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1.1 Introducgao

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

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

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

A Epson realiza testes e inspec¢des rigorosos para garantir que o desempenho dos nossos sistemas roboticos cumpre 0s nossos
padrdes. Tenha em atencdo que, se o sistema robotico da Epson for utilizado fora das condigdes de funcionamento descritas no
manual, o produto ndo ira operar ao nivel do seu desempenho basico previsto.

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

1.2 Marcas comerciais

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

1.3 Termos de Utilizacao

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

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

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

1.4 Fabricante

SEIKO EPSON CORPORATION

3-5, Owa 3-chome, Suwa-shi, Nagano 392-8502 Japao
URL : https://www.epson.jp/company/
URL : https://www.epson.jp/prod/robots/

Toyoshina Plant Divisdo de Solugdes de Fabrico

6925 Tazawa, Toyoshina, Azumino, Nagano, 399-8285, Japao
TEL.: 0263-72-1530

FAX.: 0263-72-1685

1.5 Importadores

= Importador para a UE
EPSON EUROPE B.V.
Azie building, Atlas ArenA, Hoogoorddreef 5,1101
BA Amsterdam Zuidoost Paises Baixos
TEL: +31-20-314-5000
FAX: +31-20-314-5010
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= |Importador para o Reino Unido
EPSON EUROPE B.V.
Floor 3&4, The Clarendon Works, 37-39 Clarendon Road,
Watford WD17 1JA, Reino Unido
TEL: +44-1442-261144
FAX: +44-1442-227227

1.6 Informagdes de contacto

FORNECEDOR

URL : https://corporate.epson/en/products/robot-systems.html

1.7 Eliminacgao

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

1.8 Eliminagao de baterias

Consulte o seguinte manual para os procedimentos de remocgao e substitui¢do de baterias.
"Manual de Assisténcia"

1.8.1 Para clientes na Uniao Europeia

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

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

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

~
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# PONTOS-CHAVE

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

Para obter informagbes sobre a reciclagem de produtos em outros paises, entre em contacto com o governo
local.

1.8.2 Para clientes na Regiao de Taiwan
RA
)

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

1.8.3 Para clientes da California

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

Consulte o seguinte documento.

https://dtsc.ca.gov/perchlorate/
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2.1 Aplicacao e finalidade deste produto

Este produto ¢ um robd Epson e o seu equipamento periférico destina-se principalmente a produzir produtos numa area isolada
com seguranga.
A utilizagao ou aplicag@o do produto fora dos fins acima mencionados (daqui em diante referida como “uso indevido ndo
autorizado”) ¢ extremamente perigosa e pode resultar em lesdes corporais graves ou danos severos ao produto. Tais a¢des sdo
consideradas uso indevido e ndo sdo cobertas pela garantia.
A Epson ndo se responsabiliza por quaisquer danos causados por uso indevido ndo autorizado (agdes que incluem, mas nao se
limitam as seguintes):

= Trabalhar dentro da cerca de seguranga quando o robd ndo esta no modo de aprendizagem

= Utilizar o produto para tratamento médico

= Utilizar o produto fora do seu intervalo de parametros de movimento permitido

= Utilizar o produto como um dispositivo para o transporte de pessoas

= Utilizar o produto para outros fins que ndo os especificados

2.2 Ambiente de instalacao

E necessario um ambiente adequado para manter a funcionalidade do sistema robético e garantir a sua utilizagdo segura. Instale
o sistema robotico num local que respeite as seguintes condigdes.

= Temperatura ambiente
Instalagdo: 5 a 40 °C
Transporte ou armazenamento: -20 a 60 °C

= Humidade relativa ambiente (sem condensagao)
Instalagdo: 10 a 80% (GX-C, C-C, CX-A, LS-C, LA-A, RS-C), 20 a 80% (RC800)
Transporte ou armazenamento: 10 a 90%

= Ruido de explosiao transitoria rapido
2 kV ou menos (fio de alimentagdo)
1 kV ou menos (fio de sinal)

= Ruido eletrostatico
4 kV ou menos

= Altitude
GX4-C, GX8-C: 2000 m ou menos
GX1-C, GX10-C, GX20-C, Séries C-C, Séries CX-A, Séries LS-C, Séries LA-A, Séries RS-C: 1.000 m ou menos

= Ambiente
¢ Instalar no interior.
e Manter afastado de luz solar direta.
¢ Manter afastado de poeira, fumaca oleosa, salinidade, p6 de metal e outros contaminantes.
¢ Manter afastado de liquidos e gases inflamaveis ou corrosivos.
e Manter afastado de agua.
¢ Manter afastado de choques ou vibragdes.
¢ Manter afastado de fontes de ruido elétrico.
e Manter afastado de areas explosivas.

e Manter afastado de grandes quantidades de radiag@o.

10
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2.3 Riscos residuais

Para obter mais detalhes sobre os riscos residuais presentes no nosso Manipulador e no Controlador, consulte os textos de

Aviso e Atengdo em cada secgao.

11
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2.4 Declaragao de conformidade

Esta declaracdo pode ndo ser a mais recente. A versdo mais recente pode ser visualizada no seguinte URL, se necessario.
https://download.epson.biz/robots/ww/certificate/

EPSON - Original -

Translation French (FR)
DECLARATION OF INCORPORATION OF PARTLY COMPLETED MACHINERY

DECLARATION D'INCORPORATION POUR LES QUASI-MACHINES

According to the Machinery Directive 2006/42/EC., Annex || .Part].sector B for a partly completed machinery.
En accord avec la directive machine 2006/42/CE, Annexe II, Partie 1, Secteur B pour une quasi-machine.

Manufacturer /Fabriquant: SEIKO EPSON CORPORATION WWW.epson.com

Address /Adresse: 3-5, Owa 3-chome. Suwa-shi Telephone  /Téléphone: +81-266-52-3131
Nagano-ken 392-8502 Japan Fax Fax: +81-266-52-8409

Representative /Représentant. EPSON EUROPE B.V. WWW.epson.eu

Address /Adresse: Atlas Arena, Asia Building. Telephone  /Téléphone: +31-20-314-5000
Hoogoorddreef 5,1101 BA
Amsterdam Zuidoost The Netherlands

Declares under our sole responsibility that the product:
Déclare sous notre seule responsabilité que le produit :

Brand Name /Nom de la marque: EPSON

Product Name  /Nom du produii: Industrial Robot/ Robot Controller

Model /Model: GX1-C,GX4-C.GX8-C.GX10-C,GX20-C (Serial number G¥***¥0001 - G*¥***9999)
R131x(x=A or B or C)(RC800-A) (Serial number REA***0000 - RBA***FFFF)

<Note>*:0-9,A-Z
For more details, please refer to the product description
Pour plus de détails, merci de vous référer a la description du produit
Options /Opiions:
See Technical Data File

Fulfills the following essential health and safety requirements of the Machinery Directive 2006/42/EC:
Répond aux exigences essentielles de santé et de sécurité de la directive machine 2006/42/CE
TR ISTAS B1N] S SSTMIE GRS 05 BRSSO NI 155 9189 STIRD G ESNIMIL 3 B18S S RIRGEA N BING MRS BT 83 O MRS A1 LS KD,
154,156,158,159,15.10,1.5.11,1.6.1,1.62,163,1.64,1.7.1,1.7.1.1,1.72,1.73,1.7.4
The manufacturer undertakes to electronically supply the relevant technical documentation, referred to in Annex VII part B for the partly
completed machinery, to national authorities upon reasoned request.
La fabricant s'engage a fournir électroniquement la documentation technique pertinente aux autorités Nationales sur demande motivée, selon
l'annexe VII Partie B pour les Quasi-machines.
This partly completed machine must not be put into service until the machinery into which it is to be incorporated, has been declared in
conformity with the provisions of the Machinery Directive.
La guasi-machine ne doit pas étre mise en service tant que I'équipement d'incorporation n'aura pas éré déclarée conforme aux dispositions de
la directive machine.

Furthermore this partly completed machinery fulfils all relevant provisions of the directive:
En outre, cette quasi-machine rempli toutes les dispositions pertinentes de celte directive:
- Electromagnetic Compatibility (EMC) 2014/30/EU
- Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)2011/65/EU (except options)

Following harmonized norms and specifications are applied:
L'harmonisation des normes et des spécifications suivantes sont appliquées :

Safety: EMC:

ENISO 10218-1 2011 IEC 61508-1 2010 EN 55011 2016/A1:2017/A11:2020 Groupl Class A
ENISO 12100 2010 IEC 61508-2 2010 EN 61000-6-2 2005

EN 60204-1 2018 IEC 61508-3 2010 EN 61000-6-4 2007/A1:2011

ENISO 13850 2015 EN 61000-6-7 2015

EN 61800-5-1 2007/A11:2021

EN 61800-5-2 2017 RoHS:

ENISO 13849-1 2015 ENIEC 63000 2018

IEC 62061 2021

12
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EPSON - Original -

Translation Deutsch (DE)
DECLARATION OF INCORPORATION OF PARTLY COMPLETED MACHINERY

EINBAUERKLARUNG FUR UNVOLLSTANDIGE MASCHINEN

According to the Machinery Directive 2006/42/EC, Annex || ,Part1,sector B for a partly completed machinery.
Entsprechend der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG, Anhang II, Teil 1, Abschnitt B fiir unvollstindige Maschinen.

Manufacturer ///ersieller: SEIKO EPSON CORPORATION WWW.epson.com

Address /Adresse: 3-5, Owa 3-chome, Suwa-shi Telephone /Telefon: +81-266-52-3131
Nagano-ken 392-8502 Japan Fax Fax: +81-266-52-8409

Representative /Jertreter: EPSON EUROPE B.V. WWW.epson.eu

Address /Adresse: Atlas Arena, Asia Building, Telephone /Telefon: +31-20-314-5000
Hoogoorddreef 5,1101 BA
Amsterdam Zuidoost The Netherlands

This declaration of incorporation is issued under the sole responsibility of the manufacturer.
Die alleinige Verantwortung fiir die Ausstellung dieser Erkicirung iiber den Einbau tréigt der Hersteller:

Brand Name /Markenname: EPSON

Product Name  /Produktbezeichnung: Industrial Robot/Robot Controller

Model /Modell: C8-C,C12-C,CX4-A,CX7-A (Serial number C*****(0001 - C****%*9999)
R136x(x=A or B)(RC800-A) (Serial number R8A***0000 - R8A ***FFFF)

<Note>*:0-9,A-Z
For more details, please refer to the product description
Nciheres hierzu entnehmen Sie bitte der Produktbeschreibung
Options /Optionen:
See Technical Data File

Fulfills the following essential health and safety requirements of the Machinery Directive 2006/42/EC:
Erfiillt die folgenden grundlegenden Gesundheits- und Sicherheitsanforderungen der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG:
1.12,1.13,1.1.5,1.1.6,1.2.1,1.2.2,1.2.3,1.2.4.1,1.2.43,1.2.5,1.2.6,1.3.1,1.3.2,1.3.3, 1.3.4,1.3.6, 1.3.7,1.3.9, 1.5.1, 1.5.2,

1.54,156,1.58,159,1.5.10,1.5.11,1.6.1,1.6.2,1.6.3,1.64,1.7.1,1.7.1.1,1.7.2,1.7.3, 1.7.4
The manufacturer undertakes to electronically supply the relevant technical documentation, referred to in Annex VII part B for the partly

completed machinery, to national authorities upon reasoned request.
Der Hersteller verpflichtet sich, den nationalen Behorden auf begriindetes Verlangen die in Anhang VII Teil B genannten einschicigigen
technischen Unterlagen fiir die unvollstindige Maschine elektronisch zur Verfiigung zu stellen.

This partly completed machine must not be put into service until the machinery into which it is to be incorporated, has been declared in
conformity with the provisions of the Machinery Directive.
Diese unvolistindige Maschine darf erst dann in Betrieb genommen werden, wenn die Maschine, in die sie eingebaut werden soll, als
konform mit den Bestimmungen der Maschinenrichtlinie erklirt wurde.

Furthermore this partly completed machinery fulfils all relevant provisions of the directive:
Weiterhin erfiillt diese unvollstindige Maschine alle einschliigigen Bestimmungen der Richtlinie:
- Electromagnetic Compatibility (EMC) 2014/30/EU
- Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)2011/65/EU

Following harmonized norms and specifications are applied:
Die folgenden harmonisierten Normen und Spezifikationen werden angewendet:

Safety: EMC:
ENISO 10218-1 2011 IEC 61508-1 2010 EN 55011 2016/A1:2017/A11:2020 Groupl Class A
EN ISO 12100 2010 IEC 61508-2 2010 EN 61000-6-2 2005
EN 60204-1 2018 IEC 61508-3 2010 EN 61000-6-4  2007/A1:2011
EN ISO 13850 2015 EN 61000-6-7 2015
EN 61800-5-1 2007/A1:2017
EN 61800-5-2 2017 RoHS:
ENISO 13849-1 2015 EN IEC 63000 2018
IEC 62061 2021
Supplementary Information Zusatzinformationen
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EPSON

Translation

- Original -

French (FR)

DECLARATION D'INCORPORATION POUR LES QUASI-MACHINES

DECLARATION OF INCORPORATION OF PARTLY COMPLETED MACHINERY

According to the Machinery Directive 2006/42/EC, Annex |l ,Partl,sector B for a partly completed machinery.
En accord avec la directive machine 2006/42/CE, Annexe I1, Partie 1, Secteur B pour une quasi-machine.

Manufacturer //“abriguant:
Address /Adresse:

SEIKO EPSON CORPORATION
3-5, Owa 3-chome, Suwa-shi
Nagano-ken 392-8502 Japan

WWW.epson.com
Telephone
Fax Fax:

Téléphone:

+81-266-52-3131
+81-266-52-8409

Representative /Représentant:
Address /Adresse:

EPSON EUROPE B.V.

Atlas Arena, Asia Building,
Hoogoorddreef 5,1101 BA
Amsterdam Zuidoost The Netherlands

WWW.epson.eu
Telephone

Téléphone:

+31-20-314-5000

This declaration of incorporation is issued under the sole responsibility of the manufacturer.
La présente déclaration d’incorporation est établie sous la seule responsabilité du fabricant.

Brand Name /Nom de la marque:
Product Name
Model /Model:

Nom du produit:

Options /Options:
See Technical Data File

EPSON

Industrial Robot/Robot Controller
LS-C series robots
R133C(RC800-A)

(Serial number L*****(001 - L****%*9999)
(Serial number R8A***0000 - R8A***FFFF)

<Note>*:0-9,A-7Z

For more details, please refer to the product description
Pour plus de détails, merci de vous référer a la description du produit

Fulfills the following essential health and safety requirements of the Machinery Directive 2006/42/EC:
Répond aux exigences essentielles de santé et de sécurité de la directive machine 2006/42/CE
1.1.2,1.1.3, 1.1.5, 1.1.6, 1.2.1, 1.2.2, 1.2.3, 1.2.4.1, 1.2.4.3, 1.2.5, 1.2.6, 1.3.1, 1.3.2, 1.3.3, 1.3.4, 1.3.6, 1.3.7, 1.3.9, 1.5.1, 1.5.2,
1.54,15.6,158,159,1.5.10, 1.5.11, 1.6.1, 1.6.2, 1.6.3, 1.6.4, 1.7.1, 1.7.1.1, 1.7.2, 1.7.3, 1.7.4
The manufacturer undertakes to electronically supply the relevant technical documentation, referred to in Annex VII part B for the partly
completed machinery, to national authorities upon reasoned request.
La fabricant s'engage a fournir électroniquement la documentation technique pertinente aux autorités Nationales sur demande motivée,
selon l'annexe VII Partie B pour les Quasi-machines.
This partly completed machine must not be put into service until the machinery into which it is to be incorporated, has been declared in
conformity with the provisions of the Machinery Directive.
La quasi-machine ne doit pas étre mise en service tant que l'équipement d'incorporation n'aura pas été déclarée conforme aux dispositions

de la directive machine.

Furthermore this partly completed machinery fulfils all relevant provisions of the directive:
En outre, cette quasi-machine rempli toutes les dispositions pertinentes de cette directive:

- Electromagnetic Compatibility (EMC) 2014/30/EU

- Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)2011/65/EU

Following harmonized norms and specifications are applied:

L'harmonisation des normes et des spécifications suivantes sont appliquées :

Safety:

EN ISO 10218-1 2011 IEC 61508-1 2010
EN ISO 12100 2010 IEC 61508-2 2010
EN 60204-1 2018 IEC 61508-3 2010
EN ISO 13850 2015

EN 61800-5-1 2007/A1:2017

EN 61800-5-2 2017

EN ISO 13849-1 2015

IEC 62061 2021

EMC:

EN 55011

EN 61000-6-2 2005

EN 61000-6-4  2007/A1:2011

EN 61000-6-7 2015

RoHS:
EN IEC 63000 2018

2016/A1:2017/A11:2020 Group1 Class A

14
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Translation French (FR)
DECLARATION OF INCORPORATION OF PARTLY COMPLETED MACHINERY
DECLARATION D'INCORPORATION POUR LES QUASI-MACHINES

According to the Machinery Directive 2006/42/EC, Annex || Part1,sector B for a partly completed machinery.

En accord avec la directive machine 2006/42/CE, Annexe Il, Partie 1, Secteur B pour une quasi-machine.

Manufacturer /Fabriquant: SEIKO EPSON CORPORATION WWW.epson.com

Address /Adresse: 3-5, Owa 3-chome, Suwa-shi Telephone /Téléphone: +81-266-52-3131
Nagano-ken 392-8502 Japan Fax /Fax: +81-266-52-8409

Representative /Représentant: ~ EPSON EUROPE B.V. WWWw.epson.eu

Address /Adresse: Atlas Arena, Asia Building, Telephone /7Téléphone: +31-20-314-5000
Hoogoorddreef 5,1101 BA
Amsterdam Zuidoost The Netherlands

This declaration of incorporation is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

La présente déclaration d’incorporation est établie sous la seule responsabilité du fabricant.

Brand Name /Nom: de la marque: EPSON
Product Name  /Nom du produit:  Industrial Robot/Robot Controller
Model /Model: LA3-A, LA6-A

R137A, R137AN (RC800L)

For more details, please refer to the product description

(Serial number LV****0000 - LV***%*9999)
(Serial number R8L***0000 - RL***FFFF)
<Note>*:0-9,A-Z

Pour plus de détails, merci de vous référer a la description du produit

Options /Options:
See Technical Data File

Fulfills the following essential health and safety requirements of the Machinery Directive 2006/42/EC:

Répond aux exigences essentielles de santé et de sécurité de la directive machine 2006/42/CE

1.1.2,1.13,1.1.5,116,12.1,122,1.23,124.1,1243,125,1.26,13.1,132,133,134,136,13.7,1.39,15.1,152,
1.54,156,158,159,1510,15.11,16.1,162,163,164,1.7.1,1.7.1.1,1.72,1.73,1.7.4
The manufacturer undertakes to electronically supply the relevant technical documentation, referred to in Annex VII part B for the partly

completed machinery, to national authorities upon reasoned request.

La fabricant s'engage a fournir électroniquement la documentation technique pertinente aux autorités Nationales sur demande motivée, selon

l'annexe VII Partie B pour les Quasi-machines.

This partly completed machine must not be put into service until the machinery into which it is to be incorporated, has been declared in

conformity with the provisions of the Machinery Directive.

La quasi-machine ne doit pas étre mise en service tant que l'equipement d'incorporation n'aura pas été declarée conforme aux dispositions

de la directive machine.

Furthermore this partly completed machinery fulfils all relevant provisions of the directive:
En outre, cette quasi-machine rempli toutes les dispositions pertinentes de cette directive:

- Electromagnetic Compatibility (EMC) 2014/30/EU
- Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)2011/65/EU

Following harmonized norms and specifications are applied:
L'harmonisation des normes et des spécifications suivantes sont appliquées :

Safety:

ENISO 10218-1 2011 1IEC 61508-1 2010
ENISO 12100 2010 IEC 61508-2 2010
EN 60204-1 2018 IEC 61508-3 2010
ENISO 13850 2015

EN 61800-5-1 2007/A1:2017

EN 61800-5-2 2017
ENISO 13849-1 2015
IEC 62061 2021

EMC:

EN 55011

EN 61000-6-2
EN 61000-6-4
EN 61000-6-7

RoHS:
EN IEC 63000

2016/A1:2017/A11:2020 Groupl Class A
2005

2007/A1:2011

2015

2018
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EPSON - Original -

Translation Deutsch (DE)
DECLARATION OF INCORPORATION OF PARTLY COMPLETED MACHINERY

EINBAUERKILARUNG FUR UNVOLLSTANDIGE MASCHINEN

According to the Machinery Directive 2006/42/EC, Annex | ,Part],sector B for a partly completed machinery.
Entsprechend der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG, Anhang I1, Teil 1, Abschnitt B fiir unvollstindige Maschinen.

Manufacturer /FHersteller: SEIKO EPSON CORPORATION WWW.epson.com

Address /Adresse: 3-5, Owa 3-chome, Suwa-shi Telephone /Telefon: +81-266-52-3131
Nagano-ken 392-8502 Japan Fax /Fax: +81-266-52-8409

Representative /Iertreter: EPSON EUROPE B.V. WWW.epson.eu

Address /Adresse: Atlas Arena, Asia Building, Telephone /Telefon: +31-20-314-5000
Hoogoorddreet 5,1101 BA
Amsterdam Zuidoost The Netherlands

This declaration of incorporation is issued under the sole responsibility of the manufacturer.
Die alleinige Verantwortung fiir die Ausstellung dieser Erkldrung iiber den Einbau trégt der Hersteller:

Brand Name /Markenname: EPSON

Product Name  /Produktbezeichming: Industrial Robot/Robot Controller

Model /Aodell: RS4-C, RS6-C (Serial number R*****0000 - R*****FFEFE )
R135x(x=A or B)(RC800-A) (Serial number R8A***0000 - REA***FFFF)

<Note>*:0-9, A -7
For more details, please refer to the product description
Nciheres hierzu entnehmen Sie bitte der Produktbeschreibung
Options /Optionen:
See Technical Data File

Fulfills the following essential health and safety requirements of the Machinery Directive 2006/42/EC:

Erfiillt die folgenden grundlegenden Gesundheits- und Sicherheitsanforderungen der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG:
1.12,1.13,1.1.5,1.1.6,12.1,1.2.2,1.23,1.2.4.1, 1.2.43,1.2.5,1.2.6,1.3.1,1.3.2, 1.3.3,1.3.4,1.3.6, 1.3.7,1.3.9, 1.5.1, 1.5.2,
1.54,156,158,159,15.10,1.5.11,16.1,1.6.2,1.63,1.6.4,1.7.1,1.7.1.1,1.72,1.73, 1.7.4

The manufacturer undertakes to electronically supply the relevant technical documentation, referred to in Annex VII part B for the partly
completed machinery, to national authorities upon reasoned request.

Der Hersteller verpflichtet sich, den nationalen Behérden auf begriindetes Verlangen die in Anhang VII Teil B genannten einschldgigen

technischen Unterlagen fiir die unvollstindige Maschine elektronisch zur Verfiigung zu stellen.

This partly completed machine must not be put into service until the machinery into which it is to be incorporated, has been declared in
conformity with the provisions of the Machinery Directive.

Diese unvollstindige Maschine darf erst dann in Betrieb genommen werden, wenn die Maschine, in die sie eingebaut werden soll, als

konform mit den Bestimmungen der Maschinenrichtlinie erkldrt wurde.

Furthermore this partly completed machinery fulfils all relevant provisions of the directive:
Weiterhin erfiillt diese unvollstindige Maschine alle einschicgigen Bestimmungen der Richtlinie:
- Electromagnetic Compatibility (EMC) 2014/30/EU
- Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)2011/65/EU (except options)

Following harmonized norms and specifications are applied:
Die folgenden harmonisierten Normen und Spezifikationen werden angewendet:

Safety: EMC:

ENISO 10218-1 2011 IEC 61508-1 2010 EN 55011 2016/A1:2017/A11:2020 Groupl Class A
ENISO 12100 2010 IEC 61508-2 2010 EN 61000-6-2 2005

EN 60204-1 2018 IEC 61508-3 2010 EN 61000-6-4  2007/A1:2011

EN ISO 13850 2015 EN 61000-6-7 2015

EN 61800-5-1 2007/A11:2021

EN 61800-5-2 2017 RoHS:

ENISO 13849-1 2015 ENIEC 63000 2018

[EC 62061 2021
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2.5 Conformidade com a seguranga

Tolerancias especificas e condi¢des de utilizagdo para garantir a seguranga estdo descritas nos manuais dos Manipuladores e

Controladores. Certifique-se de que 1€ também esses manuais.

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

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

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

= 1SO 10218-2
Robots and robotic devices -- Safety requirements for industrial robots -- Part 2: Robot systems and integration

= ANSI/RIA R15.06
American National Standard for Industrial Robots and Robot Systems -- Safety Requirements

= 1SO 12100
Safety of machinery -- General principles for design -- Risk assessment and risk reduction

= 1SO 13849-1
Safety of machinery -- Safety-related parts of control systems -- Part 1: General principles for design

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

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

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

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

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

= CISPR11
Industrial, scientific and medical (ISM) radio-frequency equipment -- Electromagnetic disturbance characteristics -- Limits
and methods of measurement

= |IEC 61000-6-2
Electromagnetic compatibility (EMC) -- Part 6-2: Generic standards -- Immunity for industrial environments

2.6 Notas sobre a marca CE

O sistema robotico Epson (Manipuladores e Controladores) ¢ um dispositivo que sera incorporado no equipamento de fabrico
do utilizador final. Trata-se, portanto, de uma "quase-maquina", conforme definido na alinea 1 (g) do Artigo 1 (Ambito de
aplicagdo) da Diretiva Europeia sobre Maquinas (2006/42/CE). De acordo com o Artigo 13 (Procedimento para uma quase-
maquina) da Diretiva Europeia sobre Maquinas, a Epson declarou que o sistema robotico Epson estd em conformidade com a
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Diretiva Europeia sobre Maquinas, a Diretiva Europeia EMC (2014/30/UE) e a Diretiva Europeia RoHS (2011/65/UE) na
"Declaragao de Incorporagdo de uma quase-maquina". (Para mais informagoes, consulte a Declarag@o de Incorporagdo de uma
quase-maquina, fornecida com o sistema robdtico.) Por conseguinte, os manipuladores Epson ndo ostentam a marca CE porque
o sistema robdtico Epson € uma "quase-maquina.”

No entanto, o Controlador do robd é considerado como um "produto acabado". A Epson declarou separadamente que o
Controlador do robd esta em conformidade com a Diretiva Europeia EMC e a Diretiva Europeia RoHS, e que ostenta a marca
CE como prova de conformidade.

2.7 Notas sobre a marca UKCA

O sistema robético Epson (Manipuladores e Controladores) ¢ um dispositivo que sera incorporado no equipamento de fabrico
do utilizador final. Trata-se, portanto, de uma "quase-maquina", conforme definido na alinea (1) do regulamento 6 dos
Regulamentos de Fornecimento de Maquinaria (Seguranga) de 2008. De acordo com o regulamento 8 dos Regulamentos de
Fornecimento de Maquinaria (Seguranca) de 2008, a Epson declarou que o sistema robdtico Epson esta em conformidade com
os Regulamentos de Fornecimento de Maquinaria (Seguranga) de 2008, os Regulamentos de Compatibilidade Eletromagnética
de 2016 e os Regulamentos de Restrigdo da Utilizacdo de Determinadas Substancias Perigosas em Equipamento Elétrico e
Eletrénico de 2012 na "Declaracdo de incorporagdo de uma quase-maquina”. (Para mais informacgdes, consulte a Declaracao de
Incorporagdo de uma quase-maquina, fornecida com o sistema robotico.) Por conseguinte, os manipuladores Epson nio
ostentam a marca UKCA porque o sistema robotico Epson é uma "quase-maquina."

No entanto, o Controlador do robd é considerado como um "produto acabado". A Epson declarou separadamente que o
Controlador do rob6 esta em conformidade com os Regulamentos de Compatibilidade Eletromagnética de 2016 e os
Regulamentos de Restricdo da Utilizagdo de Determinadas Substincias Perigosas em Equipamento Elétrico e Eletronico de
2012, e que ostenta a marca UKCA como prova de conformidade.

2.8 Notas sobre a marcacao UKCA relativamente a revisao de

regulamentagao do Reino Unido

Devido a revisdo dos regulamentos do Reino Unido e a data da sua aplicagdo (1 de outubro de 2024), a Epson ira terminar de
forma sequencial a Declara¢do de Conformidade e a aposigdo da marcagdo UKCA nos sistemas robdticos que tenham sido
fabricados apos a data de aplicagdo.

A partir de agora, a Declarag@o de Conformidade CE e a aplicagdo da marcagdo CE indicardo a conformidade com os
Regulamentos sobre o Fornecimento de Maquinas (Seguranca) de 2008, os Regulamentos de Compatibilidade Eletromagnética
de 2016 e os Regulamentos de Restrigdo da Utilizacdo de Determinadas Substancias Perigosas em Equipamentos Elétricos e
Eletronicos de 2012.
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3. Precaucoes de seguranca

Este capitulo descreve as instru¢des de precaucdo para utilizar o sistema robdtico em segurancga. Certifique-se de que 1€ isto
antes de utilizar o sistema robotico.

A utilizagdo do sistema robdtico sem compreender as informagdes de seguranga pode ser extremamente perigosa e pode
resultar em ferimentos graves nos operadores e/ou danos graves no equipamento.
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3.1 Convengoes utilizadas neste manual

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

A AVISO

Este simbolo indica uma situagédo de perigo iminente que, se a operagao nao for efetuada corretamente,
resultara em morte ou ferimentos graves.

/\ AVISO

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

A\ ATENCAO

Este simbolo indica uma situagéo potencialmente perigosa que, se a operagao nao for executada corretamente,
pode resultar apenas em ferimentos ou em danos materiais.
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3.2 Precaugoes para desembalagem e transporte

A desembalagem e o transporte do Manipulador e equipamentos relacionados devem ser realizados por pessoas que receberam

formagdo para a instalagdo ministrada pela Epson e pelos fornecedores. Além disso, as leis e regulamentos do pais de
instalagdo devem ser seguidos. Os seguintes itens sdo precaugdes de seguranca que devem ser respeitadas.

A AVISO

= Ao transportar o Manipulador, use um carrinho ou similar para o transportar no mesmo estado em que foi
entregue. Nao transporte com o efetor terminal ou equipamento periférico acoplado. A perda de equilibrio
pode provocar a queda do Manipulador, o que é extremamente perigoso e pode resultar em ferimentos
graves nos operadores e/ou danos graves no equipamento.

= Apenas pessoal qualificado deve realizar trabalhos de lingagem e operar uma grua ou uma empilhadora. Se
estas operacoes forem realizadas por pessoal ndo qualificado, é extremamente perigoso e pode resultar em
ferimentos graves nos operadores e/ou danos graves no equipamento.

= Ao elevar o Manipulador, use as maos para o equilibrar. A perda de equilibrio pode provocar a queda do
Manipulador, o que é extremamente perigoso e pode resultar em ferimentos graves nos operadores e/ou
danos graves no equipamento.

= Durante o transporte, o pessoal envolvido no trabalho deve usar capacetes e outros equipamentos de
protegao individual. Além disso, certifique-se de que nao ha outras pessoas nas proximidades.

A\ ATENCAO

= Evite vibragdes e choques excessivos ao transportar o Manipulador. Vibragcédo e choque excessivos podem
causar danos ou avarias no Manipulador.

= Ao remover os parafusos de fixacao que fixam o Manipulador a palete de transporte ou aos parafusos de
ancoragem, apoie o Manipulador para evitar que caia. Remover os parafusos de fixagdo ou os parafusos de
ancoragem sem apoiar o Manipulador pode fazé-lo cair, criando risco para as suas maos ou pés.

= N&o retire as bragadeiras que fixam o brago até que a instalagao esteja concluida. A remogéao das
bragadeiras pode fazer com que a mao ou os dedos fiquem presos no Manipulador.
= Para transportar o Manipulador, fixe-o ao equipamento de transporte ou utilize o método de transporte e o

numero de pessoal especificados no Manual do Manipulador. Nao coloque a mao em areas que
especifiquem restricdes para a mesma.
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3.3 Precaucgoes para instalacao e ligacao

O sistema robdtico deve ser instalado e feitas as ligagdes por pessoas que receberam formagao sobre a instalagdo ministrada

pela Epson e pelos fornecedores. Os seguintes itens sdo precaugdes de seguranga que devem ser respeitadas.

/\ AVISO

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

= O sistema robdtico deve ser utilizado dentro das condi¢des ambientais descritas nos respetivos manuais.
Este produto foi concebido e fabricado para utilizagdo num ambiente interior normal. O uso do produto num
ambiente que nao respeite as condigdes ambientais operacionais nao sé reduzira a vida util do produto,
como também pode causar sérios problemas de seguranga.

= O sistema robdtico deve ser usado dentro das especificagdes especificadas. A utilizagdo do sistema robético
fora das especificagdes do produto ndo so reduzira a vida util do produto, como também pode causar sérios
problemas de seguranca.

= Ao instalar um sistema robadtico, use pelo menos o seguinte equipamento de protegéo. Trabalhar sem
equipamento de protecao pode causar graves problemas de seguranca.

* Roupas de trabalho adequadas para o trabalho
+ Capacete
+ Calcado de seguranga

= Ao projetar um sistema roboético usando este produto, consulte a secgéo "Designing a Safe Robot System"
no Manual do Controlador ou consulte as normas para instalagdo de barreiras de protecido. A ndo instalagcao
de barreiras de protecéo é extremamente perigosa e pode resultar em ferimentos graves nos operadores
e/ou danos graves no equipamento.

= Certifique-se de que instala um dispositivo de paragem de emergéncia que permita ao operador parar o
sistema imediatamente. A ndo instalagdo de um dispositivo de paragem de emergéncia é extremamente
perigosa e pode resultar em ferimentos graves nos operadores e/ou danos graves no equipamento.

= |nstale o Manipulador num local com espago suficiente para que uma ferramenta ou extremidade de uma
peca de trabalho ndo toque numa parede ou nas barreiras de protecido quando o Manipulador estende o
brago enquanto segura uma pega de trabalho. O contacto da ferramenta ou da extremidade da peca de
trabalho com uma parede ou com as barreiras de protecédo € uma situacéo extremamente perigosa e pode
provocar ferimentos graves nos operadores e/ou danos graves no equipamento.

A distancia entre as barreiras de protegao e a ferramenta ou peca de trabalho deve ser definida de acordo
com a ISO 10218-2. Para saber o tempo de paragem e a distancia de paragem, consulte os seguintes
manuais.

"Manual do Manipulador - Appendix B: Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop"
"Manual do Manipulador - Appendix C: Stopping Time and Stopping Distance When Safeguard Is Open"

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

= Nao utilize o Manipulador perto de dispositivos que geram forgas magnéticas fortes. Isso pode causar falha
ou mau funcionamento do Manipulador.
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= Nao utilize o Manipulador em areas onde exista o risco de interferéncia eletromagnética, descarga
eletrostatica ou interferéncia de radiofrequéncia. Isto é perigoso porque o Manipulador pode funcionar
indevidamente.

= Na&o utilize o Manipulador quando este estiver exposto a gases combustiveis, poeiras combustiveis, gasolina,
solventes ou outros liquidos inflamaveis que possam causar uma explos&o ou incéndio. Isto pode causar
acidentes graves que envolvam ferimentos ou morte, bem como incéndios.

= Mantenha as maos e outros objetos afastados das partes moéveis do Manipulador. Existe o risco de
ferimentos devido a esmagamento.

= N3&o instale o Controlador invertido ou inclinado.
= Para o modelo protegido

Ligue o conector do cabo de alimentagéo e o conector do cabo de sinal a placa do conector imediatamente
apos a instalagdo do Manipulador. Quando o Manipulador € desconetado, a protegao com nivel IP65 nao
pode ser assegurada.

Isto pode resultar em choque elétrico e/ou mau funcionamento do sistema robdético.

= Se o Manipulador for instalado numa plataforma mével (robé de coordenadas cartesianas, carrinho mével,
AGYV, etc.), certifique-se de projetar o sistema de modo que a plataforma mével também pare quando o
Manipulador é parado numa emergéncia. Se a plataforma mével continuar a funcionar sem parar, é
extremamente perigosa e pode resultar em ferimentos graves nos operadores e/ou danos graves no
equipamento.

/\ AVISO

= Utilize sempre uma ficha de alimenta¢do ou um dispositivo de desconexdo para o cabo de alimentagéo e
nunca ligue diretamente a fonte de alimentagao da fabrica ou semelhantes. Selecione uma ficha ou um
dispositivo de desconexdo que esteja em conformidade com as normas de seguranga de cada pais.

= N&o abra a tampa do Controlador ou do Manipulador, exceto durante a manutengao. Existe uma seccao de
carregamento de alta tensdo no interior, e existe o risco de choque elétrico mesmo quando a alimentacao
esta desligada.

= Certifique-se de que desliga a alimentac¢ao do sistema robético antes de ligar ou desligar os cabos. Trabalhar
com a alimentacao ligada pode resultar em choque elétrico e/ou avaria do sistema robotico.

= Utilize cabos com secgdes de alta tensao protegidas e ligue-os de forma segura. Além disso, ndo coloque
objetos pesados sobre os cabos, ndo os dobre de forma pronunciada, ndo os puxe exageradamente nem os
aperte. Cabos danificados, fios partidos ou falha de contacto sdo extremamente perigosos e podem resultar
em choque elétrico e/ou avaria do sistema robdético.

= Se instalar uma ficha de alimentagéo para corresponder a uma tomada de alimentagao de fabrica, a
instalacao deve ser efetuada por pessoal com conhecimentos especializados e competéncias na area. Ao
instalar a ficha de alimentagao, certifique-se de que liga o fio de terra (verde/amarelo) do cabo de
alimentacao CA ao terminal de terra do sistema de distribuicdo de energia. Se o fio de terra estiver
conectado incorretamente a terra, pode resultar em choque elétrico.

= Utilize sempre um disjuntor para a fonte de alimentagdo do Controlador. A nao utilizagdo de um disjuntor
pode resultar em choque elétrico e/ou avaria do sistema robotico.

= Ao conectar a fonte de alimentacéo do Controlador a um transformador, conecte os terminais N e PE do
cabo de alimentagédo CA ao terminal neutro do transformador.

= A instalacdo das opcdes deve ser realizada por pessoas que receberam formagdo em manutengao
ministrada pela Epson e pelos fornecedores. Certifique-se de que a secgao de entrada de alimentacao de CA
esta sem energia, por exemplo, desligando a alimentag¢ao do sistema robético e os cabos de alimentagao
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durante o trabalho. Trabalhar com a alimentagao ligada ou com as secgdes de carregamento de alta tensao
nao totalmente descarregadas pode resultar em choques elétricos e/ou problemas de seguranga graves.

= Antes de abrir a porta do controlador, certifique-se de que a secg¢ao de entrada de alimentacao de CA esta
sem energia, por exemplo, removendo a ficha de alimentag&o. Tocar no bloco de terminais de entrada de
energia CA ou outros componentes dentro da caixa pode resultar em choque elétrico e/ou problemas de
segurancga graves.

= O Manipulador é aterrado através da ligagao ao Controlador. Certifique-se de que o Controlador esta ligado a
terra e que os cabos estéo corretamente ligados. Se o fio de aterramento estiver conectado incorretamente a
terra, pode resultar em incéndio ou choque elétrico.

= Certifique-se de que desliga a alimentago e etiqueta (por exemplo, com uma indicagdo de "NAO LIGAR")
antes de efetuar a cablagem. A execugao de qualquer trabalho com a alimentagao ligada é extremamente
perigosa e pode resultar em choque elétrico e/ou mau funcionamento do sistema robético.

= Se existir uma unidade de libertagdo do travdo e um conector de curto-circuito externo

Desligue a alimentagédo do Controlador e da unidade de libertagdo do travao ao ligar ou substituir a unidade
de libertacédo do travdao ou um conector de curto-circuito externo. Inserir ou remover conectores com a
alimentacao ligada pode resultar em choque elétrico e/ou mau funcionamento do sistema robético.

= N&o toque nos terminais. Se o fizer, podera provocar choques elétricos, danos no produto ou avarias.

/\ ATENCAO

= Quanto a necessidade de medidas organizacionais para a segurancga cibernética

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

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

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

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

= Os sistemas roboéticos da Epson foram concebidos para serem utilizados numa rede de area local fechada.
Evite a ligacao a redes com acesso a Internet. Se for necessaria uma ligagéo a Internet, recomendamos que
tome as medidas técnicas necessarias* para proteger contra ataques maliciosos e vulnerabilidades através
da Internet.
*: Estas medidas incluem, mas n&o estéo limitadas a, controlos de acesso, firewalls, diodos de dados, etc.

= Na3o ligue outros dispositivos além dos listados no manual aos terminais de ligacdo externos deste produto.
N&o utilize os terminais de ligagdo externos para outros fins que ndo os descritos no manual. Podem ocorrer
falhas como acessos ndo autorizados, falsificagdo de informagdes, fugas de informagdes e paragens do
sistema robético. Recomendamos que tome medidas fisicas para evitar que outras pessoas além do
administrador e as autorizadas pelo administrador interajam com o Controlador e os dispositivos de controlo.
Além disso, recomendamos que tome medidas técnicas e fisicas para evitar o acesso a rede a que o produto
esta conectado.

= Ao utilizar E/S com definigdes remotas, preste atengdo aos seguintes pontos. O uso de E/S com
configuragdes remotas sem cumprir os requisitos pode levar a falhas no sistema ou problemas de
seguranga.
* Ao efetuar as definicdes, ndo cometa erros na relagédo entre atribuigées de fungao e cablagem.
+ Certifique-se de que verifica a correspondéncia entre as fungdes e a cablagem antes de ligar o sistema.

» Ao verificar o funcionamento, tente antecipar erros de configuragéo ou cablagem.
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Se o Manipulador realizar uma operagéo anormal devido a um ajuste ou erro de cablagem, ndo hesite em
parar imediatamente a operacado do Manipulador através do interruptor de paragem de emergéncia ou por
outros meios.

A ressonancia (som ressonante ou vibragdes por minuto) pode ocorrer durante a operagao do Manipulador,
dependendo da rigidez da mesa de base. Se ocorrer ressonancia, melhore a rigidez da mesa base ou altere
as definicoes de velocidade ou aceleragao e desaceleragao do Manipulador.

Apenas pessoal autorizado ou certificado deve efetuar a cablagem. A execugao da cablagem por pessoal
nao autorizado ou nao certificado pode resultar em lesdes corporais e/ou avaria do sistema robotico.

A instalagdo da cablagem deve ser executada por pessoal qualificado ou por individuos com conhecimentos
e competéncias no dominio da eletricidade.

A instalagéo da cablagem efetuada por individuos sem este tipo de conhecimento e competéncias pode
resultar em lesbes ou avaria.

Montagem na parede, montagem no teto

Para montagem na parede ou no teto, fixe o Manipulador a uma parede ou teto com forca e rigidez
suficientes. Além disso, tome medidas na base do Manipulador para evitar que caia. Se o Manipulador vibrar
ou cair, o que é extremamente perigoso e pode resultar em ferimentos graves nos operadores e/ou danos
graves no equipamento.

Tenha cuidado para evitar que qualquer material estranho, como aparas ou restos de fiagao, entre no
Controlador. Objetos estranhos podem causar mau funcionamento, falha ou incéndio.

Nao aplique choques ou cargas nos conectores ao ligar cabos.
Ao remover um cabo, ndo puxe pelo mesmo.

Verifique se o numero de série corresponde para cada dispositivo. A ligacao incorreta entre o Manipulador e
o Controlador pode ndo sé levar a um mau funcionamento do sistema robético, como também a problemas
de seguranca.

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

Se existir uma unidade de libertacdo do travdo e um conector de curto-circuito externo

A operagao do Manipulador sem uma unidade de libertagao do travdo ou um conector de curto-circuito
externo ligado pode fazer com que o travao nao ocorra a libertagdo do mesmo, podendo danifica-lo.
Depois de utilizar a unidade de libertacdo do travéao, certifique-se de que liga o conector de curto-circuito
externo ao Manipulador ou certifique-se de que deixa o conector da unidade de libertagao do travao ligado.
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3.4 Precaucgoes na utilizagao das fungoes de seguranga do

controlador do robo

Ao usar as fungdes de seguranga do controlador do robo, siga as precaugdes de seguranca descritas abaixo.

/A AVISO

= Certifique-se de que verifica as definicbes dos parametros das fungdes de seguranga ao operar um
controlador de robd neste estado inicial ou ao operar um controlador de robé com definicbes dos parametros
das fungdes de seguranga desconhecidas. Além disso, opere o manipulador apés compreender o
funcionamento das fungbes de seguranca.

= Certifique-se de que verifica se é alcangado o funcionamento pretendido ao mudar do estado de utilizagao
anterior, tal como quando os parametros das fungdes de seguranga séo alterados ou quando as pegas sao
substituidas para manutencao.

= Ao verificar o funcionamento, utilize o modo de baixo consumo.
Reduzir a poténcia do motor garante a seguranga do operador e reduz o risco de destruicdo e danos ao
equipamento periférico devido a operagao descuidada.

= Antes de iniciar o funcionamento completo, verifique se os parametros das fun¢des de segurancga estao
definidos como pretendido.

A soma de controlo dos parametros das fun¢des de seguranga é calculada a partir dos par@metros das
fungdes de seguranga. Se a soma de controlo dos parametros das fungdes de segurancga for alterada, isto
significa que os parametros das fungdes de seguranga foram alterados. Fungdes de seguranca definidas
incorretamente podem causar problemas de seguranga graves.

= Antes de iniciar o funcionamento completo, certifique-se de que os dispositivos de seguranca, tal como o
interruptor de paragem de emergéncia e o interruptor de protegao, funcionam. O funcionamento sem que os
interruptores funcionem corretamente pode resultar na falha das fun¢des de seguranga durante uma
emergéncia, o que é extremamente perigoso e pode resultar em ferimentos graves nos operadores e/ou
danos graves no equipamento.

= O RC700-E e o Séries RC800 diferem no comportamento de paragem devido a fungdes de seguranga
(velocidade limitada de seguranga (SLS), posicao limitada de seguranga (SLP), limite de angulo da junta e
limitagéo suave do eixo). O estado, a exibigao e as notificagbes de cada controlador do robé sdo mostrados
na tabela seguinte.

Item RC700-E RC800

Exibe o numero do erro
Ecrda LED de 7 Exibe (-EP-) Numero de erro de 4 digitos (0,5 segundos) e

I

segmentos do i P EEEE
controlador do robd | ... ke ¥ i-oo (EP) 3 ' o o (EEEE) s30 exibidos (0,5

segundos) repetidamente

Como parar Paragem de emergéncia (categoria Paragem de emergéncia (categoria de

de paragem 1) paragem 1)

Apbs resolver todos os problemas Apo6s resolver todos os problemas que
Como reiniciar que causaram a paragem do robd, causaram a paragem do robd, reinicie o

PN * *

reinicie o controlador ! controlador !
Como verificar Consulte a informagéo da nota para Consulte o nimero do erro ou consulte a
porque € que o 0s eventos 27 e 28 no historico do informacao da nota para os eventos 27 e 28

A . *: . o) . *

robd parou sistema 2 no histérico do sistema 2
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ltem

RC700-E

RC800

Estado do
controlador do rob6

Estado de paragem de emergéncia*

&

Estado de erro

*1 Consulte a seccao seguinte.

= “Manual de fungdes de seguranga - How to Reset the Robot When It Stopped due to a Safety Function”

*2 Consulte o manual seguinte.

= “Manual do Utilizador do Epson RC+ - [System History] (View Menu)”

= “Lista de codigos de estado/erro - Code Number, Details of Note Information”

*3 O robd encontra-se num estado de paragem de emergéncia apenas quando o motor esta ligado. No caso de
um estado de motor desligado, ligar o motor resultara num erro, a menos que elimine a causa da paragem do

motor.
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3.5 Precaucgoes para a aprendizagem e a programacgao

Os itens a seguir sdo precaugdes de seguranca para o pessoal que executa a aprendizagem ou a programagao.

/A AVISO

= Funcgdes de seguranga configuradas incorretamente podem causar problemas de segurancga graves.

= Os bloqueios das prote¢des devem estar em funcionamento durante a execugéo do trabalho. A realizagéo de
trabalhos num estado em que o interruptor ndo liga nem desliga, como se estivesse coberto com fita adesiva
(num estado em que o interruptor esta desativado), &€ extremamente perigosa porque a fungdo de seguranca
da entrada de protecédo ndo sera ativada. Isto pode causar problemas de seguranga graves.

= Certifique-se de ancorar o Manipulador antes de ligar a alimentagao ou de o operar. Ligar a alimentagdo ou
operar o Manipulador enquanto o mesmo nao estiver ancorado pode fazer com que o Manipulador caia, o
que é extremamente perigoso e pode resultar em ferimentos graves nos operadores e/ou danos graves no
equipamento.

= As pessoas que nado tenham recebido formagéo nunca se devem aproximar de um Manipulador que esteja
ligado. Além disso, ndo devem aceder a area de trabalho circundante. Se o Manipulador estiver ligado, pode
fazer movimentos inesperados, mesmo que parega estar parado, o que pode resultar em sérios problemas
de seguranca. Além disso, procedimentos de trabalho seguros devem ser estabelecidos e seguidos para
evitar riscos devido ao movimento inesperado do Manipulador ou manuseio incorreto por parte do operador
do Manipulador.

= Antes de iniciar o funcionamento completo, certifique-se de que os dispositivos de seguranga, tais como o
interruptor de paragem de emergéncia e o interruptor de seguranga bloqueado, funcionam. O funcionamento
sem que os interruptores funcionem corretamente pode resultar na falha das fun¢des de seguranga durante
uma emergéncia, o que é extremamente perigoso e pode resultar em ferimentos graves nos operadores e/ou
danos graves no equipamento.

= O interruptor de chave do seletor de modo da Consola de controlo ndo esta em conformidade com a
seguranga funcional.

= Durante os pontos de aprendizagem e o trabalho de arranque, o sistema robético deve estar no modo de
aprendizagem, com o interruptor de paragem de emergéncia pronto a ser premido a qualquer momento.
Operagdes erradas ou similares podem fazer com que o Manipulador faga um movimento inesperado, o que
é extremamente perigoso e pode causar sérios problemas de seguranca.

= Ao trabalhar dentro das barreiras de protegéo, use o0 modo de operacao de aprendizagem (baixa velocidade,
baixa poténcia).

= A operagéo € alternada entre o modo TEACH e o modo AUTO através do comutador de selegdo de modo no
Teach Pendant.

= Ao alternar os modos, certifique-se de o fazer fora das barreiras de seguranga para evitar riscos.
= Antes de selecionar o modo AUTO, restaure todas as fungdes de protecdo que tenham sido interrompidas.

= Quando o modo ¢ alterado de TEACH para AUTO, a mensagem "Os operadores devem sair da area de
protecao" € apresentada no ecra do Teach Pendant. Certifique-se de que a segurancga é garantida durante a
execugao das operagdes de trabalho.

/\ ATENCAO

= Sempre que possivel, apenas uma pessoa deve operar o sistema robético. Se for necessario operar com
mais de uma pessoa, certifique-se de que todo 0 pessoal comunica entre si e toma todas as precaugdes de
seguranca necessarias. Além disso, ao trabalhar préximo ao robd, tome precaugdes de seguranca, como
designar um supervisor.
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= Robd SCARA

Ao pressionar o interruptor de libertagdo do travao, faga atengédo a descida ou rotagéo do veio sob o peso da
mao. A queda do brago pode resultar em maos ou dedos presos ou danos ou avarias no Manipulador.

= Robb de 6 eixos

+ Normalmente, devera libertar os travées das articulagbes um de cada vez. Se os travées de duas ou mais
articulagdes tiverem de ser libertados em simultaneo por razdes inevitaveis, tenha muito cuidado. A
libertacdo simultanea dos travées em varias juntas pode fazer com que o brago caia numa diregao
inesperada, resultando em maos ou dedos presos ou em danos ou avaria do robé.

¢ Cuidado com a queda do brago quando o travao é libertado. Enquanto o interruptor de libertagao do
travao esta a ser premido, o brago do robd caira devido ao seu préprio peso. A queda do brago pode
resultar em maos ou dedos presos ou danos ou avarias no robd.

« Antes de libertar o travao utilizando o software, certifique-se de que mantém o interruptor de paragem de
emergéncia num local de facil acesso, para que o possa premir imediatamente, se necessario. Caso
contrario, se o interruptor de paragem de emergéncia nao for facilmente acessivel, nao sera possivel
parar imediatamente a queda do brago devido a uma operagéo errada, o que pode levar a danos ou
avarias no robé.
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3.6 Precaucgoes para o funcionamento automatico

Os itens a seguir s@o precaugdes de seguranga para o pessoal que executa um programa para executar o funcionamento
automatico.

/\ AVISO

= N&o entre desatentamente na area de trabalho durante o funcionamento automatico. Isto é extremamente
perigoso e pode causar sérios problemas de seguranga porque o Manipulador pode mover-se, mesmo que
parecga estar parado.

= Se o Manipulador parar por alguma razao desconhecida durante a operagdo automatica, ndo se aproxime de
forma alguma do Manipulador parado. Se precisar de se aproximar do Manipulador, prima o interruptor de
paragem de emergéncia ou desligue a fonte de alimentagao principal antes de se aproximar. Ao desligar a
fonte de alimentagéo principal, tenha muito cuidado para nao criar novos perigos.

= Ao interromper um programa e reiniciar o sistema robético durante o funcionamento automatico, certifique-se
de que nao sao criados novos perigos em relagao ao equipamento periférico antes de iniciar o programa.

= Antes de operar o sistema robdético, certifique-se de que ninguém esta dentro das barreiras de protegao. Se o
Manipulador fizer um movimento inesperado, é extremamente perigoso e pode causar sérios problemas de
seguranga.

= Se o Manipulador se mover anormalmente durante o funcionamento do sistema robético, prima
imediatamente o interruptor de paragem de emergéncia. Prosseguir com o funcionamento anémalo é
extremamente perigoso e pode resultar em ferimentos graves nos operadores e/ou danos graves no
equipamento.

= Os bloqueios das protegdes devem estar em funcionamento durante a execugao do trabalho. A realizagao de
trabalhos num estado em que o interruptor ndo liga nem desliga, como se estivesse coberto com fita adesiva
(num estado em que o interruptor esta desativado), € extremamente perigosa porque a fungdo de segurancga
da protegdo nao sera ativada. Isto pode causar problemas de seguranga graves.

= Se uma pessoa estiver presa pelo Manipulador devido a uma avaria ou anomalia, utilize a funcao de
libertagdo do travao para mover o Manipulador e solta-la.

* Rob6 SCARA

Mova as articulagdes sem travdes eletromagnéticos diretamente a mao. Para juntas com travdes (juntas
n.° 3 e n.° 4), prima o interruptor de libertagdo do travao no Manipulador e desloque o Manipulador
manualmente para a alimentagao principal do Controlador.

¢ Robb6 de 6 eixos

Se existir uma unidade de libertagéo do travao:
Utilize a unidade de libertagado do travao para libertar o travao eletromagnético do Manipulador e use o
Manipulador manualmente. Enquanto o fizer, tenha cuidado para que o brago nao caia.

Se nao existir uma unidade de libertagcao do travéao:
Liberte o travao eletromagnético do Manipulador a partir da janela de comando do Epson RC+ e use o
Manipulador manualmente. Enquanto o fizer, tenha cuidado para que o brago nio caia.

= N&o mova o Manipulador enquanto a plataforma mével (robd de coordenadas cartesianas, carrinho mével,
AGYV, etc.) estiver em movimento. Quando em uso, o Manipulador deve estar sempre delimitado por uma
cerca de seguranca. A utilizagdo do Manipulador enquanto a plataforma mével estiver em movimento pode
resultar em ferimentos graves e/ou danos graves no sistema robatico.
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= N&o toque no Manipulador ou no Controlador enquanto estiverem em funcionamento. Durante a operagéo, o
Manipulador e o Controlador podem estar quentes e causar queimaduras.

/\ AVISO

= N&o abra a tampa do Controlador ou do Manipulador, exceto durante a manutencgao. Existe uma secg¢ao de
carregamento de alta tensdo no interior, e existe o risco de choque elétrico mesmo quando a alimentacao
esta desligada.

= N&o toque nem opere o Controlador com as maos molhadas. Tocar ou operar o produto com as maos
molhadas pode causar choque elétrico ou mau funcionamento.

/\ ATENCAO

= Robd SCARA
e Juntasn.®1,n°2en.°4:
Se o Manipulador for operado repetidamente com um angulo de operagao igual ou inferior a 5°, é
provavel que os rolamentos usados nas articulagdes acusem falta de pelicula de 6leo. A operagao
repetitiva pode causar danos prematuros. Para evitar danos prematuros, opere o Manipulador de forma a
mover cada articulagdo num angulo igual ou superior a 50° cerca de uma vez por hora.

e Juntan.3:
Se o movimento para cima e para baixo da mao for igual ou inferior a 10 mm, desloque a mao cerca de
metade ou mais do seu curso maximo cerca de uma vez por hora.

= Robbd de 6 eixos
Se o Manipulador for operado repetidamente com cada junta com um angulo de operagao igual ou inferior a
5°, é provavel que os rolamentos usados nas juntas acusem falta de pelicula de 6leo. A operacgao repetitiva
pode causar danos prematuros. Para evitar danos prematuros, opere o Manipulador de forma a mover cada
articulagdo num angulo igual ou superior a 30° cerca de uma vez por hora.

= Dependendo da combinagéo da velocidade de movimento do Manipulador, orientagdo do brago e carga
manual, pode ocorrer vibragdo (ressonancia) continuamente durante toda a operagéo. A vibragao ocorre
devido a frequéncia natural de vibragdo do brago e pode ser reduzida tomando as seguintes medidas:
» Alterar a velocidade do Manipulador

» Alterar os pontos de aprendizagem
¢ Alterar a carga da mao

= Se instalar o Manipulador numa plataforma mével, pare o Manipulador quando a plataforma movel estiver em
movimento ou operacdo. O Manipulador pode ser parado definindo os motores de todos os eixos para
desligado (estado ndo energizado). Se um motor ndo puder ser desligado, defina 0 modo de alimentagao
para Baixa poténcia e certifique-se de que a plataforma mével e o Manipulador sdo exclusivos e néo se
movem ao mesmo tempo.

= Imediatamente apds a paragem do funcionamento, o Manipulador pode estar quente devido ao calor gerado
pelo motor. N&o toque no Manipulador até que a temperatura tenha descido. Operagdes como aprendizagem
e manutengao devem ser realizadas apenas apés a temperatura do Manipulador descer € 0 mesmo nao
estar quente ao toque.

= Robb de 6 eixos
+ Normalmente, devera libertar os travdes das articulagcbes um de cada vez. Se os travées de duas ou mais
articulagdes tiverem de ser libertados em simultaneo por razdes inevitaveis, tenha muito cuidado. A
libertacdo simultanea dos travées em varias juntas pode fazer com que o brago caia numa direcéo
inesperada, resultando em maos ou dedos presos ou em danos ou avaria do robd.
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¢ Cuidado com a queda do brago quando o travao é libertado. Enquanto o interruptor de libertagao do
travao esta a ser premido, o brago do robd caira devido ao seu préprio peso. A queda do brago pode
resultar em méaos ou dedos presos ou danos ou avarias no robd.

« Antes de libertar o travao utilizando o software, certifique-se de que mantém o interruptor de paragem de
emergéncia num local de facil acesso, para que o possa premir imediatamente, se necessario. Caso
contrario, se o interruptor de paragem de emergéncia néo for facilmente acessivel, ndo sera possivel
parar imediatamente a queda do braco devido a uma operacgao errada, o que pode levar a danos ou
avarias no robo.

= Se existir uma unidade de libertagdo do travdo e um conector de curto-circuito externo
A operagao do Manipulador sem uma unidade de libertagao do travdo ou um conector de curto-circuito
externo ligado pode fazer com que o travao n&o ocorra a libertagdo do mesmo, podendo danifica-lo.
Depois de utilizar a unidade de libertacdo do travao, certifique-se de que liga o conector de curto-circuito
externo ao Manipulador ou certifique-se de que deixa o conector da unidade de libertagdo do travéo ligado.
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3.7 Precaugoes para a manutengao

Antes de efetuar inspegdes ou substitui¢des de pecas, leia cuidadosamente esta seccdo "Precaucdes para a manutengdo” e

certifique-se de que compreende os procedimentos seguros.

A manutenggo do sistema robdtico deve ser realizada por pessoas que receberam formagdo em manuteng@o ministrada pela

Epson e pelos fornecedores.

A AVISO

Nao desmonte o produto em areas nao descritas no manual de assisténcia nem efetue a manutencao de
uma forma diferente destes procedimentos. A desmontagem ou a manutencao inadequadas podem n&o sé
provocar uma avaria no sistema do robd, como também causar problemas de seguranga graves.

As pessoas que nao tenham recebido formagédo nunca se devem aproximar de um Manipulador que esteja
ligado. Além disso, nao devem aceder a area de trabalho circundante. Se o Manipulador estiver ligado, pode
fazer movimentos inesperados, mesmo que parecga estar parado, o que pode resultar em sérios problemas
de segurancga. Além disso, procedimentos de trabalho seguros devem ser estabelecidos e seguidos para
evitar riscos devido ao movimento inesperado do Manipulador ou manuseio incorreto por parte do operador
do Manipulador.

Ao verificar o funcionamento do Manipulador apés a substituicdo de pegas, certifique-se de que esta fora da
area das barreiras de protecao. Um Manipulador que nao tenha sido testado pode-se mover
inesperadamente, o que pode causar sérios problemas de seguranca.

Antes de iniciar o funcionamento completo, certifique-se de que o interruptor de paragem de emergéncia e o
interruptor de seguranga bloqueado funcionam. O funcionamento sem que os interruptores funcionem
corretamente pode resultar na falha das fungdes de seguranga durante uma emergéncia, o que é
extremamente perigoso e pode resultar em ferimentos graves e/ou danos graves no sistema robético.

Ao tocar nos terminais exteriores ou nos conectores de ligagdo do Controlador para inspegao do Controlador
ou semelhante, desligue o Controlador e desligue a fonte de alimentagao para evitar choques elétricos.

Desligue a alimentagéo antes de efetuar a limpeza ou reaperto dos parafusos do terminal. Se n&o desligar a
fonte de alimentagéo, podera provocar choques elétricos, danos no produto e avarias.

/\ AVISO

Antes da manutencéo, certifique-se de que a seccao de entrada de alimentacdo de CA esta sem energia, por
exemplo, removendo a ficha de alimentagao.

Se necessario, efetue um bloqueio para efeitos de seguranca. Para mais informagdes, consulte o seguinte
manual.

"Manual do Controlador"

Antes de realizar qualquer trabalho de substituigao, certifique-se de que exibe que o trabalho esta em curso,
em seguida certifique-se de que a secgéo de entrada de alimentagdo de CA esta sem energia, por exemplo,
desligando a alimentacao do sistema robdtico e desligando os cabos de alimentagéo.

Nao ligue nem desligue o conector do motor enquanto a alimentacéao estiver ligada. Existe o risco de o
Manipulador funcionar mal, o que é extremamente perigoso. Além disso, a realizagdo de qualquer
procedimento de trabalho com a alimentacao ligada pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento do sistema robatico.

Utilize cabos com secgdes de alta tensdo protegidas e ligue-os de forma segura. Além disso, ndo coloque
objetos pesados sobre os cabos, ndo os dobre de forma pronunciada, ndo os puxe exageradamente nem os
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aperte. Cabos danificados, fios partidos ou falha de contacto sdo extremamente perigosos e podem resultar
em choque elétrico e/ou avaria do sistema robético.

/\ ATENCAO

= Ao usar alcool, vedantes liquidos ou adesivos, leia cuidadosamente as precaugdes para esses produtos e
garanta a seguranca. Além disso, preste atencédo aos seguintes pontos. O ndo cuidado pode resultar em
incéndio ou problemas de seguranga.

+ N&o manuseie perto de fogo.

+ Assegure uma boa ventilagao.
+ Use equipamento de protegédo (como 6culos de protecao, luvas resistentes a 6leo e uma mascara).
« Se aderir a pele, enxague com agua e sabao.
+ Se entrar em contacto com os olhos ou na boca, enxague abundantemente com agua limpa e procure
assisténcia médica.
= Ao aplicar massa lubrificante, use equipamento de prote¢cao (como éculos de protecao, luvas resistentes a
Oleo e uma mascara) e garanta a segurancga durante a execuc¢édo do trabalho. Se a massa lubrificante entrar
em contacto com os olhos ou na boca ou aderir a pele, tome as seguintes medidas:
» Se entrar em contacto com os olhos
Depois de enxaguar bem os olhos com agua limpa, procure assisténcia médica.
» Se entrar na boca
Se engolida, ndo force o vomito e procure assisténcia médica. Se a boca estiver contaminada, enxague
abundantemente com agua.
* Se aderir a pele
Enxaguar com agua e sabao.
= Imediatamente apds a paragem do funcionamento, o Manipulador pode estar quente devido ao calor gerado
pelo motor. N&o toque no Manipulador até que a temperatura tenha descido. Operagdes como aprendizagem
e manutengao devem ser realizadas apenas apés a temperatura do Manipulador descer e 0 mesmo néo
estar quente ao toque.
= Durante o trabalho de manutengédo no Manipulador, certifique-se de que ha cerca de 50 cm de espaco livre
em torno do Manipulador.
= Ao limpar o Manipulador, ndo o esfregue intensamente com alcool ou benzeno. As superficies revestidas
podem perder o brilho.
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3.8 Rétulos do Controlador

Os rotulos de aviso e outros estdo apostos no Controlador € no Manipulador.
Existem perigos especificos nas proximidades destes locais rotulados. Tenha muito cuidado na manipulacdo.

Para operar ¢ manter o sistema robotico em seguranga, certifique-se de que respeita as precaugdes e os avisos descritos nos
rétulos de aviso. Além disso, ndo rasgue, danifique ou remova esses rotulos.

3.8.1 Rétulos de aviso

A
Série GX-C/RS-C

B0 & Z BRI i 3 BB, HTHDKRERE

B 2 it

LR, EERRLARAREER

Ui ¥
HAZARDOUS VOLTAGE INSIDE. |LOCKOUT AND TAGOUT ROLLER DOES NOT HAVE A
T OBEN THE COVER = | PR AL ORE SERVIGING | DS FoROOR DRIB

BURING POWER ONOR FOR S | EQUIPMENT EXPLOSION- PROOF CONSTRUCTION.
MINUTES AFTER POWER OFF. TO REDUCE THE RISK OF FIRE OR
LDECTRIC SHOGK INSTALL N A POLLUTION
DEGREE 2 ENVIRONMENT.
TENSION INTERNE DANGEREUSE. | VERROUILLER ET APPOSER |LE CONTROLEUR NEST PAS ETANCHE
NE PAS OIVRIR LE CAPOT PENDANT. |UNE PANCARTE SUR POUSSIERE, AUX GOUTTES DEAU QO
LAMISE SOUS TENSION OU JUSQUA LALIMENTATION AVANT LEXPLOSION POUR REDUIRE LE RISQUE DINCENDIE
5 MINUTES APRES LA MISE HORS UTE INTERVENTION DE  |OU DE CHOC ELECTRIQUE, INSTALLEZ

NSION. VAINTENANGE: BNV RANEHAENT AVES UK DECRE DE POLLUTION 2.
VOLTAJE PELIGROSO EN EL BLOQUEO Y ETIQUETADO |EL CONTROLADOR NO TIENE UNA
INTERIOR.NO ABRA LA CUBIERTA| DE ALIMENTACION ANTES |CONSTRYCCION APRUEBA DE POLVO, GOTEO O
DURANTE ELENCENDIDOO5 | DE DAR SERVICIO AL XPLOSION,
MINUTOS DESPUES DEL EQUIPO PARA REDUCIR EL RIESGO DE INCENDIO O
APAGADO. DESCARGA ELECTRICA, INSTALELO EN UN
ENTORNO CON GRADO DE CONTAMINACION 2.
TENSAO PERIGOSA BOLQUEAR A ENERGIA 0 CONTROLADOR NAO E A PROVA DE POEIRA,
INTERNAMENTE NAO ABRA | ANTES DA MANUTENGAO DO|APROVADE GOTEJAMENTO, OU APROVADE
ATAMPA APOS LIGAR OU5 | EQUIPAMENTO EXPLOSAO.PARA REDUZIR O RISCO
MINUTOS APOS O INCENDIO OU CHOQUE ELECTRICO, INSTALAR
DESLIGAMENTO. NUM AMBIENTE COM UM GRAU DE POLUIGAO 2.

OMACHOE HATIPAXKEHWE BHYTPU. | BJIOKUPOBKA W MUTAHUE  |KOHTPOJIIEP HE UMEET MbIIEHENPOHULIAEMOM,

HE OTKPLIBAWTE KPbILLKY BO MNEPEL OBC/TY)KMBAHUEM  |KAMIE3ALIMLLEHHOW I BSPbIEOBALLlMU.\EHHOM
BPEMA BK/KOYEHWA NUTAHWA OBOPYJOBAHMA KOHCTPYKLMWMTOBLI CHUA3WUTH
W1 B teuenne 5 MMHYT MOCINE BO3rOPAHWA W NOPAXEHWA SJ'IEKTPI/NECKMM
BbIK/TIOYEHWA MUTAHKUA. TOKOM, YCTAHABJIMBAMTE KOHTPOSINEP B CPELE
CO CTEMEHBIO 3ArPASHEHKA 2.
0| 9 71715 HH5t7] Mo MES AfChe] |HEZ o= Al 9N 9E LEJt oy
§Ir§ -’F—‘*JAIQA. 16171 Zoj = OIV,’LL ;Eé{?lgél‘ﬂ 55%; Qrugazuﬂrm‘ o a2y
””IU’ %JF %%EX/T?‘/Z?’%H\AU)DV?FUF IYRO—-5—[d. B - Il - EISIC o TIVE B A,
ENEIE" 3 BIREL) D BLUHTFIH '92\”@@(7) ﬁ%;ﬁib??“wk HRE2DERIFICH
H/i= EMUHL\'C(T’SL“ LTS W

ABOO -

Série C-C/Série CX-A/Série LS-C/Série LA-A:

i 4, AT IR
T L L L M
N Eﬁ&iﬂk*l‘lﬁ&lf& F B, AR R, ARE SRR,
HnEzsigan 2 tomnn.

ZARDOUS VOLTAGE INSIDE. THE CONTROLLER DOES NOT HAVE A

0T OPEN THE COVER USTPROOF. DRIP-PROOF, OR
NG N X EL SN PROGR CONSTRUCTION.
TES AFTER POWER OFF. |TO REDUCE THE RISK OF FIRE OR
ELECTRIC SHOCK, INSTALL IN'A POLLUTION
DEGREE 2 ENVIRONMENT.
TENSION INTERNE DANGEREUSE.  |LE CONTROLEUR NEST PAS ETANCHE LA
NE PAS OIVRIR LE CAPOT PENDANT . [POUSSIERE, AUX GOUTTES DEAU O
LA MISE SOUS TENSION OU JUSQUA LEXPLOSION POUR REDUIRE LE RSGUE D INCENDIE
5 MINUTES APRES LAMISE HORS  |OU DE CHOC ELECTRIQUE, INSTALLEZ-LE DAN
TENSION. AN IRONNEVENT AVEC U DEGRE DE POLLUTION 2.
VOLTAJE PELIGROSO EN EL EL CONTROLADOR NO TIENE UNA
INTERIOR NO ABRA LA CUBIERTA|CONSTRUCCION APRUEBA DE POLVO, GOTEO O
DURANTE EL ENCENDID XPLOSION
HINGTOS DESPULS DEL. PARA REDUCIR EL RIESGO DE INCENDIO O
APAGADO. DESCARGA ELECTRICA, INSTALELO EN UN
ENTORNO CON GRADO DE CONTAMINAGION 2.
TENSAO PERIGOSA 0 CONTROLADOR NAO E A PROVA DE POEIRA,

A PROVA DE GOTEJAMENTO, OU A PROVA DE

EXPLOSAO PARA REDUZIR G RISCO DE

INCENDIO OU CHOQUE ELECTRICO, INSTALAR
DESLIGAMENTO. NUM AMBIENTE COM UM GRAU DE POLUIGAO 2

OMACHOE HATIPAXKEHVE BHYTPH. [KOHTPOJIEP HE MMEET NBITEHENPOHULAEMON,
HE OTKPLIBAVTE KPBILIKY BO  [KAMNIESALLMLIERHOV W B3PBIBOSALLMLLEHHOM
BPENR BIUTOUEH/A TATAHYA  KOHCTPVKLIVVTOBM CHABATS PHCK
WU B Teuerme 5 MAHYT [IOCIIE  |BOSTOPAHIA AW Tl R ANEKTPUYECKNM
BBIKITIOYEHNA TIATAHMA, TOKOM, A HABTBATTE KO PO ER & CPERE
co CTEI'\EHbIO 3ATPA3HEHVA 2.
0 85 Ws 75700
WL \»H SR et e pe aay
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Tocar em quaisquer pecas elétricas internas enquanto a energia esta ligada pode causar choque elétrico.
Nao abra a tampa durante 300 segundos depois de desligar a alimentag@o. A tensdo residual pode causar choque elétrico.
Desligue o interruptor de alimentagao e efetue o bloqueio/identificago situacional antes de iniciar a manuteng@o ou reparagao.
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B

( A #&  CAUTION|

A EE  ATENCION
—’F—EI CUIDADO

Z= ATTENTION

OCTOPXXHO

TPt I B CONNECT ONLY TP
TPLSHEIE#48 CONNECTER UNIQUEMENT TP
TPUSMERSLE CONECTAR SOLO TP
TPerez CONECTAR SOMENTE O TP

MOOKMOHMTL TOMBKO TP

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

Ficha ficticia (dispositivo opcional)
Consola de operagdes OP500
Consola de operacdes OP500RC

Controlo remoto JP500

Consola de aprendizagem TP-3**

Painel do operador OP1
Consola de Controlo TP1
Consola de Controlo TP3

3.8.2 Rétulos

1

Battery:
CR2032

Este rotulo indica o tipo de bateria. Encontra-se aplicado no interior do dispositivo.

2

Indica o nome do produto, o nome do modelo, o numero de série, as informagdes das leis e regulamentos respeitantes, as
caracteristicas técnicas do produto (Rated, Full load Current, SCCR, Weight, Largest Motor Rating), Main document No.,
fabricante, importador, data de fabrico, pais de fabrico, e informacdes similares.

Para mais detalhes, consulte o rétulo aposto no produto.

36



Manual de Seguranca

Rev.6

3.8.3 RC800-A

Modelo A
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e
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3.8.4 RC800L
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:
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3.9 Etiquetas do Manipulador

Os rotulos de aviso e outros estdo apostos no Controlador e no Manipulador.

Existem perigos especificos nas proximidades destes locais rotulados. Tenha muito cuidado na manipulagéo.

Para operar e manter o sistema robotico em seguranga, certifique-se de que respeita as precaugdes e os avisos descritos nos
rétulos de aviso. Além disso, ndo rasgue, danifique ou remova esses rotulos.

3.9.1 Roétulos de aviso

A

il ELECTRIC SHOCK HAZARD
AR RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE
R@OEK  PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA
4 e PERIGO DE CHOQUE ELETRICO

| ONACHOCTB NMOPAYXKEHIWA SIMEKTPUYECKAM TOKOM J

Tocar em quaisquer pecas elétricas internas enquanto a energia esta ligada pode causar choque elétrico.

Além disso, relativamente as especificagdes de GX4 ESD e de Sala limpa ¢ ESD, se os cabos no interior do Manipulador se
desgastarem durante um longo periodo de utilizagao e causarem um curto-circuito interno, o tubo de conduta pode ficar
eletrificado. Tocar no tubo de conduta enquanto a energia esta ligada pode causar choque elétrico.

B1, B2

HOT SURFACE
SURFACE CHAUDE
SUPERFICIE CALIENTE
SUPERFICIE QUENTE
rOPAYAA MOBEPXHOCTb

HOT SURFACE
O ERRE SURFACE CHAUDE
BNRE SUPERFICIE CALIENTE
ng H#Y SUPERFICIE QUENTE
OPAYAA MOBEPXHOCTb J

A superficie do Manipulador estd quente durante e apds a operagdo, e ha risco de queimaduras.

FALLING HAZARD
RISQUE DE CHUTE
PELIGRO DE CAIDAS
PERIGO DE QUEDA
OMACHOCTb NMALEHWA

Ao libertar os travdes, tenha cuidado com a queda do brago devido ao seu proprio peso.
Este rotulo de aviso esta afixado no Manipulador e também na unidade de libertagdo do travdo opcional.
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3.9.2 Rétulos

1

Este indica o nome do produto, o nome do modelo, o numero de série, as informagdes das leis e regulamentos respeitantes, as
caracteristicas técnicas do produto (Weight, MAX. REACH, MAX. PAYLOAD, AIR PRESSURE, Motor Power), Main
document No., fabricante, importador, data de fabrico, pais de fabrico, ¢ informagdes similares.

Para mais detalhes, consulte o rétulo aposto no produto.

2

BRAKE RELEASE

Indica a posi¢ao de um botdo de libertagdo do travao.

3

®

Indica a posi¢do de um orificio roscado para um parafuso com olhal.
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3.9.3 Série GX-C
3.9.3.1 GX1-C

Comum

00
CE=X=]

3.9.3.2 GX4-C

Comum (Brago n.° 2)

Especificagoes de suporte multiplo
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0 |
1 A
3.9.3.3 GX8-C

Comum (Brago n.° 2)

JENREEE
m |
f@erﬂ B2

Especificagdes de suporte de parede

41



Manual de Seguranga Rev.6

+
—= = i
B2 A

Especificagdes de suporte de teto

00 ] T8,
]

e —— [m——| [——

1 B2 A

3.9.3.4 GX10-C/GX20-C

Comum a todos os modelos

e

o >)>

—

2

Especificagoes de suporte de tampo da mesa

B1

O ©]
O ©]
O ©]
B1 A 1 3

Especificagoes de suporte de teto
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3.9.4 Série C-C

3.9.4.1 C8-C/C12-C

o Im o™

ol [ [ ]
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3.9.5 Série LS-C

3.9.5.1LS4-C
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3.9.5.3 LS20-C
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3.9.6 Série LA-A
3.9.6.1 LA3-A/LAG-A

B2
]
T
= r—r‘“ﬂ

: superficie quente
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3.9.7 Série RS-C
3.9.7.1 RS4-C

: superficie quente
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3.9.7.2 RS6-C*

: superficie quente
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3.9.8 Série CX-A
3.9.8.1 CX4-A/CX7-A
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3.10 Fungdes de seguranca

O sistema robdtico tem as seguintes fungdes de segurancga. Devido a sua importancia particular para a seguranca, certifique-se

sempre de que estdo em funcionamento antes de utilizar o sistema robético.

Funcgoes padrao da Controller Safety Function:

Torque seguro desligado (STO)

Uma entrada de sinal do Controlador do rob6 abre um relé para desligar a fonte de alimentacdo dos motores e parar o robd.
Este ¢ um estado de seguranga para o Controlador do rob6.

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

Paragem de emergéncia

Esta fungdo permite que o robo realize uma paragem de emergéncia através de uma entrada de sinal de um relé de
seguranca ou de um interruptor de paragem de emergéncia ligado ao conetor de entrada de paragem de emergéncia ou ao
conetor de E/S de seguranga. Apos a entrada do sinal, ¢ executada uma SS1 e, apds o motor parar, o robd encontra-se no
estado de paragem de emergéncia. Durante o estado de paragem de emergéncia, a EP ¢ apresentada no LED de 7
segmentos do Controlador do robd.

Existem trés percursos de paragem de emergéncia dedicados para o Controlador do robo:

¢ Conetor de entrada de paragem de emergéncia (E-Stop)
¢ Porta do conetor de E/S de seguranca configurado para a paragem de emergéncia (Safety Input)

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

Protegao (SG) (paragem protetiva)

Esta fungdo permite que o robd realize uma paragem protetiva através de uma entrada de sinal de um dispositivo periférico
de seguranca ligado ao conetor de E/S de segurancga. Apos a entrada do sinal, é executada a SS1 e, ap6s o motor parar, o
robd encontra-se no estado de paragem protetiva. A informagao SO ¢ apresentada no LED de 7 segmentos do Controlador
do robd.

O circuito de salvaguarda (SG) do Controlador do rob6 ¢ o seguinte.

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

Ativar

Ativar ¢ o percurso ligado ao interruptor de ativagdo quando a Consola de controlo esta conectada. Apenas podem ser
conectadas Consolas de controlo Epson e os interruptores de ativagdo do cliente ndo podem ser conectados.

Quando o sistema deteta que o interruptor de ativagdo da Consola de controlo nao estd na posi¢ao intermédia, ¢ executada a
SS1 e o robo entra no estado de STO.

Limitagao do eixo suave

Isto monitoriza se cada eixo do robd esta dentro do seu limiar de operacdo. Se o sistema detetar que um eixo do robd
excedeu o limiar de limitagdo, a paragem de emergéncia do robd e o STO sdo imediatamente executados, colocando o
Controlador do robd no estado de paragem de emergéncia.

O limiar restrito para cada eixo do robd ¢ definido no software dedicado (Safety Function Manager).

Saidas de segurancga
Podem ser conectados dispositivos de seguranga externos as saidas de seguranca do Controlador do rob6 para notificacdes
do estado ON/OFF das fungdes de seguranga.
Ao atribuir defini¢des no software dedicado (Safety Function Manager), podem ser emitidos os seguintes sinais de
seguranga:

e Estado STO

¢ Estado do interruptor de paragem de emergéncia

¢ Estado do interruptor de ativagdo

¢ Estado ativado/desativado da Velocidade limitada de seguranga (SLS)
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¢ Estado ativado/desativado da Posi¢do limitada de seguranga (SLP)
Fungodes opcionais carregadas da Controller Safety Function:

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

# PONTOS-CHAVE

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

= Posigao limitada de seguranga (SLP)
Monitoriza a posic¢do ¢ os angulos das juntas do robo. Se o sistema detetar que o robd excedeu as areas monitorizadas ou o
limite do angulo da junta, a paragem de emergéncia do robd e o STO sdo imediatamente executados, colocando o
Controlador do robd no estado de paragem de emergéncia.
As Areas monitorizadas e o Limite do angulo da junta sdo definidos no software dedicado (Safety Function Manager).
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3.11 Fungoes de protecao

O sistema robdtico estd equipado com fungdes de protegdo para proteger dispositivos periféricos e o proprio sistema robodtico.

No entanto, estas fungdes destinam-se apenas a eventos inesperados.

Modo de baixa poténcia

Este modo mantém uma baixa poténcia do motor.

A execugdo de um comando de mudanga de modo de poténcia permite mudar para um estado restrito (modo de baixa
poténcia), independentemente de a protecdo estar aberta ou fechada e independentemente do modo de operagdo. O modo de
baixa poténcia garante a seguranga do operador e reduz o risco de destrui¢do e danos ao equipamento periférico devido a
operagdo descuidada.

Travagem dindmica

O circuito de travagem dindmica consiste num relé que curto-circuita o fio de alimentagdo do motor (a¢ao de travagem).
Quando ¢ acionada uma paragem de emergéncia ou quando sdo detetadas as seguintes anomalias, o travdo dindmico ¢ ativado
para parar a rotagdo do motor. (Detecdo de desconexdo do codificador, detegdo de sobrecarga, detegdo de erro de torque,
detecdo de erro de velocidade, detecdo de excesso de desvio de posigdo, detecdo de excesso de desvio de velocidade, detecao
de erro de CPU, detecdo de erro de memoria, detegdo de sobreaquecimento)

Detecao de sobrecarga
Deteta um estado de sobrecarga do motor.

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

Detecao de erro de velocidade
Deteta anomalias na velocidade do motor.

Detecao de excesso de desvio de posigao

Deteta anomalias na diferenga entre o comando de movimento ¢ a posi¢do atual.

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

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

Detecao de erro de memoria
Deteta erros de soma de verificagdo na memdria.

Detecao de sobreaquecimento
Deteta anomalias de temperatura no médulo de acionamento do motor.

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

Detecao de sobretensao
Deteta erros de sobretensdo no Controlador.

Detecao de queda de tensao da fonte de alimentagao
Deteta uma queda na tensdo da fonte de alimentacao.

Detecao de erro de temperatura
Deteta anomalias na temperatura do Controlador.
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Detecao de erro da ventoinha
Deteta anomalias na velocidade da ventoinha.
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4. Funcao e formacao para gestores de
segurancga
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4.1 Funcao dos Gestores de Seguranca

Os gestores de seguranga devem executar o seguinte:

= Gestdo de palavra-passe

= Implementagdo de formacao

4.1.1 Gestao de palavra-passe

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

= Palavra-passe do modo T2 do Teach Pendant TP4
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4.1.2 Implementacao de formagao

Os gestores de seguranca devem garantir que o pessoal responsavel pela programagao, operagdo ¢ manutencdo do Manipulador

e do sistema robdtico receba formagdo adequada. Além disso, devem certificar-se de que o pessoal tem a capacidade para

realizar esse trabalho com seguranga.

A formacao deve incluir pelo menos os seguintes itens:

Descri¢ao de procedimentos de seguranca padrdo e recomendacdes de seguranga por fabricantes de robos e designers de
sistemas de robds

Descrigao da resposta a uma situagdo de emergéncia ou anormal (por exemplo, meios de libertacdo se presos num
Manipulador)

Descrigao clara do trabalho

Descrigao de todos os dispositivos de controlo necessarios para o trabalho e respetivas fungdes
Descrigao dos perigos associados ao trabalho

Métodos especificos para evitar riscos previsiveis, incluindo procedimentos de trabalho seguros

Descri¢ao do método de ensaio das fungdes dos dispositivos de seguranga e dos bloqueios ou descrigdo do método para
verificar se estdo a funcionar corretamente

Descri¢ao do método de verificagao dos parametros da fungdo de seguranga ¢ do método de defini¢do correta dos
parametros da funcdo de seguranga
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4.2 Conhecimentos e formacao necessarios para trabalhar com

sistemas roboticos

Dﬁ?iﬂlz%zoo?o Descrigao do trabalho Qualificagdes e formagao necessarias
Trabalhar com sistemas roboticos
Pessoas que tenham frequentado a “Formagéo em
Operador Inspegdes didrias/periodicas seguranca””!
(trabalhos que ndo requerem desmontagem)
Trabalho de instalacio™ *5 - Pessoas que tenham frequentado a “Formag&o em
rabalho de instalagdo
Instaladores seguramg:a”*1 ¢
/Instrutores - Que tenham frequentado a “Formacao
Aprendizagem introdutéria”*2
Reparagdo - Pessoas que tenham frequentado a “Formacio em
7’*
Engenheiros de Revisdo seguranca te
assisténcia - Que tenham frequentado a “Formagao em
Instalagdo de placas de circuito opcionais nos tencio”3
Controladores manutencao

*1 "Formagdo em seguranga refere-se a "formacdo em seguranga para trabalhadores envolvidos em trabalhos relacionados
com robos industriais", conforme exigido pelas leis e regulamentos do respetivo pais.

A formagdo em seguranga para os trabalhadores envolvidos em trabalhos relacionados com robds industriais deve incluir o
seguinte conteudo.

= Conhecimento de robds industriais
= Conhecimento de operacao de robds industriais, aprendizagem, etc.
= Conhecimento de inspec¢do e outros trabalhos

= Formacdo sobre leis e regulamentos relevantes

*2 "Formagdo introdutoria” refere-se a formag@o ministrada pela Epson e pelo fornecedor.

*3 "Formagdo em manutencdo" refere-se a formagao ministrada pela Epson e pelo fornecedor.

*4 O transporte de materiais com recurso a guindastes e empilhadoras e a instalagdo de tomadas elétricas (por exemplo, ao
instalar uma tomada elétrica para corresponder a uma tomada elétrica de fabrica) devem ser realizados por pessoas com as
qualificagdes e competéncias necessarias.

*5 A instalagdo da cablagem deve ser executada por pessoal qualificado ou por individuos com conhecimentos e competéncias
no dominio da eletricidade.

A instalagdo da cablagem efetuada por individuos sem este tipo de conhecimento e competéncias pode resultar em lesdes ou
avaria.
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5. Manuais para este produto

59



Manual de Segurancga Rev.6

5.1 Tipos de manuais

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

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

¢ Processo da desembalagem a utilizagao

= Manual da fun¢ao de seguran¢a do Controlador do robd
Descreve os procedimentos para configurar as fungdes de seguranca deste produto e do software de configuracdo. Destina-

se principalmente aqueles que projetam sistemas roboticos.

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

e Caracteristicas técnicas do Controlador e fung¢des basicas

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

¢ Pontos de inspecdo diaria do Manipulador

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

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

» Referéncia Linguistica do SPEL+ do Epson RC+
Este manual explica a linguagem de programagao do robé SPEL+.

= Outros manuais
Ha manuais disponiveis para cada opgao.

Os manuais de manutengdo nao estdo incluidos com o produto. A manutencgdo deve ser realizada por pessoas que receberam
formacdo em manutengdo ministrada pela Epson e pelos fornecedores. Para mais informagdes, entre em contacto com o

fornecedor.
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CWATIETZTEuEL D ES

Os manuais podem ser visualizados no software Epson RC+ e no ambiente de trabalho.

Epson RC+ 8.0:

Selecione Menu Epson RC+ 8.0 - [Help] - [Manual]. Clique em [Start] - [Program] - [Epson RC+ 8.0] - [Epson Robot
Manuals] a partir do ambiente de trabalho.

Clique duas vezes no icone [Epson Robot Manuals] no ambiente de trabalho.

Também os pode visualizar a partir do seguinte website:
URL: https://download.epson.biz/robots/
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5.3 Instalar o software e os manuais

Primeiro, certifique-se de que o seu PC esta ligado a Internet.

1. Insira no PC o disco de software fornecido com o produto. Execute EpsonRobotSoftwarelnstallerSetup.exe no disco e siga

as instru¢des no ecra para iniciar a instalagao.

#° PONTOS-CHAVE

» Para a instalagdo do Assistente de instalagdo do software para robds Epson, consulte o manual do
Assistente de instalagédo do software para robds Epson que se encontra debaixo do disco.

= Se transferir o ficheiro de configuragao do Epson RC+ da Internet, esta disponivel o mais recente
software e os manuais de instalagao.

2. Quando a selegdo de opgdes for apresentada, certifique-se de que ha um visto junto aos manuais antes de prosseguir.

# PONTOS-CHAVE

= Ainstalagdo demora varios minutos.
= Para visualizar os manuais em PDF, utilize o visualizador de PDF incluido no Windows. Também pode
instalar o Adobe Acrobat Reader ou outro visualizador de PDF.

3. Quando o ecra de conclusao for apresentado, a instalagdo estara concluida.

# PONTOS-CHAVE

Se for apresentada uma mensagem a solicitar a reinicializag¢ao, reinicie o PC.
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6. Processo da desembalagem a eliminacao
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6.1 Manuseamento desde a desembalagem até a eliminagao

Ciclo de vida do dispositivo

Descrigao do trabalho

1. Desembalagem, transporte
2. Instalagdo, ligagdes

Desembale os produtos* e transporte-os para o local de instalacao
Instale os produtos™® e ligue os fios

Ligue o Controlador e verifique o funcionamento inicial

- Executar a configuracao inicial do Epson RC+

- Verificar os parametros da fungdo de seguranca

- Executar a configuracdo inicial dos parametros da func¢do de seguranca (apenas para
clientes que desejam editar as fungdes de seguranga)

- Verificar o funcionamento dos dispositivos de seguranga (interruptor de paragem de
emergéncia, protecao)

- Mover o Manipulador para a posicéo inicial

Primeiro
passo
3. Aprendizagem,
programagao
Segundo
passo

Ligar o equipamento externo (periféricos)

- Aprendizagem do Manipulador
- Criar um programa SPEL

4. Testar a operacionalidade
5. Operagdo automatica

Realizar um teste de operacionalidade do programa
Executar o programa e operar automaticamente

6. Manutencao

- Realizar a inspecdo didria dos produtos*
- Realizar a inspecdo regular dos produtos*
- Revisdo dos produtos* (substituir pegas)

7. Armazenamento, eliminacdo

8. Resolucao de problemas

Armazenar os produtos*, eliminar os produtos*

Assisténcia para produtos*®, problemas e erros

*: Manipulador e Controlador

Para mais detalhes, consulte o0 manual do produto que esté a utilizar.

Para mais informagdes sobre como visualizar manuais, consulte a sec¢do seguinte.

"Manuais para este produto"”

# PONTOS-CHAVE

Quando ocorrer um erro, tenha cuidado com o seguinte:

= Os numeros de erro exibidos no Controlador ou na Consola de controlo fornecem pistas sobre a causa da
anomalia. Quando ocorrer um erro, certifique-se de que anota o nimero de erro e consulte o manual
seguinte para tomar medidas corretivas.
"Lista de coédigos de estado/erro”

= Se a anomalia for causada apenas pelo sistema robético Epson e estiver fora do ambito da capacidade do
cliente, contacte o nosso departamento de assisténcia (o fornecedor).
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7. Anexo
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7.1 Anexo: RoHS da China

Esta tabela e os rotulos de data de expirag@o da prote¢do ambiental no produto sdo baseadas nas leis e regulamentos na China

continental e ndo sdo aplicaveis fora da China continental.
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Note: This sheet and Environment Friendly Use Period label on the product are based on the laws and regulations in Chinese mainland. These are not applicable outside
of Chinese mainland.
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Note: This sheet and Environment Friendly Use Period label on the product are based on the laws and regulations in Chinese mainland. These are not
applicable outside of Chinese mainland.
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