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PREFACIO
Obrigado por adquirir nossos produtos robéticos.
Este manual contém as precaucdes para o uso correto do sistema robético.
Leia cuidadosamente este manual e 0s outros manuais relacionados antes de instalar
0 sistema robético.
Mantenha este manual sempre a mao para facil acesso e releia-o se encontrar algo
nao claro.

O sistema robético e suas partes opcionais s&o entregues a nossos clientes somente
apos serem submetidos aos mais rigidos controles de qualidade, testes e inspecdes
para certificar sua conformidade com nossos altos padrées de desempenho.
Lembre-se de que o produto ndo apresentara o desempenho basico se nosso sistema
robético for usado fora das condicdes de uso e especificages do produto descritos
nos manuais.

Este manual descreve possiveis perigos e consequéncias que podemos antever. Nao

deixe de cumprir com as precaucdes de seguranga contidas neste manual para usar

0 Nnosso sistema robético segura e corretamente.
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Precaucbes de Conformidade da Diretiva da UE (Idioma oficial)

Nos idiomas oficiais da UE, o manual para este produto esta disponivel somente em
inglés.

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.

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

In den offiziellen Sprachen der EU ist das Benutzerhandbuch fiir dieses Produkt
nur in Englisch verfligbar.

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.

Precaugdes 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.
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MARCAS REGISTRADAS

AVISO

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

registradas dos respectivos detentores.

Nenhuma parte deste manual pode ser copiada ou reproduzida sem

autorizagdo. O conteddo deste manual estéa sujeito a alterag&o sem aviso.

Favor notificar-nos se encontrar algum erro neste manual ou se tiver algum comentario
relacionado ao seu contetdo.

FABRICANTE

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

: Www.epson.jp/prod/robots/

Toyoshina Plant

Manufacturing Solutions Operations Division
6925 Toyoshina Tazawa,

Azumino-shi, Nagano, 399-8285

Japéo

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

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

INFORMAC}()ES PARA CONTATO
FORNECEDORES (Pais/Regi&o)

América do
Norte e do
Sul

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 +1-562-981-5220
E-MAIL :info@robots.epson.com

Epson Deutschland GmbH

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

Germany

TEL 1 +49-(0)-2159-538-1800
FAX 1 +49-(0)-2159-538-3170
E-MAIL :info.rs@epson.de

URL - 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) Gangnham-gu, Seoul, 06235

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

Sudeste asiatico Epson Singapore Pte. Ltd.

Factory Automation System

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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india

Japédo
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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
Japan

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

Ao descartar este produto, faga-o de acordo com a legislagc&o e regulamentacdes de

cada pais.

Sobre o descarte das baterias
O procedimento de remocgao/substituicao da bateria € descrito nos seguintes manuais:

Manual de manutencéo

Somente para clientes da Unido Europeia

O simbolo 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 n&o
devem ser descartados através do fluxo de residuos domésticos normal. Para evitar
0s possiveis danos para 0 meio ambiente ou a salide humana, separe este produto e
suas baterias de outros residuos para assegurar que eles possam ser reciclados de
modo ambientalmente correto. Para mais detalhes sobre as instalacdes de coleta,
entre em contato com a agéncia governamental local ou o distribuidor onde vocé
adquiriu este produto. O uso dos simbolos quimicos Pb, Cd ou Hg indica que esses
metais s&o utilizados na bateria.

Estas informacdes séo aplicaveis somente aos clientes da Unido 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 residuos de
baterias e acumuladores, que revoga a Diretiva 91/157/EEC, e a legislag&o que a

transp&e e implementa nos varios sistemas legais nacionais.

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

possibilidade de reciclar seu produto.
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Somente para os clientes taiwaneses

&3

Separe baterias usadas dos outros fluxos de residuos para assegurar que elas possam
ser recicladas de uma forma ambientalmente correta. Para mais detalhes sobre as
instalagBes de coleta, entre em contato com a agéncia governamental local ou o
distribuidor onde vocé adquiriu este produto.

Somente para os clientes da California
As baterias de litio deste produto contém
Material Perclorado - manuseio especial pode ser aplicavel.

Consulte www.dtsc.ca.gov/hazardouswaste/perchlorate.
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Seguranca deste produto

Seguranca deste produto

Uso e finalidade deste produto

O uso e finalidade deste produto € transportar e montar pegas em uma area de
seguranga isolada.

Ambiente de instalacao

Para usar a fungao do sistema rob6tico corretamente e com segurancga, € necessario
um ambiente adequado. Instale o sistema robético em um ambiente que atenda as
seguintes condicdes.

Item Condicdes
Temperatura Instalagéo 5a40°C
ambiente VT, T, T-B, LS-B, G, C,
-20a60°C GX,
Transporte ou RC700-D, RC700-A,
armazenamen RC700, RC90-B
to —-25a55°C RS
5a45°C N
- - VT, LS-B, G, RS, C8,
Umidade relativa 10 a 80% C12, GX
do ambiente Instalag&io T, T-B, N, C4,
(sem condensacdo) 20 a 80% RC700-D, RC700-A,
RC700, RC90-B
VT, T, T-B, LS-B, G,
RS, C, GX,
;rr‘?]';szzfr’g;gg 10a90% | Rc700-D, RC700-A,
to RC700, RC90-B
10 a 80% N

Ruido de ruptura com| .« 1 0y (fio de sinal)
transiente rapido

Ruido eletrostatico Até 4 kV

Altitude Até 1000 m VT, T, T-B,LS-B,G,RS,C,N
RC700-A, RC700, RC90-B
RC700-D do GX

Até 2000 m

Ambiente - Instale em local fechado.

- Mantenha longe da luz solar direta

- Mantenha afastado de p6, fumaga oleosa, salinidade,
p6 de metal e outros contaminantes

- Mantenha afastado de solventes e gases inflamaveis ou
COrrosivos

- Mantenha afastado de agua

- Mantenha afastado de choques ou vibragdes

- Mantenha afastado de fontes de ruido elétrico

- Mantenha afastado de area explosiva

- Mantenha afastado de uma grande quantidade de
radiacdo
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Seguranca deste produto

Risco residual

Para o risco residual de nosso manipulador ou controlador, verifique os avisos e
adverténcias em cada item de cada capitulo.

Declaragéo de conformidade

Para as diretivas e padrdes de cada pais aos quais este produto obedece, verifique a
Declaracéo de Conformidade que acompanha o produto.

Requisitos de seguranca

As tolerancias e condi¢des operacionais especificas de seguranga estao contidas nos
manuais do manipulador, do controlador e dos outros dispositivos. Nao deixe de ler
também aqueles manuais.

Para a instalacdo e operacdo do sistema robético, certifique-se de cumprir o0s
regulamentos locais e nacionais aplicaveis. As normas de seguranga dos sistemas
robdticos e outros exemplos séo dados neste capitulo. Portanto, para assegurar que
as medidas de seguranca sejam completas, consulte também as outras normas
relacionadas.

(Nota: A lista abaixo € apenas uma lista parcial das normas de seguranca necessarias).

ISO 10218 -1 Rob6s e dispositivos robéticos -- Requisitos de seguranga para
robds industriais -- Parte 1: Robds

ISO 10218-2 . . . L. . .
Rob6s e dispositivos robéticos -- Requisitos de segurancga para robds

industriais -- Parte 2: Sistemas robdticos e integragcao

ANSI/RIA R15.06  Padrd@o Nacional Americano para Robds Industriais e Sistemas Roboticos
-- Requisitos de Seguranga

ISO 12100 Seguranca de maquinas -- Principios gerais do projeto -- Avaliagdo dos
riscos e reducao dos riscos

ISO 13849-1 Seguranca de maquinas -- Pecas de sistemas de controle relacionadas a

segurancga -- Parte 1: Principios gerais para o projeto

ISO 13850 Seguranca de maquinas -- Fungao de parada de emergéncia -- Principios
para o projeto

ISO 13855 Seguranca de maquinas -- Posicionamento das protecdes de seguranca
com relacdo as velocidades de aproximagao de partes do corpo humano.

ISO 13857 Seguranca de maquinas -- Distancias de seguranca para prevenir que
zonas de perigo sejam alcangadas pelos membros superiores e inferiores.
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Seguranca deste

1ISO14120 Seguranca de maquinas -- Protetores -- Requisitos gerais para o
projeto e construcao de protetores fixos e moveis

IEC 60204-1 Seguranca de maquinas -- Equipamento elétrico de maquinas --
Parte 1: Requisitos gerais

CISPR11 Equipamento de radiofrequéncia industrial, cientifico e médico (ISM)
-- Caracteristicas das perturbacdes eletromagnéticas -- Limites e
métodos de medigao

IEC 61000-6 -2 Compatibilidade eletromagnética (EMC) -- Parte 6-2: Padrdes
genéricos -- Imunidade para ambientes industriais
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Precaugdes de seguranca

Precaucoes de seguranca

Este capitulo descreve as precaugfes para usar o sistema robético com seguranga.
Antes de usar o sistema robatico, ndo deixe de ler as descrigdes.

Nas descri¢des deste capitulo, a palavra “controladora” indica também unidade de
acionamento.

Convencodes

Importantes consideragdes de segurancga sdo indicadas em todo o manual pelos
seguintes simbolos. N&o deixe de ler as descricdes mostradas com cada simbolo.

Este simbolo indica que existe um perigo de possivel lesédo
séria ou morte se as instrugdes associadas ndo forem seguidas

~ corretamente.
ATENCAO

Este aviso indica que existe o perigo de possivel ferimento nas
pessoas causado por choque elétrico se as instrucdes

= associadas ndo forem seguidas corretamente.
ATENCAO

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

instrucdes associadas ndo forem seguidas corretamente.
CUIDADO ¢ g

Precaucgbes para desembalagem, transporte e relocagéo

A desembalagem, o transporte e a relocagdo do manipulador e do equipamento
robético devem ser realizados por pessoal que tenha tido o treinamento no sistema
robotico mantido por nds e pelos fornecedores e deve estar em conformidade com
todos os cadigos locais e nacionais. Siga as precaug8es de seguranga abaixo.

m Ao transportar o manipulador, faga-o com um carrinho, etc. como ele foi
entregue. Ndo o transporte com o atuador da extremidade ou periféricos
acoplados. A perda do equilibrio pode fazer com que o manipulador tombe,
€ extremamente perigosa e pode resultar em sérias lesfes corporais e/ou
danos graves ao equipamento do sistema robético.

m Somente pessoal qualificado deve executar o trabalho de erguer e operar um
guindaste ou uma empilhadeira. Quando essas operagdes sdo executadas

- por pessoal ndo qualificado, isso é extremamente perigoso e pode resultar

ATENCAO em sérias lesdes corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema

robético.

m Estabilize o manipulador com as méos ao i¢a-lo. O icamento instavel é
extremamente perigoso e pode resultar em sérias lesdes corporais e/ou
danos sérios ao equipamento do sistema robético como a queda do
manipulador.
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Precaucgdes de seguranca

m O pessoal envolvido no trabalho deve usar equipamento de protecéo
individual tal como um capacete ao transportar. Além disso,

- certifique-se de ndo haja outras pessoas nas imediagdes.
ATENCAO

m Evite vibracéo excessiva ou choques durante o transporte do
manipulador. Vibragéo excessiva ou choques podem causar danos
ao equipamento e/ou mau funcionamento do manipulador.

m Ao remover os parafusos de fixacdo, apoie o manipulador para
prevenir queda. Remover os parafusos de fixacdo sem apoiar o
manipulador pode prender suas maos ou pés, pois 0 manipulador
caira.

m N&o remova o prendedor de arame que prende o bracgo até concluir
a instalagdo. Vocé pode prender as méos no manipulador se o
prendedor de arame for removido antes de concluir a instalagdo.

CUIDADO

m Para transportar o manipulador, prenda-o ao equipamento de
entrega, ou transporte-o seguindo o método e o nimero de pessoas
descritos no manual do manipulador. Se houver uma area onde
haja restricdo para segurar, ndo segure nesta area.

Precauc@es para projeto e Instalacao

O sistema robotico devera ser projetado e instalado por pessoal que tenha tido
treinamento em sistemas robéticos mantido por nés e pelos fornecedores. Além
disso, siga as precaucdes de segurancga abaixo.

m O pessoal que projeta e/ou constréi o sistema robG4tico com este
produto deve ler este manual para entender os requisitos de
seguranca antes de projetar e/ou construir o sistema robético.
Projetar e/ou construir o sistema robético sem entender os requisitos
de seguranca é extremamente perigoso e pode resultar em sérias
lesBes corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema
robético.

m O sistema robético deve ser utilizado dentro das condi¢des
ambientais descritas nos seus respectivos manuais. Esse produto foi
projetado e fabricado estritamente para uso em um ambiente interno

ATENCAO normal. Usar o produto em um ambiente que exceda as condi¢des

ambientais especificadas pode nao s6 encurtar a vida util do produto,

mas também causar sérios problemas de seguranca.

m O sistema robotico deve ser utilizado dentro dos requisitos de
instalacdo descritos nos manuais. Usar o sistema robotico fora dos
requisitos de instalagdo pode ndo s6 encurtar a vida util do produto,
mas também causar sérios problemas de seguranga.
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Precauces de seguranca

ATENCAO

Ao projetar ou instalar um sistema robdtico, use pelo menos o seguinte
equipamento de protegdo. Trabalhar sem equipamento de protecéo pode causar
sérios problemas de seguranca.

- Vestimenta de trabalho adequada para o trabalho
- Capacete
- Calgcados de seguranca

m Este produto destina-se ao transporte e montagem de pecas em uma area de
seguranca isolada. Nao deixe de instalar uma protecao de seguranca
consultando os padrbes descritos em “Requisitos de seguran¢a” neste manual
para garantir a seguranca. Nao instalar uma protegdo de seguranga pode ser
extremamente perigoso e pode resultar em sérias lesdes corporais e/ou danos
severos ao equipamento do sistema robotico.

m O intertravamento da porta de seguranga deve estar funcionando enquanto o
sistema robdtico é operado. N&o opere o sistema sob condi¢gdes em que o
interruptor ndo possa ser ligado/desligado. (Isto é, a condigao onde o interruptor
fica desabilitado)

(Exemplo: Uma fita adesiva colocada ao redor do interruptor para manté-lo
fechado). Operar o sistema robético quando o interruptor ndo estiver
funcionando corretamente é extremamente perigoso e pode causar sérios
problemas de seguranca, pois a entrada da porta de seguranca ndo podera
realizar a funcao para a qual foi concebida.

m Nao deixe de instalar um dispositivo de parada de emergéncia que permita ao
operador parar o sistema imediatamente. Nao instalar um dispositivo de parada
de emergéncia pode ser extremamente perigoso e pode resultar em sérias
lesBes corporais e/ou danos severos ao equipamento do sistema robético.

m Ao conectar uma parada de emergéncia ou um sinal de entrada de seguranca
tal como uma porta de seguranca ao conector EMERGENCY, assegure-se de
que a parada de emergéncia do controle portéatil conectado a porta TP funciona.

m Instale o manipulador em um local com espagco suficiente de modo que uma
ferramenta ou uma peca de trabalho no atuador da extremidade ndo alcance
uma parede ou uma prote¢do de seguranga quando o manipulador estender os
bragos segurando uma pega de trabalho. Instalar o manipulador em um local
com espago insuficiente é extremamente perigoso e pode resultar em sérias
lesBes corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema robaético, pois a
ferramenta ou a pecga de trabalho pode colidir com uma parede ou uma protecao
de seguranca.

Ajuste a distancia entre a prote¢do de seguranca e a ferramenta ou a peca de
trabalho de acordo com a norma 1SO10218-2. Para o tempo do movimento livre
e a distancia do movimento livre, consulte o manual do manipulador “Apéndice
B: Tempo e distancia do movimento livre na emergéncia” e o “Apéndice C:
Tempo e distancia do movimento livre quando a protecdo de seguranga é
aberta”.
Prenda o manipulador antes de ligar a energia ou opera-lo. Ligar a energia ou
operar o manipulador sem prendé-lo é extremamente perigoso e pode resultar em
sérias lesdes corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema robético pois
0 manipulador pode tombar.
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ATENCAO

Mantenha-se afastado do manipulador enquanto a energia esta ligada se
ndo tiver feito um treinamento. Nao entre na area de operag¢éo enquanto
a energia estiver ligada. Entrar na area de operagdo com a energia ligada
é extremamente perigoso e pode causar sérios problemas de seguranga,
pois 0 manipulador pode se mover mesmo se parecer estar parado. Além
disso, estabele¢ca um procedimento de trabalho seguro para evitar perigo
devido a movimento inesperado do manipulador ou operacao errada pelo
operador e trabalhe de acordo com o procedimento.

Antes de operar o sistema robético, certifique-se de que tanto os
interruptores de parada de emergéncia como os interruptores da
prote¢do de seguranca funcionam corretamente. Operar o sistema
robdtico quando os interruptores ndo estéo funcionando corretamente é
extremamente perigoso e pode resultar em sérias lesdes corporais e/ou
sérios danos ao sistema robatico, pois os interruptores ndo poderao
cumprir suas funcdes pretendidas em uma emergéncia.

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

Nao use o manipulador préximo a equipamento que desenvolva
forcas eletromagnéticas fortes. Isto pode causar mau
funcionamento ou falhas do manipulador.

Nao use o manipulador onde haja um risco de interferéncia
eletromagnética, descarga eletrostatica ou interferéncia de radio
frequéncia. Isto pode causar mau funcionamento do manipulador.

N&o use o manipulador em um local exposto a liquidos inflamaveis tais
como gases inflaméveis, poeira inflaméavel, gasolina e solventes que
possam explodir ou pegar fogo. Existe um risco de ferimento, acidente
sério, incluindo morte, ou incéndio.

N&o aproxime sua méo ou dedos das partes moveis do manipulador.
Existe um risco de ficar ferido prendendo suas maos.

N&o instale o controlador do robé de cabeca para baixo ou em angulo.

Para o modelo com protecéo:

Conecte o conector do cabo de energia e o conector do cabo de sinal a chapa
de conectores imediatamente apdés a instalagdo do manipulador. A instalacao
do manipulador sem conecta-los ndo pode assegurar o IP65. Além disso, isto
pode resultar em choque elétrico e/ou mau funcionamento do sistema robético.
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ATENCAO

Use sempre o plugue de energia ou dispositivo de desconexao para o cabo de
energia. N&do o conecte diretamente a fonte de energia da fabrica.

N&o abra a(s) tampa(s) do controlador ou do manipulador, exceto durante a
sua manutencao. Abrir a(s) tampa(s) do controlador é extremamente perigoso
e pode resultar em choque elétrico mesmo quando a energia principal esta
desligada, devido a carga interna da unidade de alta tenséo.

Certifique-se de que a energia para o sistema robético 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.

Nao deixe de conectar corretamente os cabos protegendo com seguranca a
unidade de alta tens&o para o controlador. Nao aplique pressao desnecessaria
nos cabos. (N&o coloque objetos pesados sobre os cabos. N&o dobre ou puxe
os cabos aplicando forga excessiva). A pressédo desnecessaria nos cabos pode
resultar em danos aos cabos, desconex&o e/ou falha nos contatos. Cabos
danificados, desconexdo ou falha nos contatos séo extremamente perigosos e
podem resultar em choque elétrico e/ou funcionamento incorreto do sistema.

Ao encaixar o plugue na tomada de sua fabrica, certifiqgue-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 fabrica. 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 instalacé@o dos opcionais deve ser executada por pessoal que tenha tido
treinamento em sistemas roboticos mantido por nés e pelos fornecedores.
Antes de instalar, sempre se certifique de que a energia principal do sistema
robético esta desligada e que o plugue de energia esta desconectado.
Executar quaisquer procedimentos de manuteng¢do enquanto a alimentagao
principal estéa ligada ou com as areas carregadas com alta tensao nao
descarregadas totalmente, é extremamente perigoso e pode resultar em
choque elétrico e/ou causar sérios problemas de seguranca.

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

O aterramento do manipulador é feito conectando com o controlador (para a
série T/VT, conectado com o cabo de energia). Nao deixe de instalar o
controlador e conectar os cabos. Se o fio terra for conectado incorretamente a
terra, isso pode resultar em incéndio ou chogue elétrico.
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m Antes de instalar a fiag@o, desligue o controlador e os equipamentos
relacionados e entéo coloque uma sinalizagdo de adverténcia (p. ex., NAO
LIGUE A ENERGIA). Instalar a fiagdo com a energia ligada é
extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento no sistema robotico.

m Quando com a unidade de liberagao do freio ou o conector de curto-
circuito externo: Ao conectar / substituir a unidade de liberag&o do freio
ou o conector de curto-circuito externo, desligue a energia para o
controlador e a unidade de liberacéo do freio. Inserir e remover o
conector enquanto a energia esta ligada pode resultar em choque
elétrico.

m N&o toque nos terminais. Isto pode causar choques elétricos,
danos ao produto ou mau funcionamento.

m Manipulador especificado para CC:
Ao usar manipulador especificado para CC, ndo conecte a fonte de

ATENGAO .
¢ energia de CA.
Conectar a fonte de energia de CA é extremamente perigoso e pode
resultar em choque elétrico e/ou mau funcionamento no sistema
robético.
m 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 a polaridade. Se conectar
o cabo do manipulador com a polaridade errada, isto pode resultar em
mau funcionamento do sistema robético. Para detalhes sobre a
conexao, consulte cada manual do manipulador.
O numero de série do manipulador que deve ser conectado € indicado na
etiqueta de verificacdo da conex&o localizada no controlador. Conecte o
controlador e 0 manipulador corretamente. A conexao incorreta entre o
controlador e 0 manipulador pode ndo s6 causar funcionamento incorreto
do sistema robdtico, mas também problemas de seguranca.
Ao usar a I/0O remota, sempre se assegure do seguinte. Usar o sistema
robotico sob condig8es insatisfatorias pode causar mau funcionamento do
CUIDADO sistema e/ou problemas de seguranca.

- Atribua corretamente as fungdes remotas para entradas/saidas e
faca a ligagao corretamente ao configurar os sinais de 1/0 remota.

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

- Ao verificar a operagédo do sistema robético, esteja preparado para falhas
com as configurag@es iniciais e a fiagdo. Se o manipulador funcionar de
forma néo usual por falhas nas configuragées iniciais ou na fiagao,
pressione o interruptor de parada de emergéncia para parar
imediatamente o manipulador.
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CUIDADO

O manipulador deve ser instalado de modo a evitar a interferéncia com
edificios, estruturas, utilidades, outras maquinas e equipamentos que
possam criar um risco de aprisionamento ou pontos de compressao.

Pode ocorrer oscilagdo (ressonancia) durante a operagdo, dependendo
da rigidez da mesa de instalagdo. Se ocorrer oscilagcdo, melhore a
rigidez da mesa ou mude as configuragfes de velocidade, ou de
aceleracéo e desaceleragéo.

Somente pessoal autorizado ou certificado deve ter permissao de
instalar a fiagdo. A instalagéo da fiacéo por pessoal ndo autorizado ou
néo certificado pode resultar em ferimento corporal e/ou mau
funcionamento do sistema robético.

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 resisténcia e rigidez
suficientes. Montar o manipulador em uma parede ou teto que
tenham resisténcia e rigidez insuficientes é extremamente perigosa e
pode resultar em sérias lesdes corporais e/ou danos graves ao
equipamento do sistema robatico pois 0 manipulador pode cair ou
vibrar.

Montagem na parede e montagem no teto:
Ao montar o manipulador em uma parede ou teto, para fins de
seguranga, prenda o suporte a base do manipulador base para evitar
gue o manipulador caia. Se 0 manipulador cair, isso é extremamente
perigoso e pode resultar em sérias lesfes corporais e/ou danos
graves ao equipamento do sistema robotico.

Ao limpar o manipulador, néo esfregue fortemente com éalcool ou
benzeno.

Ele pode perder o brilho da face revestida.

Tenha o cuidado de ndo deixar poeira de usinagem, residuos de corte
de fios ou contaminantes entrarem no controlador do robd. Eles podem
causar mau funcionamento e incéndio.

N&o submeta o conector a choques ou cargas ao conectar 0s cabos.
N&o puxe os cabos com for¢a ao desconectar os cabos.

Certifique-se de que os nimeros de série de cada equipamento sejam
correspondentes. A conexao incorreta pode ndo sé causar
funcionamento incorreto do sistema rob6tico, mas também problemas
de seguranca.

Antes de conectar o conector, verifique se os pinos ndo estdo tortos.
Conectar com 0s pinos tortos pode danificar o conector e resultar em
mau funcionamento do sistema robético.
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m Quando com a unidade de liberacdo do freio ou o conector de curto-circuito
externo:
Se o manipulador for operado sem conectar a unidade de liberacao do freio ou
0 conector de curto-circuito externo, os freios ndo poderao ser liberados e isso
pode danifica-los.

CUIDADO Depois de usar a unidade de liberacéo do freio, conecte o conector de curto-

circuito externo no manipulador, ou verifique a conex@o do conector para a
unidade de liberacao do freio.

Precaucbtes para operacao

Os itens seguintes séo precaugBes de seguranca para o pessoal de operacéo
qualificado:

m Nao entre na area de operacédo do manipulador enguanto a energia para o
sistema robético estiver ligada. Entrar na area de operagédo com a energia ligada
€ extremamente perigoso e pode causar sérios problemas de segurancga, pois o
manipulador pode se mover mesmo se parecer estar parado.

m Quando o manipulador para por razdes desconhecidas durante a operagao
automatica, nunca se aproxime do manipulador. Se vocé precisar se aproximar
do manipulador, pressione o interruptor de parada de emergéncia ou desligue a
energia principal antes de se aproximar. Ao desligar a energia principal, tenha
cuidado para n&o criar um novo risco.

m Quando vocé aborta um programa e reinicia o sistema roboético durante a
operacao automatica, certifique-se de ndo criar um novo risco nos periféricos,
antes de iniciar o programa.

m Antes de operar o sistema robotico, assegure-se de que ndo haja ninguém dentro
da area de protecao de seguran¢a. Quando o manipulador se move
inesperadamente, isto pode resultar em sérios problemas de seguranca.

m Para ensinar e iniciar o trabalho, configure o sistema robético no modo de ensino.
ATENCAO Apobs colocar o interruptor de parada de emergéncia em uma posicdo para
pressionar a qualquer momento, trabalhe. O manipulador pode mover-se
inesperadamente devido a operagdo errada e isto pode resultar em sérios
problemas de seguranca.

m Pressione imediatamente o interruptor de parada de emergéncia sempre que 0
manipulador se mover de modo anormal enquanto o sistema robdtico estiver
sendo operado. Continuar a operacéo do sistema robético enquanto o
manipulador se move de modo anormal € extremamente perigoso e pode resultar
em sérias lesBes corporais e/ou alteragbes graves no equipamento do sistema
robético.

m O intertravamento da porta de seguranca deve estar funcionando enquanto o
sistema robotico é operado. N&o opere o sistema sob condi¢cBes em que o
interruptor ndo possa ser ligado/desligado. (Isto &, a condi¢do onde o interruptor
fica desabilitado)

(Exemplo: Uma fita adesiva colocada ao redor do interruptor para manté-lo
fechado). Operar o sistema robético quando o interruptor néo estiver funcionando
corretamente é extremamente perigoso e pode causar sérios problemas de
seguranca, pois a entrada da porta de seguranga ndo podera realizar a fungéo
para a qual foi concebida.
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ATENCAO

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

Robd SCARA
Para articulagbes sem freio eletromagnético, simplesmente mova-as com as
ma&os. Para articulagbes com freios (somente a articulagdo 3, ou as articulagGes 3
e 4), com a energia principal do controlador ligada, pressione o interruptor de
liberag&o do freio manipulador para mover o manipulador com a méao.

Robbd de 6 eixos:
Com unidade de liberacéo do freio:
Use a unidade de liberacéo do freio para liberar o freio eletromagnético do
manipulador e operar o manipulador manualmente. Tenha cuidado com a queda e
rotagdo do brago devido ao préprio peso.

Sem unidade de liberacao 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 rotagdo
do brago devido ao proprio peso.

m Se montar o manipulador em uma plataforma mével (robd de coordenadas
cartesianas, plataforma com rodas, AGV, etc.) e pressionar o interruptor de parada
de emergéncia com a finalidade de parar o manipulador, assegure-se de projetar o
sistema de modo que a plataforma mével também pare. Se a plataforma mével ndo
parar e continuar o movimento, isto serd extremamente perigoso e podera resultar
em sérias lesBes corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema robético,
além de poder causar sérios problemas de seguranca.

m N&o opere o manipulador quando a plataforma moével (robd de coordenadas
cartesianas, plataforma com rodas, AGV, etc.) estiver em movimento. Ao usar o
manipulador, ele deve ser cercado por protecGes de seguranga. Operar o
manipulador enquanto a plataforma movel estd em movimento pode resultar em
sérias lesdes corporais e/ou danos graves ao equipamento do sistema robotico.

m N&o toque nos manipuladores ou controladores ao operar. Eles podem ficar quentes
em operacao e causar queimaduras.

m Ao trabalhar dentro da protecédo de seguranga, use o modo de operagéo de ensino
(velocidade baixa, baixa poténcia).

ATENCAO

m Para desligar a energia do sistema robdtico, desconecte o plugue de energia
da fonte de energia.

m N&o abra a(s) tampa(s) do controlador ou do manipulador, exceto durante a
sua manutencgdo. Abrir a(s) tampa(s) do controlador é extremamente
perigoso e pode resultar em choque elétrico mesmo quando a energia
principal esta desligada, devido a carga interna da unidade de alta tensé&o.

m Nao toque ou opere o controlador do rob6 com as maos Umidas. Tocar ou
operar com as maos Umidas pode causar um choque elétrico ou mau
funcionamento.
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m Ao operar o manipulador, assegure-se de que:
- Ninguém esteja dentro da prote¢&o de seguranga do manipulador

- O manipulador e o equipamento relacionado ndo estdo em um estado
anormal

m Sempre que possivel, somente uma pessoa devera operar o sistema robético.
Se for necessario operar o sistema rob6tico com mais de uma pessoa,
assegure-se de que todas as pessoas envolvidas comuniquem aos outros o
que estdo fazendo e tomem as precaucgdes necessarias.

m Robb SCARA

Articulagéo 1, 2 e 4:
Se as articulagdes forem operadas repetidamente com um angulo de
operacdo menor que 5 graus, o manipulador podera ficar danificado
precocemente devido aos mancais ndo estarem sendo cobertos com graxa
durante o movimento. Para evitar avaria prematura, mova cada articulagao
em mais de 50 graus aproximadamente uma vez por hora.

Articulagao 3:
Se 0 movimento para cima e para baixo da méo for de menos de 10 mm,
mova a articulacéo até a metade do curso maximo por cerca de uma vez por
hora.

m Cada articulagéo do rob6 de 6 eixos:
Se as articulagdes forem operadas repetidamente com um angulo de
operacdo menor que 5 graus, o manipulador podera ficar danificado
precocemente devido aos mancais ndo estarem sendo cobertos com graxa
CUIDADO durantg 0 movimento. Para_evitar avaria prematura, mova cada articulacao
em mais de 30 graus aproximadamente uma vez por hora.

m Pode ocorrer continuamente vibragdo (ressonancia) dependendo da
combinagéo da velocidade de movimento do robd, orientacéo do brago e a
carga do atuador da extremidade do manipulador. A vibracéo surge da
frequéncia de vibragdo natural do braco 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

m Ao montar o0 manipulador na plataforma mével, assegure-se de parar 0
manipulador enquanto a plataforma movel estd em operagdo. O manipulador
para quando os motores de todos os eixos sao desligados (estado sem servo).
Se vocé nao puder desligar o motor, configure o modo de poténcia para “Low”
(Baixa) e execute o controle exclusivo da plataforma mével e o do manipulador
de modo que eles ndo se movam simultaneamente.

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

m se a temperatura do manipulador diminuiu e ndo esta quente ao toca-lo. Em
seguida execute 0 ensino ou manutengéo.
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CUIDADO

m Robds SCARA
Ao pressionar o interruptor de liberacéo do freio, tenha cuidado com a
gueda e rotacéo do braco devido ao proprio peso. Isso pode causar
compresséao dos dedos, danos ao manipulador ou mau funcionamento.

m Robé de 6 eixos:
Normalmente, libere o freio das articulagbes uma a uma. Tome cuidado
adicional se precisar liberar os freios de duas ou mais articulagdes
simultaneamente. Liberar os freios de duas ou mais articulagbes
simultaneamente pode resultar em suas maos e dedos serem
prensados e/ou causar danos no equipamento ou mau funcionamento
do manipulador, pois os bragos do manipulador podem mover-se em
direcBes inesperadas.

m Robd de 6 eixos:
Tenha cuidado com a queda do brago ao liberar o freio. Enquanto o
freio esta sendo liberado, o brago do manipulador cai com o proprio
peso. A queda do brago pode resultar em suas maos ou dedos serem
prensados e/ou causar danos no equipamento ou mau funcionamento
do manipulador.

m Robé de 6 eixos:
Antes de liberar o freio, mantenha o interruptor de parada de
emergéncia acessivel para poder pressiona-lo imediatamente. Do
contrario, vocé ndo conseguira deter imediatamente a queda do braco
devido a uma operacao erronea. A queda do brago pode causar danos
no equipamento e/ou mau funcionamento do manipulador.

m Quando com a unidade de liberacdo do freio ou o conector de curto-
circuito externo:
Se o manipulador for operado sem conectar a unidade de liberacdo do
freio ou o conector de curto-circuito externo, os freios ndo poderao ser
liberados, e isso pode danifica-los.

Depois de usar a unidade de liberagdo do freio, conecte o conector de
curto-circuito externo no manipulador, ou verifique a conexao do conector
para a unidade de liberacéo do freio.
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Precaugdes para manutencao

Leia esse capitulo cuidadosamente para entender os procedimentos de manutengao
seguros antes de executar quaisquer manutengoes.

Somente pessoas que tenham tido treinamento de manuten¢éo mantido por nés e
pelos fornecedores e devem ter permiss&o para executar manutencdo do sistema
robético.

ATENCAO

m Nao remova nenhuma pega a nao ser que instruido pelo manual de
manutencao. Siga estritamente o procedimento de manutengéo
conforme descrito. A remogao incorreta de pecas ou manutengdo
incorreta pode causar nao s6 mau funcionamento do sistema
robético, mas sérios problemas de seguranca.

m Se vocé ndo recebeu treinamento, mantenha distancia do manipulador
enquanto a energia estiver ligada. N&o entre na area de operacao
enquanto a energia estiver ligada. Entrar na area de operacéo com a
energia ligada é extremamente perigoso e pode causar sérios
problemas de seguranca, pois o manipulador pode se mover mesmo
se parecer estar parado. Além disso, estabeleca um procedimento de
trabalho seguro para evitar perigo devido a movimento inesperado do
manipulador ou operagéo errada pelo operador e trabalhe de acordo
com o procedimento.

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

mover-se inesperadamente.

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

m Ao tocar no terminal na parte externa do controlador ou conector para
manutencéo, desligue o controlador e desligue a fonte de alimentacao
para prevenir choque elétrico.

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

m Antes de executar qualquer procedimento de substitui¢do, exiba uma
sinalizacéo (Por exemplo, “Trabalho em progresso), desligue o
sistema robdético e o equipamento relacionado e entdo desconecte o
plugue de alimentagdo da fonte de energia. Executar qualquer
procedimento de substituicdo com a energia ligada é extremamente
perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou mau funcionamento
no sistema robotico.

m N&o conecte ou desconecte os conectores do motor enquanto a
energia estiver ligada. O manipulador pode funcionar erroneamente,
0 que € extremamente perigoso. Além disso, quando vocé trabalhar
ATENCAO com a energia ligada, isso pode resultar em choque elétrico ou mau
funcionamento.

m N&o deixe de conectar corretamente os cabos protegendo com
segurancga a unidade de alta tencao para o controlador. Nao aplique
pressdo desnecessaria nos cabos. (Nao coloque objetos pesados
sobre os cabos. Nao dobre ou puxe os cabos aplicando forca
excessiva). Isso pode resultar em danos nos cabos, desconexéo e/ou
falha nos contatos. Estes sdo extremamente perigosos e podem
resultar em choque elétrico e/ou funcionamento incorreto do sistema
robdético.

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

Nunca coloque alcool, vedacéo liquida ou adesivo préximo de fogo.
Use élcool, vedagéo liquida ou adesivo em uma sala bem ventilada.

Use equipamento de protegédo, incluindo uma mascara, 6culos de
CUIDADO | protecso e luvas resistentes a 6leo.

Se élcool, vedagao liquida ou adesivo entrar em contato com sua pele,
lave completamente a &rea com sabéo e agua.

Se alcool, vedacao liquida ou adesivo entrar em contato com seus

olhos ou boca, enxague os olhos ou lave a boca completamente com
agua limpa e entéo procure imediatamente um médico.
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Precaucgdes de seguranca

m Use equipamento de protecgao, incluindo uma méscara, 6culos de
protecéo e luvas resistentes a 6leo durante o engraxamento. Se a
graxa entrar em seus olhos, boca ou pele, siga as instrugdes
abaixo.

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

Se a graxa entrar em contato com sua boca:

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

Se graxa entrar em contato com sua pele:
CUIDADO | | ave completamente a area com agua e sab3o.

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

m Mantenha cerca de 50 cm de espago em torno do
manipulador ao executar manutengao do manipulador.
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Precauces de seguranca

Etiqueta de adverténcia sé&o afixadas em torno dos locais do controlador e do manipulador
onde existem perigos especificos.

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

Na&o rasgue, danifique ou remova as etiquetas. Tenha extremo cuidado ao manusear
as pecas ou unidades nas quais as seguintes etiquetas estéo afixadas, bem como nas
areas proximas:

Controlador

Local Etiqueta de adverténcia Nota
Existem tensfes perigosas
wE WARNING i 4
4 AVERTISSEMENT enquanto o manipulador esta
®& ADVERTENCIA| | ligado.
3005 o omesl | N&o abra a tampa por 300
o sromosocawan| | Segundos apos o desligamento. Ha
Lad L RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE . P .
sactn mmwﬂ::g;&gﬁgﬂgﬁggﬁg{:ﬁ um risco de phoque elétrico devido
a tensao residual. Desconecte e
bloqueie a energia principal antes
de efetuar manutencéo ou reparo.
A Existe tensao residual. Para evitar
HiAZARDOUS VO TAGE 1N choque elétrico, ndo abra a tampa
DONOTOPENTHECOVERDUR\NG . . .
ROWER ON O FOR'S MINUTES enguanto a energia estiver ligada,
LE%ZE##&%%@?@%E@”&W ou durante 5 minutos depois de a
TOLTEE P EROSD BN Bl NTERIOR energia ser desllgada.
NO ABRA LA CUB\ERTA DURANTE EL
ENCENDIDOO 5MINUTOS DESPUES
PA APOS LIGAR OU
AP SODESLIGAMENTO.
ﬁm f‘:%& Ol 5 4 B FUiE
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Precaugbes de seguranca

Local Etiqueta de adverténcia Nota

ERTASRRERREN Desconecte e bloqueie a energia

g [ascinmirans principal antes de  efetuar
LOCKOUT AND TAGOUT POWER

WARNING BEFORE SERVIGING EQUIPMENT manutengéo e reparo

VERROUILLER ET APPOSER UNE
AVERTI%EMENT PANCARTE SUR LALIMENTATION
AVANT TOUTE INTERVENTION DE
MA\NTENANCE
O Y ETIQUETADO DE

RDVERTENCIA 5 5, e B
~  [SOLQUEAR A ENERGIA ANTES DA
B ATENCAQ MANUTENGAQ DO EQUIPAMENTO
g]g%ﬁﬂ;(%ﬂl&mﬂ EHII:TAHHE NEPEAN
OCTOPXHO SE3ryAS S AE

2171% guise] 5o HEE AHE FUAL
@.T'_

NH&JJTTJZE'EI'W)D u I P ORBLL

ABOO

f #&  CAUTION] N&o conecte os seguintes itens a
- & ATTENTION porta TP do controlador. Conectar
E®  ATENCION esses dispositivos pode resultar em
1 9| CUIDADO mau funcionamento do dispositivo,
OCTOPXHO pois a atribuicdo dos pinos é
TohiA %48 CONNEGTER UNIGUEMENT T diferente.
TP L CONECTAR SOLO TP
| OB oL TorKo TP Plugue falso para dispositivo opcional
C Controle portatil da operagdo OP500
r e CAUTION) Controle portatil do operador
£
AN ATTENTION OP500RC
A% iZE  ATENCION Jog Pad JPS00 _
. Zo| CUIDADO Controle portatil de ensino TP-3**
2 OCTOPXXHO Painel do operador OP1
TPulshs 1L ek CONMECT ONLY TP
TPutst#ib 18 CONNECTER UNIQUEMENT TP
TPUAERRLE CONECTAR SOLO TP
TPet gz CONECTAR SOMENTEO TP
MOOKKOHHTE TONBKO TP
D Existem tensBes perigosas enquanto
0 manipulador esta ligado.
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Precauces de seguranca

Local Etiqueta de adverténcia Nota
1 Replace only with battery type: Uma etiqueta com o tipO da
CR17335SE(Sanyo or FDK) bateria.

O nome do produto, nome do modelo,
namero de série, informacao de que leis
e regulamentacdes sdo suportadas,
especificagdes do produto, fabricante,

2 - importador, data de fabricagdo, pais de
fabricagéo, etc., estdo incluidos.

Para detalhes, veja a etiqueta
afixada no produto.

3 |(.‘()N'I'R()I‘[.I‘.R SIN R7TCxxxxxxx E impresso o0 numero de série do
controlador.

Posicdo das etiquetas: Unidade de controle RC90-B

il JAL
N ° ) Rcsﬂ@

j—

Posicdo das etiquetas: Unidade de controle RC700

| &

=15 [ TR ——— J 2

— ‘;Du‘;ﬁmibu ° . )
°: uu:Lo . oo [
CHeoo —[#

o__Jo o & Js ] e
°_1@E|_%E -=1.' (nt

[—
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Precaugbes de seguranca

Posicao das etiquetas: Unidade de controle RC700-A
[ !

— ¢

NN

@ @ & @

@ ® & @

K

] d=h = |:6|)
® DEQED k‘
y—

.‘

—0 @ (1

3

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

=, =

s 2
N °
4' ¢ o 9
|
1
—| (- -]
v - 3=-TIN—0
C * = ¢ [J ..‘!_Eo. o W =
—J 3 7 3

Posicao das etiquetas: Unidade de controle RC700-D

call | &
N
—Pp ) ® —
® [ I

@

o =
@--DIH (|

| —

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

=, [y,

1= 7. TR E— T2
Onu;ﬁj:3e4¢ . “_‘
B & S
) g :
[ e — T L _:
C "MDET@,E Iiléj" =
) 3 d
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Precauces de seguranca

Posicao das etiquetas: Unidade de acionamento RC700DU/RC700DU-A

J[A2]

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

= |E

—>

22
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Precaugbes de seguranca

Manipulador
Local Etiqueta de adverténcia Nota
Antes de afrouxar os parafusos
de montagem da base, segure o
brago e prenda-o firmemente com
um faixa para evitar que as maos
ou os dedos sejam prensados no
manipulador.
Para a instalagéo e transporte
dos robds, siga as instrucdes de
== WARNING cada manual de robo.
&% AVERTISSEMENT
&& ADVERTENCIA
il ATENGAO
OCTOPXXHO
LIS a3 TIP-OVER HAZARD
WLEF RISQUE DE BASCULEMENT
GEOEH PELIGRO DE VUELGO
e HY PERIGO DE QUEDA
OMACHOCTb ONPOKMOLIBAHHA
.":V’-E‘ E&E&l&zlﬂ EET i
A NG | m
WARNING i 88, LE’%VESLE%H#EEA%’

ﬁgcrﬁ‘e?s\emﬁ:ﬁumnemde lnmbec avanl
lo de
ADVERTENCIA g‘aﬁ'ﬂﬂ;"&’g‘;‘f oﬁfﬁ%’; s o etrrlos

S pOUr

atio
ome mewdas para ewtar que

ATENCAO

'ome medidas para evitar que o
manipulador cala antes de remm'er os
de montagem da

OCTOPXHO

Mepen cuatnen GonTos K ennanma
OCHOBAHMA NPUMHTE ME nA
NpeaoTBpALBHHA NafeHHA W
NALEHMA MAHHTYNR

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

Para a instalacdo e transporte
dos robds, siga as instrucdes de
cada manual de robé.

Manual de segurancga Rev. 4

23



Precauces de seguranca

Local Etiqueta de adverténcia Nota
P WARNING) | Nao entre na area de operagao
=& AVERTISSEMENT enquanto o manipulador estiver
g% ADVEABFEIIE\I%%S se movimentando. O braco do
i} o -
OCTOPHHO robd pode colidir com o o_perador.
wou SoLISOn FzAD Isso é extremamente perigoso e
wmocR PELIGRO DE COLISION pode resultar em sérios
B %% PERIGODE MORTE OU FERIMENTOS GRAVES
omcoetscronkioeeris) | problemas de seguranca.
B
obot
puedecausar\amueneoleslones .
graves. No entre en el sobre de trabajo.
A 56 M maover, 0 brago do robd pode
causar morte ou ferimentos graves
Nao entre na area de trabalho.
1T TARAOH CMEBTH RTH
Ic—lsé)asg;&:e gpa'gn-mn KOHBEPT.
& WARNING Existem tensdes perigosas
%  AVERTISSEMENT enguanto o manipulador esta
& ADVERTENCIA i gd o P
A1 ATENGAO gado.
OCTOPXHO
6 l!m e ELECTRIC SHOCK HAZARD
L] RISQUE DE CHOC ELECTR\QUE
WWO/E  PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA
du PERIGO DE CHOQUE ELETRICO
OMACHOCTB NOPAKEHAA IM TOKOM
C

HOT SURFACE

SURFACE CHAUDE
SUPERFICIE CALIENTE
SUPERFICIE QUENTE
rOPAYAR NOBEPXHOCTb

24
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Precaucgdes de seguranca

ADVERTENCIA sic s sozss

No ponga la mano

ATENCAO [ e miven

OCTOPYKHO|:s irAvLaReY

P jn )

‘m _Jitglﬁ)\ ;ﬁ!”"nm
= TL

7{ =c1| EE A

Local Etiqueta de adverténcia Nota
Vocé pode prender a m&o ou 0s
= WARNING) dedos entre os eixos e tampas
&% AVERTISSEMENT ao aproximar suas maos de
2%  ADVERTENCIA pecas maoveis.
A1 ATENGAO
_ OCTOPXHO Os manipuladores com foles ndo
£ Home RISQUE DIEGRASEMENT tém esta etiqueta pois ndo ha
#BAHOBK PELIGRO DE APLASTAMIENTO . ~
(37 e ns s perigo de suas méaos ou dedos
serem presos.
(== WARNING) Vocé pode pren_der as méaos ou
=2 AVERTISSEMENT dedos ao aproximar sua mao de
D E5  ADVERTENCIA pecas moveis.
Einl ATENGAO
OCTOPXHO
HibEE CRUSH HAZARD
WEF RISQUE D'ECRASEMENT
#HRHOEM PELIGRO DE APLASTAMIENTO
SEM PERIGO DE ESMAGAMENTO
x OMACHOCTbL PA3PABOTKU

Manual de segurancga Rev. 4
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Precauces de seguranca

Local

Etiqueta de adverténcia

Nota

Yo W/

n WARNING
& AVERTISSEMENT
%‘t ADVERTENCIA

il ATENCAO
OCTOPKHO
HLET
WLRT
lis ol
l%—a’%ﬁmn TR AR R R TT.

FALLING HAZAHDJ
T AR T

RISQUE DE CHUTE
PELIGRO DE CAIDAS

GENCY BRAKE RELEASE
1.Turn off the controller.

PERIGO DE QUEDA
ONAGHOCTb MALEHWA
2.0perale the brake release unit using
instructions on the brake release unit.
DESSERRAGE DU FREIN D'URGENCE
mm J&nmdeduswme frein alaide
2 tliser 1
des instructions sur [ékment de desserrage de frein.

ON DEL FRENO EN CASD DE EMERGENCIA
M ue &l contral
2Ot undad e oo & g g

LIBERAG&O Do FREIO DE EMERGENG\A

1 Desligue 0 cantrolador

2Famupem:a Tberagao do freio de emwéma
s de cada unidade p ofreio)

A l:nlamDE GTK.HKNEHVIE TOFMOSA

2 IKMHTE mg‘m%wmnun cnenyﬁ

uNETPs'IMM [}

T FAAR
ﬁxz'éﬁ g

a3z lﬁ&
L; %ﬂﬁl—")bmﬁm\ ﬂat)’l—r—ﬂ:
ﬂh:& v ERELET.

Ao liberar os freios, tenha cuidado
com a queda e rotagdo do braco
devido ao préprio peso.

Esta etiqueta é fixada no
manipulador e também na caixa
de liberag&o do freio opcional.

BE WARNING
& AVERTISSEMENT
£  ADVERTENCIA
dn ATENCAO
OCTOPXHO

!l-l:ri'F

FALLING HAZARD
RISQUE DE CHUTE
PELIGRO DE CAIDAS
PERIGO DE QUEDA
OMNACHOCTb NALEHHA

El peso dal herramental p ede ha;:e T que|
el eje caiga después de soltar el freno.

0 peso da méo pode lazer com que o

eixo caia apds a liberagao do freio.

Ao liberar os freios, tenha cuidado
com a queda/rotacéo do braco
devido ao préprio peso.

26
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Precaugbes de seguranca

Local Etiqueta de adverténcia Nota
Somente pessoal autorizado deve
executar o trabalho de erguer e
= operar um guindaste.
Quando essas operagfes sdo
o executadas por pessoal hdo
autorizado, isso é extremamente
E.‘_ perigoso e pode resultar em sérias
lesGes corporais e/ou danos
graves ao equipamento do sistema
robaético.
R CAUTION
E =34 ATTENTION
AR ATENCION
F9| CUIDADO
OCTOPXXHO
R LIFT WITH CARE
D ER SOULEVEZ AVEC SOIN
RSLIfER LEVANTAR CON CUIDADO
FoEl 50 B21UA2  LEVANTE COM CUIDADO
NOAHUMAMTE OCTOPOMXHO
e '::
Fﬂuﬁﬂw |;\slru:l\;in5
WARNING |7z, g s
AVERTISSEMENT e d o isaio cendant
?ﬁ?ﬂfu%ﬁ?""“
ADVERTENCIA [ TS
o~ 1ga as I“SlmCDES []
ATENCAQ nimapars e
M Nogbeme
OCTOPMKHO i+
o EE QAI-S HEAE
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Precauces de seguranca

Local

Etiqueta de adverténcia

Nota

up ha mampulatoralm use two wire ropes of equal
len cnnneclad 1o the eyebolis on the Jiarm.
the arm retaining bolt before t urmcF
4 Fallow mstmchons manual during lifting an uanspurtalwon
Ne

rlebras.

2 Puur \alual le manipulateur, utiliser deux elingues de

longueur egale raccordées aux ceillets sur le bras J1.

3. Démonter la vis de retenue du

avant de mettre 'alimentation sous tension.

4. Respec;terles instructions du manuel duhllsatlon pendant
a ransport.

1.Nolo \svamun sujetar el brazo.
ar el brazo manipulador, use dos cables metdlicos de
|rudoummdmalmdmcamusddm J.
J Guite el pemo de retencidn del brazo antes de encender
4, Siga el manual de instrucciones durante |a elevacidn y el iransporte,
1. Néo levante sem a retenco do brago.
2. Para pegar o brago do manipulador, userhsmdeawdelylal
§ R o ““"’“"“n:n“g'iﬂ‘i bt anksden sl
0| de el lobrago antes | ugara
4.Sigao manua\ ﬂel\slmebes mlgamemn
1. He NORKMIaATE Be3 yaepAanws pyx,
2. Y1066l NoAHATE puuamumnynampa, WCMONB3yRTE ABA TPOCA
MHKOBOK ANKHE!, NDMKDENNEHHSIE K DLM-OONTEM HA palvare J1.
1208, BHIIOHEHHEM THTAHHA CHAMMTE CTONPHEIA DONT pivar.
1 Cnepy mmﬂpymhm B PYKOBOACTBE NPH NOABEME W
TPHCNODTHPOB

‘ 0-1 %D ;D#gﬁ‘“! %j ofo] gEof AYE Yol we
Pl i e

1. 7—A§Rﬁtﬁ‘uﬁsﬂjkmf<ka
ﬁsllfﬁld; J17 Iiag;’%ﬂlwb.

ﬁﬁéﬂf‘lﬂ b!’é’ﬂ 2R@I -0
W—bEE‘t‘JM-EI!DHL,E?

4. EELITG&UIEWR EURARE IR ST L,

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

Quando essas operagdes
sdo executadas por pessoal
ndo autorizado, isso €
extremamente perigoso e
pode resultar em sérias
lesdes corporais e/ou danos
graves ao equipamento do
sistema robdtico.
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Precaucgdes de seguranca

Local Etiqueta de adverténcia Nota
i WARNING QUENTE
i AVERTISSEMENT ] . )
& ADVERTENCIA Tenha cuidado para ndo se queimar.
] ATENGAO
OCTOPKHO
Ll RN HOT SURFACE
Bl ERER SURFACE CHAUDE
LAE SUPERFICIE CALIENTE
28 5p SUPERFICIE QUENTE
FOPRYAR NOBEPXHOCTb
G =5 WARNING
& AVERTISSEMENT
1\ |[&& ADVERTENCIA
41 ATENGCAO
OCTOPXXHO
HORREE HOT SURFACE
Lo B SURFACE CHAUDE
MR SUPERF\Q\ECALIENTE
ag B SUPERFICIE QUENTE
L rOPAYAA NOBEPXHOCTE J
N&o conecte os seguintes itens &
porta TP do controlador que tem
esta etiqueta afixada. Conectar
eroes esses dispositivos pode resultar em
EE mau funcionamento do dispositivo,
‘;“fﬁ pois a atribuicédo dos pinos é
H b diferente.
@ Pansiam cerERSETTE Plugue falso para dispositivo
TPH ey ‘CONECTAR SOMENTE O TP .
TOMKHOHHTS TOMSKO TP opc|ona|
Controle portétil da operagéo
OP500
Controle portatil do operador
OP500RC
Jog Pad JP500
Controle portétil de ensino TP-3**
Painel do operador OP1
Local Etiqu Nota
eta
O nome do produto, nome do
modelo, nimero de série,
informacgéo de que leis e
regulamentagfes séo suportadas,
1 ) especificagdes do produto,

fabricante, importador, data de
fabricacdo, pais de fabricacgéo, etc.,
estdo incluidos.

Para detalhes, veja a etiqueta
afixada no produto.

Manual de segurancga Rev. 4
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Precauces de seguranca

Localizagéo das etiquetas: G1

, (UL: F)
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Precaugbes de seguranca

Localizagdo das etiquetas: G3 Comum

,EC%).

N L] L LA
RS | o=
B 1

Montagem multipla
T B e H SAaTID
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Precauces de seguranca

Localizagéo das etiquetas: G6 Comum

[

Montado sobre mesa:

=
e

Montagem no teto
1

Montado na parede
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Precaugbes de seguranca

Localizagao das etiquetas: G10/ G20

Comum

O =[]

O =[]

Montado na parede

—
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Precauces de seguranca

Localizagéo das etiquetas: LS3-B

Localizagdo das etiquetas: LS6-B

gﬁ\///
N
?E‘D T
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Precaugbes de seguranca

Localizagéo das etiquetas: LS10-B
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Precauces de seguranca

Localizagéo das etiquetas: LS20-B

36
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Precaucgdes de seguranca

Localizagéo das etiquetas: T3

o

m./- -.

[r—

.‘“I[H - T 1T
C C
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Precauces de seguranca

Localizagéo das etiquetas: T6
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Precaucgdes de seguranca

Localizagéo das etiquetas: RS3
[nou:—o

¢ —DMs@.

o .:Q
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Precauces de seguranca

Localizagéo das etiquetas: RS4

7

(Figura: RS3-351%)
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Precaucgdes de seguranca

Localizagéo das etiquetas: C4

E: Esta etiqueta € fixada nos manipuladores aprovados pelo UL e também na caixa de liberagao
do freio opcional.
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Precauces de seguranca

Localizagdo das etiquetas: C8

C8-A1401"B

b

C8-A1401**

E: Esta etiqueta é fixada nos manipuladores aprovados pelo UL e também na caixa de liberagao do
freio opcional.
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Precaucgdes de seguranca

Localizagao das etiquetas: C12

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

C12-A14017
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Precauces de seguranca

Localizagdo das etiquetas: N2

LL]E

E: Esta etiqueta € fixada nos manipuladores aprovados pelo UL e também na caixa de liberagéo do
freio opcional.
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Precaucgdes de seguranca

Localizagao das etiquetas: N6-A850***

E: Esta etiqueta é fixada nos manipuladores aprovados pelo UL e também na caixa de liberagédo
do freio opcional.
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Precauces de seguranca

Localizagdo das etiquetas: N6-A1000**

D .

a2 A

N
B!

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

Localizagéo das etiquetas: VT
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Precauces de seguranca

Para série T-B

Etiqueta de adverténcia

Local Nota
(1) (2)
(ms WARNING| | Antes de afrouxar os
EE AVERTISSEMENT| | parafusos de montagem
2n

® (ﬁ ADV%E%E%S da base, segure o brago e
A & OCTOPXHO prendg-o flrmemepte com
= —owaes] | UM faixa para evitar que

SN TAmEen) | as maos ou os dedos

f; - OMNACHOCTb Eﬁ'ﬁgfﬁ.ﬁfﬁﬁﬁ, Sejam p rensados no
manipulador.

(= WARNING) Ndo entre na area de

#% AVERTISSEMENT|| OPeragéo enquanto o
B ADVERTENCIA| | manipulador estiver se

B v ) ATENGAO| | movimentando. O brago
OCTOPXHO| | do rob6 pode colidir com o
xonn rsaUE bELoLueion| | operador. Isso é

WO PELIGRO DE COLISION

5 PERGODEMORTECUFERMENTCSGRAES| | €Xtremamente perigoso e

L OMACHOCTb CTONKHOBEHHA J ;.
pode resultar em sérios

problemas de seguranca.

(4 WARNING]

BE AVERTISSEMENT

g%‘: ADV%’EIE\II\(],%S Existem tensdes
=L .

C OCTOPKHO || Perigosas enqllJa_nto o}
wins Tirormc smockmazaen || Manipulador esta ligado.
wiaE RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE
WROE® PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA
U o PERIGO DE CHOQUE ELETRICO
ONACHOCTB NOPAXEHWA IM T
5 WARNING]

&% AVERTISSEMENT
5  ADVERTENCIA Vocé pode prender as
D a1 ATENCAO|| mdos ou dedos ao
OCTOPXHO|| aproximar sua mao de
Rixs risaue pecrasevent || PEGAS MOVEIS.
aHABOER PELIGRO DE APLASTAMIENTO
a4 PERIGO DE ESMAGAMENTC
L ONACHOCTb PA3PAEOTI(M‘
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Etiqueta de adverténcia

Local Nota
1) 2
N&o conecte os seguintes itens a
porta TP do controlador que tenha
\ | esta etiqueta afixada. Conectar
gg A‘I‘Clzégﬂgm esses dispositivos pode resultar
S ATENCION| | em  mau  funcionamento  do
Z=0| CUIDADO dispositivo, pois a atribuicdo dos
H OCTOPXHO| | pinos é diferente.
TPELSH 8 -8 dE CONNECT ONLY TP . .
TPUNIINR CONNEGTER LNIQUEVENT TP Plugue falso para dispositivo
T Sasiner) | opeional
Operation Pendant OP500
Operator Pendant OP500RC
Jog Pad JP500
Controle portatil de ensino TP-
3**
Painel do operador OP1
Local Etiqu NOTA
eta

O nome do produto, nome do
modelo, nimero de série,
informacéo de que leis e
regulamentagfes séo suportadas,
especifica¢des do produto,
fabricante, importador, data de
fabricagao, pais de fabricagéo,
etc., estdo incluidos.

Para detalhes, veja a etiqueta
afixada no produto.
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Precauces de seguranca

Localizagéo das etiquetas: T3-B

=R
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= [ . L = -

J_ — I $® o]

+— —% H
z
s‘h‘ =
o 1o

| ¢

[
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Precaugbes de seguranca

Localizagéo das etiquetas: T6-B

E.gég |
Ol —

| c-(1)

Manual de seguranga Rev. 4 51



Precauces de seguranca

Para a série GX

Posicao Etiqueta de adverténcia NOTA

BE WARNING
#&  AVERTISSEMENT
®E ADVERTENCIA
31 ATENCAO

OCTOPXXHO

A Existem tensdes perigosas enquanto o
6 manipulador esta ligado.

’='1 an ELECTRIC SHOCK HAZARD
g RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE
Elﬂ')ﬂn PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA
o PERIGO DE CHOQUE ELETR‘CO
ACXVO‘OCThWM | NEKTPHECKAS

wE WARNING
% AVERTISSEMENT
&&  ADVERTENCIA
41 ATENCAO
OCTOPXXHO
1
‘ A superficie do manipulador € quente
B RS susFicectaloe durante e apds a operagdo, e existe o
(°™ ropmins nostraioors risco de queimaduras.
B85 WARNING
& AVERTISSEMENT
#%  ADVERTENCIA
5 Za ATENGAO
OCTOPXXHO
HORAER HOT SURFACE
RORARN ‘SURFACE CHAUDE
MRS SUPERFICIE CALIENTE
l““”‘ FOPRAR OBEPRHOLTS
Posicéo Etiqueta de NOTA

adverténcia

O nome do produto, nome do modelo, nimero de
série, informagdo de que leis e regulamentagfes sdo
1 - suportadas, especificagbes do produto, fabricante,
importador, data de fabricacéo, pais de fabricagao,
etc., estdo incluidos.

Consulte a etigueta afixada para obter mais detalhes.

2 | BRAKE RELEASE | Indica a posicéo do botéo de liberagdo do freio.
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Precaugbes de seguranca

Localizagao das etiquetas GX4
Comum (Brago 2)

2

@'f"'o.
009

Vista de cima

Montagem sobre mesa

Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista posterior

Montagem sobre mesa (Modelo com cabo para baixo)

Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista inferior
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Montagem multipla

Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista superior
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Precaugbes de seguranca

Localizagdo das etiquetas GX8
Comum (Brago 2)

Vista superior

\ | B2
1 1 {
Vista frontal Vista lateral Vista posterior
Montagem sobre mesa
— == ===
B2 ' A

) - Eg
=
1

1 | | e
Vista lateral Vista frontal Vista lateral Vista posterior
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Precauces de seguranca

Montagem sobre mesa (Modelo com cabo para baixo)

e —]

r——_

up =

i

Vista lateral

B2

Vista frontal

Montado na parede

i .

(o} O
1
=] o
o)
Il-'-—-' re——
Vista lateral Vista frontal

Montagem no teto

U .

1
[ E—— [—
Vista lateral Vista frontal

56

\\. W

Vista inferior

Vista lateral

51l

Vista lateral Vista superior

I... =I|

°°
|
- = | A

=

)

———

pae—————

Vista lateral Vista posterior
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Precaucgdes de seguranca

Recursos de Seguranca

Os recursos de seguranga seguintes que o sistema robdético possui séo particularmente
importantes. Assegure-se de que esses e outros recursos funcionem corretamente antes
de operar o sistema robotico.

Interruptor de parada de emergéncia

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

Pressionar o interruptor de parada de emergéncia pode desligar imediatamente a energia
para 0 motor e o sistema rob6tico entrara na condi¢ao de parada de emergéncia.

Use o interruptor de parada de emergéncia que tenha mais recursos de seguranca do que
PLd.

Recursos de seguranca da Entrada de porta de seguranca: Padrdes de referéncia 1SO13849-
1:2015

Categoria 3, PLd

Categoria de parada da entrada de parada de emergéncia: Padrdes de referéncia IEC60204-
1:2016

Categoria 0: RC90-B, RC700, RC700-A,
T,T-B, VT
Categoria 1: RC700-D
Entrada da porta de seguranga

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

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

Use o interruptor de parada de emergéncia que tenha mais recursos de seguranca do que
PLd.
Recursos de seguranca da Entrada da porta de seguranca: Padrdes de referéncia 1SO13849-
1:2015
Categoria3, PLd

Categorias de parada da entrada da porta de segurancga: Padrdes de referéncia IEC60204-1:
2016

Categoryl

Mesmo ao usar uma cortina de luz como porta de seguranca, mantenha o status de operagéo
proibida até que a condigéo engatada seja liberada, como com a porta de seguranca.
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Precauces de seguranca

Recursos de Protecéo

58

O sistema de controle do robd suporta os recursos de prote¢&o descritos abaixo. No
entanto, estes recursos sao preparados para ocorréncias inesperadas.

Modo de poténcia baixa
A poténcia do motor é reduzida nesse modo.

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

Freio dinamico

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

Deteccgédo de sobrecarga do motor

O circuito do freio dindmico € ativado quando o sistema detecta que a carga no
motor excedeu a sua capacidade.

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

O circuito do freio dindmico € ativado quando € detectada irregularidade com o
torque do motor (saida do motor) (e nesse caso 0 manipulador esta fora de controle).

Deteccéo de erro de velocidade do motor

O circuito do freio dindmico € ativado quando o sistema detecta que o0 motor esta
funcionando na velocidade incorreta.

Transbordamento do posicionamento - deteccao de erro do servo

O circuito do freio dindmico é ativado quando o sistema detecta que a diferenca entre
a posicdo real do manipulador e a posi¢cdo comandada excede a margem de erro
permitida.
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Precaucgdes de seguranca

Transbordamento da velocidade - detecc¢ao de erro do servo

O circuito do freio dinamico é ativado quando a velocidade real do manipulador é
detectada indicando um erro de transhordamento (a velocidade real esta fora da
faixa nominal).

Deteccéo de irregularidade na CPU

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 sé&o
projetadas para verificar uma a outra quanto a quaisquer discrepancias. Se for
detectada uma discrepancia, o circuito do freio dinamico é ativado.

Deteccéo de erro de soma de verificacdo da memoria

O circuito do freio dindmico € ativado quando é detectado um erro de soma de
verificagcdo da memoria.

Deteccdo de superaquecimento no médulo de acionamento do motor

O circuito do freio dindmico € ativado quando a temperatura do dispositivo de
energia dentro do médulo de acionamento do motor esta acima do limite nominal.

Deteccéo de deposigao do relé

O circuito do freio dindmico € ativado quando é detectada deposicéo do relé.

Detecc¢éo de sobretenséo

O circuito do freio dindmico € ativado quando a tenséo do controlador (ou do
manipulador, quando vocé usa a série T/VT) estd acima do limite normal.

Deteccdo de queda de tensao da fonte de alimentacao

O circuito do freio dindmico € ativado quando queda da tens&o da fonte de
alimentacao é detectada.

Detec¢éo de anomalia da temperatura
Anomalia na temperatura do controlador (ou do manipulador, quando vocé usa a

série T/VT) é detectada.

Detec¢do de mau funcionamento do ventilador

O mau funcionamento da velocidade de rotag&o do ventilador é detectado.
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Treinamento

Treinamento mantido por pessoas encarregadas de gestdo da seguranca

60

As pessoas encarregadas da gestdo da seguranga devem confirmar que o0s
operadores que programam, operam e fazem a manutenc@o do manipulador e do
sistema robético tenham o treinamento adequado. Além disso, confirme se os
operadores tém experiéncia em executar o trabalho com seguranca.

O treinamento deve incluir pelo menos o seguinte:

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

- Explicacéo clara do trabalho envolvido.

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

- Explicagéo dos perigos potenciais envolvidos no trabalho.

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

- Testes da funcéo e métodos de confirmacdo de que os dispositivos de seguranga
e 0 intertravamento estdo funcionando corretamente.
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Treinamento

Conhecimento e treinamento necessarios para operar o sistema robotico

Contelido Conhecimento e treinamento necessarios

Sobre o sistema rob6tico Adote o “Programa de seguranga para o operador de
robd industrial” * que segue as leis e regulamentos
de cada nagéo.

* O “Programa de seguranga para o operador de
robd industrial” deve incluir:

- Conhecimento de rob0s industriais.

- Conhecimento das operaces e ensino de robds
industriais.

- Conhecimento de inspecdes.

- Conhecimento das normas/regulamentacdes
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

Instalacéo de plugue de energia

(por exemplo, ao instalar plugue de
energia para a tomada de energia da
fébrica).

Ter experiéncia e habilidade para instalar plugue de
energia para a fabrica

Instalag&o de cabo de energia Ter experiéncia e habilidade para instalar cabo de
energia

Montagem de placas opcionais ou
opcao de montagem na parede do
controlador

Fazer o treinamento de manuten¢éo mantido por nés e

Instalag@o do médulo de I/O pelos fornecedores

Fieldbus para a série T/VT

Manutencg&o do sistema robatico
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Os manuais deste produto

Os manuais deste produto

Tipos de manuais

Os seguintes sdo tipos de manuais tipicos para este produto e um resumo das
descricoes.

Manual de seguranca (livro, PDF)

Este manual contém informagOes de seguranga para todas as pessoas que
manuseiem este produto. Este manual também descreve o processo de
desembalagem para operac&o e 0 manual que vocé devera consultar em seguida.

Leia este manual primeiro.
- Precaucgdes de seguranca com relagdo ao sistema robdtico e 0s riscos residuais
- Declaragdo de conformidade
- Treinamento
- Procedimento desde a desembalagem até a operagdo

Manual da série RC700 (PDF): RC700, RC700-A
Manual do RC700-D (PDF)
Manual da série RC90 (PDF)

Este manual explica a instalagao de todo o sistema robotico e as especificagdes e
fungdes do controlador. O manual é primariamente destinado a pessoas que
projetam os sistemas roboticos.

- O procedimento de instalagdo do sistema robético (detalhes especificos desde a
desembalagem até a operagdo)

- Inspecdes didrias do controlador

- EspecificagBes e funcdes basicas do controlador

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

Este manual descreve as especificagdes e fun¢des do manipulador. O manual é
primariamente destinado a pessoas que projetam os sistemas roboéticos.

- Informag0es técnicas, funcdes, especificagdes, etc. necessarios para
a instalacéo e projeto do manipulador.

- Inspecdes diarias do manipulador
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Lista de codigos de status/codigos de erro (PDF)

Este manual contém uma lista de c6digos numéricos exibidos no controlador e
mensagens exibidas na area de mensagem do software. O manual é primariamente
destinado a pessoas que projetam os sistemas rob6ticos ou fagam programagao.

Manual de manuteng¢do da série RC700 (PDF) RC700, RC700-A
Manual de manutenc¢ao da série RC90 (PDF)

Manual de manutenc¢do da série xx (PDF) (xx: Nome da série do
manipulador)

Este manual descreve os detalhes da manuteng&o, etc. O manual é destinado a
pessoas que fazem a manutencao.

- Inspecdo diaria
- Substituicéo e reparo de pecas de manutencdo

- O método de atualizagdo do firmware e para cdpia de seguranca das
configurag@es do controlador, etc.

Os manuais sobre manutencao para o RC700-D n&o vém junto com os produtos.
Somente pessoal autorizado, que tenha tido treinamento de manutengdo mantido
pelo fabricante ou pelo fornecedor deve ter permissdo para fazer manuteng&o no
robd. Entre em contato com o fornecedor de sua regi&o para obter mais informagdes.

Guia do Usuario do EPSON RC+ 7.0 (PDF)

Este manual descreve informagdes gerais sobre o software de desenvolvimento de
programa.

Referéncia da linguagem SPEL+ do EPSON RC+ 7.0 (PDF)
Este manual descreve a linguagem de programagéo do robd “SPEL+".

Outros manuais (PDF)
Estao disponiveis manuais para cada opgao.
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E possivel 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 area de trabalho do Windows).

(1) Insirao DVD de instalagdo do EPSON RC+ 7.0 que é fornecido com o produto
na unidade de DVD. Siga as instru¢des na tela para inserir as informacges e
selecionar a unidade de disco para instalar.

(2) Quando a caixa de dialogo para selecionar as opgdes é exibido, assegure-se de
que [Manuals] estd marcado e entdo prossiga na proxima etapa.

NOTA

@ m A instalagdo pode levar varios minutos.

m Se o instalador ndo encontrar o Adobe Reader em seu PC, ele
serd instalado nesse momento.
NOTA
Para a instalagéo, siga as instru¢@es no instalador do Adobe. Nao
@ reinicialize o sistema até que a instalacdo do Adobe Reader seja
concluida.

(3) Quando a tela de concluséo for exibida, a instalagdo esta concluida.
NOTA
@ m Se vocé receber uma mensagem pedindo para reiniciar, reinicie
o seu PC.
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Descricdo desde a desembalagem até a operagao do sistema robético

Descricdo desde a desembalagem até a operacdo do sistema robotico
Esta se¢éo descreve desde a desembalagem até a operagdo do sistema robético.

1.Desembalagem

2.Transporte

3.Instalacéo

4.Energizacéo

5.Configuragdes do EPSON RC+ 7.0
(Primeira etapa)

6.Conexao e configuracéo dos periféricos e opcionais
(Segunda etapa)

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

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”

Quando ocorrer um erro, preste atencdo ao seguinte.
NOTA
O namero do erro exibido no controlador ou no controle portatil pode ser uma dica

para encontrar

@ a causa da anormalidade. Quando ocorrer um erro, ndo deixe de anotar o nimero
do erro e restaure o erro consultando “Lista de cddigos de status / codigos de erro”.

NOTA - z - Zar .
Quando uma anormalidade € causada por nosso sistema robético e excede a faixa

(g’ que o cliente pode tratar, contate 0 nosso departamento de servigo (fornecedor).

Manual de seguranc¢a Rev. 4 65



RoHS da China

RoHS da China

Esta folha e a etiqueta do periodo de uso de protecio ambiental sdo baseadas nos
regulamentos da China. Estas nédo sdo aplicaveis fora da China.
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RoHS da China
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Nota: Esta folha e a etiqueta do periodo de uso de protecédo ambiental sdo baseadas nos regulamentos da
China. Estas néo séo aplicaveis fora da China.
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4T, NEF REITFFIBITE , ERSHERA , AFRPEANEENRF LN FEER™ ESRIN
AF. MEEREERE.

MiE . ARERFREAHRESEETFENEXNEMHE , PEUAANBERBXUTEXE,

Nota: Esta folha e a etiqueta do periodo de uso de protecéo ambiental séo baseadas nos regulamentos
da China. Estas néo séo aplicaveis fora da China.
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RoHS da China
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RoHS da China

AREKIBSHT 11364 M E 4,
O RAZEEYREEZHHPEYERMEIPHNESEIEGB/T 26572 ENREERIUT,
X RAZEEYREDEZBHENE —ERMBHHNSEREHGB/T 2652 EWREER,

7= RERAR B A PR AY i R R A
XTERATETEARKNESAHEN T RNTREAMR , £EFZT- RN L2 REAIEETN
FMT , NEF REIFBITE , ERENFRA , AR AN EENRT N RRER™ESRAN
AE, BFEERTEHRE.

MHE . ARERFREABRIFSEEFENERIMAEDHE , PEUANER/BEUWEREXE.

Nota: Esta folha e a etiqueta do periodo de uso de protegdo ambiental sdo baseadas nos regulamentos
da China. Estas néo séo aplicaveis fora da China.
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