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1.1 Introduccion

Gracias por comprar este sistema robotico Epson.

En este manual se proporciona la informacion necesaria para utilizar correctamente las funciones de seguridad del controlador
del robot.

Antes de utilizar el sistema, lea este manual y los manuales relacionados para garantizar un uso correcto.

Después de leer este manual, guardelo en un lugar al que pueda acceder facilmente en caso de que necesite consultarlo de
nuevo.

Epson lleva a cabo rigurosas pruebas e inspecciones para garantizar que el rendimiento de nuestros sistemas roboticos cumpla
nuestros estandares. Tenga en cuenta que si el sistema rob6tico Epson se utiliza incumpliendo las condiciones de
funcionamiento descritas en el manual, el producto no funcionara con el rendimiento basico para el que fue disefiado.

En este manual se describen los peligros y problemas potenciales que se prevén. Para usar el sistema robotico Epson de forma
segura y correcta, asegurese de seguir la informacion de seguridad contenida en este manual.

1.2 Marcas comerciales

Microsoft, Windows, el logotipo de Windows, Visual Basic y Visual C++ son marcas registradas o marcas comerciales de
Microsoft Corporation en los Estados Unidos o en otros paises. Todos los demas nombres de empresas, nombres de marcas y
nombres de productos son marcas registradas o marcas comerciales de sus respectivas empresas.

1.3 Notacion

Microsoft® Windows® 10 operating system

Microsoft® Windows® 11 operating system

En este manual, los sistemas operativos indicados anteriormente se denominan Windows 10 y Windows 11, respectivamente.
Windows 10 y Windows 11 a veces se denominan colectivamente Windows.

1.4 Términos de uso

Esta terminantemente prohibido reproducir o volver a imprimir cualquier parte de este manual de instrucciones sin el permiso
expreso y por escrito.

La informacién contenida en este documento esta sujeta a cambios sin previo aviso.

Pongase en contacto con nosotros si encuentra algin error en este documento o si tiene alguna pregunta sobre la informacion
contenida en este documento.

1.5 Fabricante
SEIKO EPSON CORPORATION

1.6 Informacion de contacto

La informacion de contacto figura en la seccion "Proveedor" del siguiente manual.
Tenga en cuenta que la informacion de contacto puede variar en funcién de su region.
"Manual de seguridad - Informacion de contacto"

D
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El Manual de seguridad también esta disponible en el siguiente sitio.
URL: https://download.epson.biz/robots/

1.7 Antes de utilizar el producto

Antes de utilizar este manual, asegtrese de comprender la siguiente informacion.

Precauciones de seguridad

Solo personal cualificado debe transportar e instalar el robot y el equipo relacionado. Ademas, se deben seguir las leyes y
reglamentos del pais en el que se realiza la instalacion.

Antes de usar el producto, lea atentamente este manual y otros manuales relacionados para garantizar un uso correcto.
Después de leer este manual, guardelo en un lugar al que pueda acceder facilmente en caso de que necesite consultarlo de
nuevo.

Significado de los simbolos

/\ ADVERTENCIA

Este simbolo indica una situacion de peligro inminente, de manera que, si la operacion no se realiza
correctamente, provocara la muerte o lesiones graves.

/\ PRECAUCION

Este simbolo indica una situacion potencialmente peligrosa, de manera de manera que, si la operacién no se
realiza correctamente, puede provocar lesiones o dafios materiales.

1.8 Configuracién mediante software

Este manual contiene los procedimientos de configuracion mediante el software.
Estas secciones se indican con los siguientes simbolos.

EPSON Epson
RC+7.0 RC+ 8.0
1.9 Entrenamiento

El personal que utilice las funciones de seguridad del controlador del robot debe realizar el "entrenamiento en instalacion" o
"entrenamiento de mantenimiento" impartida por Epson. Para garantizar que nuestros clientes entiendan nuestros productos,

Epson ofrece entrenamiento de manera periddica y personalizada.
Recibir un entrenamiento formal le permitira usar correctamente el producto y aumentar la productividad. Para obtener mas
informacion sobre el entrenamiento, péngase en contacto con el proveedor.

~
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2. Descripcion general de las funciones de
seguridad del controlador del robot
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2.1 Explicacién de las funciones de seguridad del controlador del

robot

Las funciones de seguridad del controlador del robot se pueden utilizar para establecer entradas y salidas de seguridad, asi
como para crear aplicaciones que se vinculen con dispositivos de seguridad.

Ademas, las opciones de funcion de seguridad admiten funciones que controlan de forma segura la velocidad operativa y el
alcance de funcionamiento del robot. Puede establecer la velocidad maxima del robot y el area de supervision para lograr una
aplicacion para controlar el robot de forma segura.

/\ PRECAUCION

El rendimiento de seguridad de las funciones de seguridad del controlador del robot esta catalogado como
Categoria 3, PLd (norma de referencia: ISO 13849-1).

Garantice la seguridad del sistema robético teniendo en cuenta el rendimiento de seguridad de las funciones de
seguridad del controlador del robot. Ademas, consulte y cumpla las normas de seguridad del pais y la region
respectivos.

A continuacion se describen los tipos y las caracteristicas de las funciones de seguridad del controlador del robot.
Funciones estandar de la Funcién de seguridad del Controlador:

= Par de seguridad desactivado (STO)
Una entrada de sefial del Controlador de robot abre un relé para cortar la alimentacion de los motores y detener el robot.
Este es un estado seguro para el Controlador de robot.
El STO se opera indirectamente desde una parada de emergencia o un tope protector. También funcionara cuando el panel
de seguridad detecte anomalias. No puede funcionar directamente.

» Parada de emergencia
Esta funcion permite al robot realizar una parada de emergencia mediante una sefial de entrada procedente de un relé de
seguridad o de un conmutador de parada de emergencia conectado al conector de entrada de parada de emergencia o al
conector de E/S de seguridad. Tras la entrada de la sefial, se ejecuta una SS1, y tras la parada del motor, el robot se
encuentra en estado de parada de emergencia. Durante el estado de parada de emergencia, se muestra EP en el LED de 7
segmentos del Controlador de robot.
Existen tres circuitos de parada de emergencia para el Controlador de robot:

¢ Conector de entrada de parada de emergencia (E-Stop)
¢ Puerto del conector de E/S de seguridad configurado para la parada de emergencia (Entrada de seguridad)

e Conmutador de parada de emergencia conectado a la Consola portatil (E-Stop, TP)

= Proteccion (SG) (tope protector)
Esta funcion permite al robot realizar un tope protector mediante una sefial de entrada procedente de un dispositivo
periférico de seguridad conectado al conector de E/S de seguridad. Tras la entrada de la sefial, se ejecuta la SS1, y tras la
parada del motor, el robot se encuentra en estado de tope protector. Se muestra SO en el LED de 7 segmentos del
Controlador de robot.
El circuito de proteccion (SG) del Controlador de robot es el siguiente:

¢ Puerto del conector de E/S de seguridad configurado para la proteccion (SG)

= Habilitar
Habilitar es la ruta conectada al conmutador de activacion cuando la Consola portatil estd conectada. Solo se pueden
conectar las Consolas portatiles Epson, y los conmutadores de activacion del cliente no se pueden conectar.
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Cuando el sistema detecta que el conmutador de activacion de la Consola portatil no esta en la posicion media, se ejecuta la
SS1 y el robot se encuentra en estado STO.

= Limitacion de eje suave
Con esto se monitorea que cada eje del robot esté dentro de su rango de funcionamiento. Si el sistema detecta que un eje
del robot ha superado el rango limite, se ejecuta la parada de emergencia del robot y el STO, y el robot se detiene. Para
obtener detalles sobre el estado, la indicacion y la notificacion del Controlador de robot cuando se detiene por la funcion de
seguridad, consulte lo siguiente.
Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

El rango restringido para cada eje del robot se establece en el software dedicado (Administrador de funciones de
seguridad).

= Salidas de seguridad
Los dispositivos de seguridad externos pueden conectarse a las salidas de seguridad del Controlador de robot para realizar
notificaciones del estado ACTIVADO/DESACTIVADO de las funciones de seguridad.
Mediante la asignacion de ajustes en el software especifico (Administrador de funciones de seguridad), pueden emitirse las
siguientes seflales de seguridad:

e Estado STO

¢ Estado del conmutador de parada de emergencia

e Estado del conmutador de activacion

¢ Estado habilitado/deshabilitado de la Velocidad limitada de seguridad (SLS)
¢ Estado habilitado/deshabilitado de la Posicion limitada de seguridad (SLP)

La Funcion de seguridad del Controlador carga funciones opcionales:

= Velocidad limitada de seguridad (SLS)
Con esto se monitorea la velocidad de funcionamiento del robot. Si el sistema detecta que el robot ha superado la Velocidad
maxima, se ejecuta de inmediato la parada de emergencia del robot y el STO, y el robot se detiene. Para obtener detalles
sobre el estado, la indicacion y la notificacion del Controlador de robot cuando se detiene por la funcion de seguridad,
consulte lo siguiente.
Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot
El limite de velocidad de seguridad del robot se establece en el software dedicado (Administrador de funciones de
seguridad).

#° PUNTOS CLAVE

La funciéon de monitoreo de la velocidad durante la ensefianza puede utilizarse como funcién estandar.

= Posicién limitada de seguridad (SLP)
Con esto se supervisa la posicion del robot y los angulos articulares. Si el sistema detecta que el robot ha superado las areas
monitoreadas o el limite de angulo articular, se ejecuta de inmediato la parada de emergencia del robot y el STO, y el robot
se detiene. Para obtener detalles sobre el estado, la indicacion y la notificacion del Controlador de robot cuando se detiene
por la funcién de seguridad, consulte lo siguiente.
Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

Las Areas monitoreadas y el Limite de angulo articular del robot se establecen en el software dedicado (Administrador de
funciones de seguridad).

Referencia
Para obtener detalles sobre cada funcion, consulte las siguientes secciones.

Funciones estandar:

= Par de seguridad desactivado (STO)

10
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= Parada segura 1 (SS1)
= Parada de emergencia
= Habilitar

= Limitacion de eje suave
= Entradas de seguridad

= Salidas de seguridad

Funciones opcionales de pago:
= Velocidad limitada de seguridad (SLS)
= Posicion limitada de seguridad (SLP)

= Limite de angulo articular

# PUNTOS CLAVE

Para obtener detalles sobre el "Administrador de funciones de seguridad”, consulte la siguiente seccion.

Configuracion de funciones de seguridad (Software de configuracion: Administrador de funciones de
seguridad)

11
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2.2 Conocimiento requerido

2.2.1 Entrenamiento

El personal que utilice las funciones de seguridad del controlador del robot debe realizar el "entrenamiento en instalacion” o
"entrenamiento de mantenimiento" impartida por Epson.

2.2.2 Conocimientos basicos de Epson RC+

El uso de las funciones de seguridad del Controlador de robot requiere conocer el software utilizado para desarrollar programas
para el Controlador de robot, Epson RC+, asi como los robots Epson. El contenido de este manual esta indicado para personas
que tengan conocimientos sobre lo siguiente:

= Concepto de la administracion de proyectos Epson RC+ y como utilizarlo
= Como crear y editar programas SPEL+ en Epson RC+
= Como ejecutar el programa SPEL+ desde la ventana Ejecutar

= Estructura basica del lenguaje y funcionalidad de SPEL+, y cémo usarlo

# PUNTOS CLAVE

El personal que utilice Epson RC+ por primera vez debe realizar el "entrenamiento de instalacion" impartido por
Epson.

2.3 Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del

controlador de robot

Cuando utilice las funciones de seguridad del controlador de robot, siga las precauciones de seguridad que se describen a
continuacion.

/\ ADVERTENCIA

= Asegurese de comprobar la configuraciéon de los parametros de la funcion de seguridad cuando utilice un
controlador de robot en su estado inicial o con configuraciones de parametros de funcion de seguridad
desconocidas. Ademas, utilice el manipulador después de comprender el funcionamiento de las funciones de
seguridad.

= Asegurese de comprobar que se logre el funcionamiento previsto cuando se cambia desde el estado de uso
anterior, como cuando se cambian los parametros de la funcion de seguridad o cuando se sustituyen las
piezas para realizar las tareas de mantenimiento.

= Al comprobar el funcionamiento, utilice el modo de baja potencia.
La reduccion de la salida del motor garantiza la seguridad del operador y reduce el riesgo de destruccién de
los equipos periféricos y dafos en estos debido a una operacion negligente.

= El funcionamiento de la funcion de seguridad también se puede comprobar mediante el controlador virtual.
No obstante, hay algunas limitaciones, como no poder obtener el tiempo de respuesta ni la distancia de
parada exactos. Asegurese de consultar la informacion sobre la distancia de parada y el tiempo de parada
que se indican aparte en el manual de cada robot.

= Utilice controladores reales para asegurarse de que la funcién de seguridad funcione bien. Es necesario
comprobar el funcionamiento real en lugar de solo verificar la pantalla y ver como funciona en el simulador.

12
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= Antes de iniciar la operacion completa, compruebe que los parametros de la funcién de seguridad estén
configurados segun lo previsto.

La suma de comprobacién de parametros de las funciones de seguridad se calcula a partir de los parametros
de la funcion de seguridad. Si la suma de comprobacion de los parametros de las funciones de seguridad se
cambia, significa que se han cambiado los parametros de la funcién de seguridad. Las funciones de
seguridad establecidas incorrectamente pueden causar problemas de seguridad graves.

= Antes de comenzar la operacion completa, asegurese de que los dispositivos de seguridad, como el
conmutador de parada de emergencia y el conmutador de proteccién, estén operativos. La operacion sin que
los conmutadores funcionen correctamente puede provocar errores de funcionamiento en las funciones de
seguridad durante una emergencia, lo que es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones graves a
los operadores y/o dafios graves al equipo.

= Los modelos de la serie RC700-E y RC800 difieren en el comportamiento de parada debido a las funciones
de seguridad (velocidad limitada de seguridad (SLS), posicion limitada de seguridad (SLP), limite de angulo
articular y limitacion de eje suave). El estado, la indicacion y las notificaciones de cada Controlador de robot
son los que se muestran en la tabla siguiente.

Elemento RC700-E Serie RC800

Indicacion de numero de error
Pantalla LED de 7| |gicacion de (-EP-) Repetidamente (0,5 segundos) se indica un
segmentos del 0 nimero de error de 4 digitos (0,5 segundos)

Controlador de —EP_ *3
T LEEEL
(EEEE)

Como parar Parada de emergencia (categoria de Parada de emergencia (categoria de
parada 1) parada 1)
Cé i | Después de resolver todos los Después de resolver todos los problemas
re%?al(t))lreecainlwzi:;z) problemas que causaron la parada del que causaron la parada del robot,
robot, restablezca el Controlador ! restablezca el Controlador !
Cdémo comprobar Consulte la informacion de las notas de | Consulte el nimero de error o la
por qué se ha los eventos 27 y 28 en el historial del informacion de las notas de los eventos 27
parado el robot sistema 2 y 28 en el historial del sistema 2
Estado del X
Controlador de Estado de parada de emergencia 3 Estado de error
robot

*1 Consulte la siguiente seccion.
Coémo realizar el restablecimiento del robot cuando se detuvo debido a una funcién de seguridad

*2 Consulte el siguiente manual.
= "Guia del usuario de Epson RC+ - [System History] (View Menu)"
= "Lista de cédigos de estado y codigos de error - Code Number, Details of Note Information”

*3 El robot esta en estado de parada de emergencia solo cuando el motor esta encendido. En caso de que el
motor esté apagado, al encenderlo se producira un error a menos que elimine la causa por la que se detuvo.

13
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2.4 Terminologia

Dispositivo de seguridad
Este término se refiere a un dispositivo que esta conectado a un conector de E/S de seguridad del controlador del robot.

Simulacro
Este término se refiere al estado en el que se utiliza un controlador de robot que no estd conectado a un manipulador para
comprobar el funcionamiento del programa del robot.

Modo de funcionamiento
Este término se refiere al modo AUTO (incluido el modo PROGRAM), modo TEACH, modo TEST T1 o modo TEST T2.
Esto se puede cambiar mediante la Consola portatil.

Hofs
Este término se refiere al valor de compensacion de los ejes de articulacion del robot.

Tabla de seguridad
Este término se refiere a la placa para supervisar el sistema robotico.
Se integra en el controlador del robot.

Punto de punta de coordenadas de la herramienta (TCP)
Este término se refiere al punto de contacto entre la mano y la pieza de trabajo. Establézcalo de acuerdo con la mano.

14
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2.5 Configuracién del sistema

Los dispositivos de seguridad se pueden conectar a los conectores de E/S de seguridad del controlador del robot.

1. Conecte las salidas de seguridad de los dispositivos de seguridad a las entradas de seguridad de los conectores de E/S de
seguridad.

2. Conecte las entradas de seguridad de los dispositivos de seguridad a las salidas de seguridad de los conectores de E/S de

seguridad.
Manipulator

Robot Controller

Safety Safety

input output
| Safety device Safety device |
! Teach :
| Safety Safety Pendant i
! output| 1 2 | input |
‘\\ PC Emergency stop switch !

Prepared by the customer

Ejemplo de configuracion del sistema mediante las funciones de seguridad del controlador del robot:

# PUNTOS CLAVE

Para obtener detalles sobre como conectar los dispositivos de seguridad y el controlador de robot, consulte el
siguiente manual.

"Manual del controlador del robot RC700-E"
"Manual del controlador del robot RC800-A"
"Manual del controlador del robot RC800L"

15
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Cada funcion de seguridad se puede utilizar en el siguiente entorno operativo.

Aplicacion .
Manipulador Controlador mewa;c: dueriljazlaca de
RC+8.0 RC+7.0 9

GX4-B/GX8-B Ver.7.5.4 o posterior

GX10-B/GX20-B | p -700-E Ver.7.5.4A o posterior | p 1 02.00.00.0033 o posterior
Ver.8.0.0 o posterior

§4-B/C8—B/C12— Ver.7.5.4C o posterior

GX4-C/GX8-C

Rel.02.01.00.0009 o posterior

GX10-C/GX20-C Ver.8.0.0.3 0
posterior

GX1-C Ver.8.1.0.00 Rel.02.03.00.0013 o posterior
posterior

LS4-C/LS8-C Ver8.1.2.0 0 Rel.02.03.00.0018 o posterior
posterior
Ver.8.1.2.00 .

LS20-C RCS00-A posterior Rel.02.03.00.0018 o posterior

No disponible para su

LS50-C Ver.8.1.0.00 uso Rel.02.03.00.0013 o posterior
posterior

RS4-C/RS6-C Ver8.1.1.00 Rel.02.03.00.0013 o posterior
posterior

C8-C/C12-C Ver.8.1.0.00 Rel.02.01.00.0009 o posterior
posterior

CX4-A/CXT-A ver.8.12.00 Rel.02.03.00.0018 o posterior
posterior

LA3-A/LA6-A | RCSOOL Ver.8.1.0.00 Rel.02.03.00.0016 o posterior
posterior

Para conocer la version del firmware de la tarjeta de seguridad, consulte la siguiente seccion.

Cémo comprobar la versiéon
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3. Detalles de las funciones de seguridad del
controlador del robot
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3.1 Funciones principales

Consulte la seccion siguiente para obtener mas detalles.

Explicacion de las funciones de seguridad del controlador del robot

Para obtener detalles sobre cada funcion, consulte las siguientes secciones.
Funciones estandar:

= Par de seguridad desactivado (STO)
= Parada segura 1 (SS1)

= Parada de emergencia

= Habilitar

= Limitacion de eje suave

= Entradas de seguridad

= Salidas de seguridad

Funciones opcionales de pago:
= Velocidad limitada de seguridad (SLS)
= Posicion limitada de seguridad (SLP)

= Limite de angulo articular

18
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3.2 Par de seguridad desactivado (STO)

3.2.1 Esquema y patrones de funcionamiento para Par de seguridad
desactivado (STO)

Par de seguridad desactivado (STO) es una funcién que abre el relé y desconecta el suministro eléctrico a los motores cuando

se supera un valor de supervision de una funcion de seguridad.

Par de seguridad desactivado (STO) es equivalente a la categoria de parada 0. (Norma de referencia: IEC 60204-1)

Robot’s operating value (speed, position)

A

Not exceeded
a monitored value

Exceeded a monitored value

~

Not exceeded
a monitored value

Time

A

STO statement On|-------------------------------

Safe Torque Off (STO) statement
Within 16 ms

<>
<>

Within 16 ms

»
<

Time

Motor On/Off

A

On

80 ms or the duration that
a monitored value is exceeded

\4

<
<

Within 30 ms

€ L

Off

Time

19
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3.3 Parada segura 1 (SS1)

3.3.1 Esquema y patrones de funcionamiento para Parada segura 1 (SS1)

Parada segura 1 (SS1) es una funcion que supervisa si el robot desacelera y se detiene normalmente cuando hay una parada de
emergencia o un tope protector. Si se detecta una desaceleracion anomala de la velocidad TCP durante el control de parada, la
funcién Par de seguridad desactivado (STO) se ejecuta inmediatamente.

Parada segura 1 es equivalente a la categoria de parada 1. (Norma de referencia: IEC 60204-1)

Relacion entre Parada segura 1 (SS1) y la instruccion STO (estado normal)
Si el control de parada es normal, Par de seguridad desactivado (STO) se ejecuta después de que se completa el control de
parada.

Safe Stop 1 (SS1) statement

SS1 statement Onf--occoooooooC
Time
Monitoring for deceleration
A Within 108 ms| B Within 500 ms
Decelerationis | |
being monitored
Time
>
Robot TCP speed Within 8 ms
>
1mm/sec Time
>
Safe Torque Off (STO) statement
A Within 16 ms _ 8oms
STO statement Onj----=-=============m=mmmommmmmmmmooo oo oo
Time
Motor On/Off
A 30 ms
L p—
On
Time
Off

Relacion entre Parada segura 1 (SS1) y la instruccién STO (cuando se detecta una anomalia en la
desaceleracion)

20
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Si se observa una desaceleracion anomala de la velocidad TCP durante el control de parada, la funcion Par de seguridad

desactivado (STO) se ejecuta inmediatamente.

Safe Stop 1 (SS1) statement

A
SS1 statement On|------------nnnn-
Time
Monitoring for deceleration
AWithin 108ms| _  Within 500 ms
Decelerationis | |
being monitored
Time
>
Robot TCP speed Within 8 ms
NEg
Abnormality detection
1mm/sec N Time
Safe Torque Off (STO) statement
A Within 16 ms| 80ms
STO statement ON|---------mo oo
Time
Motor On/Off
A Within 30 ms
On
Time
Off |

21
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Relacion entre Parada segura 1 (SS1) y la instruccion STO (después del tiempo de supervision)
Si la velocidad de TCP no se desacelera a 1 [mm/s] o menos incluso después de determinado periodo de tiempo desde el inicio
del control de parada, la funcion Par de seguridad desactivado (STO) se ejecuta inmediatamente.

Safe Stop 1 (SS1) statement

A

SS1 statementOn | -__..__________

Time
Monitoring for dedeleration
A Within 108 mg 500 ms has passed
Deceleration is
being monitored [ T[T
Time
>
Robot TCP speed
1mm/sec \ Time
- >
Safe Torque Off (STO) statement Within 16 ms 80 ms
— >
STO statement On |
Time
>
Motor On/Off
A Within 30 ms
On
Off Time
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3.4 Parada de emergencia

3.4.1 Esquema y Patrones de funcionamiento para Parada de emergencia

Cuando el conmutador de parada de emergencia esta en la posicion ACTIVADO (se presiona), se ejecuta la funcion Parada

segura 1 (SS1) y, a continuacion, se ejecuta la funcion Par de seguridad desactivado (STO), poniendo el controlador del robot

en el estado de parada de emergencia.

Relacion entre la parada de emergencia y la instruccion STO

A signal from an emergency stop switch

Switch Off: High

A

) Time
Switch On: Low >
Safe Stop 1 (SS1) statement | Within 24 ms
A [«
S81 statement On
Time
»
Ll
Monitoring for deceleration
A Within 108 ms| Within 500 ms
Deceleration is
being monitored
Time
»
L
Robot TCP speed Within 8 ms
A <>
1mm/sec Time
»
>
Safe Torque Off (STO) statement
A Within 16ms| 80 ms
STO statement On
Time
»
>
Motor On/Off
A Within 30 ms
On
Time
off »
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3.5 Habilitar

3.5.1 Esquema y patrones de funcionamiento para Habilitar

Cuando el conmutador de activacion esta en la posicion DESACTIVADO (esta en una posicion diferente a la posicion media),
se ejecuta la funcion Parada segura 1 (SS1) y, a continuacion, se ejecuta la funcion Par de seguridad desactivado (STO),
realizando un tope protector.

Relacion entre Habilitar y la instrucciéon STO

A signal from an enable switch

A
Switch On: High
. , Time
Switch Off: Low >
Safe Stop 1 (SS1) statement | Within 24 ms
A [
SS1 statement On [---------
Time
|-
>
Monitoring for deceleration
A Within 108 ms Within 500 ms
Being monitored
. Time
Not being -
monitored |l
Robot TCP speed Within 8 ms
A -«
1mm/sec Time
»
Ll
Safe Torque Off (STO) statement
A Within 16ms | 80ms
STO statement On
Time
»
>
Motor On/Off
A Within 30 ms
On
Time
Off '
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3.6 Velocidad limitada de seguridad (SLS)

3.6.1 Esquema y patrones de funcionamiento para Velocidad limitada de
seguridad (SLS)

La opcion Velocidad limitada de seguridad (SLS) es una funcion que supervisa la velocidad de funcionamiento del robot. Si,
durante el funcionamiento, el robot supera la Velocidad méaxima, la funcion Par de seguridad desactivado (STO) se ejecuta
inmediatamente y el robot se detiene. Para obtener detalles sobre el estado, la indicacion y la notificacion del Controlador de
robot cuando se detiene por la funcion de seguridad, consulte lo siguiente.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

/\ ADVERTENCIA

Establezca el valor de la opcion Velocidad maxima teniendo en cuenta la distancia de parada. Para conocer la
distancia de parada, consulte el siguiente manual.

"Manual del manipulador - Appendix B: Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop"

Modos de funcionamiento y habilitacion y deshabilitacion de la opcién Velocidad limitada de seguridad
(SLS)

Cuando el modo de funcionamiento es TEACH o TEST T1, el patron de Velocidad limitada de seguridad SLS T siempre esta
habilitado. Velocidad limitada de seguridad SLS T es una funcion estandar.

Cuando el modo de funcionamiento es TEST T2, el patron de Velocidad limitada de seguridad SLS T2 siempre esta
habilitado. El patron de Velocidad limitada de seguridad SLS T2 es una funcion estandar.

Cuando el modo de funcionamiento es AUTO, TEST T1 o TEST T2, las entradas de seguridad se pueden usar para habilitar o
deshabilitar la opcioén Velocidad limitada de seguridad (SLS). En estos modos de funcionamiento, se pueden establecer tres
patrones para Velocidad méaxima: SLS 1, SLS 2 yd SLS 3. Los patrones de la opcion Velocidad limitada de seguridad SLS 1,
SLS 2y SLS 3 son opciones de funcién de seguridad.

Habilitar o deshabilitar para cada modo de funcionamiento
A: Habilitar siempre
Patrones de Velocidad limitada de seguridad B: Habilitar o deshabilitar en funcién de las entradas de

(SLS) seguridad
-: Deshabilitar siempre

AUTO TEACH TEST T1 TEST T2
SLS T* |- A A -
Funciones estandar
SLS T2 |- - - A
SLS 1 B - B B
Funciones opcionales de seguridad SLS 2 B - B B
SLS 3 B - B B

*: Para obtener detalles sobre el patron de Velocidad limitada de seguridad SLS_T, consulte la siguiente seccion.
= Velocidad limitada de seguridad (SLS) para un manipulador SCARA
= Velocidad limitada de seguridad (SLS) para un Manipulador de 6 ejes
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Relacion entre Velocidad limitada de seguridad (SLS) y la instruccién STO

Si, durante el funcionamiento del robot, el sistema detecta que se ha superado el valor del parametro Velocidad méxima, la
funcion Par de seguridad desactivado (STO) se ejecuta inmediatamente y el robot se detiene. Para obtener detalles sobre el
estado, la indicacion y la notificacion del Controlador de robot cuando se detiene por la funcion de seguridad, consulte lo
siguiente.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

Exceeds the monitoring speed Robot speed

Robot d
obot spee Monitoring speed
A -
Time
Safe Torque Off (STO) statement
\Within 16 ms Within 16 ms
> <>
STO statement On | ___________ ..
Time
80 ms or the
duration that
the monitoring speed is
Motor On/Off P exceeded .
A Within 30 ms
>
On
off lme
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3.6.2 Velocidad limitada de seguridad (SLS) para un manipulador SCARA

Cuando se usa el parametro Velocidad limitada de seguridad (SLS) para un manipulador SCARA, hay seis ubicaciones que se
supervisan a la velocidad maxima. La velocidad (rotacién o arriba/abajo) de cada articulacion se expresa como un porcentaje
de la velocidad méaxima (rotacion o arriba/abajo) de esa articulacion. Para la especificacion de 3 ejes, hay cinco ubicaciones
que se supervisan a la velocidad maxima, excluyendo cada velocidad (rotacion) [%] para la articulacion n.° 4.

= Velocidad (rotacion) en las articulaciones #1, #2, y #4 [%]

= Velocidad (arriba/abajo) de la articulacion #3 (mecanismo de movimiento lineal de husillo de bolas) [%]

= Velocidad en la articulacion #2 (traslacion) [mm/s]

= Velocidad TCP [mm/s]

La compensacion TCP desde la punta del mecanismo de movimiento lineal del husillo de bolas hasta el TCP se establece en el
Administrador de funciones de seguridad. Con la Velocidad limitada de seguridad (SLS) que utiliza el patrén SLS T de
Velocidad limitada de seguridad, el limite de velocidad TCP y de velocidad de articulacion #2 (traslacion) es de 250 [mmy/s].

/\ PRECAUCION

La configuracion de la opcion Compensacion TCP establecida en el Administrador de funciones de seguridad no
esta vinculada a los parametros de ajuste establecidos en la seccion "Ajustes de herramienta” de la "Guia del
usuario de Epson RC+". Asegurese de que estos ajustes sean congruentes.

Joint #2
(rotation)

ot
@e:fL Joint #1

' (rotation)

Joint #3 o
(up/down movement) Z:
' +
i i
' X, 1y, +Z
Joint #4
(rotation)
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Los estandares X, Y y Z para la compensacion TCP son el sistema de coordenadas Herramienta 0 en Epson RC+.
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3.6.3 Velocidad limitada de seguridad (SLS) para un Manipulador de 6 ejes

Cuando se usa el parametro Velocidad limitada de seguridad (SLS) para un Manipulador de 6 ejes, hay 10 ubicaciones que se
supervisan a la velocidad maxima. La velocidad de rotacién de cada articulacion se expresa como un porcentaje de la velocidad
maxima de rotacion de la articulacion correspondiente.

= Velocidad en la articulacion (rotacion) de #1 a #6 [%]
= Velocidad en la articulacion #2 (traslacion) [mm/s]
= Velocidad en la articulacion #3 (traslacion) [mm/s]

= Velocidad en la articulacion #5 (traslacion) [mm/s]
= Velocidad TCP [mm/s]

La compensacion TCP desde la punta de la articulacion #6 hasta el TCP se establece en el Administrador de funciones de
seguridad. Con la Velocidad limitada de seguridad (SLS) que utiliza el patron SLS T de Velocidad limitada de seguridad, el
limite de velocidad TCP y de velocidad de las articulaciones #2, #3 y #5 (traslacion) es de 250 [mm/s].

TCP TCP Offset Arm #4 Joint #4

ﬁ a.
’_'T,E/i_c_/ x\ A [= Arm #3
% | J - N o N —=1 Joint #3

Arm #5 Joint #5

5 I
@[% a
=

Arm #6 Joint #6

Joint #1

Base
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Los estandares X, Y y Z para la compensacion TCP son el sistema de coordenadas Herramienta 0 en Epson RC+. Para el
montaje en mesa, esto es como sigue.

Para obtener detalles sobre el sistema de coordenadas de la Herramienta 0 para un montaje en techo o en pared, consulte el
siguiente manual.

"Guia del usuario de Epson RC - Tool Coordinate System"
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3.7 Posicion limitada de seguridad (SLP)

3.7.1 Esquema y patrones de funcionamiento para Posicién limitada de
seguridad (SLP)

La opcion Posicion limitada de seguridad (SLP) es una funcidn que supervisa la velocidad de funcionamiento del robot. Si el
sistema detecta que, durante el funcionamiento del robot, el rango monitoreado por robot ha entrado en el area monitoreada, la
funcion Par de seguridad desactivado (STO) se ejecuta inmediatamente y el robot se detiene. Para obtener detalles sobre el
estado, la indicacion y la notificacion del Controlador de robot cuando se detiene por la funcién de seguridad, consulte lo
siguiente.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

Posicion limitada de seguridad (SLP) es una opcion de funcién de seguridad.

/\ ADVERTENCIA

= Establezca el intervalo de movimiento teniendo en cuenta la distancia de parada. Para conocer la distancia
de parada, consulte el siguiente manual.

"Manual del manipulador - Appendix B: Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop"

= Sila velocidad del robot esta limitada por la opcion Velocidad limitada de seguridad (SLS), el area restringida
se puede determinar en funcion de la distancia de parada calculada a partir de la velocidad establecida por
dicha opcién. Si no esta utilizando la funcion Velocidad limitada de seguridad (SLS), determine el area
restringida teniendo en cuenta la distancia de parada calculada a partir de la velocidad maxima del robot.

Modos de funcionamiento y habilitaciéon y deshabilitacién de la opcién Posicion limitada de seguridad
(SLP)

Cuando el modo de funcionamiento es AUTO, TEST T1 o TEST T2, las entradas de seguridad se pueden usar para habilitar o
deshabilitar las opciones Areas monitoreadas y Limite de angulo articular.

# PUNTOS CLAVE

= Para obtener detalles sobre el area monitoreada, consulte la siguiente seccion.

* Monitorizaciéon de areas para un manipulador SCARA
* Monitorizacidon de areas para un Manipulador de 6 ejes
= Para obtener detalles sobre la opcién Limite de angulo articular, consulte la siguiente seccion.

Limite de angulo articular

Cuando el modo de operacion es TEACH, la opcion Posicion limitada de seguridad (SLP) siempre estd deshabilitada.

Habilitar o deshabilitar para cada modo de funcionamiento

B: Habilitar o deshabilitar en funcién de las entradas de
Patrones de Posicién limitada de seguridad seguridad

(SLP) -: Deshabilitar siempre
AUTO TEACH TEST T1 TEST T2
SIP A |B - B B
Funciones opcionales de seguridad
SLP B B - B B
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(SLP)

Patrones de Posicién limitada de seguridad

Habilitar o deshabilitar para cada modo de funcionamiento
B: Habilitar o deshabilitar en funcién de las entradas de

seguridad

-: Deshabilitar siempre

AUTO

TEACH

TEST T1

TEST T2

SLP C
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Relacién entre Posicion limitada de seguridad (SLP) y la instrucciéon STO
Si el sistema detecta que, durante el funcionamiento del robot, el rango monitoreado por robot ha superado el area

monitoreada, la funcion Par de seguridad desactivado (STO) se ejecuta inmediatamente y el robot se detiene. Para obtener
detalles sobre el estado, la indicacion y la notificacion del Controlador de robot cuando se detiene por la funcion de seguridad,

consulte lo siguiente.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

The position of the robot monitoring range and the monitoring area

Robot monitoring range

Det&ction that the monitoring Monitoring position

position in the robot monitoring

A

range is exceeded Time
>
Safe Torque Off (STO) statement
Within 16 ms
P
STO statement On| ...
Time
>

Motor On/Off

A

On

The robot monitoring range exceeds
the monitoring position

Within 30 ms
>

Off

Time
|
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3.7.2 Rango monitoreado por robot para un manipulador SCARA

Los rangos de monitorizacion del robot para la Posicion limitada de seguridad de un manipulador SCARA estan en dos
ubicaciones: un circulo centrado en la articulaciéon #2 (J2, Rango monitoreado por robot 1) y un circulo centrado en la
articulacion #3 (J3, Rango monitoreado por robot 2). Estos rangos monitoreados por robot se establecen en el Administrador
de funciones de seguridad. Los valores minimos que se pueden establecer estan definidos por el tipo de manipulador.

La opcion Posicion limitada de seguridad (SLP) monitorea si el rango de monitoreo establecido supera las areas monitoreadas
establecidas por el sistema de coordenadas en el que esta instalado el robot.

Xr

Robot monitoring range 2  Robot monitoring range 1 A

Con la opcion Posicion limitada de seguridad (SLP) de un Manipulador SCARA, la compensacion de la posicion de instalacion
del robot (X,f5, Yofs) en el sistema de coordenadas del robot Xg-Yg v la rotacion del plano de instalacion del robot U, se

establecen en funcion del sistema de coordenadas Xy-Yw en el que esté instalado el robot.

Yw
A

Yofs

Kofs Xw
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3.7.3 Monitorizacion de areas para un manipulador SCARA

Las areas monitoreadas para un manipulador SCARA se especifican dentro del rango restringido de un plano Xyw-Yyy en el

sistema de coordenadas Xy-Yyw donde esta instalado el robot con la opcion Posicion limitada de seguridad. Hay 16 patrones

de rango restringido configurables, de (a) a (p).
Estas areas monitoreadas se establecen como las posiciones (X, 0), (X5, 0), (0, Y), (0, Y,) que se cruzan con el sistema de

coordenadas Xy-Yy donde esta instalado el robot. El rango monitoreado por robot se supervisa para garantizar que no entra

en las areas de monitorizacion.

Yw Yw Yw Yw
A A A
Y,
» X X » X > X
X, w X, W W W
_Y‘q._
(a) (b) (c) (d)
Yu Yo Yu Yu
A A A A
Y2
X,
X X J
> Xw : > Xw : > Xw > Xu
X4 X,
Y, Y
(e) (G} (&) (h)
Y Y Y Yw
A A A 4
Y, Y, Yz
> X, > X > X, > X
X, W w X, % W X, %,
Y, Y,
0] 0] ®) o
Y, Y,
N K‘{’ x
Y2 Y, Y,
> Xy L
X X, K X X,
Yy Y, Y,

(m) ) (o) (p)
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3.7.4 Rango monitoreado por robot para un Manipulador de 6 ejes

Los rangos monitoreados por robot para la Posicion limitada de seguridad de un Manipulador de 6 ejes se encuentran en cuatro
ubicaciones: una esfera centrada en la articulacion #2 (J2, Rango monitoreado por robot 1), una esfera centrada en la
articulacion #3 (J3, Rango monitoreado por robot 2), una esfera centrada en la articulacion #5 (J5, Rango monitoreado por
robot 3) y una esfera centrada en la articulacion #6 (J6, Rango monitoreado por robot 4). Estos rangos monitoreados por robot
se establecen en el Administrador de funciones de seguridad. Los valores minimos que se pueden establecer estan definidos
por el tipo de manipulador.

La opcion Posicion limitada de seguridad (SLP) monitorea si el rango de monitoreo establecido supera las areas monitoreadas
establecidas por el sistema de coordenadas en el que esta instalado el robot.

Robot monitoring range 3
Robot monitoring range 2

Robot monitoring range 4

A Zr

Robot monitoring range 1

%@
XRr, YR glﬁﬂ i)
< =

Con la Posicion limitada de seguridad (SLP) de un Manipulador de 6 ejes, la compensacion de la posicion de instalacion del
robot (Xofs, Yofs> Zofs) €n €l sistema de coordenadas del robot Xg-YR-Zg y la rotacion del plano de instalacion (Uyot, Viots

W,ot) se establecen en funcion del sistema de coordenadas Xyy, Yw-Zy en el que esta instalado el robot.
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Yo A

Kofs Xw

Xw, Yw

3.7.5 Monitorizacion de areas para un Manipulador de 6 ejes

Las areas monitoreadas para un Manipulador de 6 ejes se especifican en base a una combinacion del patron de rango
restringido de un plano Xy-Yw y el patron de rango restringido en la direccion Zyy en el sistema de coordenadas Xyw-Y w-Zw
donde est4 instalado el robot con Posicion limitada de seguridad. Hay 16 patrones de rango restringido configurables en un
plano Xyw-Yw, de (a) a (p). Estas areas monitoreadas se establecen como las posiciones (X, 0), (X5, 0), (0, Y1), (0, Y5) que se
cruzan con el sistema de coordenadas Xy-Yy donde estd instalado el robot. El rango monitoreado por robot se supervisa para

garantizar que no entra en las dreas de monitorizacion.
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Yu Yu Yu Yu
A A
_Yq;_
2
X > X > X > X
X, W X, W W W
e
(a) (b) (c) (d)
Yw r‘W Y:N ‘Y‘w
Yy
X,
X X 2]
X ! > Xy ! > Xy > Xuy
X X,
Y, Y
(e) () (& (h)
Yo Yu Yo Yw
A A A 4
Yz Y2 Yy
> X > Xy 20 > X
X, " X, %, X X,
Y, Y,
0} 0] ® 0
¥ = =
Y, Y, Y,
» Xy >
X X, K X X,
Yi Y, \f
(m) (n (o)

Existen tres patrones de rango restringido configurables en la direccion Zyy, de (q) a (s). Estas areas monitoreadas se establecen
como las posiciones (Z;, Z,) en la direccion Zyy en el sistema de coordenadas donde esta instalado el robot. El rango

monitoreado por robot se supervisa para garantizar que no entra en las areas de monitorizacion.

Zu Zu Zu
'y 'y
L L
o T * F e
Z1 Z1
!
(q) il (=)
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3.8 Limite de angulo articular

3.8.1 Esquema y patrones de funcionamiento para Limite de angulo
articular

Limite de angulo articular es una funcién que monitoriza los angulos de articulacion del robot. Si el sistema detecta que el
robot ha superado el rango de movimiento, la opcion Par de seguridad desactivado (STO) se ejecuta inmediatamente y el robot
se detiene. Para obtener detalles sobre el estado, la indicacion y la notificacion del Controlador de robot cuando se detiene por
la funcion de seguridad, consulte lo siguiente.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

Limite de angulo articular es una opcion de funcion de seguridad.

Modos de funcionamiento y habilitacion y deshabilitacién de Limite de angulo articular

Cuando el modo de operacion es AUTO, TEST T1 o TEST T2, se pueden asignar patrones* que usan el rango estrecho
basandose en el angulo de rotacion o el movimiento vertical de un eje del robot como rango de operacion.

*: Cuando se utiliza SLS 1 como Limite de 4ngulo articular

Cuando el modo de funcionamiento es TEACH, la opcion Limite de angulo articular siempre estd deshabilitada.

Habilitar o deshabilitar para cada modo de funcionamiento

B: Habilitar o deshabilitar en funcién de las entradas de seguridad
Patrén de Limite de angulo articular -: Deshabilitar siempre

AUTO TEACH TEST T1 TEST T2

Funciones opcionales de seguridad | SLS 1* | B - B B

*: Caso en el que se asigna a SLS 1 un patron que establece el rango estrecho basdndose en el angulo de rotacién o el
movimiento vertical de un eje del robot como el rango operativo para la monitorizacion.

Relacién entre Limite de angulo articular y la instruccién STO

Si el sistema detecta que el angulo de rotacion o el movimiento vertical de un eje del robot ha superado el rango de
movimiento, la opcion Par de seguridad desactivado (STO) se ejecuta inmediatamente y el robot se detiene. Para obtener
detalles sobre el estado, la indicacion y la notificacion del Controlador de robot cuando se detiene por la funcion de seguridad,
consulte lo siguiente.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot
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The rotation  The rotation angle or vertical movement of an axis Operating range
angle or vertical

movement
standards

The rotation angle |~
or vertical
movement

Detection that the monitoring range is exceeded

Safe Torque Off (STO) statement
Within 16 ms

STO statement Onj-----------=----mmomooo oo

Time
>
The monitoring range is exceeded
Motor On/Off < >
A Within 30 ms
On
Time
Off

40



Controlador del robot Manual de funciones de seguridad Rev.12

3.8.2 Limite de angulo articular para el manipulador

Con un manipulador SCARA, las articulaciones #1 (rotacion), #2 (rotacion), #3 (arriba/abajo) y #4 (rotacion) estan sujetas a la
opcién Limite de angulo articular, que establece el rango estrecho en funcion del 4ngulo de rotacion o el movimiento vertical
de un eje del robot como rango de funcionamiento. Para la especificacion de 3 ejes, hay tres ubicaciones que se supervisan en
el limite del angulo de la articulacion, excluyendo la articulacion n.° 4 (rotacion).

Joint #2
(rotation)

Tt

'

L}
@::7* Joint #1

(rotation)

T

W

auwwawwy()

v,v 7

+
) E]
Joint #3 N
(up/down movement) !

@:ﬁ;
)
:

Joint #4
(rotation)

Con un Manipulador de 6 ejes, las articulaciones #1 (rotacion), #2 (rotacion), #3 (rotacion), #4 (rotacion), #5 (rotacion) y #6
(rotacion) estan sujetas a la opcion Limite de angulo articular, que establece el rango estrecho en funcion del angulo de

rotacion de un eje del robot como rango de funcionamiento.
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Arm #5 Joint #5 Arm #4 Joint #4

[J4-]
A| )
E o \ .
[J4+]

Arm #6 Joint #6

===

® =

o —

Arm #3
Joint #3

o—«f Arm #2

Joint #1

Base
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3.9 Limitaciéon de eje suave

3.9.1 Esquema y patrones de funcionamiento para Limitacién de eje suave

Limitacion de eje suave es una funcién que monitoriza el rango de funcionamiento de las articulaciones del robot. Si el sistema
detecta que el angulo de rotacion o el movimiento vertical de un eje del robot ha superado el rango de movimiento de un eje, la
parada de emergencia del robot y STO se ejecutan, y el robot se detiene. Para obtener detalles sobre el estado, la indicacion y la
notificacion del Controlador de robot cuando se detiene por la funcion de seguridad, consulte lo siguiente.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

Modos de funcionamiento y habilitacion y deshabilitacion de Limitacion de eje suave
Cuando el modo de operacion es AUTO, TEST T1 o TEST T2, la opcion Limitacion de eje suave siempre estd habilitada.
Cuando el modo de funcionamiento es TEACH, la opcion Limitacion de eje suave siempre esta deshabilitada.

Habilitar o deshabilitar para cada modo de funcionamiento

S _ A: Habilitar siempre
Limitacion de eje suave -: Deshabilitar siempre

AUTO TEACH TEST T1 TEST T2

Funciones estandar A - A A

Relacién entre Limitacion de eje suave y la instrucciéon STO

Si el sistema detecta que el angulo de rotacion o el movimiento vertical de un eje del robot ha superado el rango de
movimiento, la parada de emergencia del robot y STO se ejecutan inmediatamente y el robot se detiene. Para obtener detalles
sobre el estado, la indicacion y la notificacion del Controlador de robot cuando se detiene por la funcion de seguridad, consulte
lo siguiente.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

The rotation angle or vertical movement of an axis

Monitoring range
The rotation angleA L,

orvertical ! Y A
movement !Detectmn that the monitoring range
is exceeded

Safe Torque Off (STO) statement Within 16 ms

STO statement On f---- oo

Time
>
The monitoring range
Motor On/Off < is exceeded
A Within 30 ms
On
Time
Off
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3.9.2 Rango de funcionamiento del manipulador

Con un manipulador SCARA, las articulaciones #1 (rotacion), #2 (rotacion), #3 (arriba/abajo) y #4 (rotacion) estan sujetas a la
supervision de la opcion Limitacion de eje suave. Para la especificacion de 3 ejes, la union n.° 4 no esta sujeta a supervision.

Joint #2
(rotation)

)

]

L}
@;’?+ Joint #1

(rotation)

<_(€ “
AN
v” 7

AN

(up/down movement)

+
Joint #3 ‘

Joint #4
(rotation)

Con un Manipulador de 6 ejes, las articulaciones #1 (rotacion), #2 (rotacion), #3 (rotacidn), #4 (rotacion), #5 (rotacion) y #6

(rotacidn) estan sujetas a la supervision de la opcion Limitacion de eje suave.

Arm #5 Joint #5 Arm #4 Joint #4

//f>,q .
— . ﬁg Arm #3
[.[_ AR J ) /SN Joint #3
—n
Arm #6 Joint #6 Arm #2
,,,,,,,,,, Joint #2

Arm #1 (Lower Arm) ————e

AN
(1>
Joint #1 - i
]
o oi fa——,
H 11
Base ————
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El angulo de rotacion o el rango de movimiento para el movimiento vertical de un eje del robot se puede establecer en un valor
igual o inferior al rango de pulso establecido para cada modelo de robot. Para obtener detalles sobre el rango de pulso
configurable, consulte el siguiente manual.

"Manual del Manipulador - Operation Area Settings"

Las configuraciones del rango de movimiento se realizan en el Administrador de funciones de seguridad.

/\ PRECAUCION

El rango de funcionamiento establecido en el Administrador de funciones de seguridad no esté vinculado a los
parametros de ajuste establecidos en la seccidn "Ajustes de herramienta" de la "Guia del usuario de Epson
RC+". Asegurese de que estos ajustes sean congruentes.

Cuando usar el tope mecanico y la opcién Limitacidon de eje suave conjuntamente

<——Operating range ——>

Mechanical stop [< Operating area )9 Mechanical stop

&— Pulserange —>

Cuando usar solo la opcién Limitacién de eje suave

Stopping distance Stopping distance
< e Operating range e =
< ( Operating area =

V

l<————  Pulse range

/\ ADVERTENCIA

= Cuando diseie un sistema robdético y restrinja el area de movimiento del robot, realice las restricciones
mediante la opcidn Limitacidon de eje suave o el tope mecanico. Sin embargo, debido a los requisitos
estandar de seguridad de los robots, un tope mecéanico de un solo eje no puede ser reemplazado por la
opcion Limitacion de eje suave. Para obtener detalles sobre la restriccién mediante un tope mecanico,
consulte el siguiente manual.

"Manual del Manipulador"

= Sila velocidad del robot esta limitada por la opcion Velocidad limitada de seguridad (SLS), el area restringida
se puede determinar en funcién de la distancia de parada calculada a partir de la velocidad establecida por
dicha opcion. Si no esta utilizando la funcién Velocidad limitada de seguridad (SLS), determine el area
restringida teniendo en cuenta la distancia de parada calculada a partir de la velocidad maxima del robot.

= Cuando se usa el tope mecanico y la opcioén Limitacion de eje suave conjuntamente, no es necesario
establecer el rango de movimiento teniendo en cuenta la distancia de parada, porque dicho tope es el limite.
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= Si solamente usa la opcién Limitacidon de eje suave, establezca el rango de movimiento teniendo en cuenta la
distancia de parada. Para conocer la distancia de parada, consulte el siguiente manual.
"Manual del manipulador - Appendix B: Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop"

= En esta funcion, el rango de ajuste de la limitacion de eje suave puede excederse ligeramente en las
siguientes operaciones. No obstante, estas operaciones no se consideraran un error.
» Cuando el motor esté encendido
* Operacion cerca del limite de restriccion

o Operacion desde el limite de restriccion

Se producira un error si se excede el rango permitido. Al ajustar el limite de restriccion, tenga en cuenta el
rango permitido y deje un margen suficiente. Aunque el rango permitido varia segun el modelo, suele ser el
siguiente:

* Movimiento de la articulacién: Menos de 0,1° a 1°

* Movimiento lineal: Menos de 1 mm
Operatable range (Soft axis limiting range: Can be set by the customer)

Allowable range (Differs depending on the robot model)

Operation prohibited area Operation prohibited area
(Error occurs) (Error occurs)
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3.10 Entradas de seguridad

3.10.1 Esquema y patrones de funcionamiento para Entradas de

seguridad

Las entradas de seguridad son funciones que ejecutan funciones de seguridad asignadas a las entradas de seguridad segun la

sefal de salida del dispositivo de seguridad conectado a las entradas de seguridad de los conectores de E/S de seguridad.
Los conectores de E/S de seguridad tienen cinco puertos para entradas de seguridad.

Las funciones de seguridad que se pueden asignar a las entradas de seguridad son las siguientes:

= Parada de emergencia (ESTOP)

= Proteccion (SG)

= Velocidades limitadas de seguridad (SLS) SLS 1, SLS 2y SLS 3

Consulte la seccion siguiente para obtener mas detalles.
Velocidad limitada de seguridad (SLS)

= Posiciones limitadas de seguridad (SLP) SLP_A, SLP B, SLP Cy SLS 1*
Consulte la seccion siguiente para obtener mas detalles.
Posicion limitada de seguridad (SLP)

*: Caso en el que la opcion Limite de angulo articular estd habilitada en la configuracion SLS_1. Consulte la seccion

siguiente para obtener mas detalles.

Limite de angulo articular

Modos de operacion y habilitacidon y deshabilitacion de entradas de seguridad
La parada de emergencia (ESTOP) se puede ejecutar en cualquier modo de funcionamiento.

La proteccion (SG) se puede ejecutar en el modo de funcionamiento AUTO.

1

Parada segura 1 por entrada de seguridad

B: Habilitar o deshabilitar en funcién de las entradas de seguridad

Habilitar o deshabilitar para cada modo de funcionamiento

-: Deshabilitar siempre

AUTO

TEACH TEST T1

TEST T2

ESTOP

B

Funciones estandar

SG

B

Se pueden asignar varias funciones de seguridad a un unico puerto de entrada de seguridad. Las funciones de seguridad

multiples se priorizan en el siguiente orden:

= Prioridad: Alta
Parada de emergencia (ESTOP)
Proteccion (SG)

= Prioridad: Baja

Velocidad limitada de seguridad (SLS)
Posicion limitada de seguridad (SLP)

Limite de angulo articular
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Relacién entre las entradas de seguridad y la instrucciéon STO (cuando se asigna ESTOP o SG)

Las entradas de seguridad a las que se asigna la parada de emergencia (ESTOP) o la proteccion (SG) ejecutan la parada segura

1 (SS1) cuando el nivel de la sefial es "Low".

Nivel de sefal de entrada de seguridad

Operacién de la funcién de seguridad

High No ejecuta Parada segura 1 (SS1)
Low Ejecuta Parada segura 1 (SS1)
An input signal from a safety device
A
High
Time
Low |
Safe Stop 1(SS1) | within 32 ms
statement le—p
SS1statement |
On
Time
»
>
Monitoring for deceleration
Within 108 ms Within 500 ms
Decelerationis | |
being monitored
Time
»
>
Robot TCP speed Within 8 ms
A Nid
1mm/sec Time
»
>
Safe Torque Off (STO) statement
Within16ms| 80 ms
STO statement |
On
Time
B
>
Motor On/Off
A Within 30 ms
On
Time
off >
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Relacién entre las entradas de seguridad y la instrucciéon STO (cuando se asigna SLS)
La entrada de seguridad a la que se asigna la opcion Velocidad limitada de seguridad (SLS) deshabilita o habilita dicha opcion

cuando el nivel de la sefial es "High" o "Low", respectivamente.
El tiempo de retardo para habilitar o deshabilitar la opcion Velocidad limitada de seguridad (SLS) se establece en el

Administrador de funciones de seguridad.

Nivel de sefial de entrada de seguridad Operacién de la funcion de seguridad
High Deshabilita la opcion Velocidad limitada de seguridad (SLS)
Low Habilita la opcion Velocidad limitada de seguridad (SLS)

An input signal from a safety device

A
High
Time
Low >
Safety Iimiispeed function (Within 32 ms + delay time) (Within 32 ms)
Enabled {-------------------mmmmmoooooooo
Time
Disabled >
Speed limit on the robot speed and Within 8 ms Within 8 ms
the saAfety limit speed function Speed limit
«l /_ _— — —
Robot speed
Time
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Relacién entre las entradas de seguridad y la instruccién STO (cuando se asigna SLP)
La entrada de seguridad a la que se asigna la opcion Posicion limitada de seguridad (SLP) deshabilita o habilita dicha opcion

cuando el nivel de la sefial es "High" o "Low", respectivamente.

Nivel de sefial de entrada de seguridad Operacién de la funcion de seguridad
High Deshabilita la opcion Posicion limitada de seguridad (SLP)
Low Habilita la opcidn Posicion limitada de seguridad (SLP)

An input signal from a safety device

A
High
Ti
Low > ime
Safety A"'m'ted Position)\vithin 32 ms Within 32 ms
—> >
Enabled{------------=---------mmmmooe
Time
Disabled
The position of the robot monitoring | within 8 ms Within 8 ms
range and the monitoring area Monitoring area
itori
—_— _— —_— —_— —_— _—
Robot monitoring range
Time
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3.11 Salidas de seguridad

3.11.1 Esquema y patrones de funcionamiento para Salidas de seguridad

Las salidas de seguridad son funciones que envian informacion relacionada con las funciones de seguridad del controlador del
robot a los dispositivos de seguridad conectados a las salidas de seguridad de los conectores de E/S de seguridad.

El controlador del robot tiene tres puertos para salidas de seguridad.

La informacién que se puede asignar a las salidas de seguridad es la siguiente:

= Si la instruccion STO se esta emitiendo o no

= Si el conmutador de parada de emergencia estd Activado o Desactivado (conmutador de parada de emergencia conectado al
conector EMERGENCIA, conmutador de parada de emergencia conectado a la Consola portatil)

= Si el conmutador de activacion esta activado o desactivado

= Si la opcion Velocidad limitada de seguridad (SLS) esta habilitada o deshabilitada (SLS 1, SLS 2, SLS 3,SLS Ty
SLS T2)
= Si la opcion Posicion limitada de seguridad (SLP) esta habilitada o deshabilitada (SLP_A, SLP By SLP _C)

Se pueden asignar varias piezas de informacion relacionadas con las funciones de seguridad a un solo puerto de salida de
seguridad. Al realizar varias asignaciones, el nivel de la sefial de las salidas de seguridad pasa a ser Low si se emite la
instruccion STO (el nivel de la sefial es Low), la parada de emergencia se activa (el nivel de la sefial es Low), el conmutador de
activacion se desactiva (el nivel de la sefial es Low), la opcion Velocidad limitada de seguridad (SLS) se habilita (el nivel de
sefial es Low) o la opcion Posicion limitada de seguridad (SLP) se habilita (el nivel de sefial es Low).

Estado de salida de seguridad y nivel de seial de salida
La salida de seguridad, a la que se asigna si se emite o no la instruccion STO, emite una sefial en el nivel Low si se esta
emitiendo la instruccion STO y una sefial en el nivel High si dicha instruccion no se esta emitiendo.

Asignacion a salidas de seguridad Nivel de sefal de salida
Instrucciéon STO High Low
Funciones estandar STO Instruccion no emitida | Instruccion emitida

La salida de seguridad a la que se asigna si el conmutador de parada de emergencia esta activado o desactivado emite una sefial
en el nivel Low si el conmutador esta activado y una sefial en el nivel High si el interruptor esta desactivado.

Asignacion a salidas de seguridad Nivel de sefial de salida

Conmutador de parada de emergencia High Low

EP RC * Desactivar Activar

Funciones estandar
EP TP* Desactivar Activar

*: EP_RC: conmutador de parada de emergencia conectado al conector EMERGENCIA; EP_TP: conmutador de parada de
emergencia acoplado a la Consola portatil

La salida de seguridad a la que se asigna si el conmutador de activacion esta activado o desactivado emite una sefial en el nivel

Low si el conmutador estd desactivado y una sefial en el nivel High si el interruptor esta activado.

Asignacion a salidas de seguridad Nivel de senal de salida
Conmutador de activacién High Low
Acti D ti
Funciones estandar EN SW ¢ 1var . esactivar .., .
- (posicion media) | (no en la posicion media)
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/\ PRECAUCION

SLS y SLP emiten si la funcion de monitorizacién esta habilitada.

La sefal no conmuta aunque el manipulador supere los limites de velocidad o entre en un area restringida. Por
lo tanto, para realizar una activacién cuando el manipulador supere los limites de velocidad o entre en un area
restringida, use también la senal de salida STO.

La salida de seguridad a la que se asigna si la opcion Velocidad limitada de seguridad (SLS) est4 habilitada o deshabilitada
emite una sefal en el nivel Low o en el nivel High si dicha opcion esta habilitada o deshabilitada, respectivamente.

Asignacion a salidas de seguridad Nivel de sefal de salida
Velocidad limitada de seguridad (SLS) High Low

SLS T

Funciones estandar Limitacion deshabilitada | Limitacion habilitada
SLS T2
SLS 1

Funciones opcionales de seguridad | SLS 2 | Limitacion deshabilitada | Limitacion habilitada
SLS 3

La salida de seguridad a la que se asigna si la opcidon Posicion limitada de seguridad (SLP) esta habilitada o deshabilitada emite
una sefial en el nivel Low o en el nivel High si dicha opcién esta habilitada o deshabilitada, respectivamente.

Asignacion a salidas de seguridad Nivel de senal de salida
Posicién limitada de seguridad (SLP) High Low
SLP A

Funciones opcionales de seguridad | SLP_B | Limitacion deshabilitada | Limitacion habilitada

SLP C

Tiempo desde la entrada de informacioén de la funcién de seguridad hasta que se emite la sefal de salida

Input signal level of the safety function information

A
High
Low >Tlme
A signal from o
a safety output Within 8 ms Within 8 ms
A >
mdl
High P——
Time
Low >

de seguridad
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4. Configuracion de funciones de seguridad
(Software de configuracion: Administrador de
funciones de seguridad)
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4.1 ;Qué es el Administrador de funciones de seguridad?

4.1.1 Qué puede hacer el Administrador de funciones de seguridad

El Administrador de funciones de seguridad permite comprobar y cambiar las siguientes configuraciones relacionadas con las
funciones de seguridad del controlador del robot:

= Realizacion de configuracion de simulacro
Consulte la seccion siguiente para obtener mas detalles.
Realizacion de configuracion de simulacro

= Comprobacion del modelo de robot, los datos de Hofs y las fechas de cambio de configuracion de la placa de seguridad

= Comprobacion y cambio de los parametros de la funcion de seguridad (parametros de la funcion de seguridad del
controlador del robot)

= Cambio de la contrasefia de la tarjeta de seguridad

El idioma que se muestra cambia automaticamente segun el idioma de Epson RC+.

/\ ADVERTENCIA

Si cambia los parametros de seguridad para una funcién de seguridad en el Administrador de funciones de
seguridad, asegurese de comprobar esa funcion, asi como su validez, antes de usarla.

4.1.2 Entorno operativo

El Administrador de funciones de seguridad se puede utilizar en el siguiente entorno.
Configuracion del sistema

4.1.3 Instalacion

El Administrador de funciones de seguridad se instala automaticamente al instalar Epson RC+.

Para conocer las versiones compatibles de Epson RC+, consulte la siguiente seccion.
Configuracion del sistema

4.1.4 Coémo comprobar la version
Es posible comprobar la version de firmware de la tarjeta de seguridad.

Seleccione la etiqueta [Informacion de la version] y compruebe las versiones mostradas.
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& Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings Version Info | Maintenance

Version Info

Safety Board version (Main) Rel.02.03.00.0020,Aug 19 2025,18:35:24,00.00.0000,0

Safety Board version (Sub)  Rel.02.03.00.0020,Aug 19 2025,18:35:24,00.00.0000,0

Para obtener detalles sobre la version de Epson RC+, consulte la ventana que se abre con menu de Epson RC+ 8.0 [Ayuda] -
[Acerca de Epson RC+ 8.0].
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4.1.5 Elementos configurables para opciones de funcion de seguridad

Algunas de las configuraciones del Administrador de funciones de seguridad son opciones de funciones de seguridad.
Poéngase en contacto con el proveedor si necesita opciones de funciones de seguridad.

v : Disponible para su uso
-: No disponible para su uso

Configuracion

Funciones estandar

Opciones de funcién de seguridad

Configuracion de simulacro

v

v

Entradas de seguridad

ESTOP
SG

SLS 1
SLS 2
SLS 3
SLP A
SLP B
SLP C

Salidas de seguridad

STO
EP_RC
EP_TP
EN_SW
SLS T
SLS T2
SLS_1
SLS 2
SLS 3
SLP A
SLP B
SLP C

Velocidad limitada de seguridad (SLS)

SLS T
SLS T2
SLS 1
SLS 2
SLS 3

Posicion limitada de seguridad (SLP)

SLP A
SLP B
SLP C
SLS 1*

Limitacion de eje suave

Ajustes de fabrica

Administracion de contrasefias

*: Caso en el que la opcion Limite de angulo articular esta habilitada en la configuracion SLS 1.
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4.2 Flujo desde el inicio hasta el final

4.2.1 Flujo de operaciones

Los cambios en los parametros de la funcion de seguridad de la tarjeta de seguridad se realizan de la siguiente manera:

1. Inicie el "Administrador de funciones de seguridad"
Consulte la seccion siguiente para obtener mas detalles.
Iniciar el Administrador de funciones de seguridad

2. Cambie la configuracion
Consulte la seccion siguiente para obtener mas detalles.
Cambiar la configuracion

3. Aplique la configuracion
Consulte la seccion siguiente para obtener mas detalles.
Aplicar la configuracién

4.2.2 Iniciar el Administrador de funciones de seguridad

Epson RC+ 7.0: Seleccione [Configuracion] - [Configuracion del sistema] y, a continuacion, en [Controlador] - [Funciones de
seguridad], haga clic en [Administrador de funciones de seguridad].

Tools| Setup | Window Felp : :
EPSON 3 | PC o Controller Communicstions B [ System Configuration : ~
RC+ 70 _[ — N ® Safety Functions
¥ Freferences.. (- Startup -

- Controller
Options H General

Safety board installed:  Yes

Configuration
Preferences -
Safety board version:  Rel.02.00.00.0031
{ p-Simuiztor Jan 17 2023 13:54:01
(+)-Drive Units 00.00.0121
(#}-Robots 0

(- Inputs / Outputs
- Remote Control

i 5232

i ®-TCP/IP Safety Function Manager

H Conveyor Encoders
H Safety Functions
- SETmy

() Vision
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Epson RC+ 8.0: Seleccione ment de Epson RC+ - [Herramienta] - [Administrador de funciones de seguridad] e inicie el
administrador de funciones de seguridad.

Tools [Setup | Window _Help
i 7
Epson S PG to Controller Communicators. d i System Configuration ? x
@  System Configuration.
RC+ 8.0 G oot ) )
~ > Startup Safety Functions e
" v Controller
General
Configuration Safety board installed: Yes l:l

Preferences
Simulator

Drive Units
Robots

Inputs / Qutputs
Remote Control
R§232

TCR/IP

Conveyor Encoders
Safaty Functions
> Sedunty

> VWision
> CPCUA

Safety Function Manager

VoV oY v v v

# PUNTOS CLAVE

= E| Administrador de funciones de seguridad debe iniciarlo por primera vez el administrador de seguridad.

= El siguiente cuadro de dialogo aparece en el primer inicio. Siga las instrucciones que aparecen en pantalla 'y
cambie la contrasefa de la tarjeta de seguridad. La contrasefia inicial es "EpsonSafety”.

[N Safety Board Password Setting

A factory default password is set.
Please set a new password.

Current Password | *#### % & x4 &%

New Password

Confirm Password

Cancel

= El idioma de visualizacién del Administrador de funciones de seguridad cambia automaticamente en funcion
del idioma establecido en Epson RC+.

= Sino puede realizar el inicio, compruebe las siguientes condiciones:
* Debe conectarse un controlador de robot equipado con funciones de seguridad.
* El modo de inicio de Epson RC+ debe estar en modo de programa.

« El dispositivo de control para el controlador del robot debe ser un PC.

4.2.2.1 Comprobacion de la configuracién al iniciar el Administrador de
funciones de seguridad

Al iniciar el Administrador de funciones de seguridad, en la pestafia [Configuraciones basicas], compruebe la configuracion de
la tarjeta de seguridad y asegurese de que sea la misma que la del controlador del robot.

Se recomienda mantener un registro de la [Suma de comprobacion] de [Robot] y la [Suma de comprobacion] de [Funciones de
seguridad] como se muestra en el Administrador de funciones de seguridad.
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B Safety Function Manager

Basic Settings

Confirm that the contraller settings and the safety board settings have same values,

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Controller Settings

Safety Board Settings

Robot Model

GX8-B5525

GX8-B552S

Parameter Checksum

Oxb7ca

Oxb7ca

Hofs n

86631

86631

-688318

-688318

-6259

-6259

-146

-146

Last Modified

2022/11/15 18:20:05

Safety Functions | Parameter Checksum

Oxfeea

Last Modified

2022/11/15 14:57:12

Elemento de
configuracién

Funcion

Observaciones

Robot

Modelo

Nombre de
modelo del
robot

Suma de
comprobacion

Suma de
comprobacion
para la
configuracion
del robot
(oculto)

Valores especificos del modelo de robot.

Hofs

J1

Valor de Hofs
para la
articulacion
#1

12

Valor de Hofs
para la
articulacion
#2

I3

Valor de Hofs
para la
articulacion
#3

J4

Valor de Hofs
para la
articulacion
#4

J5

Valor de Hofs
para la
articulacion
#5

Valor para corregir el origen del eje de la articulacion.

Estos valores pueden variar en funcion de la maquina individual, incluso
dentro del mismo modelo.

(Unidad: pulso)
El valor de Hofs para las articulaciones #5 y #6 solo se muestra para un robot
de 6 ejes.
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Elemento Q,e Funcién Observaciones
configuracién
Valor de Hofs
para la
16 articulacion
#6
Fecha y hora
Ultima de
modificacion | mofificacion |
de Hofs
sgrr:;rgf)acién Valor‘especiﬁco calculado a part%r de los parémetros de la funciér} de
Suma de para los seguridad para entradas de seguridad, salidas de seguridad, Velocidad
. , limitada de seguridad (SLS), Posicion limitada de seguridad (SLP), Limite
comprobacion | parametros de . . S . . ,
., de angulo articular, Limitacion de eje suave y simulacro, asi como los
la funcién de , ., . . -
Funciones seguridad pardmetros de la funcion de seguridad modificados por tltima vez valor.
de
seguridad Fecha y hora
en las que se
Ultima modificaron
modificacion | los )
parametros de
seguridad

Si se muestra un error al iniciar el Administrador de funciones de seguridad
Es posible que se muestre una pantalla de error cuando se inicia el Administrador de funciones de seguridad. Siga las

instrucciones de cada pantalla y tome las siguientes medidas.

= Si el modelo de robot o la suma de verificacion del robot es diferente
Haga clic en el botén [Aceptar].

Haga clic en [Enviar pardmetros del robot a la placa de seguridad].

Siga las instrucciones que aparezcan en la pantalla, escriba la contrasefa de la tarjeta de seguridad y cambie la
configuracion.

Safety Function Manager

There are differences in the robot model or robot parameter

'Q checksum.

== For safety reasons, the robot cannot operate.

= Si el valor de Hofs es diferente

Haga clic en el boton [Aceptar].

Haga clic en [Enviar Hofs a la junta de seguridad].

Siga las instrucciones que aparezcan en la pantalla, escriba la contrasefia de la tarjeta de seguridad y cambie la

configuracion.
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Safety Function Manager X

f | There is a difference in the hofs values.
J Update the hofs values on the Safety board.

= Si la configuracion de simulacro es diferente
Haga clic en el boton [Aceptar] para reiniciar el controlador del robot.

Safety Function Manager *

The dry run setting differs between the controller and the Safety
board, Use the settings on the Safety board,

4.2.3 Cambiar la configuracién

1. Seleccione la pestafia [Ajustes de funciones de seguridad] para mostrar la pantalla [Ajustes de funciones de seguridad].

forety furction Setting: | Semtings | Mersion lsfn | Mamerance

Safety Function Settings

1. il waliely forwlive pararme e,

that the set
walues fi

The mespn
4, Click Apply in “Sale

The tempreany settings 4!-4|,|:-IPJ b the safety boand,
_
lar & 3 and
=1

Enable Dry Run® chan fror both the ¢

 thea sility beard aee disabisg

Wees dry i snadil ol By thes g2

| Erable Diry run

Safety Inputs

Salety Inpuls
Aczign the Mt
S15.1. 2 3. 5P
Theie ae s

ESTOF : amarngency stop.

b mnablec]. IF these ar

o sy input. B the in

ESTOP 3G g SPE SLPC
SAFETY INT | I I
SAFETY_INZ | | | [
SARETY_INZ ] | |
SAFETY_IN4 1
SAFETY INS |

2. Seleccione los elementos cuya configuracion desea cambiar.
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Safety Fun

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
Ihe temporary Settings are applied to the sarety board.

“Enable Dry Run” changes dry run for both the controller and the safety board.
When dry run is enabled, robot control by the controller and monitoring by the safety board are disabled.

[ Enable Dry run

Aafety Inputs

Assign the functions to be enabled for each safety board input.
SLS_1, 2, 3, SLP_A, B, C require the safety function option to be enabled. If these are enabled, you can set safety outputs and monitoring their status.
There are restrictions on the combination of assignments for a safety input. If the intended setting cannot be performed, cancel the assigned function.
ESTOP : emergency stop. SG : protective stop.

Safety Function Options
ESTOP  SG SLS 1 SLS2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 B (N = ] 0 [ (]

SAFETY_IN2 = = = = = = ]
SAFETY_IN3 || [] ] L (] [l L] L]
SAFETY_IN4 ] [ [ | (| ] [ [J
SAFETY_IN5 [ [] ] L] [l ] [] []

Safety Outputs
Safety Outputs

Assign conditions for safety board outputs.
Each signal becomes active when one or more conditions are met.

STO : Safe Torque OFf. EP_RC : emergency stop on robot controller port. EP_TP : emergency stop on TP EN_SW : enabling switch on TR 5L5_T : SLS on
teach mode. SLS T2 : SLS on Test_T2 mode.

tty Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
ssETY OUT3 [ O O O O O O O O
Safety Limited Speed

TCP Offset
Enter the hand tip position (farthest part) in the tool 0 coordinate system.

X_TCP 0 mm
Y_TCP 0 mm
z_TCP 0 mm

Safety Limited Speed

Set the maximum speed and one or mere monitored joints of the robot.
Joints : Menitor all joints with the maximum joint speed.

Maximum Joint Angle (x 0.1 deg)
Monitored Joints
Maximum Speed Delay Time . Maximum Joint
(mm/s) (msec) 12 3 15 Hand Joints Speed (%)
sLs_T 250 V] Hand
o . o . o O
SLS T2 250 4 = = Ed L
B B B B N

Para obtener detalles sobre la configuracion, consulte la siguiente seccion.
Parametros de la funcion de seguridad

# PUNTOS CLAVE

Los parametros cuya configuracion se ha cambiado se muestran con un fondo azul. Después de aplicar la

configuracion a la tarjeta de seguridad, la pantalla recupera su estado normal.
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# PUNTOS CLAVE

Si el valor establecido de un parametro de funcion de seguridad esta fuera del rango de entrada, el fondo se
muestra en amarillo y el rango de configuracion se aparece en una ventana emergente. En este caso, vuelva a

escribir el valor en el rango apropiado.

égggé{?

4.2.4 Aplicar la configuracién

Termine de editar los parametros de la funcion de seguridad y muestre la pantalla de confirmacion.

1. Haga clic en el boton [Confirmar].

| Safety Board Communications
i Click Confirm and then Apply to set the safety functions.
Cance'

2. Escriba la contrasefia de la tarjeta de seguridad en la pantalla de introduccidn de contrasefia y, a continuacion, haga clic en

el boton [Confirmar].

B | Safety Board Password Authentication X

Enter Safety Board password.

Password | X¥xkkkkkkk

Cancel

# PUNTOS CLAVE

= Si para la tarjeta de seguridad se escribe una contrasefia incorrecta tres veces, el Administrador de
funciones de seguridad se cierra y el Controlador de robot se reinicia. La configuracion no se modifica.

3. En la pantalla de confirmacién que aparece, confirme los parametros de la funcioén de seguridad cambiados.

# PUNTOS CLAVE

= La configuracion no se puede cambiar en la pantalla de confirmacion. Si necesita continuar haciendo
cambios, haga clic en el boton [Cancelar].

= Si un elemento de configuracidon se muestra en amarillo después de hacer clic en el botén [Confirmar],
significa que se ha producido un error de comunicacion con la tarjeta de seguridad. Reinicie tanto el
controlador del robot como su PC donde se esta ejecutando el Administrador de funciones de seguridad y, a
continuacion, vuelva a realizar la configuracion. Si el problema sigue sin mejorar, deje de usar el sistema
roboético y pongase en contacto con el proveedor.
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4. Haga clic en el boton [Aplicar].
El Administrador de funciones de seguridad se cierra y el controlador del robot se reinicia.

Safety Board Communications

Click Confirm and then Apply to set the safety functions.
Apply Cancel

5. Después de reiniciar el Controlador del robot, Epson RC+ se conectara automaticamente.

6. Inicie el Administrador de funciones de seguridad y compruebe si se han aplicado los parametros que cambio.

# PUNTOS CLAVE

= |os parametros de la funcién de seguridad deben aplicarse a la tarjeta de seguridad solamente después de
que el responsable de seguridad haya comprobado detenidamente el contenido.

Cancelacion

Esta operacion cancela los cambios realizados en los parametros de la funcion de seguridad.

i Safety Board Communications

Click Confirm and then Apply to set the safety functions.
Conﬂ'm

Si cancela antes de hacer clic en el boton [Confirmar], se cerrara el Administrador de funciones de seguridad sin cambiar los
parametros de la funcion de seguridad de la tarjeta de seguridad. El controlador del robot no se reinicia en este momento.

Si cancela después de hacer clic en el boton [Confirmar], se cerrara el Administrador de funciones de seguridad sin cambiar los
parametros de la funcion de seguridad de la tarjeta de seguridad. El controlador del robot también se reinicia.

4.2.5 Almacenamiento de la configuracion (realizar una copia de
seguridad)

La configuracion del Administrador de funciones de seguridad se puede guardar utilizando la "Copia de seguridad del
controlador" en Epson RC+. Hacer una copia de seguridad de la configuracion permite restaurar la configuracion guardada si
comete un error al realizar los ajustes o si la tarjeta de seguridad no funciona correctamente. Asegurese de realizar una copia de
seguridad cuando cambie la configuracion de la placa de seguridad, después de la ensefianza y antes de realizar tareas de
mantenimiento.

# PUNTOS CLAVE

Segun el estado del dispositivo, es posible que la copia de seguridad no esté disponible antes de las tareas de
mantenimiento. Asegurese de hacer siempre una copia de seguridad de la configuracidon mas reciente.

Datos de los que se puede hacer una copia de seguridad
La copia de seguridad guarda los parametros de la funcion de seguridad y el ultimo valor modificado de los pardmetros de
seguridad.

= Entradas de seguridad

= Salidas de seguridad

= Velocidad limitada de seguridad (SLS)
= Posicion limitada de seguridad (SLP)
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= Limite de angulo articular
= Limitacion de eje suave

= Simulacro

# PUNTOS CLAVE

Para obtener detalles sobre los datos de copia de seguridad diferentes a los parametros de la funcién de
seguridad, consulte el siguiente manual.

"Guia del usuario de Epson RC+"

Procedimiento de copia de seguridad

La copia de seguridad se realiza mediante "Copia de seguridad del controlador" en Epson RC+. Para obtener mas informacion,
consulte el siguiente manual.

"Guia del usuario de Epson RC+"

Para obtener informacion sobre los métodos de restauracion, consulte la siguiente seccion.
Restauracion de configuraciones guardadas (con copia de seguridad)

4.2.6 Confirmacion de la informacién guardada (Visor de estados
guardados)

Puede consultar la configuracion del Administrador de funciones de seguridad utilizando los datos de copia de seguridad
guardados con "Copia de seguridad del controlador" en Epson RC+. En Epson RC+ 7.0, abra el cuadro de didlogo
[Controlador] y, a continuacion, seleccione [Ver estado del controlador]. Para obtener mas informacion, consulte el siguiente
manual.

"Guia del usuario de Epson RC+"

Consulte la funcion SF_GetParam en el siguiente manual para obtener una explicacion de los valores de configuracion
mostrados.
"Referencia del lenguaje SPEL+ de Epson RC+"
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EPSON
RC+7.0

Epson
RC+ 8.0

Controller Status Viewer

Status Folder: |B_RC7D0-E_E7EADODD10_2023-07-04_082001

General

- General
Input / Output

System History
Program Files
Include Files
Robet Poirts
Force Sensor I/F
Part Feeders
Maintenance

Status Date / Time:  2023-07-04 08:20:01

Iemn Walug
Operation Mode Program
Contral Device PC
Displap Device PC

Contraller Preferences

[ &

SF_TOOLVERSION

1]

SF_CHECKSUM 43
SF_LAST_MODIFIED 2023/07/03 20,0755
SF_ROBOT_MODEL_MNAME GX10-BE515
SF_ROBOT_CHECKSUM E4CE

SF_HOFS 00,0000
SF_HOFS_LAST_MODIFIED 2023/07/03 20.0619
DRYRUNDFF 1

5LS_1_HAND_EN 0

5LS_1_SPEED 250
5L5_1_ELROW_EN 0

5LS_1_JOINT_EN 0
5L5_1_IOINTSPEED 7

5L5_2 HAND_EN 0

Controller Status Viewer

SEITGIGE A B RC700-E_R7D2010336_2022-12-01_094531 Status Date / Time: 2022-12-01 09:45:31

Input / Qutput
Tasks
> Robots

v

System History
Program Files
Include Files
Robot Points
Force Sensor

Maintenance

v oV oV v

Part Feeders

General
Item Value
Operation Mode Program
Control Device PC
Display Device PC
2> Controller Preferences
|_|safety board configuration |
Item Value
SF_TOOLVERSION 0
SF_CHECKSUM 3E62
SF_LAST_MODIFIED 1601/01/01 9:00:00

SF_ROBOT_MODEL_NAME GX8-B652SR
SF_ROBOT_CHECKSUM  78FF

SF_HOFS 0,0,0,0,00
SF_HOFS_LAST_MODIFIED 1601/01/01 9:00:00
DRYRUNOFF 1

SLS_T_HAND_EN 1

SLS_1_SPEED 20
SLS_1_ELBOW_EN 1

SLS_1_JOINT_EN 1
SLS_1_JOINTSPEED 7
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4.3 Parametros de la funcién de seguridad

En esta seccion se describen los parametros de la funcion de seguridad que establecen las funciones de seguridad del

controlador del robot.

4.3.1 Configuracion de los parametros de la funcion de seguridad
relacionados con las entradas y salidas de seguridad

Esta configuracion la utilizan las funciones de entrada y salida de seguridad.

W Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

[[] Enable Dry run

[ patety Inp N

Safety Inputs

Assign the functions to be enabled for each safety board input.

SLS_1, 2, 3, SLP_A, B, C require the safety function option to be enabled. If these are enabled, you can set safety outputs and monitoring their status.
There are restrictions on the combination of assignments for a safety input. If the intended setting cannot be performed, cancel the assigned function.
ESTOP : emergency stop. SG : protective stop.

| Safety Function Options |
ESTOP SG SLS_1 SLS_2 SLS 3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 [ [ [ = £ [ [

SAFETY_IN2 = @ (] = @ (] [
|
|
|

SAFETY_IN3 ] [ [ O 0 | [

[
SAFETY_IN4 [ [ [ O [ O | (]
[

\mm,ms 0O O O O 0O o o /

Safety Outputs

Assign conditions for safety board outputs.

Each signal becomes active when one or more conditions are met.

STO : Safe Torque Off. EP_RC : emergency stop on robot controller port. EP_TP : emergency stop on TR EN_SW : enabling switch on TR SLS_T : SLS on
teach mode. SLS_T2 : SLS on Test_T2 mode.

STO EP.RC EP_TP EN_SW SLST SLS.T2 SLS1 SLS2 SLS.3 SLPA SLP.B SLP.C
SAFETY.ouT1 [ [] [ [ 0 | [ ] @ @
SAFETY ouT2  [] [] [J [] (] l [N = = =

carrTv ALTY r (] 1 — — — = (=] =] (=]

Configuracion de las entradas de seguridad
Esta configuracion asigna una funcion para habilitar para las entradas de seguridad. Por ejemplo, si desea realizar una parada
de emergencia cuando se introduce una sefial en SAFETY INI1, active la casilla en la interseccion de SAFETY IN1 y ESTOP.

N.° Nombre Funcion Notas

1. Configuracion de las entradas de seguridad

Configuracion de la
1.1 SAFETY IN1 | funcién para
SAFETY INI

Configuracion de la
1.2 SAFETY IN2 | funcién para
SAFETY_IN2 Establezca la funcion para cada entrada de seguridad asignando una de

) las "A. Funciones de seguridad que se pueden asignar" en la siguiente
Configuracion de la tabla.

1.3 SAFETY IN3 | funcién para
SAFETY IN3

Configuracion de la
1.4 SAFETY IN4 | funcion para
SAFETY IN4
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N.° Nombre

Funcion

Notas

1. Configuracion de las

entradas de seguridad

Configuracion de la

1.5 SAFETY _INS5 | funcién para
SAFETY_INS
N.° Nombre Funcién Notas
A. Funciones de seguridad que se pueden asignar
. ESTOP Parada de. ESTOP se asigna a SAFETY IN1 de forma predeterminada de fabrica.
Funciones emergencia -
estandar
SG Tope protector SG se asigna a SAFETY _IN2 de forma predeterminada de fabrica.
SLS 1,2y 3 se pueden asignar a entradas de seguridad para establecer
las salidas de seguridad y el limite de velocidad de seguridad.
Consulte la seccion siguiente para obtener mas detalles.
Configuracion de los parametros de la funciéon de seguridad
SLS_1, Yelgcidad relacionados con la opcion Velocidad limitada de seguridad (SLS)
SLS 2, limitada de . .
SLSiS seguridad (SLS) La supervision de SLS Ty SLS T2 se habilita en los modos de
. funcionamiento prescritos sin tener que asignarse a una entrada de
Opciones de )
funcion de seguridad.
seguridad Consulte la seccion siguiente para obtener mas detalles.
Velocidad limitada de seguridad (SLS)
SLP A, By C se pueden asignar a entradas de seguridad para
SLP_A, Posicion limitada | establecer las salidas de seguridad y las areas monitoreadas.
SLP_B, de seguridad Consulte la seccion siguiente para obtener més detalles.
SLP_C (SLP) Configuracion de la posicion de instalacion del robot para la
posicién limitada de seguridad (SLP)

/\ PRECAUCION

= Si ESTOP no esta configurado para SAFETY_IN, se debe conectar un conmutador de parada de emergencia
al conector de entrada de parada de emergencia o una Consola portatil.

= SG se debe establecer en uno o mas SAFETY_IN.

# PUNTOS CLAVE

La configuracion para las entradas de seguridad se dividen en tres grupos.

Grop1 Grop2  Grop3
ESTOP || SG SLS_1 SLS 2 SLS 3 SLP.A SLP B SLP C
SAFETY_IN1 | | | | | l

= Cualquier grupo unico de funciones de seguridad se puede seleccionar para una SAFETY_IN.

= El grupo 3 permite seleccionar una combinacién de funciones.
« Para las opciones de SLS, se puede seleccionar una.

+ Para las opciones de SLP, se puede seleccionar una combinacién arbitraria. Cuando SAFETY _IN esta
ACTIVADO, todas las funciones combinadas estaran habilitadas.
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B Safety Function Manager

SAFETY_INS 1] (]

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Assign conditions for Safety Board outputs.

T

TCP Offset

X_TCP 0 mm

Y_TCP 0 mm

Z_TcP 0 mm

Safety Limited Speed

Gafev oupues

Each signal becomes active when one or more conditions are met.
STO : Safe Torque Off. EP_RC : emergency stop on robot controller port. EP_TP : emergency stop on TP. EN_SW : enabling switch on TP.
SLS_T : SLS on teach mode. SLS_T2 : SLS on Test_T2 mode.

STO EP_RC EP_TP EN_SW SLS_T SLS. T2 SLS_1 SLS 2 SLS 3 SLP_A SLP_B SLP_C
sAFETY_ ouTt [ | 1 | | [J O ] O O o @
saFETY_out2 [ | 1 | | [J O ] O O o &

[ | 1 | | [ | [} O B B B

SAFETY_QUT3
\m@/

Enter the hand tip pesition (farthest part) in the tool 0 coordinate system.

Set the maximum speed and one or more monitored joints of the robot.

Configuracién de salidas

de seguridad

Esta configuracion asigna condiciones para cuando las salidas de seguridad emitan una sefial. Por ejemplo, si desea generar una
sefial desde SAFETY OUT1 cuando se ejecuta STO, active la casilla en la interseccion de SAFETY OUT1 y STO.

N.° Nombre Funcién Notas
2. Puertos de salida de seguridad
Configuracion de la
2.1 SAFETY OUTI1 | funcién para
SAFETY OUT1
Configuracion de la Establezca la funcion para puerto de salida de seguridad asignando
2.2 SAFETY OUT2 | funcién para una de las "B. Funciones de seguridad que se pueden asignar" en la
SAFETY OUT2 siguiente tabla.
Configuracion de la
23 SAFETY_OUT3 | funcién para
SAFETY _OUT3
N.° Nombre Funcién Notas

B. Funciones de seguridad que se

pueden asignar

Emite una sefial cuando se ejecuta la opcion Par

Consulte la seccion siguiente
para obtener mas detalles.

Consola portatil esta Activado o Desactivado.

STO . .
de seguridad desactivado. Par de seguridad desactivado
(STO)
Funciones Indica si el boton de parada de emergencia Consulte la seccion siguiente
. conectado al conector de entrada de parada de ,
estandar EP RC . . para obtener mas detalles.
emergencia del controlador de robot esta .
Activado o Desactivado. Parada de emergencia
Indica si el botén d dad el Consulte la seccion siguiente
EP TP ndica si el boton de parada de emergencia de la para obtener mas detalles.

Parada de emergencia
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N.° Nombre Funcion Notas

B. Funciones de seguridad que se pueden asignar

o L Consulte la seccion siguiente
Indica si el conmutador de activacion de la

EN_SW Consola portatil esta Activado o Desactivado. pata .Ojbtener ms detalles.
Habilitar
Indica si la opcion Velocidad limitada de
SLS T seguridad (SLS_T) esta habilitada o Consulte la seccién siguiente
deshabilitada. para obtener mas detalles.
Indica si la opcion Velocidad limitada de Velocidad limitada de
SLS T2 seguridad (SLS_T2) esta habilitada o seguridad (SLS)
deshabilitada.
Opciones de funcion de
seguridad.
Una funcién solo puede
asignarse a una salida de
Indica si la opcion Velocidad limitada de seguridad si esta asignada a una

SLS_1,SLS_2,SLS 3 seguridad (SLS) esté habilitada o deshabilitada. | entrada de seguridad.

Consulte la seccion siguiente

para obtener mas detalles.
Velocidad limitada de

Fun‘cmnes seguridad (SLS)
opcionales

de . .,
seguridad Opciones de funcion de

seguridad.
Una funcidn solo puede
asignarse a una salida de

Indica si la opcion Posicion limitada de seguridad si esta asignada a una
seguridad (SLP) esta habilitada o deshabilitada. | entrada de seguridad.

Consulte la seccion siguiente

SLP_A,SLP B,SLP C

para obtener mas detalles.
Posicion limitada de
seguridad (SLP)

# PUNTOS CLAVE

Se pueden seleccionar varias funciones. Cuando se esta ejecutando una sola de las funciones seleccionadas,
se emite una sefial desde el SAFETY_OUT.
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4.3.2 Configuracion de los parametros de la funcion de seguridad
relacionados con la opcién Velocidad limitada de seguridad (SLS)

Esta configuracion la utiliza la funcion Velocidad limitada de seguridad (SLS). Establezca los elementos siguientes:
= Compensacion TCP

= Velocidad limitada de seguridad

/\ ADVERTENCIA

Asegurese de establecer la opcion Compensacion TCP para utilizar adecuadamente la opcion Velocidad
limitada de seguridad.

La configuracion de la opciéon Compensacion TCP establecida en el Administrador de funciones de seguridad no
esta vinculada a los parametros de ajuste establecidos en la seccién "Ajustes de herramienta" de la "Guia del
usuario de Epson RC+". Asegurese de que estos ajustes sean congruentes.

# PUNTOS CLAVE

= SLS 1,SLS 2y SLS 3 solo se puede editar cuando una funcion se asigna a la entrada de seguridad.

= La opcién Compensacion TCP debe establecerse en la posicion de la punta de la mano* utilizando el sistema
de coordenadas de la Herramienta O como referencia.
*: La posicién donde la mano se mueve mas rapido durante el funcionamiento del robot. O bien, la posicion
mas alejada de la punta del mecanismo de movimiento lineal del husillo de bolas.

= Para lograr un control que no exceda la Velocidad limitada de seguridad (SLS), debe ajustarse
explicitamente mediante el comando SPEL+.

El robot realiza una parada de emergencia si la Velocidad limitada de seguridad (SLS) esta habilitada y la
velocidad del robot supera la velocidad de monitoreo.

= Sise ha habilitado SLS_1, SLS 2y SLS_3, el siguiente comando SPEL+ se establece automaticamente al
iniciarse el controlador.
¢ Numero SLS establecido en SF_LimitSpeedS, 0

* Numero SLS establecido en SF_LimitSpeedSEnable, Activado

= SF_LimitSpeedS y SF_LimitSpeedSEnable son funciones que ajustan la velocidad en posiciones tales como
la posicién de la herramienta seleccionada por el comando Herramienta junto con la velocidad limitada de
seguridad (SLS). Para obtener mas informacion, consulte el siguiente manual.
"Referencia del lenguaje SPEL+"

= |a velocidad de las articulaciones monitoreadas puede adquirirse con SF_PeakSpeedS/SF_RealSpeedS.

Ademas, la velocidad de articulacion de las articulaciones monitoreadas puede adquirirse con PeakSpeed.
Para obtener mas informacion, consulte el siguiente manual.
"Referencia del lenguaje SPEL+"
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[l Safety Function Manager
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

SAFETY OUT3 [] [ [ ] [] [ []

i Safety Limited Speed

TCP Offset

Enter the hand tip position (farthest part) in the tool 0 coordinate system

X_TCP 0 mm
Y_TCP 0 mm
Z_TCP 0 mm

Safety Limited Speed

Set the maximum speed and one or more monitored joints of the robot.
Joints : Monitor all joints with the maximum joint speed.

(N

Maximum Joint Angle

(x 0.1 deg)

Monitored Joints l

( - , . Delay Time
a Maximum Speed (mm/s) e 2 13
SLS_T 250 B M
SLS_T2 250

| Sarery O FUSTIO

Installation Position

Enter the robot installation position in the robot coordinate system.

J5 Hab Gnts Maximum Joint Speed '\“L\J b
B H 7
7

a: Control que usa SPEL+ para asegurar que no se exceda la Velocidad méxima (mm/s) refiriéndose al valor del comando

SF PeakSpeedsS.

b: Se refiere a los valores del comando PeakSpeed, control con SPEL+ para evitar exceder la Velocidad maxima de

articulacion (%).

N.° Nombre

Funcion Notas

1. Configuracion de la opcién Compensacién
TCP

Permite establecer la opcion Compensacion TCP [mm].

Configuracion de la posicion de compensacion [mm] del

1.1 X TCP eje X -

12 Y TCP Cpnﬁguracmn de la posicion de compensacion [mm] del )
- eeY

13 7 TCP Qonﬁguracwn de la posicion de compensacion [mm] del )
- ejeZ

N.° Nombre Funcion Notas

2. I."m'te de angulo Permite configurar ajustes en la opcion Limite de angulo articular.

articular

21 Casilla de Configuracion para indicar si se ejecuta el | Esta es una funcién de SLS_1 (opcién de

' verificacion Limite de angulo articular funcion de seguridad).

Angulo maximo

2.2 . .
de articulacion

grados]

Configuracion para el angulo limite [* 0,1

Para usar esto, habilite SLS 1 en la
configuracion de entrada de seguridad.
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N.° Nombre Funcion Notas
Estan disponibles las siguientes configuraciones:
- Configuracion de velocidad méaxima (obligatoria)
y ) Establecida en 250 [mm/s] o menos.
Configuracion anﬁguracmn para Velocidad | _ Configuracion de velocidad méaxima de articulacion
3 de SLS T maxima en modo TEACH y )
&S modo TEST T1 (opcional)
Esto siempre esta habilitado para las articulaciones
monitorizadas que no sean la velocidad maxima de
articulacion. Esto no se puede deshabilitar.
Estan disponibles las siguientes configuraciones:
- Configuracion de velocidad méaxima (obligatoria)
) ) ] - Configuracion de velocidad méaxima de articulacion
4 Configuracion | Configuracion para Velocidad (opcional)
de SLS T2 maxima en modo TEST T2 p i . ) )

- Esto siempre esta habilitado para las articulaciones
monitorizadas que no sean la velocidad maxima de
articulacion. Esto no se puede deshabilitar.

5 Configuracion | Configuracién para Velocidad | Opciones de funcion de seguridad.
de SLS 1 maxima en SLS_1 Estan disponibles las siguientes configuraciones:
- Configuracion de velocidad méxima (obligatoria)
6 Configuracion | Configuracion para Velocidad | - Tiempo de retardo (opcional)
de SLS 2 maxima en SLS_2 - Articulaciones monitoreadas (se debe seleccionar al menos
una, incluida la velocidad méaxima de articulacion)
7 Configuracion | Configuracion para Velocidad | - Configuracion de velocidad méaxima de articulacion
de SLS 3 maxima en SLS 3 (obligatoria)
N.° Nombre Funcién Notas
Velocidad . . Realice esta configuracion basandose en las velocidades
L Configuracion para Velocidad
A maxima méxima [mmy/s] en cada limite que se pueden obtener con el comando SF_PeakSpeedS y
(mm/s) el comando SF_RealSpeedsS.
B Tiempo de Configuracion para Tiempo de i
retardo (ms) retardo [ms] en cada limite
Articulaciones Configuraciones para
C . Articulaciones monitoreadas en Asegurese de configurar al menos una articulacion.
monitoreadas g
cada limite
C1 n Configuracion para monitorear la i
' velocidad de J2
Configuracion para monitorear la .
C2 I3 velocidad de 13 Esto solo se puede establecer para un robot de 6 ejes.
C3 J5 Conﬁguracmn para monitorear la Esto solo se puede establecer para un robot de 6 ejes.
velocidad de J5
Configuracion para monitorear la
C4 Mano velocidad de la mano (velocidad -
TCP)
Configuracion | Configuracion para el monitoreo
D de rotacion de | de la velocidad de la articulacion -
articulacion en cada limite
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N.° Nombre Funcion Notas
D1 Articulaciones Conﬁguracmn para mon}‘Eorear la i
velocidad de la articulacion
Verlo'c idad anﬁguracmn pa'tr’a la velf) cidad Establezca esto como un porcentaje [%] de la velocidad
maxima de maxima de rotacion del eje de i , o
D.2 . ., . ., . maxima. Configirelo utilizando el comando PeakSpeed
articulacion articulaciéon o de movimiento . . .
0 e referido al valor de velocidad punta absoluto obtenible.
[%] vertical [%]
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4.3.3 Configuracion de la posicion de instalacion del robot para la
posicién limitada de seguridad (SLP)

Establezca la posicion de instalacion del robot para usar la funcion de posicion limitada de seguridad (SLP). Establezca los
elementos siguientes:

= Posicion de instalacion

= Rotacion del plano de instalacion

/\ ADVERTENCIA

Asegurese de establecer la posicion de instalacion y la rotaciéon del plano de instalaciéon para que | aposicion
limitada de seguridad funcione correctamente.

DN Safety Function Manager - a X

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Limited Position N
Installation Position

Enter the robot installation position in the robot coordinate system.

X_OFS O [mm]
Y_OFS 0 [mm]

| Urot

Installation Plane Rotation

Enter the rotation angle of the robot installation plane to the robot coordinate system Xals

U_ROT 0 [deg]

\ v

Monitored Areas

Set the areas for restricted robot entry.
Enable one or more monitored areas located between X1 and X2. Y1 and Y2, Z1 and Z2.

I .

N.° Nombre | Funcion Notas
.1' Posplgn de Establezca la posicién de compensacion del robot [mm].
instalacion
11 X OFS Con.ﬁgur.e%cmn para la posicion de compensacion en )

- la direccion X
12 Y OFS Con‘ﬁgurfe}cmn para la posicion de compensacion en )

- la direccion Y

Configuracion para la posicion de compensacion en Esto solo se puede establecer para un

1.3 Z OFS Lo .

- la direccion Z robot de 6 ejes.
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N.° Nombre Funcién Notas
.2' Rota<_3|’on del plano de Establezca el angulo de compensacion del robot [grados].
instalacion
21 U ROT Configuracion para el angulo de compensacion i
= alrededor del eje U
Configuracion para el angulo de compensacion Esto solo se puede establecer para un
2.2 V_ROT . .
- alrededor del eje V robot de 6 ejes.
Configuracion para el angulo de compensacion Esto solo se puede establecer para un
2.3 W_ROT . .
- alrededor del eje W robot de 6 ejes.
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4.3.4 Configuracion de la posicion limitada de seguridad (SLP)

Realice la configuracion para utilizar la funcion Posicion limitada de seguridad (SLP). Establezca los elementos siguientes:
= Rango monitoreado por robot

= Areas monitoreadas

# PUNTOS CLAVE

= SLP A, SLP B,y SLP_C solo se pueden editar si estan asignados a entradas de seguridad.

= Esto no realiza el control para evitar la entrada en las areas monitoreadas. Realice la siguiente configuracion
segun sea necesario.
» Establezca los limites XYZ (XYLim) para que el robot no entre en las areas monitoreadas.

» Configure el area de deteccion de entrada (Box) o el plano de deteccion de entrada (Plane) teniendo en
cuenta la distancia de parada alrededor de las dreas monitoreadas, y realice el control apropiado cuando
se detecte una entrada.

Para mas detalles sobre los limites XYZ (XYLim), el area de deteccién de entrada (Box) y el plano de
deteccion de entrada (Plane), consulte el siguiente manual.
"Guia del usuario de Epson RC+", "Referencia del lenguaje SPEL+"

= Para los manipuladores SCARA, establezca el radio de monitoreo del eje J3 en un valor que abarque la
mano (efector final). Este valor se utiliza para determinar si la mano ha entrado en las areas monitoreadas.

= Para los Manipuladores de 6 ejes, establezca el radio de monitoreo del eje J6 en un valor que abarque la
mano (efector final). Este valor se utiliza para determinar si la mano ha entrado en las dreas monitoreadas.

7 Safety Function Manager - m] x
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
ﬁobo( Monitored Range \
Enter the radius of the joint monitoring range used ta determine the entry into the
monitored position.
Monitoring Range Radius
52 % (mm)
13 56 (mm)

B2

Soft Axis Limiting

Enter the limit range of joint motion.
This setting is not associated with the Robot Manager "Range” setting.

Min Max Minimum  Maximum
(pulse} (pulse) (Joint) (Joint)

1 -1805881 7048761 1305881 To 7048761 62000 242000 (deg)
J2 -2776178 2776178 3776178 To 2776178 -152500 152500 (deg) oM
3 -811008 0 -811008To 0 -150.000 0000 (mm) 5 C’,‘b&‘b
14 -1951517 1951517 1951517 To 1951517~ -360.000  360.000 (deg) F5S ! }
T II'&
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W safety Function Manager — o X
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
Jonitored Areas
Set the areas for restricted robot entry.
Enable one or more monitored areas located between X1 and X2. Y1 and Y2, Z1 and Z2
z Urot "~
= v a
];mls ~
X1
¥1 Xofs! X2
N.° Nombre Funcién Notas

1. Rango monitoreado por

Establezca el radio de monitoreo de seguridad [mm] para cada articulacion.

plano XY

monitoreo en cada direccion XY

robot
Configuracion para el radio de monitoreo
1.1 12 . -
para el eje J2
Configuracion para el radio de monitoreo
1.2 13 . -
para el eje J3
13 15 Configuracion para el radio de monitoreo Esto solo se puede establecer para un robot
' para el eje JS de 6 ejes.
14 16 Configuracion para el radio de monitoreo Esto solo se puede establecer para un robot
) para el eje J6 de 6 ejes.
2 SLP_A Configuracion relativa a SLP_A -
3 SLP B Configuracion relativa a SLP_B -
4 SLP C Configuracion relativa a SLP_C -
N.° Nombre Funcion Notas
Configuracion del Configuracion para el plano XY en
A . -
plano XY cada funcion
Al Habilitar Configuracion para ejecutar el )
’ configuracion monitoreo del plano XY
Seleccion del rango de configuracion ) .
- Esto solo se puede establecer si "A.1 Habilitar
A2 Seleccion de rango | - Muros o o
. o configuracion" esta habilitado.
- Area restringida
B Habilitar rango del | Configuracion para ejecutar el Esto solo se puede establecer si "A.1 Habilitar

configuracién" esta habilitado.
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N.° Nombre Funcion Notas
X1 (Casilla de Configuracion para ejecutar el
B.1 . ., . L
verificacion) monitoreo en la direccion X1
B2 X2 (Casilla de Configuracion para ejecutar el
: verificacion) monitoreo en la direccion X2 Esto solo se puede establecer cuando se
selecciona Muro.
B3 Y1 (Casilla de Configuracion para ejecutar el Asegurese de habilitar al menos una ubicacion.
' verificacion) monitoreo en la direccion Y1
Y2 (Casilla de Configuracion para ejecutar el
B.4 . ., . .
verificacion) monitoreo en la direccion Y2
C Entrada de rango Configuracion para el rango de Esto solo se puede establecer si "A.1 Habilitar
del plano XY monitoreo en la direccién XY configuracién" esta habilitado.
X1 (Cuadro de Configuracion para el rango en la
C.1 Y
texto) direccion X1
Co X2 (Cuadro de Configuracion para el rango en la
texto) direccion X2 Configure X2 a un valor mayor que X1.
Y1 (Cuadro de Configuracion para el rango en la Configure Y2 a un valor mayor que Y1.
C3 N
texto) direccion Y1
Y2 (Cuadro de Configuracion para el rango en la
Cc4 e
texto) direccion Y2
D Con'ﬁgur'a}cmn para Configuracion para el monitoreo en la direccion Z
la direccion Z
D.1 Habilitar Configuracion para ejecutar el Solo Muro (suelo, techo) se puede configurar
’ configuracion monitoreo en la direccion Z para la direccion Z.
E Habilitar rango de Configuracion para ejecutar el
direccion Z monitoreo en la direccion Z
E1 Z1 (Casilla de Configuracion para ejecutar el
verificacién) monitoreo en la direccion Z1 Esto solo se puede establecer si "D.1 Habilitar
72 (Casilla de Configuracion para ejecutar el configuracién” estd habilitado.
verificacion) monitoreo en la direccion Z2
F Entrada de rango de | Configuracion para el rango de
direccion Z monitoreo en la direccion Z
F1 Z1 (Cuadro de Configuracion para el rango en la
: texto) direccién Z1 Configuarelo a un valor mas pequefio que la
posicion del robot.
F2 72 (Cuadro de Configuracion para el rango en la Configure Z2 a un valor mayor que Z1.
’ texto) direccion Z2

Diferencia entre "Muro" y un "Area restringida"

= Muros
Se establecen los limites superior e inferior del area de funcionamiento del robot y si el robot se mueve desde el interior del
area establecida hacia el exterior, se ejecuta la funcion Par de seguridad desactivado (STO) y el robot se detiene. Para
obtener detalles sobre el estado, la indicacion y la notificacion del Controlador de robot cuando se detiene por la funcion de
seguridad, consulte lo siguiente.
Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot
Establezca el rango de monitoreo teniendo en cuenta la distancia de parada. Para conocer la distancia de parada, consulte el
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siguiente manual.

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

Ejemplo de uso: prevencion de colisiones con barreras de seguridad

Consulte la seccion siguiente para obtener mas detalles.

Monitorizacion de dreas para un manipulador SCARA

Monitorizacion de dreas para un Manipulador de 6 ejes

Para un manipulador SCARA se pueden especificar 15 patrones, de (a) a (0), para el rango restringido en el plano XY, que
corresponden a Muros.

Para un Manipulador de 6 ejes, hay un total de 18 patrones, incluyendo tres patrones, de (q) a (s) para la posicion
monitoreada en la direccidon Z, ademas de los especificados para el rango restringido en el plano XY, que corresponden a
Muros.

Area restringida

Se establece un area prohibida dentro del area de funcionamiento del robot y si el robot se mueve desde el exterior del area
establecida hacia el interior, se ejecuta la funcion Par de seguridad desactivado (STO) y el robot se detiene. Para obtener
detalles sobre el estado, la indicacion y la notificacion del Controlador de robot cuando se detiene por la funcion de
seguridad, consulte lo siguiente.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

Establezca las areas monitoreadas teniendo en cuenta la distancia de parada. Para conocer la distancia de parada, consulte
el siguiente manual.

"Manual del manipulador - Appendix B. Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop, Appendix C: Stopping
Time and Stopping Distance When Safeguard Is Open"

Ejemplo de uso: prevencion de colisiones con estructuras cercanas al robot

Consulte la seccion siguiente para obtener mas detalles.

Monitorizacion de dreas para un manipulador SCARA

Monitorizacion de dreas para un Manipulador de 6 ejes

El patrén (p) corresponde al area restringida.
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4.3.5 Establecimiento de la limitacién de eje suave
Realice la configuracion para usar la funcion Limitacion de eje suave.

El rango de configuracion de la funcion Limitacion de eje suave se muestra a la derecha del valor de esta. Este rango de
configuracién varia en funcioén del modelo del robot.

/\ ADVERTENCIA

El rango de funcionamiento establecido en el Administrador de funciones de seguridad no esta vinculado a los
parametros de ajuste establecidos en la seccidn "Ajustes de herramienta" de la "Guia del usuario de Epson
RC+". Configure el rango de funcionamiento segun se indica a continuacion.

# PUNTOS CLAVE

= La funcién Limitacién de eje suave siempre esta habilitada, excepto en el modo TEACH.

Si algun eje se mueve fuera del rango de movimiento, se ejecuta la funcién Par de seguridad desactivado
(STO) y el robot se detiene. Para obtener detalles sobre el estado, la indicacién y la notificacion del
Controlador de robot cuando se detiene por la funcién de seguridad, consulte lo siguiente.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

= La configuracion [Limitacion de eje suave] establecida en el Administrador de funciones de seguridad y el
valor de [Rango] establecido en Epson RC+ se pueden configurar por separado. Recomendamos establecer
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[Rango] en valores iguales o mas estrechos que los de [Limitacion de eje suave].

EPSON
RC+7.0

Epson
RC+ 8.0

@ Robot Manager

Robot: 1, Robotl, GX8-B4525

v locak 0 - Toock O +~ Am: 0 ~ ECP:0Q v|ﬁ

fech Range
Locals
Tools
Arms
Pallets
EEH
Boxes
Planes
\weight
Inertia
XYZ Limits

Range

Home Config

Define limts for each robaot joint

/ Values are in encoder pulses \

a1 [1128876 | To [4405476 |
J2: [ 2685156 | To [2685156 |
13 [-1092267 | 1o [0 |
J4: [-1668189 | To [1668189 |

N /

Read J1 Minimum

Defaults

Robot Manager
Er‘ﬁ. Robot Manager X

e 1, Robot1, GX8-B452S e EStop Safeguard Emror

Motor: Off

b4

Points

Hands

Arch

Locals

Tools

Arms

Pallets

BB A &> 2

ECP

Boxes

Planes

(1)

:f : XYZ Limits

6 Home Config

m Local: R 'I'f.v.!l: Arrn: ECP:

/Range
Define limits for each robot joint

Minimum Maximum
n: -1128676) To 4405476
12z -2685156 To 2685156
13: -1092267, To 0
14: -1668189 To 1668189

\ Values are in encoder pulses

| Read J1 Minimum
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(=]

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

B2

Soft Axis Limiting

Enter the limit range of joint motion.
This setting is not associated with the Robot Manager "Range” setting.

Setup Method o— 1
@ Pulse Joint I 2 3 4
Min |L'm Minimurr Maximurr MinRange MaxRange
pulce nulse (Joint oulse pulse
n -1128676 ‘ 4405476 ‘ (deg; -1 128676. 4405476 J2 J4
2 -2685156 2685156 (deg] -2685156 2685156 ~ ' CID
;3 -1092267 0 (mm) -1092267 0 | o
M 1668189 1668189 (deg -236978175 236978175 @ ‘ I ™
e 0 0
0 0
Set to match the range setting Set to the limit value

Safety Board Communications
Click

Confirm and then Apply to set the safetyjunctions

I—

B Safety Function Manager - o X

5 6 Confirm Cancel
N.° Nombre Funcién Notas
. Seleccione [Pulso] o [Articulacion
Meétodo de . [ ]. [ ]
| . como método de ajuste para la -
configuracion S .
Limitacion de eje suave.
Esto solo se puede establecer si se selecciona Pulso en N.°
Ajuste el rango minimo y maximo 1. Si se selecciona Articulacion, el valor de Pulso se
2 Pulso . . , (L -,
para cada eje como valor de Pulso. | modificara automaticamente en funcion del valor de
Articulacién introducido.
. . . Esto solo se puede establecer si se selecciona Articulacion
Ajuste el rango minimo y maximo R . : . .
. ., . , en N.° 1. Si se selecciona Pulso, el valor de Articulacion
3 Articulacion de cada eje como angulo (grados) o . . L .
se modificara automaticamente en funcion del valor de
mm. . .
Pulso introducido.
En el Administrador de funciones de seguridad no se
, . , . puede modificar el ajuste de rango. Para cambiar la
Muestra el rango minimo y maximo ., L
4 Rango ara cada cie configuracion, consulte lo siguiente.
p Je- "Guia del usuario de Epson RC+ - Pagina [Herramientas]-
[Administrador de robot]-[Rango]"
Ajuste para i
Juste p Introduce automaticamente el valor , . . .
coincidir con N . Al pulsar el boton, se introducira automaticamente. Tenga
de la Limitacion de eje suave de . . .
5 la . ., . en cuenta que los valores introducidos anteriormente se
., todos los ejes en funcion del ajuste o
configuracion sobrescribiran.
de rango.
de rango
Introduce automaticamente el valor , . ., -
. o, . Al pulsar el botdn, se introducira automaticamente. Tenga
Ajustar al de la Limitacién de eje suave de . . .
6 . . ., . en cuenta que los valores introducidos anteriormente se
valor limite todos los ejes en funcion del ajuste o
P sobrescribiran.
del valor limite.
/\ PRECAUCION

Al ajustar la Limitacién de eje suave al valor limite, se elimina practicamente la limitacion de eje suave. Tenga

cuidado al utilizarla.
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Al introducir el valor de Pulso, el valor Articulacion se redondea hacia abajo hasta el cuarto decimal, y el valor se
muestra con tres decimales.

Al introducir el valor Articulacién, el valor Pulso se muestra como un nimero entero con el primer decimal
redondeado hacia abajo.

La Tarjeta de seguridad puede ajustarse con el valor Pulso. Asegurese de comprobar siempre el nimero
introducido y el mostrado.
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4.3.6 Aplicacion de los parametros de la funcién de seguridad

Aplique los parametros de la funcion de seguridad que cambid a la tarjeta de seguridad.

1] Safety Function Manager - u} X
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
Robot Monitored Range
Enter the radius of the joint monitoring range used to determine the entry into the
monitored position.
Monitoring Range Radius
2 84 (mm)
J3 54 (mm)

Soft Axis Limiting

Enter the limit range of joint motion.
This setting is not associated with the Robot Manager "Range” setting.

Min Max Minimum Maximum
(pulse) (pulse) (Joint) (Joint)
n -1128676 4405476 1128676 To 4405476 = -62.000 242000 (deg)
2 ~2685156 2685156 2685156 To 2685156 ~ -147.500  147.500 (deg) 2w
13 -1802240 0 1802240 To 0 -330.000 0.000 (mm) n C>
14 -1668189 1668189 _1668189 To 1668189 ~ -360.000  360.000 (deg) SiFS t |
; Im

Safety Board Communications

Click Confirm and then Apply to set the safety functions.

[ Confirm Cancel

\—/

N.° Nombre Funcion Notas

Permite enviar los parametros de la funcion de
1 Confirmar seguridad a la tarjeta de seguridad y muestre los
valores de respuesta de dicha tarjeta

Edite los elementos necesarios antes de
seleccionar este boton.

Asegurese de que no haya anomalias en los
valores de respuesta antes de seleccionar este
boton.

Permite aplicar los parametros de la funcién de

2 Aplicar seguridad a la tarjeta de seguridad

Si hacer clic en [Cancelar] después de hacer
3 Cancelacion | Permite cancelar los cambios clic en [Confirmar], se cancelaran los cambios
y se reiniciara el controlador de robot.
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4.4 Realizacion de configuracién de simulacro

Cuando el simulacro est4 habilitado, el controlador del robot se puede ejecutar sin conectarlo a un manipulador.

El Administrador de funciones de seguridad proporciona configuraciones de simulacro tanto para el controlador del robot
como para la tarjeta de seguridad.

Al cambiar entre habilitar y deshabilitar el simulacro, la relacion entre el funcionamiento del robot y el funcionamiento de las
funciones de seguridad mediante la tarjeta de seguridad es la siguiente:

Configuracion de simulacro | Funcionamiento del robot | Funciones de seguridad

Habilitado Detenido Detenido

Deshabilitado Funcionando* Funcionando

*: Tenga cuidado con las operaciones del robot.

Como establecer el simulacro
En la pestafia [Ajustes de funciones de seguridad], seleccione [Habilitar Simulacro].

DN Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
ihe tempaorary settings are appheu 1o the satety board.

“Enable Dry Run” changes dry run for both the controller and the safety board,
When dry run is enabled, robot control by the controller and monitaring by the safety board are disabled.

[ Enable Dry run
| safeynputs |
Safety Inputs

Assign the functions to be enabled for each safety board input.

SLS_1. 2. 3. SLP_A. B. C require the safety function option to be enabled. If these are enabled. you can set safety outputs and monitoring their status.
There are restrictions on the combination of assignments for a safety input. If the intended setting cannot be performed, cancel the assigned function.
ESTOP : emergency stop. SG : protective stop.

Safety Function Options
ESTOP SG SLS_1 SLs2 SLs.3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 (] (] (] 3] (0] (] [

SAFETY_IN2 [ = (] ] 3] W] (]
SAFETY_IN3 [l [] [] (] ] ] ] [
(]
(H]

SAFETY_IN4 ] [] [J O 0 [l [
SAFETY_INS [ L] [ (] O [} [

Safety Outputs

Safety Outputs

Assign conditions for safety board outputs.

Each signal becomes active when one or more conditions are met.

STO : Safe Torque Off. EP_RC : emergency stop on rebot controller part. EP_TP : emergency stop on TR EN_SW : enabling switch on TR SLS_T : SLS on
teach mode. SLS_T2 : SLS on Test_T2 mode.

# PUNTOS CLAVE

= |os parametros de la funcién de seguridad no se pueden cambiar hasta que se deshabilite el simulacro. Sin
embargo, los valores establecidos de los parametros de la funcién de seguridad se conservan.

= El simulacro no se puede configurar con Epson RC+ para un Controlador de robot equipado con funciones
de seguridad.
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4.5 Envio de los parametros de la funcién de seguridad a texto

Para enviar los parametros de la funcion de seguridad configurados al controlador del robot como texto, implemente el
programa SPEL como se muestra en el siguiente ejemplo.

Function main
Integer fileNum, i, J

fileNum = FreeFile
WOpen "c:\EpsonRC70\SFParam.csv" As #fileNum

' Outputs parameters acquired by the SF GetParam$ function as text
Print #fileNum, "index,value"

For i = 1 To 7

Print #fileNum, Str$(i) + "," + SF GetParam$ (i)

Next i

' Outputs parameters acquired by the SF GetParam function as text
Print #fileNum, "index,value"

For j = 1 To 174

Print #fileNum, Strs$(j) + "," + Strs$(SF_GetParam(j))

Next j

Close #fileNum
Fend

# PUNTOS CLAVE

Para obtener detalles sobre la funcion SF_GetParam$, que devuelve los parametros de la funcion de seguridad,
y la funcién SF_GetParam (indice correspondiente a cada parametro de la funciéon de seguridad), consulte el
siguiente manual.

"Referencia del lenguaje Epson RC+"
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4.6 Mantenimiento de la tarjeta de seguridad

4.6.1 Restauracion de la configuracion predeterminada de fabrica

Esta funcion restaura la configuracion predeterminada de fabrica de los parametros de la funcion de seguridad establecidos en
la tarjeta de seguridad.

1. En la pantalla [Mantenimiento], seleccione [Predeterminados] para visualizar la pantalla Ajustes de funciones de seguridad

con los valores predeterminados afiadidos.

2. Use [Confirmar] o [Aplicar] para ajustar los parametros de las funciones de seguridad configurados de fabrica para la
Tarjeta de seguridad.

Safety Board Communications

Click Confirm and then Apply to set the safety functions.
[ Confirm ][ ] Cancel

# PUNTOS CLAVE

Esta funcién no cambia la contrasefia de la tarjeta de seguridad. Para cambiar la contrasefa de la tarjeta de
seguridad, consulte la siguiente seccion.
Cambiar la contrasena de la tarjeta de seguridad
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4.6.2 Cambiar la contraseina de la tarjeta de seguridad

Esta funcion cambia la contrasefia de la tarjeta de seguridad.

# PUNTOS CLAVE

= |a contrasena de la tarjeta de seguridad la debe cambiar el responsable de seguridad.

1. En la pantalla [Mantenimiento], seleccione [Contraseia].

[N Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Maintenance

Defaults Recall factory default settings (excluding the password).

[ Password ] Change safety board password.

2. Escriba la contrasefia actual de la tarjeta de seguridad en [Contrasefia actual] y la nueva contrasefia de la tarjeta de
seguridad que desea establecer en [Nueva contrasefia] y [Confirmar contrasefia]; a continuacion, haga clic en [Actualizar].

El controlador del robot se reinicia.

B Safety Board Password Setting

Current Password |**¥*¥*&x&xxx

New Password FrkEKIREE

Cancel

# PUNTOS CLAVE

La contrasefa de la tarjeta de seguridad debe tener ocho caracteres o mas, pero no mas de 15 caracteres.

Estos son los caracteres que se pueden utilizar:
Caracteres alfabéticos en mayusculas de ancho medio: Aa Z

Caracteres alfabéticos en mintsculas de ancho medio: aa z
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Numeros de ancho medio: 0 a 9
Simbolos de ancho medio: (espacio) ! "#$ % &' ()*+,-./:;<=>?2@[]1"_{|}~

3. Una vez que reiniciado el controlador del robot, inicie el Administrador de funciones de seguridad.

# PUNTOS CLAVE

= Si para la tarjeta de seguridad se escribe una contrasefia incorrecta tres veces, el Administrador de
funciones de seguridad se cierra y el Controlador de robot se reinicia. En este momento, la configuraciéon no
se cambia.

= |a contrasena de la tarjeta de seguridad siempre es necesaria cuando se utiliza el Administrador de
funciones de seguridad. Consérvela en un lugar seguro para que no la olvide.

= Si necesita restablecer la contrasena de la tarjeta de seguridad, pédngase en contacto con el responsable de
seguridad o con el proveedor.
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4.6.3 Restauracion de configuraciones guardadas (con copia de
seguridad)

Procedimiento de restauracién
Una restauracion se puede realizar mediante [Restaurar controlador] en Epson RC+.

/\ PRECAUCION

Asegurese de realizar la restauracion en el mismo controlador de robot para el que se realizé la copia de
seguridad de datos. Ademas, no reescriba el contenido de los datos de la copia de seguridad. No se puede
garantizar el funcionamiento del sistema robaético si se realiza una restauracion mediante los datos de un
controlador de robot diferente o con datos reescritos.

1. En el menu de Epson RCH, seleccione [Herramientas] - [Controlador] para mostrar el cuadro de dialogo [Herramientas del
controlador].

2. Haga clic en el boton [Restaurar controlador...] para mostrar el cuadro de didlogo [Browse For Folder].

3. Especifique la carpeta donde estan almacenados los datos de la copia de seguridad.
B_Nombre del Controlador de robot Numero de serie_Fecha y hora en las que se realizo la copia de seguridad
Ejemplo: B_ RC700-E 12345 2011-04-03 092941

4. Haga clic en el boton [Aceptar] y seleccione [Configuracion del tablero de seguridad].
Para otros elementos de seleccion, consulte el siguiente manual.
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"Guia del usuario de Epson RC+"

EPSON Restore Controller
RC+7.0

All basic controller settings will be restored.

In addition, the following data can also be restored:
[] Rabot names. serial numbers, calibrations
[] Robot maintenance corfiguration
[ Project

[ Vision hardware configuration

[] Force Sensing I/F configuration
[] Password authentication settings

[] Part feeders configuration

[ Safety board configuration ]

Cance

EpSOﬂ Restore Controller X
RC+ 8.0 State save folder:

C:\EpsonRCB0¥Backup’\B_Virtual_00000_2023-11-20_13301 Display

Select the item to restore.
All basic controller settings will be restored

In addition, the following data can also be restored:
[] Robot names, serial numbers, calibrations
r Robot maintenance configuration
[ Project
[ ] Vision hardware configuration
[ Force sensor configuration
[7] Password authentication settings
|1 Part feeders configuration

[ Safety board configuration ]

[] security configuration

5. Haga clic en el botdn [Aceptar].

6. Escriba la contrasefia de la tarjeta de seguridad en la pantalla de introduccion de contrasefia y, a continuacion, haga clic en

el boton [Confirmar].

B 7 Safety Board Password Authentication X

Enter Safety Board password.

PaSSWOrd e e e v e e e e g ke

Cancel

# PUNTOS CLAVE

= Restaure los datos guardados en la copia de seguridad de la configuracién del controlador del robot en el
mismo sistema.

Si intenta restaurar la informacion desde un sistema diferente, aparece el siguiente cuadro de dialogo de
advertencia.
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EPSON EPSON RC+ 7.0
RC+ 7.0 e
Warning:

The serial number of the backup data does not match the current
contraller serial number.

Robot calibration values will be overwritten and will need to be

carrected.
= (=]

Continue?

Epson Epson RC+
RC+ 8.0
Warning:

The serial number of the backup data does not match the
current controller serial number.

The robot calibration data will be overwritten,

Proceed?

Yes i Mo

Excepto en casos especiales, como reemplazar un controlador de robot, haga clic en el botén [NOo].
= |arestauracion de datos de respaldo de un sistema con las opciones de funcién de seguridad habilitadas en
un sistema con las opciones de funcién de seguridad deshabilitadas no establece las funciones de opcion.

= Si marca [Configuracion del tablero de seguridad] o [Nombres de robot, nimeros de serie, calibraciones] en
el paso 4, se mostrara la pantalla Autenticacion de contrasefa del tablero de seguridad.
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4.6.4 Ajustar la Configuracion de robots del controlador en la Tarjeta de
seguridad

La informacion de configuracion de robots que ha estado en el Controlador se puede configurar automaticamente en la Tarjeta

de seguridad.

# PUNTOS CLAVE

= La funcién de ajuste de la configuracion de robots esta disponible a partir de Epson RC+ 8.0 o posterior.

= |a configuracién del robot se establecera automaticamente al registrar y realizar cambios. Se utilizara
cuando se produzca el error 9812 (El valor de la suma de comprobacién del robot del controlador y los
ajustes de la Tarjeta de seguridad difieren.) después de actualizar el firmware del controlador.

/\ PRECAUCION

= Con ello se restableceran los ajustes de las funciones de seguridad a los ajustes de fabrica. A continuacion,
vuelva a ajustar la funcién de seguridad. Sin embargo, se mantendra la contrasefia de la Tarjeta de
seguridad.

= Compruebe el funcionamiento de las funciones de seguridad después de ajustar la configuracion de robots.

1. Haga clic en el boton [Ajustar la Configuracion de robots] en la pantalla [Mantenimiento].

&1 Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Maintenance

Defaults Recall fa

Password

Set the robot settings
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2. Compruebe el mensaje de advertencia y haga clic en el boton [Aceptar] si desea continuar.

fety Function Settings | Basic Settings | Version Info

Maintenance

Set the robot settings

Maintenance
Defaults Recall factory default settings (excluding the password)
Password Change Safety Board password.

Set the robot settings to the Safety Board.

fety function will be restored to factory setting:
Safety Function Manager
i Robot parameters on the Safety Board will be updated:
A\

- The Hofs values will be updated in the Controller Settings to match

the safety board settings.

- Safety function parameters will be restored to factory settings.

- The current password will not be changed.
- Disable Dry Run.
Continue?

oK ‘ Frvel

3. Se mostrara el contenido de la configuracion que se va a escribir y la configuracion actual de la Tarjeta de seguridad.
Confirme el contenido de la configuracion que desea escribir y haga clic en el boton [Confirmar] si no hay ningin

problema.

*No es un problema que la hora actualizada de Hofs sea la hora actual, que sera diferente de la configuracion de la Tarjeta

de seguridad.

81 Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info

Basic Settings

Maintenance

Set the robot settings to the Safety Board.
Confirm the settings and click Confirm.

ettings to be sent to the Safety Board: _ Safety Board Settings

Robot Model GX4-C251S GX4-C251S
Parameter Checksum 0x13d 0x13d

Hofs n 0 0
2 0 0

3 0 0

J4 0 0

Last Modified 2024/11/07 14:28:40 2024/11/06 11:54:26

4. Introduzca las contrasefias de la Tarjeta de seguridad y haga clic en el boton [Confirmar].

8 | Safety Board Password Authentication

Enter Safety Board password.

Cancel
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5. Se mostrara el contenido de la configuracion que se va a escribir y los parametros enviados a la Tarjeta de seguridad.
Asegurese de que ambos ajustes coincidan y, si no hay ningtin problema, haga clic en el botén [Confirmar]. Al hacer clic en
el boton [Aplicar], los valores establecidos del robot y el valor de Hofs se fijaran en la Tarjeta de seguridad.

&1 Safety Function Manager - o x

Basic Settings | Version Info | Maintenance

Basic Settings

The robot settings have been sent to the Safety Board

Check the response value from the S ard and click the Apply button.
Settings to be sent to the Safety Board: _ Safety Board Settinas

Robot Mode! GXE-C653S GX8-C653S

Parameter Checksum Oxb64f 0xb64f

Hofs n 55558 55558

2 175346 -175346

B 84 -84

Ja 392 -392

Last Modified 2024/11/08 15:36:02 2024/11/08 15:36:02

Apply Cancel

6. Una vez finalizada la configuracion, ajuste la funcion de seguridad segiin las indicaciones que aparecen en la pantalla.
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4.7 Como realizar el restablecimiento del robot cuando se detuvo

debido a una funcién de seguridad

Si el robot se detuvo debido a una funcion de seguridad, debe restablecerse a un estado en el que pueda volver a funcionar.
Consulte las secciones "Como realizar el restablecimiento” que figuran a continuacién y restablezca el robot.

= Si el robot se detuvo debido a una entrada de seguridad: Ejemplo de uso de las funciones de entrada/salida de seguridad

= Si el robot se detuvo debido a la funcion Velocidad limitada de seguridad (SLS): Ejemplo de uso de la funcién Velocidad
limitada de seguridad (SLS)

= Si el robot se detuvo debido a la funcion Limite de angulo articular: Ejemplo de uso del Limite de angulo articular

= Si el robot se detuvo debido a la funcion Posicion limitada de seguridad (SLP): Ejemplo de uso de la funcién Posicion
limitada de seguridad (SLP)

= Si el robot se detuvo debido a la funcion Limitacion de eje suave: Ejemplo de uso de limitacion de eje suave
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4.8 Ajuste de los parametros de la funcién de seguridad con un

simulador

Si utiliza una edicion superior a la estandar, algunos parametros de la funcion de seguridad podran editarse desde el simulador
RC+. Esto permite ajustar el parametro mientras se comprueba visualmente en el simulador. El valor del parametro editado con
el simulador se reflejara al mismo tiempo en el administrador de funciones de seguridad. Si se usan ambas herramientas, los
ajustes pueden comprobarse y modificarse de forma mas eficaz.

No obstante, el parametro debe escribirse en la tarjeta de seguridad desde el administrador de funciones de seguridad. No
puede escribirse directamente en la tarjeta de seguridad desde el simulador. Por lo tanto, después de editar el pardmetro desde
el simulador, abra el administrador de funciones de seguridad, compruebe el contenido y escribalo en la tarjeta de seguridad.
Para obtener mas informacion, consulte lo siguiente:

Guia del usuario - Propiedades del objeto del robot - Funcién de seguridad
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5. Ejemplo de uso de funciones de seguridad

Esta seccion describe como usar cada funcidn de seguridad, mostrando un ejemplo sencillo.
Para obtener una descripcion detallada de cada funcion, consulte la pantalla Administrador de funciones de seguridad.
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5.1 Entorno necesario para comprobar el funcionamiento

A continuacion se describe el entorno necesario para comprobar el funcionamiento.

Configuracién de equipos y aplicaciones
Prepare los siguientes equipos y aplicaciones:

= Manipulador

= Controlador del robot

s RC+

= PLC de seguridad

= Conmutador de parada de emergencia

= Consola portatil*
*Se puede usar cuando se usan las funciones Posicion limitada de seguridad (SLP) y Limitacion de eje suave.

Para obtener mas informacion sobre los controladores, manipuladores y aplicaciones disponibles, consulte lo siguiente.
Configuracion del sistema

Equipos y métodos de cableado

Manipulator Robot Controller  fp—————- Teach Pendant
// I N
7 | \\
// I S
I ~
7
/ ! SN
Emergency stop Safety PLC
switch
PC
Epson RC+

Para conocer los métodos de conexion especificos, consulte el siguiente manual.
"Manual del controlador del robot RC700-E"

"Manual del controlador del robot RC800-A"

"Manual del controlador del robot RC800L"

# PUNTOS CLAVE

En ediciones superiores a la estandar, el funcionamiento de la funcién de seguridad puede comprobarse
mediante el simulador. En este caso, la funcion de seguridad se puede activar mediante el monitor de E/S de
RC+ o el lenguaje SPEL+, y activando/desactivando la entrada de seguridad.

No obstante, al comprobar el funcionamiento, asegurese de empezar siempre a baja velocidad porque el tiempo
de respuesta y la distancia de parada son distintos de los del controlador real.

Se recomienda el siguiente procedimiento al configurar la funcién de seguridad:
1. Ajuste la funcion de seguridad con el controlador virtual
2. Compruebe el funcionamiento de la funciéon de seguridad con el controlador virtual

3. Obtenga una copia de seguridad del controlador virtual
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4. Restaure en el controlador real
5. Compruebe el funcionamiento con el controlador real a baja velocidad

6. Compruebe la distancia de parada aumentando la velocidad gradualmente y ajuste la configuracion y el
programa de funcionamiento de la funcion de seguridad.
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5.2 Ejemplo de uso de las funciones de entrada/salida de seguridad

Este es un ejemplo de uso de la entrada/salida de seguridad.

En este ejemplo de uso, la funciéon de parada de emergencia (ESTOP) se asigna a SAFETY IN1 para activar la funcion de
parada de emergencia. Asigne también la funcion de desconexion segura de par (STO) a SAFETY_OUT]1 y confirme que el
estado de STO se emita junto con la funcion de parada de emergencia.

5.2.1 Epson RC+8.0

Cémo realizar el establecimiento
Siga el procedimiento que se indica a continuacion para establecer los parametros de la funcion de seguridad.

1. Seleccione menu de Epson RC+ - [Herramienta] - [Administrador de funciones de seguridad] e inicie el administrador de
funciones de seguridad.

2. Para [SAFETY IN1], seleccione [ESTOP].

[N safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
1he temporary settngs are apphea 10 the sarety board.

“Enable Dry Run" changes dry run for both the controller and the safety board
When dry run is enabled, robot control by the controller and maonitoring by the safety board are disabled.

[J Enable Dry run

Safety Inputs

Safety Inputs
Assign the functions to be enabled for each safety board input.
SLS_1. 2. 3, SLP_A. B, C require the safety function option to be enabled. If these are enabled. you can set safety outputs and monitoring their status.
There are restrictions on the combination of assignments for a safety input. If the intended setting cannot be performed, cancel the assigned function.
ESTOP : emergency stop. SG : protective stop.

‘ Safety Function Options
ESTOP  SG  SLS.1 SLS.2 SLS3 SLPA SLPB SLP.C
SAFETY_IN1 [ [ (] = 0 [ (]
SAFETYINZ ] O B a O [ O

[
SAFETY_IN3 L] L | Ll ] L] L] LJ
[
[

U (] ] ] [ [ U
O ] O O (] [ O

SAFETY_IN4
SAFETY_INS

Safety Outputs

Safety Outputs
Assign conditions for safety board outputs.
Each signal becomes active when one or more conditions are met.
STO : Safe Torque Off. EP_RC : emergency stop on robot controller port. EP_TP : emergency stop on TR EN_SW : enabling switch on TR SLS_T : SLS on
teach mode. SLS_T2 : SLS on Test_T2 mode.
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3. Para [SAFETY_ OUT1], seleccione [STO].

DN Safety Function Mansger

Safety Furction Settings | Basic Sestings | Version Info | Maintenance

[[] Enable Dry run

Safety Inputs
Assign the functions to be enabled for each safety board input
S15.1,2 3, 51PA ire the safaty function option to be enabled. If thess are enabled, you can set safety outputs and manitoring their
There are restric
ESTOP : emergency stop. 5G : protective

ESTOP SG  SL51 SLS2 SIS3 SLPA SLPB SLP.C
SAFETY_IN1 = = | [ |
SAFETY_IN2 = | [ |
SAFETY_IN3 ] ]

SAFETY_IN4 ] |
SAFETY_INS ] |

Safety Outputs
Safety Outputs
Assign conditions for safety board outputs
Each signal becomes active when one or more conditicns are met
STO : Safe Torque Off. EP_RC : emergency stop on robot controller port. EP_TP : emergency stop on TR EN_SW : enabling switch on TR 5L5_T: 5LS on
teach mede. 5L5_T2 : 515 on Test_T2 mode.

[ SAFETY_OUT1 ]I | O [
SAFETY_OUT2 ] | = =

ST0 P RC EP.TP EN_SW SIS T SLST2 SIS1 SLS.2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
]
|

£ A PETY ST — 1 1

4. Aplique la configuracion.

Comprobacion del funcionamiento
Siga el procedimiento que se indica a continuacion para comprobar el funcionamiento.

1. En Epson RCH, seleccione [Herramientas] - [Monitor de E/S] y, a continuacion, [Tarjeta de seguridad].

RC+ 8.0

Inputs: States:
Status Signal Status Signal
@ SAFETY_IN1 O S0
@ | SAFETY_IN2 QO |SLsa
@ SAFETY_IN3 O [sLs2
@ SAFETY_IN4 QO 5183
@  |SAFETY_INS O |SLPA
@ ESTOPIN O |SLPB
QO |SLPC
@ [SLP)
Qutputs: O AL
Status Signal

@ [SAFETY_OUT1
@ | SAFETY_OUT2
@ |SAFETY_OUT3

2. Active la funcion de parada de emergencia con el siguiente procedimiento

= Controladores virtuales: active SAFETY IN1 empleando uno de los siguientes métodos
¢ Haga doble clic en el indicador LED de SAFETY IN1

¢ Ejecute SF_Setln 0, &HFE en la ventana de comandos
e Ejecute SF_SetSw 0, 0 en la ventana de comandos

= Controladores reales: Pulse el interruptor de parada de emergencia conectado a SAFETY IN1.
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3. Asegurese de que tanto SAFETY IN1 como SAFETY OUTTI se hayan activado (en color blanco).

Epson Safety Board X
rRc+so f |,
nputs:

Status Signal

() [SAFETY_IN1

@ [SAFETYN2
@ SAFETV_IN3
@ [SAFETY_INa
@ [SAFETYNS
@ |ESTOPIN

Outputs:

Status Signal
() |SAFETY_OUT1

@ SAFETY_OUT2
@ SAFETY_OUT3

States:
Status

ONONONONONONONC)

O

STO
SLS_1
sLs_2
5153
SLP_A
sLP B
SLP_C
SLP.)
FAIL

Signal

4. Confirme que el elemento [Parada de emergencia], que se muestra en la esquina inferior derecha de Epson RC+, se

ilumina.

5. Desactive la funcion de parada de emergencia con el siguiente procedimiento

= Controlador virtual: Haga doble clic en el indicador LED de SAFETY INI1 en el monitor de E/S.

= Controlador real: Suelte el interruptor de parada de emergencia conectado a SAFETY INI1

6. Asegurese de que tanto SAFETY INI como SAFETY OUTT! se hayan desactivado (en color verde).

RC+ 8.0

Inputs:

Status Signal
@ |SAFETY_IN1

@  SAFETY_IN2
@ | SAFETY_IN3
@ |SAFETY_IN4
@  |SAFETY_INS
@ |ESTOP_IN

Qutputs:

Status Signal

@ |SAFETY_OUT1

@ SAFETY_OUT2
@ [SAFETY_OUT3

Como realizar el restablecimiento

States:
Status

C@®@oco000000

sTO

SLS_1
sLs.2
SLS_3
SLP_A
SLP B
SLP_C
SLP_J
FAIL

Signal

Siga el procedimiento que se indica a continuacion para restablecer el estado de parada de emergencia.

1. Realice la operacion de restablecimiento.

En EPSON RCH, seleccione [Administrador de robot] y a continuacion, haga clic en el boton [Restablecer].

2. Confirme que el elemento [Parada de emergencia], que se muestra en la esquina inferior derecha de Epson RC+, se apaga.

5.2.2 Epson RC+7.0

Como realizar el establecimiento

Siga el procedimiento que se indica a continuacion para establecer los parametros de la funcion de seguridad.
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1. En Epson RC+, seleccione [Configuracion] - [Configuracion del sistema] y, a continuacion, inicie el Administrador de

funciones de seguridad en [Controlador] - [Funciones de seguridad].
2. Para [SAFETY INI1], seleccione [ESTOP].
3. Para [SAFETY_OUT1], seleccione [STO].
4. Aplique la configuracion.

Comprobacion del funcionamiento
Siga el procedimiento que se indica a continuacion para comprobar el funcionamiento.

1. En Epson RC+, seleccione [Herramientas] - [Monitor de E/S] y, a continuacion, [Tarjeta de seguridad].

EPSON 111 YO Monitor 7 x
RC+ 7 O Standard View = Custom View 1
Safety Board

Inputs and Outputs States:

Statu Signal Statu Signal
SAFETY_IN1
SAFETY_IN2
SAFETY_IN3
SAFETY_IN4
SAFETY_INS
SAFETY_OUT1
SAFETY_OUT2
SAFETY_OUT3

Q0000000
O®OOO000
1.

2. Presione el conmutador de parada de emergencia conectado a SAFETY IN1 para habilitar la funcion de parada de
emergencia.

# PUNTOS CLAVE

Como las entradas de seguridad utilizan légica negativa, el nivel bajo (0 V) es el estado ACTIVADO.

3. Asegurese de que tanto SAFETY IN1 como SAFETY OUTT! se hayan activado (en color blanco).

EPSON 311 /O Monitor 2 x
RC+ 7.0 Standard View | Custom View 1 | Safety Board
Safety Board

Inputs and Outputs
Statu Sianal
O SAFETY_IN1

States
Statu
)
= o
SAFETY_IN3 O 15153
o
=}
o
@
)

SAFETY_IN4
SAFETY_ING
SAFETY_OQUT1
SAFETY_OUT2
SAFETY_OUT3

EPSON ::% YO Monitor 7 X
RC+ 7.0 Standard View  Custom View 1 |
Safety Board

Inputs and Outputs States:

[elleR e eNolol

Statu Signal Statu Signal

SAFETY_IN1

SAFETY_IN2 O sls2

SAFETY_IN3

SAFETY_IN4

SAFETY _ING
YO0

O SAFETY_OUT2

<
o
il
tn

elelsllele]

1
OB®0000
o o
N
<o

4. Confirme que el elemento [Parada de emergencia], que se muestra en la esquina inferior derecha de Epson RC+, se
ilumina.

105



Controlador del robot Manual de funciones de seguridad Rev.12

5. Libere el conmutador de parada de emergencia conectado a SAFETY IN1 para deshabilitar la funcion de parada de
emergencia.

6. Asegurese de que tanto SAFETY IN1 como SAFETY OUT! se hayan desactivado (en color verde).

EPSON *i! YO Monitor ? x

RC+7.0 Standard View | Custom View 1 |
Safety Board

Inputs and Outputs States

Statu Sianal Statu Signal

SAFETY_IN3
SAFETY_IN4
SAFETY_ING
SAFETY_OQUT1
SAFETY_OUT2
SAFETY_OUT3

EPSON i:1 /O Monitor
RC+ 7.0 Standard View | Custom View 1 | Safety Board

Safety Board

O®OOO0O0
w
o
m

o
o
o
o
o
i

Inputs and Qutputs States:

Statu Signal Statu Signal
®  SAFETY_IN1
O SAFETY_IN2
& SAFETY_IN3
O SAFETY_IN4
O SAFFTY IN5
O SAFETY_OUT2
&  SAFETY_OUT3

O®OO0O000
n
o
b=

Cémo realizar el restablecimiento
Siga el procedimiento que se indica a continuacion para restablecer el estado de parada de emergencia.
1. Libere el conmutador de parada de emergencia.
2. Realice la operacion de restablecimiento.
En EPSON RC+, seleccione [Administrador de robot] - [Panel de control] y, a continuacién, haga clic en el boton
[Restablecer].

3. Confirme que el elemento [Parada de emergencia], que se muestra en la esquina inferior derecha de Epson RC+, se apaga.
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5.3 Ejemplo de uso de la funcién Velocidad limitada de seguridad

(SLS)

A continuacion se describe un ejemplo del uso de la funcion Velocidad maxima de Velocidad limitada de seguridad (SLS).
En este ejemplo, SLS 1 se asigna a SAFETY IN3 y Velocidad méxima de SLS 1 se establece en 1000 [mm/s].

Coémo realizar el establecimiento
Siga el procedimiento que se indica a continuacion para establecer los parametros de la funcion de seguridad.

1. Epson RC+ 7.0: Seleccione [Configuracion] - [Configuracion del sistema] y, a continuacion, inicie el Administrador de
funciones de seguridad en [Controlador] - [Funciones de seguridad].
Epson RC+ 8.0: Seleccione menu de Epson RC+ - [Herramienta] - [Administrador de funciones de seguridad] e inicie el
administrador de funciones de seguridad.

2. Para [SAFETY IN3], seleccione [SLS 1].

[ Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Safety Function Settings
1. Edit safety function parameters.
2. Click Confirm in “Safety Board Communications®.
The safety function parameters are sent to the temporary area of the safety board.
3. Make sure that the set value and the response value match.
The response values from the safety board are displayed in the safety function manager.
4. Click Apply in "Safety Board Communications™,
The temporary settings are applied to the safety board.

“Enable Dry Run" changes dry run for both the controller and the safety board.
When dry run is enabled, robot control by the controller and monitoring by the safety board are disabled.

["] Enable Dry run

Safety Inputs
Assign the functions to be enabled for each safety board input.
SLS_1, 2, 3, SLP_A, B. C require the safety function option to be enabled. If these are enabled, you can set safety outputs and monitoring their status.
There are restrictions on the combination of assignments for a safety input. If the intended setting cannot be performed, cancel the assigned function.
ESTOP : emergency stop. 5G : protective stop.

‘ Safety Function Options
ESTOP  SG SLS_1 SLS2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 (] O = a O O a

SAFETY_IN2 ] ] ] = [N [ o
SAFETY_IN3 = [ \ | ] ] [ [
SAFETY_IN4 [ O | ] (H] [ [ ]
SAFETY_INS L] UJ Ll Ll ] L] L] LJ

3. Para la compensacion TCP, introduzca [X TCP:0mm], [Y TCP:0mm], [Z TCP:0mm)].

# PUNTOS CLAVE

En este ejemplo, la confirmacion se realiza sin la mano acoplada. Si se escribe 0 mm para toda la
compensacion TCP, se mostrara un mensaje de advertencia cuando haga clic en el boton [Confirmar]. Sin
embargo, puede continuar tal como esta.
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4. Para [SLS_1], seleccione [Hand] y escriba 1000 para [Velocidad maxima] y 0 para [Tiempo de retardo].

O Safety Function Manager

Safety Furction Settings | Basic Sestings | Version Info | Maintenance
SAFETY_OUT3 ] | [ ] [ [

Safety Limited Speed

TCP Offset
Enter the hand tip position (farthest part] in the tool 0 coordinate system
X_TCP 0 mm
Y_TCP 0 mm
Z_TcP 0 mm

Safety Limited Speed

Set the maximum speed and one or more monitored joints of the robat,

Joints : Monitor all joints with the maximum joint speed,
Maximum Joint Angle % 0.1 deg)
Monitored Joints
_ __ Delay Time ;
Maximum Speed (mmys (msec) 3 J5 Hand Joints Maximum Joint Speed (%
st T 250 E B 7
5L5_T2 250 7
| sis.1 1000 0 |

Safety Limited Position

Installation Position

Enter the robot installation position in the nobot coordinate system.

5. Aplique la configuracion.

Comprobacioén del funcionamiento
Siga el procedimiento que se indica a continuacion para comprobar el funcionamiento.

1. Active la funcion de limitacion de velocidad con el siguiente procedimiento
Controladores reales: Active SAFETY IN3 (0 V).
Controladores virtuales: Haga doble clic en el indicador LED de SAFETY IN3 en el monitor de E/S.

2. En Epson RC+, utilice el robot a una velocidad de 500 mm/s.
Programa de ejemplo para operar a 500 mm/s:

Funcién SLS Test 500
SF _LimitSpeedS SLS 1, 500 'Sets the speed limit to 500 mm/s when SLS 1 is
enabled.
SF LimitSpeedSEnable SLS 1, On 'Enables speed control when SLS 1 is enabled.
Motor On
Power Low
Go P1 'Moves in PTP mode to the operation start position (P1l).
Power High
Speed 100
Accel 100, 100
SF PeakSpeedSClear 'Clears the peak speed value.
Go P2
SF PeakSpeedsS 'Displays the peak speed value.
Motor Off
Fend
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#° PUNTOS CLAVE

Las funciones de seguridad no funcionan porque la velocidad de funcionamiento es inferior a la velocidad
maxima (1000 mm/s).

3. En Epson RC+, cambie la velocidad a 1500 mm/s y, a continuacion, utilice el robot.
Programa de ejemplo para operar a 1500 mm/s:

Funcién SLS Test 1500
SF LimitSpeedS SLS 1, 1500 'Sets the limit speed to 1500 mm/s when SLS 1 is
enabled.
SF LimitSpeedSEnable SLS 1, On 'Enables speed control when SLS 1 is enabled.
Motor On
Power Low
Go P1 'Moves in PTP mode to the operation start position (P1).
Power High
Speed 100
Accel 100, 100
SF _PeakSpeedSClear 'Clears the peak speed value.
Go P2
SF _PeakSpeedS 'Displays the peak speed value.
Motor Off
Fend

4. Confirme que se produce una parada de emergencia y que se detiene el funcionamiento del robot.

Como realizar el restablecimiento

Siga el procedimiento que se indica a continuacion para restablecer el estado de parada de emergencia o el estado de error. Para
obtener detalles sobre las funciones de seguridad, consulte la siguiente seccion.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

1. Realice la operacion de restablecimiento.
EPSON RC+ 7.0: En EPSON RC+, seleccione [Administrador de robot] - [Panel de control] y, a continuacion, haga clic en
el boton [Restablecer].
Epson RC+ 8.0: En Epson RC+H, seleccione [Administrador de robot] y a continuacion, haga clic en el boton [Restablecer].

2. Confirme que el elemento [Parada de emergencia], que se muestra en la esquina inferior derecha de Epson RC+, se apaga.
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5.4 Ejemplo de uso del Limite de angulo articular

A continuacion se describe como utilizar el Limite de angulo articular mediante SLS 1.
En este ejemplo, SLS_1 esta asignado a SAFETY _IN3 para habilitar el Limite de 4ngulo articular. Establezca el Angulo
maximo de articulacion en 15 grados y la Velocidad méaxima de SLS 1 en 1000 [mm/s]. Confirme que el manipulador contintia

funcionando siempre que no infrinja el angulo maximo de la articulacion y que cualquier infraccion del limite de angulo
articular dé lugar a una parada de emergencia.

# PUNTOS CLAVE

Para obtener detalles sobre la opcién Limite de angulo articular, consulte la siguiente seccion.

Limite de angulo articular

Cdémo realizar el establecimiento
Siga el procedimiento que se indica a continuacion para establecer los parametros de la funcién de seguridad.

1. Epson RC+ 7.0: Seleccione [Configuracion] - [Configuracion del sistema] y, a continuacion, inicie el Administrador de
funciones de seguridad en [Controlador] - [Funciones de seguridad].
Epson RC+ 8.0: Seleccione menu de Epson RC+ - [Herramienta] - [Administrador de funciones de seguridad] e inicie el
administrador de funciones de seguridad.

2. Para [SAFETY IN3], seleccione [SLS 1].

[ Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Versien Info | Maintenance

Safety Function Settings
1. Edit safety function parameters.
2. Click Confirm in “Safety Board Communications”.
The safety function parameters are sent to the temporary area of the safety board.
3. Make sure that the set value and the response value match.
The response values from the safety board are displayed in the safety function manager.
4. Click Apply in "Safety Board Communications™,
The temporary settings are applied to the safety board.

“Enable Dry Run" changes dry run for both the controller and the safety board.
When dry run is enabled, robot control by the controller and monitoring by the safety board are disabled.

[] Enable Dry run

Safety Inputs
Assign the functions to be enabled for each safety board input
SLS_1, 2, 3, SLP_A, B, C require the safety function option to be enabled. If these are enabled, you can set safety outputs and menitoring their status.
There are restrictions on the combination of assignments for a safety input. If the intended setting cannot be performed, cancel the assigned function.
ESTOP : emergency stop. SG : protective stop.

‘ Safety Function Options
ESTOP  SG SLS_1 SLS2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_INT a ] E @ @ (] a

SAFETY_IN2 (N [l (| = [N [ o
SAFETY_IN3 = [ 1 ] ] ] ]
SAFETY_IN4 O ] L ] ] [ [ ]

SAFETY_INS ] ] ] L] ] L] L] LJ

3. Seleccione el [Limite de angulo articular].
Cuando se selecciona el [Limite de angulo articular], el tiempo de retardo [SLS 1] se fija en 0.

4. Escriba 150 para [Angulo maximo de articulacion].
5. Seleccione [Hand] para [SLS 1] y escriba 1000 para [ Velocidad maxima].

6. Aplique la configuracion.
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[N Safety Function Manager

Safety Functien Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

SAFETY OUT3 [ [ [l | O ] [ [ B B B B
Safety Limited Speed
TCP Offset

Enter the hand tip position (farthest part) in the tool 0 coordinate system

X_TCP 0 mm
Y_TCP 0 mm
zZ_Tcp 0 mm

Safety Limited Speed

Set the maximum speed and one or more monitored joints of the robot.
Joints : Menitor all joints with the maximum joint speed.

[ Joint Angle Limit Maximum Joint Angle 150 (x 0.1 degl
Monitored Joints
Maximum Speed (mm/s) :i:i{:lme 2 JE] JS Hand Joints Maximum Joint Speed (%)
SLsT 250 B E B = 7
SLS_T2 250 7
SLS_1 1000 J ]

Safety Limited Position

Installation Position

Enter the robot installation position in the robot coordinate system.

Comprobacion del funcionamiento
Siga el procedimiento que se indica a continuacion para comprobar el funcionamiento.

1. Controladores reales: Active SAFETY IN3 (0 V).
Controladores virtuales: Haga doble clic en el indicador LED de SAFETY IN3 en el monitor de E/S.

2. Encienda los motores del robot.
EPSON RC+ 7.0: En EPSON RC+, seleccione [Administrador de robot] - [Panel de control] y, a continuacion, haga clic en

el boton [MOTOR ON].
Epson RC+ 8.0: En Epson RC+, seleccione [Administrador de robot] y a continuacion, haga clic en el boton [Motor: Off].

3. En Epson RC+, seleccione [Herramientas] - [Administrador de robot] - [Mover y ensefiar] y, a continuacion, establezca

[Distancia de Movimiento] para el eje J1 en 10 grados.
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4. Haga clic en [+]J1] para girar 10 grados a baja velocidad.

p .
EPSON [$% Robot Manager E
RC+ 7.0 Robot: 1, robot!, GX8-B6535 v loca 0 ~ Took0 ~ Am: 0 ~ ECP:0 ~ | &[> 3%

Control Panel Jogging Current Posttion
J1 (deg) J2 (deg) J3 (mm)
JogaTeach  Mode: [Jomt ] Speed: [Low ] [ t0000] [ omo] [ ooon] ©OWed
Points U4 (deg) ® Jort
I - @ [ oom] | | | | O puse
Hands 1 -2 +13
Arch Current Am Orientation
< =) 0 Hand 1]
toesle L 2 —= [ Row | | | | | ]
Tools
= < ] Joa Distance
Ar
m 4 J5 J6 71 deg) 12 (deg) J3gm) O Continuous
Pallets 10.000] [ 1.000] | 1000] O Long
ECP <A <A <A J4 (deg) @ Medium
4 +J5 +J6 O Shot
Boxes
Planes Teach Points  Execute Motion
Weight Point File: Point:
— robot1 pts | [P0: (undefined) v Teach Edt
~
v
EpSOn Robot Manager - O X
RC+ 80 ﬁr‘ﬁ Robot Manager X v

Ll 1, Robot1, GXB-B452S hd EStop Safeguard

Error

m m Local: [V Tl_u_ll'. Arm: [CP: #:

Jogging Current Position

World Tool Y] m ECP J1 (deg) J2(deg) J3(mm) World
2 Points 0,000 0.000 0000 O o
J4 (deg) 5 Lo
[}
77 Hands = — A Pulse
<1 < 1
£y Arch -Nn -J2 +13
A Locals <= <) 4
+n +12 -3
‘?\: Tools Jog Distance
(= J1(deg) J2(deg) J3tmm) (O Continuous
A
B ams 4 10,000 1.000 1000 () Long
Jai0eg)
Med
ﬂ Pallets o] 1,000 5 S: um
ort
& Ecp Tl
Teach Points | Execute Motion | Free Joints
@ Boxes
Point File: Point:
: Planes robot1.pts v. PO v.
?’ Weight Teach Edit
?, Inertia
ran
i XYZ Limits
Range

# PUNTOS CLAVE

Como la distancia de movimiento (angulo) es igual o menor que el angulo limite (15 grados), el motor

permanece encendido sin activar la funcién de seguridad.

5. Establezca [Distancia de Movimiento] para el eje J1 en 20 grados.
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6. Haga clic en [+J1] para girar 20 grados a baja velocidad.

EPSON 5 Robot Manager E
RC+7.0 Robot: 1, robot!, GX6-B6535 v locak 0 v Tock0 v Am: 0 + ECP: 0 v @[] 388
Control Panel ~ J099ing Current Position
- J1 (deg) J2 (deg) J3 (mm)
Jog & Teach Mode: [Joint |  Speed: [Low ~ [ 30.000] | 0000] | 0000 O Wodd
Points J4 (deg) @ Joint
= - ¢ [ o] | | [ | O puse
Hands ~J1 ~J2 +J3
Arch Cument Arm Orientation
A & 8 Hand ]
oo || Lo - B [Cros ] | | | | e 5
Tools
<1 <1 Lo Jog Distance
me 4 J5 J6 J1 (deg) J2 (deg) 43 mm) O Continuous
Pallets 20.000 1.000 1000 O Long
ECP = & A J4 (deg) ® Medum
+J4 +J5 +J6 1.000 QO Short
Boxes
Planes Teach Points  Execute Motion
Weight Point File: Point
Inertia robot1.pts v PO: (undefined) v Teach Edit
~
v
EpSOn Robot Manager = a X
RC+ 80 ﬁr‘ﬁ Robot Manager X v
Robot EStop  Sateguand ==

Motor: Off Locat Y Too: FIEY ArfIEY £
Joggin Current Position
% Jog & Teach ol : _
World  Tool  Local ECP I1(deg) ~_J2(deg)
# Points 0.000 0.000
J4 (deg)
[}
77 Hands 1 1 1 0.000
= @l v _ ,
4 Arch 0 2 iy Current Arm Orientation
,J\ Locals ‘-\:"] Qﬂ {L
+1 | +12 -3
‘?\: Tools Jog Distance
[~ JN(deg) )2(deg)
B ams 4 20, 1.000
ﬂ b ) J4(deq)
allets [ox 1.000
ECP +4
Teach Points | Execute Motion | Free Joints
@ Boxes
Point File: Point:
: Plones |robot1.pts v PO
?’ Weight Teach Edit
?, Inertia
I.l".‘ XYZ Limits
Range

B~
0.000 o
® loint

O Pulse

J3{mm) O Continuous
1.000 O Long
@ Medium

O Short

7. Confirme que se produce una parada de emergencia y que se detiene el funcionamiento del robot.

Como realizar el restablecimiento

Siga el procedimiento que se indica a continuacion para restablecer el estado de parada de emergencia o el estado de error. Para

obtener detalles sobre las funciones de seguridad, consulte la siguiente seccion.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

1. Realice la operacion de restablecimiento.

EPSON RC+ 7.0: En EPSON RC+, seleccione [Administrador de robot] - [Panel de control] y, a continuacion, haga clic en

el boton [Restablecer].

Epson RC+ 8.0: En Epson RC+, seleccione [Administrador de robot] y a continuacion, haga clic en el boton [Restablecer].

2. Confirme que el elemento [Parada de emergencia], que se muestra en la esquina inferior derecha de Epson RC+, se apaga.
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5.5 Ejemplo de uso de la funcién Posicion limitada de seguridad

(SLP)

A continuacion se describe un ejemplo del uso de la funcion Posicion limitada de seguridad (SLP). En este ejemplo, SLP_A se
asigna a SAFETY IN3 para confirmar que se produce una parada de emergencia cuando el robot entra en el area restringida.
En este ejemplo se utiliza un GX8-B653S como manipulador SCARA y un C4-B901S como Manipulador de 6 ejes.

5.5.1 Posicion limitada de seguridad (SLP) para un manipulador SCARA

Siga el procedimiento que se indica a continuacion para establecer los parametros de las funciones de seguridad de la Tarjeta
de seguridad.

1. Epson RC+ 7.0: Seleccione [Configuracion] - [Configuracion del sistema] y, a continuacion, inicie el Administrador de
funciones de seguridad en [Controlador] - [Funciones de seguridad].
Epson RC+ 8.0: Seleccione menut de Epson RC+ - [Herramienta] - [Administrador de funciones de seguridad] e inicie el
administrador de funciones de seguridad.

2. Para [SAFETY IN3], seleccione [SLP_A].

N Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Wersion Info | Maintenance

Safety Function Settings

1. Edit safety function parameters.
2. Click Confirm in "Safety Board Communications”.
The safety function parameters are sent to the temporary area of the safety board,
3. Make sure that the set value and the response value match,
The response values from the safety board are displayed in the safety function manager.
4. Click Apply in “Safety Board Communications”,
The temparary settings are applied to the safety board.

“Enable Dry Run” changes dry run for both the controller and the safety board
When dry run is enabled, robot control by the contraller and monitoring by the safety board are disabled

| Emable Dry run

Safety Inputs
Assign the functions to be enabled for each safety board input.
SLS 1, 2, 3, 5LP_A B. C require the safety function option to be enabled. If these are enabled, you can set safety outputs and menitoring their status.
There are restrictions on the combination of assignments for a safety input. If the intended setting cannot be performed, cancel the assigned function.
ESTOP : emergency stop. 5G : protective stop.

Safety Function Options
ESTOP  §G  SLS.1 SLS2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_INT = 0 ] = | = =
SAFETY_IN2 (N} = ] = = =
SAFETY_IN3 [ [ (] ] | - ] [
SAFETY_IN4 ] ] [l ] ] [
SAFETY_INS ] O ] | ] | |

3. En [Rango monitoreado por robot], escriba 100 (mm) para [J2] y 80 (mm) para [J3].

o

anager

Safety Function Settings | Basic Sestings | Version Info | Maintenance

SLP Viewer

Robot Monitored Range

Enter the radius of the joint monitoring range used to determine the entry into the monitored position,

Monitoring Range Radius

12 100 mm
13 80 mm : -

4. Seleccione Plano XY en SLP_A vy, a continuacion, seleccione [Muro].
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5. Habilite las casillas de verificacion para [X1], [X2], [Y1] e [Y2], luego ingrese -700 (mm) para [X1], 700 (mm) para [X2],
-700 (mm) para [Y1], y 700 (mm) para [Y2] como las posiciones de cada Muro.
[N Safety Function Manage o

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Mai |

~
Monitored Areas
Set the areas for restricted robot entry.
Enable one or more monitored areas located between X1 and X2, Y1 and Y2, Z1 and Z2.
XY Plane
SLP_A © wall
O Restricted Area
,/ 0 \
y
Y2 Q) |urot,
o 0 | x 0
Yofs|
X1
Y1 Xolsl  x2

6. Compruebe el rango establecido en la pantalla del simulador.
“

7. Aplique la configuracion.
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5.5.2 Configuracién de la Posicion limitada de seguridad (SLP) para un
Manipulador de 6 ejes

Siga el procedimiento que se indica a continuacion para establecer los parametros de las funciones de seguridad de la Tarjeta
de seguridad.

1. Epson RC+ 7.0: Seleccione [Configuracion] - [Configuracion del sistema] y, a continuacion, inicie el Administrador de
funciones de seguridad en [Controlador] - [Funciones de seguridad].

Epson RC+ 8.0: Seleccione mentt de Epson RC+ - [Herramienta] - [Administrador de funciones de seguridad] e inicie el
administrador de funciones de seguridad.

2. Para [SAFETY IN3], seleccione [SLP_A].

N Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Wersion Info | Maintenance

Safety Function Settings

1. Edit safety function parameters.
2. Click Confirm in "Safaty Board Communications”.
The safety function parameters are sent to the temporary area of the safety board.
3. Make sure that the set value and the response value match,
The response values from the safety board are displayed in the safety function manager.
4. Click Apply in “Safety Board Communications”.
The temparary sattings are applied to the safety board,

ry Run® changes dry run for both the contraller and the
run is enabled,

ard

bot contral by the cantraller and men)

y the safety board are disabled

Enable Dry run

nctions to be enabled for each safety board input.

1 1o be en

these are enabled, y:

can set safety outputs and monitoring

g cannot be performed, cancel the

eir status.

ons on the combination of
¥ stop. 5G : protective stop.

nments for a sa

it. If the intended set ed function.

Safety Function Options

ESTOP §G  SLS.1 SLS2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 = ] [ ] [ ]
SAFETY_IN2 = = | [ | =
SAFETY_IN3

SAFETY_IN4 []

SAFETY_INS ]

3. En [Rango monitoreado por robot], escriba 99 (mm) para [J2], 99 (mm) para [J3], 48 (mm) para [J5] y 30 (mm) para [J6].

B Safety Function Manager

- [m} x

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Robot Monitored Range

Enter the radius of the joint monitoring range used to determine the entry into the

J6 U5 Jau2
monitored position. fl 7
Monitoring Range Radius B o
2 99 (mm) L
2
13 99 (mm)
15 48 (mm)
J6 30 (mm)

Soft Axis Limiting
Enter the limit range of joint motion.
This setting is not associated with the Robot Manager "Range” setting.

Min Max Minimum Maximum

(pulse) (pulse) Joint) (Joint)
n -5102633 8102633 5102633 To 8102633 | 170000 | 170.000 (deg) "
2 -7626008 3098066 7626008 To 3098066  -160.000 65.000 (deg) o @ Cé C
13 -2310751 10194489 3310751 To 10194489 ~ -51.000  225.000 (deg) | %
4 -4723316 4723316 4723316 To 4723316 -200000 = 200000 (deg) J‘@@ —
J5 -3188238 3188238  .3188238 To 3188238 135000 135000 (deg) i
16 -6553600 6553600  .§553600 To 6553600  -360.000 = 360.000 (deg)

4. Seleccione Plano XY en SLP_A y, a continuacion, seleccione [Muro]. Seleccione también la Direccion Z.
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5. Habilite las casillas de verificacion para [X1], [X2], [Y1] e [Y2], luego ingrese -700 (mm) para [X1], 700 (mm) para [X2],
-700 (mm) para [Y1], y 700 (mm) para [Y2] como las posiciones de cada Muro. Habilite las casillas de verificacion para

W1 Safety Function Manager

[Z1] y [Z2], luego escriba -700 (mm) para [Z1] y 700 (mm) para [Z2] como las posiciones de cada Muro.

Safety Function Settings | Basi Seftings | Version Info | Maintenance

Safety Limited Position
Installation Position

Enter the robot installation position in the robot coordinate system,

X_OFS 0 mm
¥_OFS O mm
Z.0Fs O mm

Installation Plane Rotation

Enter the rotation angle of the robot installation plane to the robot
coordinate system.

U_ROT 0 deg

V_ROT 0 deg

W.ROTL 0 deg
lonitored Areas

- ]

Set the areas for restricted robot entry.

Enable one or more monitored areas located between X1 and X2. Y1 and Y2, Z1 and Z2.

XY Plane
SLP_A = wall

Restricted Area

Z Direction

¥2 700 2 700
"
'zz
2 3 Urot
X1 -700 x x 700 ol
: = B ol
7 Y1 Xofs | x2 Zots
$ —
Nofs,
Yois
¥ -700 21 -700

X
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6. Compruebe el rango establecido en la pantalla del simulador.

7. Aplique la configuracion.

Siga el procedimiento que se indica a continuacion para comprobar el funcionamiento.

1. Controladores reales: Active SAFETY IN3 (0 V).
Controladores virtuales: Haga doble clic en el indicador LED de SAFETY IN3 en el monitor de E/S.
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2. En Epson RCH, seleccione [Herramientas] - [Administrador de robot] - [Mover y ensefiar] y, a continuacion, mueva el

robot fuera del muro (4rea restringida).

EPSON |} | % Robot Manager (=N =R
RC+7.0 Robot: 1, robotl, GX8-B4525 ~ local 0 v Took 0 ~ Am:0 = ECP:Q ‘ i ] 333
Control Panel Jogging Current Position
E : ) |\"’|l ” ‘ _ |L | X {mm) Y (mm) Z {mm})
Jog&Tesch | | Mods:[Wold V| Speed: Llov [ o] | 0000] | 00 @® World
Poinis U (deg) V (deg O Joint
i o | 0000] | | | | © Puse
Hands x +Z
= = -
Acch X x Current Am Crientation -
& & Hand Elb Vris o |:|
Locals -
i 2] [ Rew | | | | | a0 [ ]
Tools
o =1 =1 =1 Jog Distance
-U N W % (mm) Y (mm) Z {mm) (O Continuous
Palleis [ 1.000] | 1.000] | 1000] O Long
o = = = U (deg) ® Medium
w v - O shot
Boxes
Planes Teach Paints  Execute Motion
weight Foint File: Paint:
A~ rabot.pts v | [P0 (undefined) v Teach Ed
A
v
EpSOn Robot Manager - test - ]
RC+ 8.0 ﬁrtf Robot Manager
W 1, robot1, GX8-B653S w op guard
otor: O Power: Low Reset ocal: DIERSY Tool:[iRTg Arm:[Jiarg P b4 BN
0gqg g = Po O
4 Jog & Teach .
= EEZE [ ool | Local | [ Jont | | ECP M) e Zem oy ey
Points 650.000 0.000 0.000 .
St Uldeg) O Joint
|.—. Hands ? ? 0.000 O Pulse
— _—
£ Arch = = SR =N Z
| Hand
+X -X
,I\ Locals I & I {} Righty
+Y £
9 Toot
C;.j X{mm) Y(mm) Z(mm) O Continuous
B ams U 1.000 1.000 1000 () Long
U(deg) @® Medium
ﬁ Pallets =] 1.000 4
+U {_} Short
ECP
Teach Points | Execute Motion | Free Joints
@ Boxes 3 3
Point File: Point:
U Planes robotl.pts V| ‘PB v‘
j, Weight | Teach ‘ | Edit |
% Inertia
iR NVZ Limits
= Range

3. Confirme que se produce una parada de emergencia y que se detiene el funcionamiento del robot.

Como realizar el restablecimiento

En el caso de los controladores reales, se pueden utilizar los tres métodos siguientes para restablecer una parada de emergencia

o un estado de error. Para obtener detalles sobre las funciones de seguridad, consulte la siguiente seccion.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

= Meétodo que usa entradas de seguridad
= M¢étodo que usa la activacion del freno del motor

= Me¢étodo que usa la Consola portatil

En el caso de los controladores virtuales, se pueden utilizar los métodos siguientes para recuperarse de una parada de

emergencia o de un error.
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= Manejar el robot con ensefianza directa en la pantalla del simulador Para obtener mas informacion sobre el manejo en la

pantalla del simulador, consulte lo siguiente:
= Usar la entrada de seguridad Haga doble clic en el indicador LED de [SAFETY IN3] en el monitor de E/S.

Método que usa entradas de seguridad
1. Establezca [SAFETY IN3] en el estado DESACTIVADO (24 V) para deshabilitar Posicion limitada de seguridad.

2. Realice la operacion de restablecimiento.
EPSON RC+ 7.0: En EPSON RCH, seleccione [Administrador de robot] - [Panel de control] y, a continuacion, haga clic en
el boton [Restablecer].
Epson RC+ 8.0: En Epson RC+, seleccione [Administrador de robot] y a continuacion, haga clic en el boton [Restablecer].

3. Confirme que el elemento [Parada de emergencia], que se muestra en la esquina inferior derecha de Epson RC+, se apaga.

4. Encienda los motores del robot.
EPSON RC+ 7.0: En EPSON RCH, seleccione [Administrador de robot] - [Panel de control] y, a continuacion, haga clic en
el boton [MOTOR ON].
Epson RC+ 8.0: En Epson RC+, seleccione [Administrador de robot] y a continuacidn, haga clic en el boton [Motor: Off].
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5. En Epson RC+, seleccione [Herramientas] - [Administrador de robot] - [Mover y ensefiar] y, a continuacion, mueva el

robot dentro del muro (fuera del area restringida).

EPSON [ Robot Manager =N EcR 5=
RC+7.0 Robot: 1, robot1, GX8-B6535 v locak 0 w Took 0 ~ Am: 0 v ECP:0 «~ @[> 38
Control Panel 90999 Current Posttion .
i X fmm) Y fmm) {mm)
| Jog & Teach I Mode-|Jomt v Speed: | Low V‘ | 650,000‘ ‘ 0000‘ | 0.000] @ Word
Points U (deg) QO Joint
N N @ [ o] | | | | O Puse
Hands 1 J2 w3
Arch Current Am Orientation
=2 52 3 Hord ]
Locals w1 w2 3 [ rew || | ] L]
Tools
<1 <1 <= Jog Distance
Ar
e 4 J5 36 31 (deg) 12 (deg) Bm) O Continuous
Pallets [ 1000 | 1000] [ 1000] O Long
ECP s a =) 34 (deg) ® Medum
w4 5 +J6 1.000 O Shot
Boxes
Planes Teach Points =~ Execute Motion
\Weight Point File: Point:
B robotl pts v| [ Po: (undefined) v Teach Edt
~
v

Points

Hands
&y Arch
A Locals
‘71" Tools
l@ Arms
ﬁ Pallets
ECP

@ Boxes .
Point File:

Safeguard Error

Current Position

World  Tool  Local ECP Ximm) - Y(mm) - Z(mm) gy

650.000 0.000 0.000
U (deg) o Joint

0.000 O Pulse

Jog Distance

Jideg)  J2(deg)  J3(mm) (O Continuous
20.000 1.000 1000 (%) Long

J4({deg)

Medium
1.000 et

(O short

Teach Points | Execute Motion | Free Joints

Point:

1 robot1.pts
L J Planes | P

v | [P0 : (undefined) v

3 Weight
‘E) Inertia

Teach ‘ |

Método que usa la activacion del freno del motor

Como restablecer un manipulador SCARA

1. Active el freno del motor.

EPSON RC+ 7.0: En EPSON RC+ [Panel de control] - [Articulaciones libres], haga clic en el botén [Liberar todas].
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Epson RC+ 8.0: En Epson RC+ [Mover y ensefiar] - [Articulaciones libres], haga clic en el boton [Liberar todas].

1

EPSON [F% Robot Manager E]
RC+7.0 Robot: 1, robot!, GX8-B6535 v locak0 v Took0 v Am: 0 v ECP:0 v | @@ [3] 388
Control Panel Status
Emergency Stop: OFF ‘ [ Safeguard: OFF l | Motors: OFF ‘ l Power: LOW ‘
Jog & Teach
Points Motors Free Joints
Hands
Arch MOTOR MOTOR
OFF ON
Locals

Arms Power e

Pallets
ECP POWER POWER
Low HIGH
Boxes
Planes
\Weight
Inartia
A~
v

Oun
Reset

Lock All Home

Epson &5 Robot Manager X
RC+ 8.0

Wslasl 1, robot1, GX8-B653S. EStop Safeguard

Motor: Off

Jogging

Local: [[EERYE Tool: [VEERYS Arm: ECP: (1l VRT: #

Current Position

Error

2
|

&+ Jog & Teach
World  Tool  Local ECP Xmm) __Vimm) - Z(mm) g g
# points 650.000 0000 0.000 ‘
U(deg) 8 Joint
]
== Hands 0.000| Pulse
" <1 <1 1+ —
N Arch T 2 3 Current Arm Orientation
Hand
* Locals <] <l 4} Righty
+n +J2 -3
‘ﬂf Tools Jog Distance
= Jldeg)  J2deg)  J3mm) () Continuous
B arms 14 1.000 1.000 1.000] () Long
J4(deqg)
ﬁ Pallets =] 1(%0 @ Medium
14 QO short
ECP
Teach Points | Execute Motion | Free Joints
@ Boxes
7 Planes
LJ J1 12 13 14
Free All | Lock All
_ 0Doo0ag | |
& Weight
B Inertia
<

2. Mueva el robot con la mano fuera del area restringida.

3. Realice la operacion de restablecimiento.

EPSON RC+ 7.0: En EPSON RC+, seleccione [Administrador de robot] - [Panel de control] y, a continuacion, haga clic en

el boton [Restablecer].

Epson RC+ 8.0: En Epson RC+, seleccione [Administrador de robot] y a continuacion, haga clic en el boton [Restablecer].

4. Confirme que el elemento [Parada de emergencia], que se muestra en la esquina inferior derecha de Epson RC+, se apaga.

Como restablecer un Manipulador de 6 ejes

Utilice la unidad de activacion del freno (opcional) o el comando Brake del software. Para obtener mas informacion, consulte

el siguiente manual.

"Manual del Manipulador — Safety - How to Move Arms with the Electromagnetic Brake"

Método que usa la Consola portatil
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1. Acople la Consola portatil al controlador de robot y establezca dicho controlador en modo TEACH.

/\ PRECAUCION

En el modo TEACH, la funcién Posicién limitada de seguridad esta deshabilitada. Tenga cuidado con las
operaciones del robot.

2. Utilice la Consola portatil para mover el robot fuera del area restringida.
3. Cambie al modo AUTO y realice la operacion de restablecimiento mediante la Consola portatil o Epson RC+.

4. Use la Consola portatil o Epson RC+ para confirmar que el elemento [Parada de emergencia] estd desactivado.
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5.6 Ejemplo de uso de limitacién de eje suave

A continuacion se describe un ejemplo del uso de la funcion Limitacion de eje suave. En este ejemplo se utiliza un

manipulador SCARA como robot. Tenga en cuenta que se aplica el mismo procedimiento cuando se utiliza un Manipulador de
6 ejes.
Este ejemplo confirma que si el eje J1 se mueve fuera del rango limite, el robot entra en el estado de parada de emergencia.

Como realizar el establecimiento
Siga el procedimiento que se indica a continuacion para establecer los parametros de la funcion de seguridad.

1. En Epson RC+, seleccione [Configuracion] - [Configuracion del sistema] y, a continuacion, inicie el Administrador de
funciones de seguridad en [Controlador] - [Funciones de seguridad].

2. Introduzca un valor de rango limite de cada articulacion de [J1] a [J4] establecido mediante la Limitacion de eje suave de la
siguiente manera:
Min [pulso]
J1:-1100000, J2:-2200000, J3:-1500000, J4:-1000000
Max [pulso]
J1:4400000, J2:2200000, J3:0, J4:1000000

W Safety Function Manager - [m] x

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
Enter the radius of the joint monitoring range used to determine the entry into the
monitored position
Monitoring Range Radius
12 84 (mm)
;3 54 (mm)

Soft Axis Limiting

Enter the limit range of joint motion.
This setting is not associated with the Robot Manager "Range” setting.

Min Max Minimum  Maximum

(pulse) (pulse) (Joint) (Joint)

i -1100000 4400000 | 1128676 To 4405476 ~ -60425 241699 (deg)

12 =LY 2200000 | 5685156 To 2685156 ~ 120850 120850 (deg) 2 ou
13 -1500000 0 ]-1802240 To 0 -274.658 0.000 (mm) i (Ab

14 R 1000000 }.1668189 To 1668189 = -215803 ~ 215803 (deg) |

Safety Board Communications

Click Confirm and then Apply to set the safety functions.

Confirm Cancel

3. Aplique la configuracion.

Comprobacién del funcionamiento
Siga el procedimiento que se indica a continuacion para comprobar el funcionamiento.
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1. En Epson RCH, seleccione [Herramientas] - [Administrador de robot] - [Mover y ensefiar] y, a continuacion, mueva el eje

J1 fuera del rango limite.

EPSON @RobotManager EI
RC+7.0 Robot: 1, robot1, GX8-B653S v local: 0 w Took 0 v Am: 0 ~ ECP:0 « i@ [3] 883
Control Panel 099N Current Position
. : ; X (mm) Y {mm) Z {mm)
D T (o () 2
Points U (deg) O Joint
ol il @ | 0000] | | | | O Ppuse
Hands -1 ~J2 3
Arch Curent Am Orientation
& | a Hand (]
Local
= | L 2 ] [Cre ]| | | o 4
Tools
— <1 L <= Jog Distance
~J4 ~J5 -J6 J1 (deg) J2 (deg) J3 (mm) O Continuous
Pallets [ 1.000] | 1.000] | 1000] O Long
ECP = = = 34 (deg) @ Medum
4 5 +6 [ 1000 O Shot
Boxes
Planes Teach Points  Execute Motion
\Weight Point File Point:
Inartia robot1.pts v PO: (undefined) v Teach Edit
~
v
Epson ﬁrﬁ. Robot Manager X B4
RC+ 8 O LG ad 1, robot1, GX8-B653S EStop Safeguard Error

Current Position

" X {mm) Y (mm) Z(mm)
World Tool Local Jolm ECP
650000 0.000 o000 @ Werld

Points |
Speed: High U(deg) o Joint

Hands 0.000 O Ppuise

Current Arm Orientation
&y Arch

Hand
)\ Locals Righty

‘ﬂj Tools Jog Distance

Jl{deg)  J2(deg)  J3(mm) () Continuous
8 ams 4 20.000 1.000 1000 () Long
J4({deg) .
Medium
ﬁ Pallets 1,000 o

J

ECP

@ Boxes

] Planes |ropott.pts v | [P0 : (undefined)

Teach Points | Execute Motion | Free Joints

Point File: Point:

Weight Teach ‘

Inertia

2. Confirme que se produce una parada de emergencia y que se detiene el funcionamiento del robot.

Como realizar el restablecimiento
Los dos procedimientos siguientes pueden restablecer el estado de parada de emergencia o el estado de error.

= Me¢étodo que usa la activacion del freno del motor

= Me¢étodo que usa la Consola portatil

Para obtener detalles sobre las funciones de seguridad, consulte la siguiente seccion.
Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

Método que usa la activacion del freno del motor
Como restablecer un manipulador SCARA

1. Active el freno del motor.
EPSON RC+ 7.0: En EPSON RC+ [Panel de control] - [Articulaciones libres], haga clic en el botén [Liberar todas].
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Epson RC+ 8.0: En Epson RC+ [Mover y ensefiar] - [Articulaciones libres], haga clic en el boton [Liberar todas].

EPSON [F% Robot Manager

RC+7.0 Robot: 1, robot!, GX8-B6535 v locak 0 v Took0 v Am: 0 v ECP:0 v | @@ [3] 388

Control Panel Status

1

Jog & Teach

Emergency Stop: OFF | | Safeguard:OFF | [ Motors:OFF | [ PowerLOW |

Points Motors
Hands
Arch
Locals
Tools
Arms Power
Pallets
ECP
Boxes
Planes
\Weight
Inartia

A~
v

Free Joints

MOTOR MOTOR
OFF ON

Oun
-
O3
(MR

Lock Al Home

OWER POWER

Epson &5 Robot Manager X

RC+ 8.0

Motor: Off

&+ Jog & Teach
?& Points

[

= Hands

&3 Arch

* Locals
'ﬁf Tools
? Arms
ﬁ Pallets
ECP

@ Boxes
: Planes
3 Weight
2

% Inertia

({eduel 1, robot1, GX8-B653S

EStop Error

m Local: [EERYd Tool: [VEERYS Arm: ECP: (1l VRT: #

Jogging Current Position

" X(mm) Y (mm) Z(mm)
World Tool Local Joml ECP
650.000 0000 0000] @ World

U(deg) O Joint

0.000 O Pulse
<] &1 T __
- 2 3 Current Arm Orientation
Hand
= = 4} Righty
+1 +J2 -J3

Jog Distance

Safeguard

3
|

= Jldeg)  J2deg)  J3(mm) () Continuous

4 1.000 1.000 1.000] () Long
L) . Medium

| 1.000

o O short

Teach Points | Execute Motion | Free Joints

1 2 13 J4
Free All | Lock All
I O N O O l J

2. Mueva el robot con la mano al interior del rango de funcionamiento.

3. En Epson RC+, realice la operacion de restablecimiento. EPSON RC+ 7.0: En EPSON RC+, seleccione [Administrador de
robot] - [Panel de control] y, a continuacidn, haga clic en el boton [Restablecer].

Epson RC+ 8.0: En Epson RC+, seleccione [Administrador de robot] y a continuacion, haga clic en el boton [Restablecer].

4. Confirme que se ha restablecido el estado de parada de emergencia o de error. Para obtener detalles sobre las funciones de

seguridad, consulte la siguiente seccion.

Precauciones para el uso de las funciones de seguridad del controlador de robot

Como restablecer un Manipulador de 6 ejes

Utilice la unidad de activacion del freno (opcional) o el comando Brake del software. Para obtener mas informacion, consulte

el siguiente manual.

"Manual del Manipulador — Safety - How to Move Arms with the Electromagnetic Brake"

Método que usa la Consola

portatil
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1. Acople la Consola portatil al controlador de robot y establezca dicho controlador en modo TEACH.

/\ PRECAUCION

En el modo TEACH, la funcién Limitacién de eje suave esta deshabilitada. Tenga cuidado con las operaciones
del robot.

2. Utilice la Consola portatil para mover el robot al interior del rango de funcionamiento.

3. Cambie al modo AUTO y realice la operacion de restablecimiento.
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