENÇÃO  mover-se inesperadamente. 

■ Antes de operar o sistema robótico, certifique-se de que tanto os 
interruptores de parada de emergência como o interruptor da proteção 
de segurança funcionam corretamente. Operar o sistema robótico 
quando os interruptores não estão funcionando corretamente é 
extremamente perigoso e pode resultar em sérias lesões corporais 
e/ou sérios danos ao sistema robótico pois os interruptores não podem 
cumprir suas funções pretendidas em uma emergência. 

 

■ Ao tocar no terminal na parte externa do controlador ou conector para 
manutenção, desligue o controlador e desligue a fonte de alimentação 
para prevenir choque elétrico. 

■ Não deixe de desligar a fonte de alimentação antes de limpar ou 
apertar os parafusos dos terminais. Não desligar todas as fases pode 
resultar em choque elétrico, danos ao produto ou mau funcionamento. 
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■ Para desligar a energia do sistema robótico, desconecte o plugue de 
energia da fonte de energia. 

■ Antes de executar qualquer procedimento de substituição, exiba uma 
sinalização (Por exemplo, “Trabalho em progresso), desligue o 
sistema robótico e o equipamento relacionado e então desconecte o 
plugue de alimentação da fonte de energia. Executar qualquer 
procedimento de substituição com a energia ligada é extremamente 
perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou mau funcionamento 
no sistema robótico. 

■ Não conecte ou desconecte os conectores do motor enquanto a 
energia estiver ligada. O manipulador pode funcionar erroneamente, 
o que é extremamente perigoso. Além disso, quando você trabalhar 
com a energia ligada, isso pode resultar em choque elétrico ou mau 
funcionamento. 

■ Não deixe de conectar corretamente os cabos protegendo com 
segurança a unidade de alta tenção para o controlador. Não aplique 
pressão desnecessária nos cabos. (Não coloque objetos pesados 
sobre os cabos. Não dobre ou puxe os cabos aplicando força 
excessiva). Isso pode resultar em danos nos cabos, desconexão e/ou 
falha nos contatos. Estes são extremamente perigosos e podem 
resultar em choque elétrico e/ou funcionamento incorreto do sistema 
robótico. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ATENÇÃO 

 
 
 
 
 
 

 
CUIDADO 

■ Use cuidadosamente álcool, vedação líquida e adesivo seguindo as 
respectivas instruções e também as instruções abaixo. Usar álcool, 
vedação líquida ou adesivo sem o devido cuidado pode causar 
incêndio e/ou problemas de segurança. 

Nunca coloque álcool, vedação líquida ou adesivo próximo de fogo. 

Use álcool, vedação líquida ou adesivo em uma sala bem ventilada. 

Use equipamento de proteção, incluindo uma máscara, óculos de 
proteção e luvas resistentes a óleo. 

Se álcool, vedação líquida ou adesivo entrar em contato com sua pele, 
lave completamente a área com sabão e água. 

Se álcool, vedação líquida ou adesivo entrar em contato com seus 
olhos ou boca, enxágue os olhos ou lave a boca completamente com 
água limpa e então procure imediatamente um médico. 
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■ Use equipamento de proteção, incluindo uma máscara, óculos de 
proteção e luvas resistentes a óleo durante o engraxamento. Se a 
graxa entrar em seus olhos, boca ou pele, siga as instruções 
abaixo. 

Se a graxa entrar em contato com os seus olhos: 

Lave-os completamente com água limpa e então consulte um médico 
imediatamente. 

Se a graxa entrar em contato com sua boca: 

Se engolir, não provoque vômito.  Consulte um médico 
imediatamente. Se a graxa apenas entrar em contato com sua 
boca, lave-a profundamente com água. 

Se graxa entrar em contato com sua pele: 
Lave completamente a área com água e sabão. 

■ O manipulador pode estar quente devido ao aquecimento do motor ou 
causas similares. Não toque no manipulador até que a temperatura 
caia. Além disso, confirme se a temperatura do manipulador diminuiu 
e você não sente calor ao tocá-lo. Em seguida execute o ensino ou 
manutenção. 

■ Mantenha cerca de 50 cm de espaço em torno do 
manipulador ao executar manutenção do manipulador. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
CUIDADO 
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  Etiquetas de advertência  

Etiqueta de advertência são afixadas em torno dos locais do controlador e do manipulador 

onde existem perigos específicos. 

Não deixe de obedecer às descrições e avisos nas etiquetas para operar e manter a 

segurança do sistema robótico. 

Não rasgue, danifique ou remova as etiquetas. Tenha extremo cuidado ao manusear 

as peças ou unidades nas quais as seguintes etiquetas estão afixadas, bem como nas 

áreas próximas: 

 

  Controlador  
 

Local Etiqueta de advertência Nota 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
A 

 
 

 
1 

 

 

Existem tensões perigosas 
enquanto o manipulador está 
ligado. 

Não abra a tampa por 300 
segundos após o desligamento. Há 
um risco de choque elétrico devido 
à tensão residual. Desconecte e 
bloqueie a energia principal antes 
de efetuar manutenção ou reparo. 
 

 
 
 
 
 

 
2 

 

 

Existe tensão residual. Para evitar 
choque elétrico, não abra a tampa 
enquanto a energia estiver ligada, 
ou durante 5 minutos depois de a 
energia ser desligada. 
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Local Etiqueta de advertência Nota 

 
 
 
 
 

 
B 

 

 

Desconecte e bloqueie a energia 
principal antes de efetuar 
manutenção e reparo. 

 
 
 
 
 
 

 
C 

 
 

 
1 

 

 

Não conecte os seguintes itens à 
porta TP do controlador. Conectar 
esses dispositivos pode resultar em 
mau funcionamento do dispositivo, 
pois a atribuição dos pinos é 
diferente. 

Plugue falso para dispositivo opcional  
Controle portátil da operação OP500  
Controle portátil do operador 
OP500RC 
Jog Pad JP500 
Controle portátil de ensino TP-3**  
Painel do operador OP1 

 
 

 
2 

 

 

 
D 

 

 

 
Existem tensões perigosas enquanto 
o manipulador está ligado. 
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Local Etiqueta de advertência Nota 

 
1 

 

 

Uma etiqueta com o tipo da 
bateria. 

 
 
 
 

2 

 
 
 

 
- 

O nome do produto, nome do modelo, 
número de série, informação de que leis 
e regulamentações são suportadas, 
especificações do produto, fabricante, 
importador, data de fabricação, país de 
fabricação, etc., estão incluídos. 

Para detalhes, veja a etiqueta 

afixada no produto. 

3 
 

 É impresso o número de série do 
controlador. 

 

Posição das etiquetas: Unidade de controle RC90-B 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Posição das etiquetas: Unidade de controle RC700 
 

D 

D 

3 

A1 C1 

2 

3 

1 

2 

A1 C1 
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Posição das etiquetas: Unidade de controle RC700-A 
 

 

Posição das etiquetas: Unidade de controle RC700-A-UL 
 

 

Posição das etiquetas: Unidade de controle RC700-D 
 

 

Posição das etiquetas: Unidade de controle RC700-D-UL 
 

3 

2 

A1 C1 

1 

B 

3 

1 

2 

A2 C2 

2 

A1 C1 

1 

3 

1 

2 

A2 C2 
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Posição das etiquetas: Unidade de acionamento RC700DU/RC700DU-A 
 

 

Posição das etiquetas: Unidade de acionamento RC700DU-A-UL 
 

2 

3 

A2 

B 

2 

3 

A2 
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  Manipulador  
 

Local Etiqueta de advertência Nota 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
A 

 

 
 

 
 

 
 

 

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

Para a instalação e transporte 
dos robôs, siga as instruções de 
cada manual de robô. 

 

 
 

 

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

Para a instalação e transporte 
dos robôs, siga as instruções de 
cada manual de robô. 
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Local Etiqueta de advertência Nota 

 
 
 
 
 
 

 
B 

 

  
 

 

Não entre na área de operação 
enquanto o manipulador estiver 
se movimentando. O braço do 
robô pode colidir com o operador. 
Isso é extremamente perigoso e 
pode resultar em sérios 
problemas de segurança. 

 
 
 
 
 
 

C 

 

  
 

 

Existem tensões perigosas 
enquanto o manipulador está 
ligado. 
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Local Etiqueta de advertência Nota 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
D 

 

  

Você pode prender a mão ou os 
dedos entre os eixos e tampas 
ao aproximar suas mãos de 
peças móveis. 

Os manipuladores com foles não 
têm esta etiqueta pois não há 
perigo de suas mãos ou dedos 
serem presos. 

 

  
 

 

Você pode prender as mãos ou 
dedos ao aproximar sua mão de 
peças móveis. 
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Local Etiqueta de advertência Nota 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
E 

 

  
 

  
 

 

Ao liberar os freios, tenha cuidado 
com a queda e rotação do braço 
devido ao próprio peso. 

Esta etiqueta é fixada no 
manipulador e também na caixa 
de liberação do freio opcional. 

 

  
 

 

Ao liberar os freios, tenha cuidado 
com a queda/rotação do braço 
devido ao próprio peso. 
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Local Etiqueta de advertência Nota 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
F 

 

 

Somente pessoal autorizado deve 
executar o trabalho de erguer e 
operar um guindaste. 

Quando essas operações são 
executadas por pessoal não 
autorizado, isso é extremamente 
perigoso e pode resultar em sérias 
lesões corporais e/ou danos 
graves ao equipamento do sistema 
robótico. 
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Local Etiqueta de advertência Nota 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
F 

 

 
 

 

Somente pessoal 
autorizado deve executar 
o trabalho de erguer e 
operar uma empilhadeira. 

Quando essas operações 
são executadas por pessoal 
não autorizado, isso é 
extremamente perigoso e 
pode resultar em sérias 
lesões corporais e/ou danos 
graves ao equipamento do 
sistema robótico. 
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Local Etiqueta de advertência Nota 

 
 
 
 
 

 
G 

 

 

QUENTE  

Tenha cuidado para não se queimar. 

 
 
 
 
 

H 

 
 

 

  

Não conecte os seguintes itens à 
porta TP do controlador que tem 
esta etiqueta afixada. Conectar 
esses dispositivos pode resultar em 
mau funcionamento do dispositivo, 
pois a atribuição dos pinos é 
diferente. 

Plugue falso para dispositivo 
opcional  
Controle portátil da operação 
OP500  
Controle portátil do operador 
OP500RC 
Jog Pad JP500 

Controle portátil de ensino TP-3**  
Painel do operador OP1 

 

Local Etiqu
eta 

Nota 

 
 
 

 
1 

 
 
 

 
- 

O nome do produto, nome do 
modelo, número de série, 
informação de que leis e 
regulamentações são suportadas, 
especificações do produto, 
fabricante, importador, data de 
fabricação, país de fabricação, etc., 
estão incluídos. 

Para detalhes, veja a etiqueta 
afixada no produto. 
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Localização das etiquetas: G1 
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Localização das etiquetas: G3 Comum 

 
 

Montagem sobre mesa 

 
 

Montagem múltipla 
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Localização das etiquetas: G6 Comum 

 

Montado sobre mesa: 
 

 
 

Montagem no teto 

 
 

Montado na parede 

 

 

C 
E 

D 

D 
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Localização das etiquetas: G10 / G20  

Comum 

 

Montado sobre mesa: 

 

Montagem no teto: 

 

Montado na parede 
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Localização das etiquetas: LS3-B 

 
 

Localização das etiquetas: LS6-B 
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Localização das etiquetas: LS10-B 
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Localização das etiquetas: LS20-B 
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Localização das etiquetas: T3 
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Localização das etiquetas: T6 
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Localização das etiquetas: RS3 
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Localização das etiquetas: RS4 

 
 

 
(Figura: RS3-351*) 
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Localização das etiquetas: C4 

 

 
 

E: Esta etiqueta é fixada nos manipuladores aprovados pelo UL e também na caixa de liberação 
do freio opcional.  
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Localização das etiquetas: C8 

 
 

 

 

E: Esta etiqueta é fixada nos manipuladores aprovados pelo UL e também na caixa de liberação do 
freio opcional. 
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Localização das etiquetas: C12 
 

E: Esta etiqueta é fixada no manipulador aprovado pelo UL e na caixa de liberação do freio 
opcional também. 

 

 



Precauções de segurança 

44 Manual de segurança Rev. 4 

 

 

 

Localização das etiquetas: N2 

 

 
 

E: Esta etiqueta é fixada nos manipuladores aprovados pelo UL e também na caixa de liberação do 
freio opcional. 
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Localização das etiquetas: N6-A850*** 
 

 
E: Esta etiqueta é fixada nos manipuladores aprovados pelo UL e também na caixa de liberação 
do freio opcional. 
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Localização das etiquetas: N6-A1000** 

 
E: Esta etiqueta é fixada no manipulador aprovado pelo UL e na caixa de liberação do freio 
opcional também. 
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Localização das etiquetas: VT 
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  Para série T-B  
 

 
Local 

Etiqueta de advertência  
Nota 

(1) (2) 

 
 

 
A 

 
 

 

 

 

Antes de afrouxar os 

parafusos de montagem 

da base, segure o braço e 

prenda-o firmemente com 

um faixa para evitar que 

as mãos ou os dedos 

sejam prensados no 

manipulador. 

 
 
 

B 

 

 

 

 

 

Não entre na área de 

operação enquanto o 

manipulador estiver se 

movimentando. O braço 

do robô pode colidir com o 

operador. Isso é 

extremamente perigoso e 

pode resultar em sérios 

problemas de segurança. 

 
 

 
C 

 
 

 

 

 

 

 
Existem tensões 

perigosas enquanto o 

manipulador está ligado. 

 
 
 

D 

 
 

 

 

 

 

 
Você pode prender as 

mãos ou dedos ao 

aproximar sua mão de 

peças móveis. 
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Local 

Etiqueta de advertência  
Nota 

(1) (2) 

 
 
 
 
 
 

H 

 
 
 
 
 

 

 
 
 

 

Não conecte os seguintes itens à 

porta TP do controlador que tenha 

esta etiqueta afixada. Conectar 

esses dispositivos pode resultar 

em mau funcionamento do 

dispositivo, pois a atribuição dos 

pinos é diferente. 

Plugue falso para dispositivo 

opcional  

Operation Pendant OP500  

Operator Pendant OP500RC 

Jog Pad JP500 

Controle portátil de ensino TP-

3**  

Painel do operador OP1 

 

Local Etiqu
eta 

NOTA 

 
 
 

 
1 

 
 
 

 
- 

O nome do produto, nome do 
modelo, número de série, 
informação de que leis e 
regulamentações são suportadas, 
especificações do produto, 
fabricante, importador, data de 
fabricação, país de fabricação, 
etc., estão incluídos. 

Para detalhes, veja a etiqueta 
afixada no produto. 
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Localização das etiquetas: T3-B 
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Localização das etiquetas: T6-B 
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  Para a série GX  
 

Posição Etiqueta de advertência NOTA 

 
 
 

 
A 

 

 

 
 
 
 

Existem tensões perigosas enquanto o 

manipulador está ligado. 

 
 
 
 
 
 

 
B 

 
 
 

 
1 

 

 

 
 
 
 
 
 

A superfície do manipulador é quente 

durante e após a operação, e existe o 

risco de queimaduras. 

 
 

2 

 

 

 
Posição Etiqueta de 

advertência 
NOTA 

 

 
1 

 

 
- 

O nome do produto, nome do modelo, número de 

série, informação de que leis e regulamentações são 

suportadas, especificações do produto, fabricante, 

importador, data de fabricação, país de fabricação, 

etc., estão incluídos. 

Consulte a etiqueta afixada para obter mais detalhes. 

 
2 

 

 

 
Indica a posição do botão de liberação do freio. 



Precauções de segurança 

Manual de segurança Rev. 4 53 

 

 

 

Localização das etiquetas GX4 

Comum (Braço 2) 
 

 

Vista de cima 

 
Montagem sobre mesa 

 

Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista posterior 

 
 

Montagem sobre mesa (Modelo com cabo para baixo) 

 
 
 

 

B1 

 
 
 

 

Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista inferior 

 
1 

A 

2 

B1 

 
1 A 
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Montagem múltipla 

 
 
 

A 
 

Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista superior 

 
1 

B1 
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Localização das etiquetas GX8 

Comum (Braço 2) 
 

 

Vista superior 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

B2 

 
 
 
 

 
Vista frontal Vista lateral Vista posterior 

 
 

Montagem sobre mesa 

 
 

B2 A 

 
 
 
 
 

 
Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista posterior 

 
1 

2 
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Montagem sobre mesa (Modelo com cabo para baixo) 

 

 

B2 

 
 

A  

Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista inferior 

 
 

Montado na parede 

 
 

 
A 

B2 

 
 
 
 

 
Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista superior 

 
 

Montagem no teto 

 
 

 
B2 

 
A 

 
 
 

 
Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista posterior 

 
1 

 
1 

 
1 
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  Recursos de Segurança  

Os recursos de segurança seguintes que o sistema robótico possui são particularmente 

importantes. Assegure-se de que esses e outros recursos funcionem corretamente antes 

de operar o sistema robótico. 

  Interruptor de parada de emergência  

O conector EMERGENCY no controlador possui terminais de entrada de parada de 

emergência de expansão usados para conectar os interruptores de parada de emergência. 

Pressionar o interruptor de parada de emergência pode desligar imediatamente a energia 

para o motor e o sistema robótico entrará na condição de parada de emergência. 

Use o interruptor de parada de emergência que tenha mais recursos de segurança do que 

PLd. 

Recursos de segurança da Entrada de porta de segurança: Padrões de referência ISO13849-

1:2015 

Categoria 3, PLd 

Categoria de parada da entrada de parada de emergência: Padrões de referência IEC60204-

1:2016 

Categoria 0: RC90-B, RC700, RC700-A, 

T, T-B, VT 

Categoria 1: RC700-D 

  Entrada da porta de segurança  

Para ativar este recurso, assegure-se de que o interruptor de entrada da porta de segurança 

esteja conectado ao conector EMERGENCY no controlador. 

Quando a porta de segurança é aberta, normalmente o manipulador para imediatamente a 

operação atual e o status da energia do manipulador é de operação proibida até que a porta 

de segurança seja fechada e a condição engatada seja liberada. Para executar a operação 

do manipulador enquanto a porta de segurança está aberta, você deve mudar a chave 

seletora de modo no controle portátil para o modo “Teach”. A energização do manipulador 

fica disponível somente quando o interruptor de ativação está ligado. Nesse caso, o 

manipulador é operado no status de potência baixa. 

Use o interruptor de parada de emergência que tenha mais recursos de segurança do que 

PLd. 

 

Recursos de segurança da Entrada da porta de segurança: Padrões de referência ISO13849-

1:2015 

Categoria3, PLd 

Categorias de parada da entrada da porta de segurança: Padrões de referência IEC60204-1: 

2016 

Category1 

Mesmo ao usar uma cortina de luz como porta de segurança, mantenha o status de operação 

proibida até que a condição engatada seja liberada, como com a porta de segurança. 
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  Recursos de Proteção  

O sistema de controle do robô suporta os recursos de proteção descritos abaixo. No 

entanto, estes recursos são preparados para ocorrências inesperadas. 

 

  Modo de potência baixa  

A potência do motor é reduzida nesse modo. 

Executar uma instrução de mudança do estado de potência mudará para o estado 

restrito (potência baixa) independentemente das condições da porta de segurança 

ou do modo de operação. O estado restrito (potência baixa) garante a segurança do 

operador e reduz a possibilidade de destruição ou de danos ao equipamento 

periférico causados pela operação descuidada. 

 

  Freio dinâmico  

O circuito do freio dinâmico inclui relés que colocam em curto-circuito as 

armaduras do motor. O circuito do freio dinâmico é ativado quando há uma entrada 

de parada de emergência ou quando qualquer um dos erros seguintes é detectado: 

desconexão do cabo do codificador, sobrecarga do motor, torque irregular do motor, 

erro de velocidade do motor, erro do servo (posicionamento ou transbordamento da 

velocidade), processador irregular, erro de soma de verificação da memória e 

condição de superaquecimento dentro do módulo de acionamento do motor. 

 

  Detecção de sobrecarga do motor  

O circuito do freio dinâmico é ativado quando o sistema detecta que a carga no 

motor excedeu a sua capacidade. 

 

  Detecção do torque do motor irregular (manipulador fora de controle)  

O circuito do freio dinâmico é ativado quando é detectada irregularidade com o 

torque do motor (saída do motor) (e nesse caso o manipulador esta fora de controle). 

 

  Detecção de erro de velocidade do motor  

O circuito do freio dinâmico é ativado quando o sistema detecta que o motor está 

funcionando na velocidade incorreta. 

 

  Transbordamento do posicionamento - detecção de erro do servo  

O circuito do freio dinâmico é ativado quando o sistema detecta que a diferença entre 

a posição real do manipulador e a posição comandada excede a margem de erro 

permitida. 
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O circuito do freio dinâmico é ativado quando a velocidade real do manipulador é 

detectada indicando um erro de transbordamento (a velocidade real está fora da 

faixa nominal). 

 

A irregularidade na CPU que controla o motor é detectada pelo watchdog timer. A 

CPU do sistema e a CPU que controla o motor dentro do controlador também são 

projetadas para verificar uma à outra quanto a quaisquer discrepâncias. Se for 

detectada uma discrepância, o circuito do freio dinâmico é ativado. 

 

O circuito do freio dinâmico é ativado quando é detectado um erro de soma de 

verificação da memória. 

 

O circuito do freio dinâmico é ativado quando a temperatura do dispositivo de 

energia dentro do módulo de acionamento do motor está acima do limite nominal. 

 

O circuito do freio dinâmico é ativado quando é detectada deposição do relé. 

 

O circuito do freio dinâmico é ativado quando a tensão do controlador (ou do 

manipulador, quando você usa a série T/VT) está acima do limite normal. 

 

O circuito do freio dinâmico é ativado quando queda da tensão da fonte de 

alimentação é detectada. 

 

Anomalia na temperatura do controlador (ou do manipulador, quando você usa a 

série T/VT) é detectada. 

 

O mau funcionamento da velocidade de rotação do ventilador é detectado. 

Transbordamento da velocidade - detecção de erro do servo 

Detecção de irregularidade na CPU 

Detecção de erro de soma de verificação da memória 

Detecção de superaquecimento no módulo de acionamento do motor 

Detecção de deposição do relé 

Detecção de sobretensão 

Detecção de queda de tensão da fonte de alimentação 

Detecção de anomalia da temperatura 

Detecção de mau funcionamento do ventilador 
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Treinamento 

 

  Treinamento  

  Treinamento mantido por pessoas encarregadas de gestão da segurança  

As pessoas encarregadas da gestão da segurança devem confirmar que os 

operadores que programam, operam e fazem a manutenção do manipulador e do 

sistema robótico tenham o treinamento adequado. Além disso, confirme se os 

operadores têm experiência em executar o trabalho com segurança. 

O treinamento deve incluir pelo menos o seguinte: 

- Estudo dos procedimentos de segurança regulamentares e recomendações 

relacionadas à segurança dados pelos fabricantes de robôs e projetistas do 

sistema. 

- Explicação clara do trabalho envolvido. 

- Descrição de todos os equipamentos de controle necessários para o trabalho e suas 

funções. 

- Explicação dos perigos potenciais envolvidos no trabalho. 

- Procedimentos de segurança do trabalho e métodos específicos para evitar perigos 

potenciais. 

- Testes da função e métodos de confirmação de que os dispositivos de segurança 

e o intertravamento estão funcionando corretamente. 
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Treinamento 

 

  Conhecimento e treinamento necessários para operar o sistema robótico  

 

Conteúdo Conhecimento e treinamento necessários 

Sobre o sistema robótico Adote o “Programa de segurança para o operador de 

robô industrial” * que segue as leis e regulamentos 

de cada nação. 

* O “Programa de segurança para o operador de 

robô industrial” deve incluir: 

- Conhecimento de robôs industriais. 

- Conhecimento das operações e ensino de robôs 

industriais. 

- Conhecimento de inspeções. 

- Conhecimento das normas/regulamentações 

relacionadas. 

Procedimentos de transporte 

(Trabalho de erguer e operar um 

guindaste ou empilhadeira) 

 
Ser qualificado para executar o trabalho de erguer e 

operar um guindaste ou uma empilhadeira 

Instalação de plugue de energia 

(por exemplo, ao instalar plugue de 

energia para a tomada de energia da 

fábrica). 

 
Ter experiência e habilidade para instalar plugue de 

energia para a fábrica 

Instalação de cabo de energia Ter experiência e habilidade para instalar cabo de 

energia 

Montagem de placas opcionais ou 

opção de montagem na parede do 

controlador 

 
 
 

Fazer o treinamento de manutenção mantido por nós e 

pelos fornecedores Instalação do módulo de I/O 

Fieldbus para a série T/VT 

Manutenção do sistema robótico 
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  Os manuais deste produto  

  Tipos de manuais  

Os seguintes são tipos de manuais típicos para este produto e um resumo das 

descrições. 

 

Manual de segurança (livro, PDF) 

Este manual contém informações de segurança para todas as pessoas que 

manuseiem este produto. Este manual também descreve o processo de 

desembalagem para operação e o manual que você deverá consultar em seguida. 

Leia este manual primeiro. 

- Precauções de segurança com relação ao sistema robótico e os riscos residuais 

- Declaração de conformidade 

- Treinamento 

- Procedimento desde a desembalagem até a operação 

 
Manual da série RC700 (PDF): RC700, RC700-A 

Manual do  RC700-D (PDF) 

Manual da série RC90 (PDF) 

Este manual explica a instalação de todo o sistema robótico e as especificações e 

funções do controlador. O manual é primariamente destinado a pessoas que 

projetam os sistemas robóticos. 

- O procedimento de instalação do sistema robótico (detalhes específicos desde a 

desembalagem até a operação) 

- Inspeções diárias do controlador 

- Especificações e funções básicas do controlador 

 
Manual da série xx (PDF) (xx: Nome da série do manipulador) 

Este manual descreve as especificações e funções do manipulador. O manual é 

primariamente destinado a pessoas que projetam os sistemas robóticos. 

- Informações técnicas, funções, especificações, etc. necessários para 

a instalação e projeto do manipulador. 

- Inspeções diárias do manipulador 
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Os manuais deste produto 

 

Lista de códigos de status/códigos de erro (PDF) 

Este manual contém uma lista de códigos numéricos exibidos no controlador e 

mensagens exibidas na área de mensagem do software. O manual é primariamente 

destinado a pessoas que projetam os sistemas robóticos ou façam programação. 

 

Manual de manutenção da série RC700 (PDF)  RC700, RC700-A 

Manual de manutenção da série RC90 (PDF) 

Manual de manutenção da série xx (PDF)  (xx: Nome da série do 

manipulador) 

Este manual descreve os detalhes da manutenção, etc. O manual é destinado a 

pessoas que fazem a manutenção. 

- Inspeção diária 

- Substituição e reparo de peças de manutenção 

- O método de atualização do firmware e para cópia de segurança das 

configurações do controlador, etc. 

 

Os manuais sobre manutenção para o RC700-D não vêm junto com os produtos. 

Somente pessoal autorizado, que tenha tido treinamento de manutenção mantido 

pelo fabricante ou pelo fornecedor deve ter permissão para fazer manutenção no 

robô. Entre em contato com o fornecedor de sua região para obter mais informações. 

 
Guia do Usuário do EPSON RC+ 7.0 (PDF) 

Este manual descreve informações gerais sobre o software de desenvolvimento de 

programa. 

 

Referência da linguagem SPEL+ do EPSON RC+ 7.0 (PDF) 

Este manual descreve a linguagem de programação do robô “SPEL+”. 

 

Outros manuais (PDF) 

Estão disponíveis manuais para cada opção. 
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

NOTA

  Como ler os manuais 

É possível navegar pelos manuais em PDF no software 

EPSON RC+. Para navegar nos manuais em PDF em seu PC, 

selecione EPSON RC+ 7.0-[Help]-[PDF Manual]. 

(Clique em <Iniciar>-[Programas]-[EPSON RC+ 7.0] pela área de trabalho do Windows). 

  Instalação do software e dos manuais 

(1) Insira o DVD de instalação do EPSON RC+ 7.0 que é fornecido com o produto

na unidade de DVD. Siga as instruções na tela para inserir as informações e

selecionar a unidade de disco para instalar.

(2) Quando a caixa de diálogo para selecionar as opções é exibido, assegure-se de

que [Manuals] está marcado e então prossiga na próxima etapa.

NOTA 

■ A instalação pode levar vários minutos.

■ Se o instalador não encontrar o Adobe Reader em seu PC, ele

será instalado nesse momento.

NOTA 

Para a instalação, siga as instruções no instalador do Adobe. Não

reinicialize o sistema até que a instalação do Adobe Reader seja

concluída.

(3) Quando a tela de conclusão for exibida, a instalação está concluída.

NOTA 

■ Se você receber uma mensagem pedindo para reiniciar, reinicie
o seu PC.







Manual de segurança Rev. 4 65 

 

 

Descrição desde a desembalagem até a operação do sistema robótico 

 

  Descrição desde a desembalagem até a operação do sistema robótico  

Esta seção descreve desde a desembalagem até a operação do sistema robótico. 

1.Desembalagem  

2.Transporte  

3.Instalação 

4.Energização 

5. Configurações do EPSON RC+ 7.0 

(Primeira etapa) 

6. Conexão e configuração dos periféricos e opcionais 

(Segunda etapa) 

 
 

Consulte os manuais em PDF seguintes para os detalhes de 1 a 6 do seu sistema 

robótico. 

Manual da série RC700 (RC700, RC700-A)  

Manual do RC700-D 

Manual da série RC90 

Manual da série T 

Manual da série T-B  

Manual da série VT) 

Para como ler o manual, consulte o seguinte. 

Este manual “Os manuais deste produto” 

 
 

 

NOTA 

 
Quando ocorrer um erro, preste atenção ao seguinte. 

O número do erro exibido no controlador ou no controle portátil pode ser uma dica 

para encontrar 


 
NOTA 





a causa da anormalidade. Quando ocorrer um erro, não deixe de anotar o número 

do erro e restaure o erro consultando “Lista de códigos de status / códigos de erro”. 

Quando uma anormalidade é causada por nosso sistema robótico e excede a faixa 

que o cliente pode tratar, contate o nosso departamento de serviço (fornecedor). 


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  RoHS da China  
Esta folha e a etiqueta do período de uso de proteção ambiental são baseadas nos 

regulamentos da China. Estas não são aplicáveis fora da China. 
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机器人型号名称 
C4 C8 C12 G1 G3 G6 G10 G20 LS-B 

GX4 GX8 T T-B VT RS3 RS4 N2 N6 系列 
适用系列 

 

部件名称 

有害物质 

C
4
 C

8
 C

1
2

 

G
1
 G

6
 

G
3
 G

1
0

 G
2

0
 

G
X

4
 

G
X

8
 

L
S

-B
 

T
 

T
-B

 

V
T

 

R
S

3
 R

S
4

 

N
2
 N

6
 铅 

(Pb) 

汞 

(Hg) 

镉 

(Cd) 

六价

铬 

(Cr(VI)) 

多溴

联苯 

(PBB) 

多溴

二苯醚 

(PBDE) 

机械手臂 × ○ ○ ○ ○ ○ 

 电机（执行器单 
元、电机单元） 

× ○ ○ ○ ○ ○ 
 

√ 
 

√ 
 

√ 
 

√ 
 

√ 
 

√ 
 

√ 
 

√ 
 

√ 
 

√ 

减速机单元 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ √ √ 

电磁制动器 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ √ √ 

同步皮带 ○ ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ √ √ 

电池单元 

（电池、电池固 
定架、电池板） 

 
× 

 
○ 

 
○ 

 
○ 

 
○ 

 
○ 

 
√ 

 
√ 

 
√ 

 
- 

 
- 

 
√ 

 
√ 

 
√ 

 
√ 

 
√ 

密封（密封垫

圈、油封、润

滑脂封、垫 

片、O型环） 

 
 

× 

 
 

○ 

 
 

○ 

 
 

○ 

 
 

○ 

 
 

○ 

 

 

√ 

 

 

√ 

 

 

√ 

 

 

√ 

 

 

√ 

 

 

√ 

 

 

√ 

 

 

√ 

 

 

√ 

 

 

√ 

润滑脂 ○ ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ √ √ 

电缆（M/C电 
缆、连接电缆） 

× ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ √ √ 

散热片 ○ ○ ○ ○ ○ ○ √ - √ √ - √ √ √ - - 

LED指示灯 ○ ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ √ √ 

电路板 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ √ √ 

外罩 ○ ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ √ √ 

滚珠丝杠花键 ○ ○ ○ ○ ○ ○ - √ √ √ √ √ √ - √ - 

制动解除开关 × ○ ○ ○ ○ ○ - √ √ √ √ √ √ - √ - 

伸缩罩 × ○ ○ ○ ○ ○ - √ √ √ √ √ - - √ - 

FPC单元 × ○ ○ ○ ○ ○ - - - - - - - - - √ 

扎带 ○ ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ √ √ 

原点标记 ○ ○ ○ ○ ○ ○ - - - - - - - - - √ 

气管接头 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ √ √ 

本表格依据SJ/T 11364的规定编制。 

○ ：表示该有害物质在该部件所有均质材料中的含量在GB/T  26572规定的限量要求以下。 

×：表示该有害物质至少在该部件的某一均质材料中的含量超出GB/T 26572规定的限量要求

。本产品中含有的有害物质的部件皆因全球技术发展水平限制而无法实现有害物质的替代。 

产品环保使用期限的使用条件 

关于适用于在中华人民共和国境内销售的本产品的环保使用期限，在遵守该产品的安全及使用注意事项的条件下，从生

产日期开始计算，在标志的年限内，本产品中含有的有害物质不会对环境造成严重污染或对人身、财产造成严重损害。 

附注： 本表格及环保使用期限标志依据中国的有关规定而制定，中国以外的国家/地区则无需关注。 

Nota:  Esta folha e a etiqueta do período de uso de proteção ambiental são baseadas nos regulamentos da 

China. Estas não são aplicáveis fora da China. 
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产品环保使用期限的使用条件 

关于适用于在中华人民共和国境内销售的本产品的环保使用期限，在遵守该产品的安全及使用注意事项的

条件下，从生产日期开始计算，在标志的年限内，本产品中含有的有害物质不会对环境造成严重污染或对

人身、财产造成严重损害。 

附注：   本表格及环保使用期限标志依据中国的有关规定而制定，中国以外的国家/地区则无需关注。 

Nota: Esta folha e a etiqueta do período de uso de proteção ambiental são baseadas nos regulamentos 

da China. Estas não são aplicáveis fora da China. 

 

机器人型号名称 

C4 C8 C12 G1 G3 G6 G10 G20 LS-B 

GX4 GX8 T T-B VT RS3 RS4 N2 N6 

系列 

 

适用系列 

 

 

 

部件名称 

有害物质 

C
4

 

C
8
 C

1
2

 

G
1

 

G
3
 G

6
 G

1
0

 G
2

0
 

G
X

4
 G

X
8

 

L
S

-B
 

T
 

T
-B

 

V
T

 

R
S

3
 R

S
4

 

N
2

 

N
6

 

铅 

 

 

(Pb) 

汞 

 

 

(Hg) 

镉 

 

 

(Cd) 

六价

铬 

 

 
(Cr(VI)) 

多溴

联苯 

 

 
(PBB) 

多溴

二苯醚 

 

 
(PBDE) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

选 

件 

制动解除单元 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ - - - - - - - √ √ 

相机安装板 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ - √ √ √ √ √ √ √ √ 

PS兼容板 
（工具适配器） 

× ○ ○ ○ ○ ○ √ - - - - - - - - √ √ 

底座侧固定金属 
件 

× ○ ○ ○ ○ ○ √ √ - - - - - - - - - 

可调机械挡块 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ - - - - - √ - - - 

MC短接连接 
器 

× ○ ○ ○ ○ ○ - √ - - - - - - - √ √ 

用户接头套件 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ - - - - - - - √ - 

用户连接器套 

件 
× ○ ○ ○ ○ ○ √ √ - - - - - - - √ √ 

原点调整板 × ○ ○ ○ ○ ○ - - - - - - - - - √ - 

地面支架 × ○ ○ ○ ○ ○ - - - - - - - - - √ - 

配线引导装置 × ○ ○ ○ ○ ○ - - - - - - - - - √ - 

兼容板 × ○ ○ ○ ○ ○ - - - - - - √ - - - - 

相机板单元 × ○ ○ ○ ○ ○ - - - - - - - √ - - - 

外部配线配套元 
件 

× ○ ○ ○ ○ ○ - - - - - - - √ - - - 

工具适配器 
(ISO法兰) 

× ○ ○ ○ ○ ○ - √ - - √ - - √ - √ √ 

力传感器 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ - √ √ - - - √ √ √ 

本表格依据SJ/T 11364的规定编制。 

○ ：表示该有害物质在该部件所有均质材料中的含量在GB/T  26572规定的限量要求以下。 

×：表示该有害物质至少在该部件的某一均质材料中的含量超出GB/T 26572规定的限量要求

。本产品中含有的有害物质的部件皆因全球技术发展水平限制而无法实现有害物质的替代。 
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控制器型号名称 
RC700 RC700-A RC700DU RC700DU-A 

RC700-D RC90-B T T-B  VT系列 
适用系列 

 

部件名称 

有害物质 

R
C

7
0

0
 

R
C

7
0

0
-A

 

R
C

7
0

0
-D

 

R
C

7
0

0
D

U
 

R
C

7
0

0
D

U
-A

 

R
C

9
0

-B
 

T
 

T
-B

 

V
T

 

铅 

(Pb) 

汞 

(Hg) 

镉 

(Cd) 

六价铬 

(Cr(VI)) 

多溴联苯 

(PBB) 

多溴二苯

醚 

(PBDE) 

控制器 × ○ ○ ○ ○ ○ 

 机壳 ○ ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ - - 

电路板 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ 

开关电源 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ 

风扇 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ - √ 

线束 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ 

电源保护装置 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ - - 

存储卡 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ 

电池 ○ ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ 

连接器附件 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

选

件 

电路板 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ - - √ √ √ 

布线单元 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ 

接线端子 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ 

紧急停止开关 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ 

TP1 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ - - - √ - - 

TP2 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ - - √ √ √ 

TP3 × ○ ○ ○ ○ ○ - √ √ - - - √ √ 

墙面安装金属件 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ - - √ √ √ 

Hot Plug Kit × ○ ○ ○ ○ ○ - √ √ - - - √ √ 

CK1 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ - - √ - - 

CV1 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ - - √ √ √ 

CV2 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ - - √ √ √ 

相机 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ - - √ √ √ 

延长管 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ - - √ √ √ 

GigE相机PoE 

转换器 

 

× 
 

○ 
 

○ 
 

○ 
 

○ 
 

○ 
 

√ 
 

√ 
 

√ 
 

- 
 

- 
 

√ 
 

√ 
 

√ 

GigE相机PoE 

交换集线器 

 

× 
 

○ 
 

○ 
 

○ 
 

○ 
 

○ 
 

√ 

 

√ 

 

√ 

 

- 

 

- 

 

√ 

 

√ 

 

√ 

GigE相机三脚 

架适配器 

 

× 
 

○ 
 

○ 
 

○ 
 

○ 
 

○ 
 

√ 

 

√ 

 

√ 

 

- 

 

- 

 

√ 

 

√ 

 

√ 

以太网交换机 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ - - √ √ √ 

力传感器 
I/F(FC1,FC2) 

 

× 
 

○ 
 

○ 
 

○ 
 

○ 
 

○ 
 

√ 

 

√ 

 

√ 

 

- 

 

- 

 

- 

 

- 

 

- 

USB选件密钥 × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ - - √ √ √ 

VRT × ○ ○ ○ ○ ○ √ √ √ √ √ √ √ √ 
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产品环保使用期限的使用条件 

关于适用于在中华人民共和国境内销售的本产品的环保使用期限，在遵守该产品的安全及使用注意事项的

条件下，从生产日期开始计算，在标志的年限内，本产品中含有的有害物质不会对环境造成严重污染或对

人身、财产造成严重损害。 

附注：   本表格及环保使用期限标志依据中国的有关规定而制定，中国以外的国家/地区则无需关注。 

Nota: Esta folha e a etiqueta do período de uso de proteção ambiental são baseadas nos regulamentos 

da China. Estas não são aplicáveis fora da China. 

 

本表格依据SJ/T 11364的规定编制。 

○：表示该有害物质在该部件所有均质材料中的含量在GB/T   26572规定的限量要求以下。 

×：表示该有害物质至少在该部件的某一均质材料中的含量超出GB/T 26572规定的限量要求。

本产品中含有的有害物质的部件皆因全球技术发展水平限制而无法实现有害物质的替代。 
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