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1. Introduction
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1.1 Introduction

Merci d’avoir acheté ce systéme robotis¢ Epson.

Le présent manuel fournit les informations nécessaires pour utiliser correctement les fonctions de sécurité du contréleur de
robot.

Avant d’utiliser le systéme, veuillez lire ce manuel et les manuels connexes pour garantir une utilisation correcte.

Apres avoir lu ce manuel, rangez-le dans un endroit facilement accessible pour référence future.

Epson effectue des tests et des inspections rigoureux pour s’assurer que les performances de nos systémes robotisés répondent
a nos normes. Veuillez noter que si le systéme robotisé Epson est utilis¢ en dehors des conditions de fonctionnement décrites
dans le manuel, le produit n’atteindra pas ses performances de base.

Le présent manuel décrit les dangers potentiels et les problémes envisagés. Pour utiliser le systéme robotisé Epson
correctement et en toute sécurité, veillez a respecter les consignes de sécurité contenues dans ce manuel.

1.2 Marques commerciales

Microsoft, Windows, le logo Windows, Visual Basic et Visual C++ sont des marques déposées ou des marques commerciales
de Microsoft Corporation aux Etats-Unis et/ou dans d’autres pays. Tous les autres noms de sociétés, noms de marques et noms
de produits sont des marques déposées ou des marques commerciales de leurs sociétés respectives.

Microsoft® Windows® 10 operating system

Microsoft® Windows® 11 operating system

Dans le présent manuel, les systémes d’exploitation ci-dessus sont appelés respectivement Windows 10 et Windows 11.
Windows 10 et Windows 11 sont parfois appelés collectivement Windows.

1.4 Conditions d’utilisation

Aucune partie du présent manuel d’instructions ne peut étre reproduite ou réimprimée sous quelque forme que ce soit sans
autorisation écrite expresse.

Les informations contenues dans ce document sont susceptibles d’étre modifiées sans préavis.

Veuillez nous contacter si vous trouvez des erreurs dans ce document ou si vous avez des questions sur les informations
contenues dans ce document.

1.5 Fabricant
SEIKO EPSON CORPORATION

1.6 Informations de contact

Les informations de contact sont indiquées dans la section « Fournisseur » du manuel suivant.
Notez que les informations de contact peuvent varier en fonction de votre région.
« Manuel de sécurité - Informations de contact »

D
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Le manuel de sécurité est également disponible sur le site suivant.
URL : https://download.epson.biz/robots/

1.7 Avant l'utilisation

Avant d’utiliser le présent manuel, assurez-vous d’avoir bien compris les informations suivantes.

Consignes de sécurité

Seul un personnel qualifié doit transporter et installer le robot et I’équipement connexe. De plus, les lois et réglementations du
pays d’installation doivent étre respectées.

Avant utilisation, veuillez lire attentivement ce manuel et les autres manuels connexes pour garantir une utilisation correcte.
Apres avoir lu ce manuel, rangez-le dans un endroit facilement accessible pour référence future.

Signification des symboles

/\ AVERTISSEMENT

Ce symbole indique une situation dangereuse imminente qui, si 'opération n’est pas effectuée correctement,
entrainera la mort ou des blessures graves.

/\ ATTENTION

Ce symbole indique une situation potentiellement dangereuse qui, si 'opération n’est pas effectuée
correctement, peut entrainer des blessures ou des dommages matériels uniquement.

1.8 Configuration a I'aide du logiciel

Ce manuel contient les procédures de configuration a I’aide du logiciel.
Ces sections sont indiquées par les symboles suivants.

EPSON Epson
‘ RC+7.0 I RC+ 8.0 l
1.9 Formation

Le personnel utilisant les fonctions de sécurité du contrdleur de robot doit suivre la « formation a I’installation » ou la

« formation a la maintenance » dispensées par Epson. Pour s’assurer que nos clients comprennent nos produits, Epson propose
des formations réguliéres ou ponctuelles.

Une formation théorique vous permettra d’utiliser correctement le produit et d’augmenter votre productivité. Pour plus
d’informations sur la formation, veuillez contacter le fournisseur.
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2. Présentation des fonctions de sécurité du
controleur de robot
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2.1 Explication des fonctions de sécurité du contréleur de robot

Les fonctions de sécurité du controleur de robot peuvent étre utilisées pour définir des entrées et des sorties de sécurité et pour
créer des applications liées a des dispositifs de sécurité.

De plus, les options des fonctions de sécurité prennent en charge des fonctions qui contrélent en toute sécurité la vitesse de
fonctionnement et la plage de fonctionnement du robot. Vous pouvez définir la vitesse maximale du robot et la zone de
surveillance pour obtenir une application permettant de contrdler le robot en toute sécurité.

/\ ATTENTION

Les performances de sécurité des fonctions de sécurité du contrleur de robot sont de catégorie 3, PLd (horme
de référence : ISO 13849-1).

Veuillez assurer la sécurité du systéme robotisé compte tenu des performances de sécurité des fonctions de
sécurité du controleur de robot. Veuillez également consulter et respecter les normes de sécurité du pays et de
la région concernés.

Les types et les caractéristiques des fonctions de sécurité du contréleur de robot sont décrits ci-dessous.
Fonctions standard des fonctions de sécurité du contréleur :

= Couple de sécurité désactivé (STO)
Une entrée de signal du controleur de robot ouvre un relais pour couper I’alimentation des moteurs et arréter le robot. Il
s’agit d’un état de sécurité du contréleur de robot.
La fonction STO est actionnée indirectement a partir d’un arrét d’ urgence ou d’un arrét de protection. Elle fonctionnera
également lorsque la carte de sécurité détecte des anomalies. Elle ne peut pas fonctionner directement.

= Arrét d’'urgence
Cette fonction permet au robot d’effectuer un arrét d’urgence par une entrée de signal provenant d’un relais de sécurité ou
d’un interrupteur d’arrét d’urgence fixé au connecteur d’entrée d’arrét d’urgence ou au connecteur d’E/S de sécurité. Apres
I’entrée du signal, un SS1 est exécuté et aprés 1’arrét du moteur, le robot est en état d’arrét d’urgence. Pendant I’état d’arrét
d’urgence, EP s’affiche sur la LED a 7 segments du controleur de robot.
11 existe trois circuits d’arrét d urgence pour le contréleur de robot :

¢ Connecteur d’entrée d’arrét d’urgence (E-Stop)
¢ Port du connecteur d’E/S de sécurité configuré pour I’arrét d’urgence (Safety Input)

e Interrupteur d’arrét d’urgence monté sur le pupitre d’apprentissage (E-Stop, TP)

= Sécurité (SG) (arrét de protection)
Cette fonction permet au robot d’effectuer un arrét de protection par une entrée de signal provenant d’un périphérique de
sécurité fixé au connecteur d’E/S de sécurité. Apres ’entrée du signal, le SS1 est exécuté et apres 1’arrét du moteur, le
robot est en état d’arrét de protection. SO s’affiche sur la LED a 7 segments du contréleur de robot.
Le circuit de sécurité (SG) du contréleur de robot est le suivant :

e Port du connecteur d’E/S de sécurité configuré pour la sécurité (SG)

= Activer
La fonction Activer est le chemin auquel I’interrupteur d’activation est connecté lorsque le pupitre d’apprentissage est
connecté. Seuls les pupitres d’apprentissage Epson peuvent étre connectés et les interrupteurs d’activation du client ne
peuvent pas étre connectés.
Lorsque le systeme détecte que I’interrupteur d’activation du pupitre d’apprentissage n’est pas en position intermédiaire, le
SS1 est exécuté et le robot est dans un état STO.
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Limitation d’axe souple

Cette fonction surveille que chaque axe du robot se trouve dans sa plage de fonctionnement. Si le systéme détecte qu’un
axe du robot a dépassé la plage limite, I’arrét d’urgence du robot et la fonction STO sont exécutés et le robot s’arréte. Pour
plus d’informations sur I’état, I’affichage et la notification du contréleur de robot lorsqu’il est arrété par la fonction de
sécurité, reportez-vous a la section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

La plage restreinte pour chaque axe du robot est définie dans le logiciel dédié¢ (Gestionnaire des fonctions de sécurité).

Sorties de sécurité

Des dispositifs de sécurité externes peuvent étre connectés aux sorties de sécurité du contréleur de robot pour effectuer des
notifications de 1’état activé/désactivé des fonctions de sécurité.

En attribuant des parametres dans le logiciel dédié (Gestionnaire des fonctions de sécurité), les signaux de sécurité suivants

peuvent étre émis :
+ FEtat STO
o FEtat de Iinterrupteur d’arrét d’urgence
o FEtat de I'interrupteur d’activation
o Etat activé/désactivé de la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS)

o Etat activé/désactivé de la fonction Position limitée de sécurité (SLP)

Fonctions optionnelles payantes des fonctions de sécurité du contréleur :

Vitesse limitée de sécurité (SLS)

Cette fonction surveille la vitesse de fonctionnement du robot. Si le systéme détecte que le robot a dépassé la vitesse
maximale, I’arrét d’urgence du robot et la fonction STO sont immédiatement exécutés et le robot s’arréte. Pour plus
d’informations sur 1’état, I’affichage et la notification du contréleur de robot lorsqu’il est arrété par la fonction de sécurité,
reportez-vous a la section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

La limite de vitesse de sécurité du robot est définie dans le logiciel dédié (Gestionnaire des fonctions de sécurité).

# POINTS CLES

La fonction de surveillance de la vitesse pendant I'apprentissage peut étre utilisée comme fonction standard.

Position limitée de sécurité (SLP)

Cette fonction surveille la position et les angles d’articulation du robot. Si le systéme détecte que le robot a dépassé les
zones surveillées ou la limite d’angle d’articulation, I’arrét d’urgence du robot et la fonction STO sont immédiatement
exécutés et le robot s’arréte. Pour plus d’informations sur I’état, I’affichage et la notification du contrdleur de robot
lorsqu’il est arrété par la fonction de sécurité, reportez-vous a la section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

Les zones surveillées et la limite d’angle d’articulation du robot sont définies dans le logiciel dédié (Gestionnaire des
fonctions de sécurité).

Référence
Pour plus d’informations sur chaque fonction, reportez-vous aux sections suivantes.

Fonctions standard :

Couple de sécurité désactivé (STO)
Arrét de sécurité 1 (SS1)

Arrét d’urgence

Activer

Limitation d’axe souple

10
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= Entrées de sécurité

= Sorties de sécurité

Fonctions optionnelles payantes :
= Vitesse limitée de sécurité (SLS)
= Position limitée de sécurité (SLP)

= Limite d’angle d’articulation

# POINTS CLES

Pour plus d’informations sur le « Gestionnaire des fonctions de sécurité », reportez-vous a la section suivante.

Réglage des fonctions de sécurité (Logiciel de configuration : Gestionnaire des fonctions de sécurité)

11
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2.2 Connaissances requises

2.2.1 Formation a suivre

Le personnel utilisant les fonctions de sécurité du contrdleur de robot doit suivre la « formation a I’installation » ou la
« formation a la maintenance » dispensées par Epson.

2.2.2 Connaissance de base d’Epson RC+

L’utilisation des fonctions de sécurité du contrdleur de robot nécessite la connaissance du logiciel utilisé pour développer les
programmes destinés au contrdleur de robot, 8 Epson RC+ et aux robots Epson. Le contenu du présent manuel est destiné aux
personnes ayant des connaissances sur les éléments suivants :

= Concept de gestion de projet d’Epson RC+ et son utilisation
= Création et modification de programmes SPEL+ dans Epson RC+
= Exécution du programme SPEL+ a partir de la fenétre d’exécution

= Structure de base du langage et fonctionnalité de SPEL+ et son utilisation

# POINTS CLES

Le personnel utilisant Epson RC+ pour la premiére fois doit suivre la « formation a l'installation » dispensée par
Epson.

2.3 Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du controleur

de robot

Lors de I’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot, respectez les consignes de sécurité décrites ci-dessous.

A\ AVERTISSEMENT

= Veillez a vérifier les réglages des parametres des fonctions de sécurité lors de l'utilisation d’'un contréleur de
robot dans son état initial ou lors de l'utilisation d’'un contrdleur de robot avec des réglages de paramétres des
fonctions de sécurité inconnus. Utilisez également le manipulateur aprés avoir compris le fonctionnement des
fonctions de sécurité.

= Veillez a vérifier que le fonctionnement est correct lors du changement de I'état d’utilisation précédent, par
exemple lorsque les parametres des fonctions de sécurité sont modifiés ou lorsque des pieces sont
remplacées pour la maintenance.

= Lors de la vérification du fonctionnement, utilisez le mode faible puissance.
La réduction de la puissance du moteur garantit la sécurité de I'opérateur et réduit le risque de destruction et
d’endommagement des équipements périphériques en raison d’une utilisation négligente.

= e fonctionnement de la fonction de sécurité peut également étre vérifié a I'aide du contrdleur virtuel.
Cependant, il existe plusieurs limitations, comme I'impossibilité d’obtenir une distance d’arrét et un temps de
réponse précis. Assurez-vous de vous reporter aux informations sur la distance d’arrét et le temps d’arrét
fournies séparément dans le manuel de chaque robot.

= Utilisez directement les contréleurs pour vérifier que la fonction de sécurité fonctionne correctement. Il est
nécessaire de vérifier le fonctionnement réel au lieu de simplement vérifier I'affichage et son fonctionnement
dans le simulateur.

12
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= Avant de commencer le fonctionnement complet, vérifiez que les paramétres des fonctions de sécurité sont

définis comme prévu.

La somme de contrdle des paramétres des fonctions de sécurité est calculée a partir des paramétres des

fonctions de sécurité. Si la somme de contrdle des parametres des fonctions de sécurité est modifiée, cela
signifie que les paramétres des fonctions de sécurité ont été modifiés. Des fonctions de sécurité mal définies
peuvent entrainer de graves problémes de sécurité.

= Avant de commencer le fonctionnement complet, assurez-vous que les dispositifs de sécurité tels que
l'interrupteur d’arrét d’'urgence et le commutateur de protection fonctionnent. Si les interrupteurs ne
fonctionnent pas correctement, le fonctionnement peut entrainer 'échec des fonctions de sécurité en cas
d’'urgence, ce qui est extrémement dangereux et peut entrainer des blessures graves pour les opérateurs
et/ou des dommages matériels importants.

= Le RC700-E et la série RC800 différent par leur comportement d’arrét en raison des fonctions de sécurité
(vitesse limitée de sécurité (SLS), position limitée de sécurité (SLP), limite d’angle d’articulation et limitation
d’axe souple). L’état, I'affichage et les notifications de chaque contréleur de robot sont indiqués dans le

tableau suivant.

Elément

RC700-E

Série RC800

Affichage LED a 7
segments du
contréleur de robot

Affichage sous la forme (-EP-)

Y (EP)*3

i = A

Affichage du numéro d’erreur
Le numéro d’erreur a 4 chiffres (0,5 seconde)

etEEEE (EEEE) s’affichent (0,5

seconde) a plusieurs reprises

Arrét

Arrét d’urgence (catégorie d’arrét 1)

Arrét d’'urgence (catégorie d’arrét 1)

Réinitialisation

Aprés avoir résolu tous les probléemes
qui ont provoqué I'arrét du robot,

réinitialisez le controleur !

Apres avoir résolu tous les problémes qui ont
provoqué I'arrét du robot, réinitialisez le

controleur !

Vérification de la
cause de l'arrét du
robot

Reportez-vous aux informations de
note des événements 27 et 28 dans

Ihistorique du systéme 2

Reportez-vous au numéro d’erreur ou aux
informations de note des événements 27 et 28

dans I'historique du systéme 2

Etat du controleur
de robot

Etat d’arrét d’'urgence

Etat d’erreur

*1 Reportez-vous a la section suivante.
Réinitialisation du robot lorsqu’il est arrété en raison d’une fonction de sécurité

*2 Reportez-vous au manuel suivant.

= « Guide de l'utilisateur d’Epson RC+ - [Historique du systeme] (Menu Affichage) »

» « Liste des codes d’état/codes d’erreur - Numéro de code, Détails des informations de note »

*3 Le robot est en état d’arrét d’'urgence uniquement lorsque le moteur est allumé. En cas d’état de moteur

éteint, la mise sous tension du moteur entrainera une erreur a moins que vous n’éliminiez la cause de l'arrét du

moteur.

13
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2.4 Terminologie

Dispositif de sécurité
11 s’agit d’un appareil connecté a un connecteur d’E/S de sécurité du contréleur de robot.

Mode simulation
Il s’agit de 1’état lorsqu’un contréleur de robot qui n’est pas connecté & un manipulateur est utilisé pour vérifier le
fonctionnement du programme du robot.

Mode opérationnel
11 s’agit du mode AUTO (y compris le mode PROGRAM), du mode TEACH, du mode TEST T1 ou du mode TEST T2. Il peut
étre modifié a I’aide du pupitre d’apprentissage.

Hofs
I1 s’agit de la valeur de décalage des axes d’articulation du robot.

Carte de sécurité
Il s’agit de la carte de surveillance du systéme robotisé.
Elle est intégrée au contréleur de robot.

Position de I'’extrémité dans le systéme de coordonnées de I'outil (TCP)
11 s’agit du point de contact entre la main et la piece. Réglez-le en fonction de la main.

14
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2.5 Configuration du systéme

Les dispositifs de sécurité peuvent étre connectés aux connecteurs d’E/S de sécurité du contrdleur de robot.
1. Connectez les sorties de sécurité des dispositifs de sécurité aux entrées de sécurité des connecteurs d’E/S de sécurité.

2. Connectez les entrées de sécurité des dispositifs de sécurité aux sorties de sécurité des connecteurs d’E/S de sécurité.

Manipulator

Robot Controller

Safety Safety
input output

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

Prepared by the customer

Exemple de configuration systéme utilisant les fonctions de sécurité du contréleur de robot :

# POINTS CLES

Pour plus d’informations sur la connexion des dispositifs de sécurité et le contrdleur de robot, reportez-vous au
manuel suivant.

« Manuel du contrdleur de robot RC700-E »
« Manuel du contrdleur de robot RC800-A »

« Manuel du contréleur de robot RC800L »
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Chaque fonction de sécurité peut étre utilisée dans 1’environnement d’exploitation suivant.

C4-B/C8-
B/C12-B

GX4-C/GX8-C

GX10-C/GX20-
C

Version 8.0.0 ou
ultérieure

Version 7.5.4C ou
ultérieure

: - Application Micrologiciel de la carte de
Manipulateur | Contréleur SéCUrite
RC+8.0 RC+7.0
GX4-B/GX8-B Version 7.5.4 ou ultérieure
GX10-B/GX20- Version 7.5.4A ou .
B RC700-E ultérieure Version 02.00.00.0033 ou

ultérieure

Version 8.0.0.3 ou
ultérieure

Version 8.1.0.0 ou

GX1-C St
ultérieure
LS4-C/LS8-C Ver’s1.on 8.1.2.0 ou
ultérieure
Version 8.1.2.0 ou
L520-C RC800-A | ultérieure
LS50-C Ver’51.on 8.1.0.0 ou
ultérieure
RS4-C/RS6-C Ver’51’on 8.1.1.0 ou
ultérieure
C8-C/C12-C Ver’s1.on 8.1.0.0 ou
ultérieure
CX4-A/CXT-A Verys%on 8.1.2.0 ou
ultérieure
LA3-A/LA6-A | RC800OL Version 8.1.0.0 ou

ultérieure

Non disponible pour
utilisation

Version 02.01.00.0009 ou
ultérieure

Version 02.03.00.0013 ou
ultérieure

Version 02.03.00.0018 ou
ultérieure

Version 02.03.00.0018 ou
ultérieure

Version 02.03.00.0013 ou
ultérieure

Version 02.03.00.0013 ou
ultérieure

Version 02.01.00.0009 ou
ultérieure

Version 02.03.00.0018 ou
ultérieure

Version 02.03.00.0016 ou
ultérieure

Pour connaitre la version du micrologiciel de la carte de sécurité, reportez-vous a la section suivante.

Vérification de la version
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3. Informations sur les fonctions de sécurité du
controleur de robot

17
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3.1 Fonctions principales

Reportez-vous a la section suivante pour plus d’informations.

Explication des fonctions de sécurité du controleur de robot

Pour plus d’informations sur chaque fonction, reportez-vous aux sections suivantes.
Fonctions standard :

= Couple de sécurité désactivé (STO)
= Arrét de sécurité 1 (SS1)

= Arrét d’urgence

= Activer

= Limitation d’axe souple

= Entrées de sécurité

= Sorties de sécurité

Fonctions optionnelles payantes :
= Vitesse limitée de sécurité (SLS)
= Position limitée de sécurité (SLP)

= Limite d’angle d’articulation

18
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3.2 Couple de sécurité désactivé (STO)

3.2.1 Présentation et modeéles de fonctionnement de la fonction Couple de
sécurité désactivé (STO)

Le couple de sécurité désactivé (STO) est une fonction qui ouvre le relais et coupe 1’alimentation des moteurs lorsqu’une

valeur de surveillance d’une fonction de sécurité est dépassée.

Couple de sécurité désactivé (STO) correspond a la catégorie d’arrét 0. (Norme de référence : 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 Arrét de sécurité 1 (SS1)

3.3.1 Présentation et modéles de fonctionnement de la fonction Arrét de
sécurité 1 (SS1)

L’arrét de sécurité 1 (SS1) est une fonction qui surveille si le robot décélére et s’arréte normalement en cas d’arrét d’urgence
ou d’arrét de protection. Si une décélération anormale de la vitesse TCP est détectée pendant la commande d’arrét, la fonction
Couple de sécurité désactivé (STO) est immédiatement exécutée.

Arrét de sécurité 1 correspond a la catégorie d’arrét 1. (Norme de référence : IEC 60204-1)

Relation entre I’arrét de sécurité 1 (SS1) et I'instruction STO (état normal)
Si la commande d’arrét est normale, la fonction Couple de sécurité désactivé (STO) est exécutée une fois la commande d’arrét
terminée.

Safe Stop 1 (SS1) statement

A
SS1 statement Onf - oo
Time
Monitoring for deceleration
A Within 108 ms| P Within 500 ms
Decelerationis | |
being monitored
Time
>
Robot TCP speed Within 8 ms
A DI
1mm/sec Time
>
Safe Torque Off (STO) statement
A Within16ms | 80ms
STO statement Onf-----================mmmmmmmmmo oo
Time
>
Motor On/Off
A 30 ms
On
Time
Off

Relation entre I’arrét de sécurité 1 (SS1) et I'instruction STO (lors de la détection d’une décélération
anormale)
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Si une décélération anormale de la vitesse TCP est observée pendant la commande d’arrét, la fonction Couple de sécurité

désactivé (STO) est immédiatement exécutée.

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 |
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Relation entre I'arrét de sécurité 1 (§S1) et I'instruction STO (a la fin du temps de surveillance)
Si la vitesse TCP ne décélére pas a 1 [mm/sec] ou moins méme apres un certain temps depuis le début de la commande d’arrét,
la fonction Couple de sécurité désactivé (STO) est immédiatement exécutée.

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
A >
Safe Torque Off (STO) statement Within 16 ms 80 ms
— >
STO statement On |
Time
>
Motor On/Off
A Within 30 ms
On
Off Time

22
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3.4 Arrét d’urgence

3.4.1 Présentation et modéles de fonctionnement de I’arrét d’urgence

Lorsque I’interrupteur d’arrét d’urgence est activé (enfoncé), les fonctions Arrét de sécurité 1 (SS1) puis Couple de sécurité
désactivé (STO) sont exécutées, mettant le controleur de robot en état d’arrét d’urgence.

Relation entre I’arrét d’urgence et I'instruction STO

A signal from an emergency stop switch

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

3.5.1 Présentation et modeéles de fonctionnement de la fonction Activer

Lorsque I’interrupteur d’activation est désactivé (dans une position autre que la position intermédiaire), les fonctions Arrét de
sécurité 1 (SS1) puis Couple de sécurité désactivé (STO) sont exécutées, effectuant un arrét de protection.

Relation entre la fonction Activer et I'instruction STO

A signal from an enable switch

A
Switch On: High
Time
Switch Off: Low »
Ll
Safe Stop 1 (SS1) statement | Within 24 ms
A >
SS1 statement On [------------
Time
»
>
Monitoring for deceleration
Within 108 ms Within 500 ms
Being monitored }----------
. Time
Not being [
monitored .
Robot TCP speed Within 8 ms
A <«
1mm/sec Time
»
L
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 Vitesse limitée de sécurité (SLS)

3.6.1 Présentation et modéles de fonctionnement de la fonction Vitesse
limitée de sécurité (SLS)

La vitesse limitée de sécurité (SLS) est une fonction qui surveille la vitesse de fonctionnement du robot. Si, pendant le
fonctionnement, le robot dépasse la vitesse maximale, la fonction Couple de sécurité désactivé (STO) est immédiatement
exécutée et le robot s’arréte. Pour plus d’informations sur 1’état, 1’affichage et la notification du contrdleur de robot lorsqu’il
est arrété par la fonction de sécurité, reportez-vous a la section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

/\ AVERTISSEMENT

Définissez la vitesse maximale en tenant compte de la distance d’arrét. Pour en savoir plus sur la distance
d’arrét, reportez-vous au manuel suivant.

« Manuel du manipulateur - Annexe B : Temps d’arrét et distance d’arrét lors d’un arrét d’'urgence »

Modes opérationnels et activation/désactivation de la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS)
Lorsque le mode opérationnel est TEACH ou TEST T1, le modele de vitesse limitée de sécurité SLS T est toujours activé.
Vitesse limitée de sécurité SLS T est une fonction standard.

Lorsque le mode opérationnel est TEST T2, le modéle de vitesse limitée de sécurité SLS_ T2 est toujours activé. Modéle de
vitesse limitée de sécurité SLS T2 est une fonction standard.

Lorsque le mode opérationnel est AUTO, TEST T1 ou TEST T2, les entrées de sécurité peuvent étre utilisées pour activer ou
désactiver la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS). Dans ces modes opérationnels, trois modéles de vitesses maximales,
SLS 1,SLS 2etSLS 3, peuvent étre définis. Les modeles de vitesse limitée de sécurité SLS 1, SLS 2 et SLS_3 sont des
options des fonctions de sécurité.

Activer ou désactiver pour chaque mode opérationnel
A: a toujours activer
B : a activer ou désactiver en fonction des entrées de sécurité
- : a toujours désactiver

Modeéles de vitesse limitée de sécurité (SLS)

AUTO TEACH TEST T1 TEST T2
SLS T* | - A A -
Fonctions standard
SLS T2 |- - - A
SLS 1 B - B B
Fonctions de sécurité optionnelles SLS 2 B - B B
SLS 3 B - B B

*: pour plus d’informations sur le modéle de vitesse limitée de sécurité SLS T, reportez-vous a la section suivante.
= Vitesse limitée de sécurité (SLS) pour un manipulateur SCARA

= Vitesse limitée de sécurité (SLS) pour un manipulateur 6 axes

Relation entre la vitesse limitée de sécurité (SLS) et I'instruction STO
Si, pendant le fonctionnement du robot, le systéme détecte que la vitesse maximale a été dépassée, la fonction Couple de
sécurité désactivé (STO) est immédiatement exécutée et le robot s’arréte. Pour plus d’informations sur I’état, ’affichage et la
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notification du contréleur de robot lorsqu’il est arrété par la fonction de sécurité, reportez-vous a la section suivante.
Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

Exceeds the monitoring speed Robot speed

Robot speed
A P Monitoring speed
Time
>
Safe Torque Off (STO) statement
A \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
 E—
On
Time
Off
>
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3.6.2 Vitesse limitée de sécurité (SLS) pour un manipulateur SCARA

Lors de I’utilisation de la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS) pour un manipulateur SCARA, six emplacements sont
surveillés a la vitesse maximale. La vitesse (rotation ou montée/descente) de chaque articulation est exprimée en pourcentage
de la vitesse maximale (rotation ou montée/descente) de cette articulation. Pour la spécification 3 axes, cinq emplacements sont
surveillés a la vitesse maximale, & I’exclusion de chaque vitesse (rotation) [%] pour ’articulation #4.

= Vitesse (rotation) aux articulations #1, #2 et #4 [%]

= Vitesse (montée/descente) de 1’articulation #3 (mécanisme de mouvement linéaire a vis a billes) [%]
= Vitesse a I’articulation #2 (translation) [mm/sec]

= Vitesse TCP [mm/sec]

Le décalage TCP entre I’extrémité du mécanisme de mouvement linéaire a vis a billes et le TCP est défini dans le Gestionnaire
des fonctions de sécurité. Avec le modéle de vitesse limitée de sécurité SLS T de la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS),
la limite de vitesse TCP et de vitesse a I’articulation #2 (translation) est de 250 [mm/sec].

/\ ATTENTION

Le parameétre de décalage TCP défini dans le Gestionnaire des fonctions de sécurité n’est pas associé aux
parameétres de réglage définis dans la section « Réglages de I'outil » du « Guide de I'utilisateur d’Epson RC+ ».
Vérifiez que ces parameétres sont cohérents.

Joint #2
(rotation)

ot
@e:fL Joint #1

' (rotation)

\mw

SN\

ST T

((Q..
\%_

)

+

Joint #3
(up/down movement)

Joint #4
(rotation)
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Les normes X, Y et Z du décalage TCP correspondent au systéme de coordonnées 0 de I’outil dans Epson RC+.
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3.6.3 Vitesse limitée de sécurité (SLS) pour un manipulateur 6 axes

Lors de I’utilisation de la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS) pour un manipulateur 6 axes, 10 emplacements sont
surveillés a la vitesse maximale. La vitesse de rotation de chaque articulation est exprimée en pourcentage de la vitesse de
rotation maximale de I’articulation correspondante.

= Vitesse a ’articulation (rotation) #1 a #6 [%]

= Vitesse a I’articulation #2 (translation) [mm/sec]

= Vitesse a I’articulation #3 (translation) [mm/sec]

= Vitesse a I’articulation #5 (translation) [mm/sec]

= Vitesse TCP [mm/sec]

Le décalage TCP entre I’extrémité de 1’articulation #6 et le TCP est défini dans le Gestionnaire des fonctions de sécurité. Avec
le modéle de vitesse limitée de sécurité SLS T de la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS), la limite de vitesse TCP et de

vitesse aux articulations #2, #3 et #5 (translation) est de 250 [mm/sec].

TCP TCP Offset Arm #4 Joint #4
//—\—'>

fa)

N\

]"T‘E/i_"/ \\ - = Arm #3
3 | J N 1o - Pa— Joint #3

Arm #5 Joint #5

5 I
@[% o
]

Arm #6 Joint #6

Joint #1

Base
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Les normes X, Y et Z du décalage TCP correspondent au systéme de coordonnées 0 de 1’outil dans Epson RC+. La procédure
est la suivante pour le montage sur table.

Pour plus de détails sur le systéme de coordonnées de 1’outil 0 pour le montage mural ou le montage au plafond, reportez-vous
au manuel suivant.

« Guide de 'utilisateur d’Epson RC+ - Systéme de coordonnées de ’outil »
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3.7 Position limitée de sécurité (SLP)

3.7.1 Présentation et modéles de fonctionnement de la fonction Position
limitée de sécurité (SLP)

La position limitée de sécurité (SLP) est une fonction qui surveille la position de fonctionnement du robot. Si le systéme
détecte que, pendant le fonctionnement du robot, la plage de surveillance du robot est entrée dans la zone surveillée, alors la
fonction Couple de sécurité désactivé (STO) est immédiatement exécutée et le robot s’arréte. Pour plus d’informations sur
1”¢état, I’affichage et la notification du contrdleur de robot lorsqu’il est arrété par la fonction de sécurité, reportez-vous a la
section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

Position limitée de sécurité (SLP) est une option de fonction de sécurité.

/\ AVERTISSEMENT

= Définissez la plage de mouvement en tenant compte de la distance d’arrét. Pour en savoir plus sur la
distance d’arrét, reportez-vous au manuel suivant.

« Manuel du manipulateur - Annexe B : Temps d’arrét et distance d’arrét lors d’un arrét d’urgence »

= Sila vitesse du robot est limitée par la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS), la zone réglementée peut
étre déterminée en fonction de la distance d’arrét calculée a partir de la vitesse définie par la fonction Vitesse
limitée de sécurité (SLS). Si vous n’utilisez pas la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS), déterminez la
zone réglementée en tenant compte de la distance d’arrét calculée a partir de la vitesse maximale du robot.

Modes opérationnels et activation/désactivation de la fonction Position limitée de sécurité (SLP)
Lorsque le mode opérationnel est AUTO, TEST T1 ou TEST T2, les entrées de sécurité peuvent étre utilisées pour activer ou
désactiver les Zones surveillées et la Limite d’angle d’articulation.

# POINTS CLES

= Pour plus d’informations sur la zone de surveillance, reportez-vous a la section suivante.

e Zones de surveillance pour un manipulateur SCARA

e Zones de surveillance pour un manipulateur 6 axes
= Pour plus d’informations sur la Limite d’angle d’articulation, reportez-vous a la section suivante.

Limite d’angle d’articulation

Lorsque le mode opérationnel est TEACH, la fonction Position limitée de sécurité (SLP) est toujours désactivée.

Activer ou désactiver pour chaque mode opérationnel
B : a activer ou désactiver en fonction des entrées de sécurité
Modéles de position limitée de sécurité (SLP) - : & toujours désactiver
AUTO TEACH TEST T1 TEST T2
SLP A | B - B B
Fonctions de sécurité optionnelles SLP B [B - B B
SLP C | B - B B
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Relation entre la position limitée de sécurité (SLP) et I'instruction STO
Si le systéme détecte que, pendant le fonctionnement du robot, la plage de surveillance du robot a dépassé la zone surveillée,

alors la fonction Couple de sécurité désactivé (STO) est immédiatement exécutée et le robot s’arréte. Pour plus d’informations

sur 1’état, ’affichage et la notification du contréleur de robot lorsqu’il est arrété par la fonction de sécurité, reportez-vous a la

section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur 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 Plage de surveillance du robot pour un manipulateur SCARA

Les plages de surveillance du robot pour la fonction Position limitée de sécurité d’un manipulateur SCARA se trouvent a deux
emplacements : un cercle centré sur I’articulation #2 (J2, Plage de surveillance du robot 1) et un cercle centré sur 1’articulation
#3 (J3, Plage de surveillance du robot 2). Ces plages de surveillance du robot sont définies dans le Gestionnaire des fonctions
de sécurité. Les valeurs minimales pouvant étre réglées sont définies par le type de manipulateur.

La fonction Position limitée de sécurité (SLP) surveille si la plage de surveillance définie dépasse les zones surveillées définies
par le systéeme de coordonnées dans lequel le robot est installé.

Xr

Robot monitoring range 2  Robot monitoring range 1 A

Avec la fonction Position limitée de sécurité (SLP) d’un manipulateur SCARA, le décalage de la position d’installation du
robot (X, Yofs) dans le systéme de coordonnées du robot Xg-YR et la rotation du plan d’installation du robot U, sont

définis en fonction du systéme de coordonnées Xy-Yy dans lequel le robot est installé.

Yw
A

Yofs

Kofs Xw
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3.7.3 Zones de surveillance pour un manipulateur SCARA

Les zones de surveillance pour un manipulateur SCARA sont spécifiées dans la plage restreinte d’un plan Xyy-Yy dans le
systéme de coordonnées Xy-Y dans lequel le robot avec la fonction Position limitée de sécurité est installé. [l y a

16 modéles de plage restreinte qui peuvent étre configurés, (a) a (p).
Ces zones surveillées sont définies comme les positions (X1, 0), (X5, 0), (0, Y), (0, Y,) qui se croisent avec le systéme de

coordonnées Xy-Yw dans lequel le robot est installé. La plage de surveillance du robot est surveillée pour s’assurer qu’il

n’entre pas dans les zones de surveillance.

Yw Yw Yw Yw
A A A
Y2
» X X » X » X
X, w X, W W W
— Ve
(a) (b) (c) (d)
Yu Yo Yu Yu
A A A A
YZ
X,
X X 2]
> Xw : > Xuw : > Xw > Xu
X X,
Y, Y,
(e) (6} (2 (h)
Yo Yo \ Yw
A A A 4
Y, Y, Y2
> X, > X > X, > X
X, W w X, % W X, X,
Y, Y,
0] 0] O o
Y, Y,
N K‘{’ x
Y2 Y, Y,
> Xy, L
X X, X X X,
Y, Y, Y,

(m) ) (o) (p)
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3.7.4 Plage de surveillance du robot pour un manipulateur 6 axes

Les plages de surveillance du robot pour la fonction Position limitée de sécurité d’un manipulateur 6 axes se trouvent a quatre
emplacements : une sphére centrée sur I’articulation #2 (J2, Plage de surveillance du robot 1), une sphére centrée sur
I’articulation #3 (J3, Plage de surveillance du robot 2), une sphere centrée sur I’articulation #5 (J5, Plage de surveillance du
robot 3) et une sphére centrée sur 1’articulation #6 (J6, Plage de surveillance du robot 4). Ces plages de surveillance du robot
sont définies dans le Gestionnaire des fonctions de sécurité. Les valeurs minimales pouvant étre réglées sont définies par le
type de manipulateur.

La fonction Position limitée de sécurité (SLP) surveille si la plage de surveillance définie dépasse les zones surveillées définies
par le systeme de coordonnées dans lequel le robot est installé.

Robot monitoring range 3
Robot monitoring range 2

Robot monitoring range 4

A Zr

Robot monitoring range 1

iz

Xr, Yr ;lv—ﬂ

Avec la fonction Position limitée de sécurité (SLP) d’un manipulateur 6 axes, le décalage de la position d’installation du robot
(Xofs> Yofs» Zofs) dans le systeme de coordonnées du robot Xg-YR-ZR et la rotation du plan d’installation du robot (U, Vot

W,ot) sont définis en fonction du systéme de coordonnées Xyy, Yw-Zyw dans lequel le robot est installé.
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Yo A

Kofs Xw

Xw, Yw

3.7.5 Zones de surveillance pour un manipulateur 6 axes

Les zones de surveillance pour un manipulateur 6 axes sont spécifiées en fonction d’une association du modele de plage
restreinte d’un plan Xy-Yw et du modeéle de plage restreinte dans le sens Zyy du systéme de coordonnées Xyy-Yw-Zy dans
lequel le robot avec la fonction Position limitée de sécurité est installé. Il y a 16 modéles de plage restreinte qui peuvent étre
configurés sur un plan Xyw-Yw, (2) & (p). Ces zones surveillées sont définies comme les positions (X7, 0), (X5, 0), (0, Y1), (0,
Y>) qui se croisent avec le systéeme de coordonnées Xyy-Yw dans lequel le robot est installé. La plage de surveillance du robot

est surveillée pour s’assurer qu’il n’entre pas dans les zones de surveillance.
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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]
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I1'y a trois modéles de plage restreinte qui peuvent étre configurés dans le sens Zyy, (q) a (s). Ces zones surveillées sont
définies comme les positions (Z1, Z,) dans le sens Zy; du systéme de coordonnées dans lequel le robot est installé. La plage de

surveillance du robot est surveillée pour s’assurer qu’il n’entre pas dans les zones de surveillance.
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3.8 Limite d’angle d’articulation

3.8.1 Présentation et modeéles de fonctionnement de la limite d’angle
d’articulation

La limite d’angle d’articulation est une fonction qui surveille les angles d’articulation du robot. Si le systéme détecte que le
robot a dépassé la plage de mouvement, la fonction Couple de sécurité désactivé (STO) est immédiatement exécutée et le robot
s’arréte. Pour plus d’informations sur I’état, I’affichage et la notification du contrdleur de robot lorsqu’il est arrété par la
fonction de sécurité, reportez-vous a la section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

La limite d’angle d’articulation est une option de fonction de sécurité.

Modes opérationnels et activation/désactivation de la fonction Limite d’angle d’articulation

Lorsque le mode opérationnel est AUTO, TEST T1 ou TEST T2, les mod¢les* qui utilisent la plage étroite en fonction de
I’angle de rotation ou du mouvement vertical d’un axe du robot comme plage de fonctionnement peuvent étre attribués.
*: lors de I’utilisation de SLS_1 comme limite d’angle d’articulation

Lorsque le mode opérationnel est TEACH, la fonction Limite d’angle d’articulation est toujours désactivée.

Activer ou désactiver pour chaque mode opérationnel
B : a activer ou désactiver en fonction des entrées de sécurité

Modele de limite d’angle d’articulation - : & toujours désactiver

AUTO TEACH TEST T1 TEST T2

Fonctions de sécurité optionnelles | SLS 1 * | B - B B

*: cas ou un modéle définissant la plage étroite en fonction de I’angle de rotation ou du mouvement vertical d’un axe du robot
comme plage de fonctionnement pour la surveillance est attribué a SLS 1.

Relation entre la limite d’angle d’articulation et I'instruction STO

Si le systéme détecte que 1’angle de rotation ou le mouvement vertical d’un axe du robot a dépassé la plage de mouvement, la
fonction Couple de sécurité désactivé (STO) est immédiatement exécutée et le robot s’arréte. Pour plus d’informations sur
1’état, ’affichage et la notification du contrdleur de robot lorsqu’il est arrété par la fonction de sécurité, reportez-vous a la
section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur 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
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3.8.2 Limite d’angle d’articulation pour le manipulateur

Avec un manipulateur SCARA, I’articulation #1 (rotation), I’articulation #2 (rotation), I’articulation #3 (montée/descente) et
I’articulation #4 (rotation) sont toutes soumises a la limite d’angle d’articulation, qui définit la plage étroite en fonction de
I’angle de rotation ou du mouvement vertical d’un axe du robot comme plage de fonctionnement. Pour la spécification 3 axes,
trois emplacements sont surveillés a la limite d’angle d’articulation, a 1’exclusion de I’articulation #4 (rotation).

Joint #2
(rotation)

Tt

'

L}
@::7* Joint #1

(rotation)

Joint #3
(up/down movement)

Joint #4
(rotation)

Avec un manipulateur 6 axes, 1’articulation #1 (rotation), ’articulation #2 (rotation), 1’articulation #3 (rotation), 1’articulation
#4 (rotation), ’articulation #5 (rotation) et I’articulation #6 (rotation) sont toutes soumises a la limite d’angle d’articulation, qui
définit la plage étroite en fonction de I’angle de rotation d’un axe du robot comme plage de fonctionnement.
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Arm #5 Joint #5 Arm #4 Joint #4

A| )
[[___ .

Arm #6 Joint #6

===

® =

o —

Arm #3
Joint #3

o—«f Arm #2

Joint #1

Base
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3.9 Limitation d’axe souple

3.9.1 Présentation et modéles de fonctionnement de la limitation d’axe
souple

La limitation d’axe souple est une fonction qui surveille la plage de fonctionnement des articulations du robot. Si le systéme
détecte que 1’angle de rotation ou le mouvement vertical d’un axe du robot a dépassé la plage de mouvement d’un axe, 1’arrét
d’urgence du robot et la fonction STO sont exécutés et le robot s’arréte. Pour plus d’informations sur I’état, I’affichage et la
notification du contréleur de robot lorsqu’il est arrété par la fonction de sécurité, reportez-vous a la section suivante.
Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

Modes opérationnels et activation/désactivation de la fonction Limitation d’axe souple
Lorsque le mode opérationnel est AUTO, TEST T1 ou TEST T2, la fonction Limitation d’axe souple est toujours activée.
Lorsque le mode opérationnel est TEACH, la fonction Limitation d’axe souple est toujours désactivée.

Activer ou désactiver pour chaque mode opérationnel
A: a toujours activer
Limitation d'axe souple - : & toujours désactiver

AUTO TEACH TEST T1 TEST T2

Fonctions standard A - A A

Relation entre la limitation d’axe souple et I'instruction STO

Si le systéme détecte que 1’angle de rotation ou le mouvement vertical d’un axe du robot a dépassé la plage de mouvement,
I’arrét d’urgence du robot et la fonction STO sont immédiatement exécutés et le robot s’arréte. Pour plus d’informations sur
I’état, ’affichage et la notification du contrdleur de robot lorsqu’il est arrété par la fonction de sécurité, reportez-vous a la
section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

The rotation angle or vertical movement of an axis

Monitoring range
The rotation angleA y,

or vertical ! N A
movement \Detectlon that the monitoring range

is exceeded Time

afe Torque Off (STO) statement Within 16 ms

»U)

STO statement On |-

Time
>
The monitoring range
Motor On/Off < is exceeded
A Within 30 ms
On
Time
Off
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3.9.2 Plage de fonctionnement du manipulateur

Avec un manipulateur SCARA, I’articulation #1 (rotation), I’articulation #2 (rotation), I’articulation #3 (montée/descente) et
I’articulation #4 (rotation) sont toutes soumises a la surveillance par la fonction Limitation d’axe souple. Pour la spécification 3

axes, I’articulation #4 n’est pas soumise a la surveillance.

Joint #2
(rotation)

St
)
I .
@ﬁ? Joint #1

(rotation)

W

. -

g

AN
(N
v,

D~
T

Arm #2 —_—

+
Joint #3 ‘

(up/down movement)

Joint #4
(rotation)

Avec un manipulateur 6 axes, 1’articulation #1 (rotation), 1’articulation #2 (rotation), 1’articulation #3 (rotation), 1’articulation
#4 (rotation), I’articulation #5 (rotation) et I’articulation #6 (rotation) sont toutes soumises a la surveillance par la fonction
Limitation d’axe souple.

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

| , I
‘ V= = Arm #3
P.I:_ B ’} \ e G— Joint #3
: “ Niva)

— Arm #2

Arm #6 Joint #6

Joint #2

Joint #1

Base ——————— iy
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L’angle de rotation ou la plage de mouvement pour le mouvement vertical d’un axe du robot peut étre défini sur une valeur
égale ou inférieure a la plage d’impulsions définie pour chaque mode¢le de robot. Pour plus d’informations sur la plage
d’impulsions pouvant étre configurée, reportez-vous au manuel suivant.

« Manuel du manipulateur- Paramétres de la zone de fonctionnement »

Les paramétres de la plage de mouvement sont effectués dans le Gestionnaire des fonctions de sécurité.

/\ ATTENTION

La plage de fonctionnement définie dans le Gestionnaire des fonctions de sécurité n’est pas associée aux
parameétres de réglage définis dans la section « Réglages de I'outil » du « Guide de I'utilisateur d’Epson RC+ ».
Vérifiez que ces parameétres sont cohérents.

Lors de l'utilisation de la butée mécanique et de la limitation d’axe souple ensemble

<——Operating range ——>|

Mechanical stop |[< Operating area )9 Mechanical stop

&— Pulserange —>

Lors de I'utilisation uniquement de la limitation d’axe souple

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

l<————  Pulse range

V

/\ AVERTISSEMENT

= Lors de la conception d’'un systéme robotisé et de la restriction de la zone de mouvement du robot, effectuez
les restrictions a I'aide de la fonction Limitation d’axe souple ou de la butée mécanique. Cependant, en raison
des exigences des normes de sécurité des robots, une butée mécanique a axe unique ne peut pas étre
remplacée par la fonction Limitation d’axe souple. Pour plus d’informations sur la restriction a I'aide d’une
butée mécanique, reportez-vous au manuel suivant.

« Manuel du manipulateur »

= Sila vitesse du robot est limitée par la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS), la zone réglementée peut
étre déterminée en fonction de la distance d’arrét calculée a partir de la vitesse définie par la fonction Vitesse
limitée de sécurité (SLS). Si vous n'utilisez pas la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS), déterminez la
zone réglementée en tenant compte de la distance d’arrét calculée a partir de la vitesse maximale du robot.

= Sivous utilisez la butée mécanique et la limitation d’axe souple ensembile, il n’est pas nécessaire de définir la
plage de mouvement en tenant compte de la distance d’arrét, car la butée mécanique est la limite.
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= Si vous utilisez uniquement la limitation d’axe souple, définissez la plage de mouvement en tenant compte de
la distance d’arrét. Pour en savoir plus sur la distance d’arrét, reportez-vous au manuel suivant.
« Manuel du manipulateur - Annexe B : Temps d’arrét et distance d’arrét lors d’'un arrét d’'urgence »

= Dans cette fonction, la plage de réglage de la limitation d’axe souple peut étre Iégérement dépassée lors des
opérations suivantes. Cependant, ces opérations ne seront pas considérées comme une erreur.

¢ Lorsque le moteur est allumé
o Opération proche de la limite de restriction
o Opération a partir de la limite de restriction

Une erreur se produira lorsque la plage autorisée est dépassée. Lors du réglage de la limite de restriction,
tenez compte de la plage autorisée et laissez une marge suffisante. Bien que la plage autorisée différe selon
le modéle, elle est généralement la suivante :

¢ Mouvement des articulations : moins de 0,1° a 1°

* Mouvement linéaire : moins 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 Entrées de sécurité

3.10.1 Présentation et modeéeles de fonctionnement des entrées de sécurité

Les entrées de sécurité sont des fonctions qui exécutent des fonctions de sécurité affectées aux entrées de sécurité en fonction

du signal de sortie du dispositif de sécurité connecté aux entrées de sécurité des connecteurs d’E/S de sécurité.

Les connecteurs d’E/S de sécurité sont dotés de cinq ports pour les entrées de sécurité.

Les fonctions de sécurité pouvant étre affectées aux entrées de sécurité sont les suivantes :

= Arrét d’urgence (ESTOP)

= Sécurité (SG)

= Vitesses limitées de sécurité (SLS) SLS 1, SLS 2 et SLS 3
Reportez-vous a la section suivante pour plus d’informations.

Vitesse limitée de sécurité (SLS)

= Positions limitées de sécurité (SLP) SLP_A, SLP B, SLP Cet SLS 1*
Reportez-vous a la section suivante pour plus d’informations.

Position limitée de sécurité (SLP)

*: Cas ou la fonction Limite d’angle d’articulation est activée dans les paramétres SLS 1. Reportez-vous a la section

suivante pour plus d’informations.
Limite d’angle d’articulation

Modes opérationnels et activation/désactivation des entrées de sécurité
La fonction Arrét d’urgence (ESTOP) peut étre exécutée dans n’importe quel mode opérationnel.

La fonction Sécurité (SG) peut étre exécutée en mode opérationnel AUTO.

Arrét de sécurité 1 par entrée de sécurité 1

Activer ou désactiver pour chaque mode opérationnel
B : a activer ou désactiver en fonction des entrées de sécurité

- : a toujours désactiver

AUTO TEACH TEST T1

TEST T2

ESTOP

B

Fonctions standard
SG

B

Plusieurs fonctions de sécurité peuvent étre affectées a un seul port d’entrée de sécurité. Plusieurs fonctions de sécurité sont
classées par ordre de priorité dans I’ordre suivant :

= Priorité : élevée
Arrét d’urgence (ESTOP)
Sécurité (SG)

= Priorité : faible
Vitesse limitée de sécurité (SLS)
Position limitée de sécurité (SLP)
Limite d’angle d’articulation
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Relation entre les entrées de sécurité et I'instruction STO (lorsque ESTOP ou SG est affecté)
Les entrées de sécurité auxquelles la fonction Arrét d’urgence (ESTOP) ou Sécurité (SG) est affectée exécutent I’ Arrét de

sécurité 1 (SS1) lorsque le niveau du signal est « Low ».

Niveau du signal d’entrée de sécurité | Fonctionnement de la fonction de sécurité

High N’exécute pas I’ Arrét de sécurité 1 (SS1)

Low Exécute 1’ Arrét de sécurité 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 >
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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Relation entre les entrées de sécurité et I'instruction STO (lorsque SLS est affecté)
L’entrée de sécurité a laquelle la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS) est affectée désactive la fonction Vitesse limitée de

sécurité (SLS) lorsque le niveau de signal est « High » et active la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS) lorsque le niveau

de signal est « Low ».
Le délai d’activation/désactivation de la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS) est défini dans le Gestionnaire des fonctions

de sécurité.

Niveau du signal d’entrée de sécurité

Fonctionnement de la fonction de sécurité

High Désactive la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS)
Low Active la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS)
An input signal from a safety device
A
High
T
Low > Ime
Safety limit speed function (Within 32 ms + delay time) (Within 32 ms)
Enabled {------------------mmmmeooooeo o
Time
Disabled >
;peedf"f"lt. o the r%b]f’t S’i.eed and | within 8 ms Within 8 ms
e safety limit speed function Speed limit
Robot speed \ /
Time
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Relation entre les entrées de sécurité et I'instruction STO (lorsque SLP est affecté)
L’entrée de sécurité a laquelle la fonction Position limitée de sécurité (SLP) est affectée désactive la fonction Position limitée
de sécurité (SLP) lorsque le niveau de signal est « High » et active la fonction Position limitée de sécurité (SLP) lorsque le

niveau de signal est « Low ».

Niveau du signal d’entrée de sécurité Fonctionnement de la fonction de sécurité
High Désactive la fonction Position limitée de sécurité (SLP)
Low Active la fonction Position limitée de sécurité (SLP)

An input signal from a safety device

A
High
Tim
Low > me
fety Limited Positi _
Safety A'm'ted osition)vithin 32 ms Within 32 ms
—> »
Enabled{-----------------------------
Time
Disabled
The position of the robot monitoring | within 8 ms Within 8 ms
range and the monitoring area Monitori
onitoring area
_— — —_— _— — —_—
Robot monitoring range
Time
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3.11 Sorties de sécurité

3.11.1 Présentation et modéles de fonctionnement des sorties de sécurité

Les sorties de sécurité sont des fonctions qui envoient des informations relatives aux fonctions de sécurité du contréleur de
robot aux dispositifs de sécurité connectés aux sorties de sécurité des connecteurs d’E/S de sécurité.

Le contrdleur de robot dispose de trois ports pour les sorties de sécurité.

Les informations pouvant étre affectées aux sorties de sécurité sont les suivantes :

= Si I’instruction STO est émise ou non

= Si ’interrupteur d’arrét d’urgence est activé ou désactivé (interrupteur d’arrét d’urgence connecté au connecteur
d’URGENCE, interrupteur d’arrét d’urgence monté sur le pupitre d’apprentissage)

= Si ’interrupteur d’activation est activé ou désactivé

= Si la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS) est activée ou désactivée (SLS 1, SLS 2, SLS 3, SLS Tet SLS T2)

= Si la fonction Position limitée de sécurité (SLP) est activée ou désactivée (SLP_A, SLP_B et SLP_C)

Plusieurs informations relatives aux fonctions de sécurité peuvent étre affectées a un seul port de sortie de sécurité. Lors de
plusieurs affectations, le niveau de signal des sorties de sécurité devient Bas si ’instruction STO est émise (le niveau de signal
est Bas), I’arrét d’urgence est activé (le niveau de signal est Bas), ’interrupteur d’activation est désactivé (le niveau de signal
est Bas), la Vitesse limitée de sécurité (SLS) est activée (le niveau du signal est Bas) ou la Position limitée de sécurité (SLP)
est activée (le niveau du signal est Bas).

Etat de la sortie de sécurité et niveau du signal de sortie
La sortie de sécurité a laquelle est affectée I’instruction STO émise ou non émet un signal au niveau Bas si I’instruction STO
est émise et un signal au niveau Haut si I’instruction STO n’est pas émise.

Affectation aux sorties de sécurité Niveau du signal de sortie

Instruction STO High Low

Fonctions standard STO Instruction non émise | Instruction en cours d’émission

La sortie de sécurité a laquelle est affectée I’interrupteur d’arrét d’urgence activé ou non émet un signal au niveau Bas si

I’interrupteur est activé et un signal au niveau Haut si I’interrupteur est désactivé.

Affectation aux sorties de sécurité Niveau du signal de sortie

Interrupteur d’arrét d’'urgence

High

Low

Fonctions standard

EP RC *

Interrupteur désactivé

Interrupteur activé

EP_TP*

Interrupteur désactivé

Interrupteur activé

*: EP_RC : interrupteur d’arrét d’urgence connecté au connecteur ’URGENCE, EP_TP : interrupteur d’arrét d’ urgence monté
sur le pupitre d’apprentissage

La sortie de sécurité a laquelle est affectée I’interrupteur d’activation activé ou non émet un signal au niveau Bas si
I’interrupteur est désactivé et un signal au niveau Haut si I’interrupteur est activé.

Affectation aux sorties de sécurité Niveau du signal de sortie

Interrupteur d’activation High Low

. Interrupteur activé Interrupteur désactivé
Fonctions standard EN_SW P P

(position intermédiaire) | (pas en position intermédiaire)
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/\ ATTENTION

SLS et SLP indiquent si la fonction de surveillance est activée.

Le signal ne change pas méme si le manipulateur dépasse les limites de vitesse ou entre dans une zone
réglementée. Par conséquent, pour effectuer un déclenchement lorsque le manipulateur dépasse les limites de
vitesse ou entre dans une zone réglementée, utilisez également le signal de sortie STO.

La sortie de sécurité a laquelle est affectée la Vitesse limitée de sécurité (SLS) activée ou désactivée émet un signal au niveau
Bas si la Vitesse limitée de sécurité (SLS) est activée et un signal au niveau Haut si elle est désactivée.

Affectation aux sorties de sécurité

Niveau du signal de sortie

Fonctions de sécurité optionnelles | SLS 2

SLS 3

Limitation désactivée

Vitesse limitée de sécurité (SLS) High Low
SLS T
Fonctions standard Limitation désactivée | Limitation activée
SLS T2
SLS 1

Limitation activée

La sortie de sécurité a laquelle est affectée la Position limitée de sécurité (SLP) activée ou désactivée émet un signal au niveau
Bas si la Position limitée de sécurité (SLP) est activée et un signal au niveau Haut si elle est désactivée.

Affectation aux sorties de sécurité

Niveau du signal de sortie

Position limitée de sécurité (SLP)

High

Low

SLP A

Fonctions de sécurité optionnelles | SLP_B

SLP C

Limitation désactivée

Limitation activée

Temps entre I’entrée des informations de la fonction de sécurité et I’émission du signal de sortie de

Input signal level of the safety function information

A

High

Low

A signal from
a safety output

A

High

Within 8 ms

Rl

\Within 8 ms
g

Low
sécurité

Time

Time
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4. Réglage des fonctions de sécurité
(Logiciel de configuration : Gestionnaire des
fonctions de sécurité)
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4.1 Qu’est-ce que le Gestionnaire des fonctions de sécurité ?

4.1.1 A quoi sert le Gestionnaire des fonctions de sécurité

Le Gestionnaire des fonctions de sécurité vous permet de vérifier et de modifier les paramétres suivants liés aux fonctions de
sécurité du contrdleur de robot :

= Paramétrage du mode simulation
Reportez-vous a la section suivante pour plus d’informations.
Paramétrage du mode simulation

= Vérification du modele de robot, des données Hofs et des dates de modification des paramétres de la carte de sécurité

= Vérification et modification des paramétres des fonctions de sécurité (parametres des fonctions de sécurité du contréleur de
robot)

= Modification du mot de passe de la carte de sécurité

La langue affichée change automatiquement en fonction de la langue d’Epson RC+.

/\ AVERTISSEMENT

Si vous modifiez les parametres de sécurité d’'une fonction de sécurité dans le Gestionnaire des fonctions de
sécurité, assurez-vous de vérifier cette fonction et de vérifier sa validité avant utilisation.

4.1.2 Environnement d’exploitation

Le Gestionnaire des fonctions de sécurité peut étre utilisé¢ dans I’environnement suivant.

Configuration du systéme

4.1.3 Installation

Le Gestionnaire des fonctions de sécurité est installé automatiquement lors de 1’installation d’Epson RC+.

Pour connaitre les versions prises en charge d’Epson RC+, reportez-vous a la section suivante.
Configuration du systéme

4.1.4 Vérification de la version
La version du micrologiciel de la carte de sécurité peut étre vérifiée.

Sélectionnez 1’onglet [Info de version] et vérifiez les versions affichées.
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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

Pour plus d’informations sur la version d’Epson RC+, reportez-vous a Epson RC+ 8.0 - Menu - [Aide] - fenétre [A propos
d’Epson RC+ 8.0].
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4.1.5 Eléments réglables pour les options des fonctions de sécurité

Certains paramétres du Gestionnaire des fonctions de sécurité sont des options des fonctions de sécurité.
Contactez le fournisseur si vous avez besoin d’options de fonctions de sécurité.

v : Disponible pour utilisation
- : Non disponible pour utilisation

Parameétre

Fonctions standard

Options des fonctions de sécurité

Parameétres du mode simulation

v

v

Entrées de sécurité

ESTOP
SG

SLS_1
SLS 2
SLS_3
SLP_A
SLP B
SLP C

Sorties de sécurité

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

Vitesse limitée de sécurité (SLS)

SLS_T
SLS T2
SLS 1
SLS 2
SLS 3

Position limitée de sécurité (SLP)

SLP A
SLP B
SLP C
SLS 1*

Limitation d’axe souple

Parameétres d’usine

Gestion des mots de passe

*: Cas ou la fonction Limite d’angle d’articulation est activée dans les paramétres SLS 1.

55



Contréleur de robot Manuel des fonctions de sécurité Rev.12

4.2 Déroulement du démarrage a la fin

4.2.1 Déroulement des opérations

Les modifications des paramétres des fonctions de sécurité de la carte de sécurité s’effectuent comme suit :

1. Démarrage du « Gestionnaire des fonctions de sécurité »
Reportez-vous a la section suivante pour plus d’informations.
Démarrage du Gestionnaire des fonctions de sécurité

2. Modification des parametres
Reportez-vous a la section suivante pour plus d’informations.
Modification des parametres

3. Application des parametres
Reportez-vous a la section suivante pour plus d’informations.
Application des paramétres

4.2.2 Démarrage du Gestionnaire des fonctions de sécurité

Epson RC+ 7.0 : sélectionnez [Configuration] - [Configuration du systéme], puis sous [Contrdleur] - [Fonctions de sécurité],
cliquez sur [Gest. des fct de sécurité].

“ools [ Setup | Window_Help ) > %
EPSON [ |0 PCtoController Commurications.. B System Configuration )
RC+7.0 _[ System Configuration I Birs Statp Safety Functions
iy Close

¥ Freferences...

(- Controller
Options... General @ b
Configuration Safety board installed:  Yes
Preferences Safety board version: Rel.02.00.00.0031
i Simulator Jan 17 2023 13:54:01
(+)-Drive Units 00.00.0121
: [-Robots 0

(- Inputs / Outputs

(#)- Remote Control
i @-RS232

@-TCP /IP Safety Function Manager

H Conveyor Encoders
H Safety Functions

() Vision
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Epson RC+ 8.0 : sélectionnez le menu Epson RC+ - [Outil] - [Gest. des fct de sécurité] et démarrez le gestionnaire des

fonctions de sécurité.

Tools [Setup| Window _Help
i ?
Epson S PC to Controller Communications. ¢ & System Configuration ? e
@  System Configuration.
Rc+80 ] ) TG :

Opions 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

Safety Function Manager

VoV oY v v v

# POINTS CLES

= |e Gestionnaire des fonctions de sécurité doit étre démarré pour la premiére fois par le responsable de la

sécurité.
= La boite de dialogue suivante apparait lors du premier démarrage. Suivez les instructions a I'écran et
modifiez le mot de passe de la carte de sécurité. Le mot de passe initial est « EpsonSafety ».

[N Safety Board Password Setting

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

Current Password | xor ok ok

New Password

Confirm Password

Cancel

= La langue d’'affichage du Gestionnaire des fonctions de sécurité change automatiquement en fonction de la

langue définie dans Epson RC+.

= Si vous ne pouvez pas effectuer le démarrage, vérifiez les conditions suivantes :
e Un contréleur de robot équipé de fonctions de sécurité doit étre connecté.
* Le mode de démarrage d’Epson RC+ doit étre en mode programme.

e Le périphérique de contréle du contréleur de robot doit étre un PC.

4.2.2.1 Vérification des parameétres lors du démarrage du Gestionnaire des
fonctions de sécurité

Lors du démarrage du Gestionnaire des fonctions de sécurité, dans I’onglet [Param. de base], vérifiez les paramétres de la carte

de sécurité et assurez-vous qu’ils sont identiques a ceux du contrdleur de robot.

Il est recommandé de conserver un enregistrement des parametres [Somme de contrdle des param.] de [Robot] et [Somme de

contréle des param.] de [Fonctions de sécurité] tels qu’ils sont affichés dans le Gestionnaire des fonctions de sécurité.
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Basic Settings

B Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

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

Controller Settings Safety Board Settings

Robot

Model

GX8-B5525 GX8-B552S

Parameter Checksum

Oxb7ca Oxb7ca

Hofs

1

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

parameétre

Elément de

Fonction

Remarques

Modéle

Nom du modéle
de robot

Robot

Somme
de
contrdle
des
param.

Somme de
contrdle des
parametres pour
les paramétres
du robot
(masqués)

Valeurs spécifiques au modele de robot.

J1

Valeur Hofs
pour
I’articulation #1

J2

Valeur Hofs
pour
I’articulation #2

I3

Valeur Hofs
pour
I’articulation #3

Hofs

J4

Valeur Hofs
pour
I’articulation #4

J5

Valeur Hofs
pour
I’articulation #5

J6

Valeur Hofs
pour
I’articulation #6

Valeur de correction de I’origine de 1’axe d’articulation.

Ces valeurs peuvent varier d’une machine a 1’autre, méme pour un méme
mode¢le.

(Unité : impulsion)

Les valeurs Hofs pour les articulations #5 et #6 ne sont affichées que pour un
robot 6 axes.

Derniére
modif.

Date et heure de
modification des
Hofs
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EIemept de Fonction Remarques
paramétre
Somme de L L . . . S
Somme R Valeur spécifique calculée a partir des parametres des fonctions de sécurité pour
contrdle des , . . e, . . s
de ArAmetres pour les entrées de sécurité, les sorties de sécurité, la Vitesse limitée de sécurité
controle | P . P (SLS), la Position limitée de sécurité (SLP), la Limite d’angle d’articulation, la
les paramétres L , . . . i,
des . Limitation d’axe souple et le Mode Simulation, ainsi que la derni¢re valeur des
. des fonctions de \ . .
Fonctions | param. L parametres des fonctions de sécurité.
de securite
securite Date et heure de
. la dernicre
Derniere . .
. modification -
modif. \
des parametres
de sécurité

Si une erreur s’affiche lors du démarrage du Gestionnaire des fonctions de sécurité
Un écran d’erreur peut s’afficher au démarrage du Gestionnaire des fonctions de sécurité. Suivez les instructions sur chaque

écran et prenez les mesures suivantes.

= Si le modéle de robot ou la somme de contrdle des paramétres du robot est différent
Cliquez sur le bouton [OK].
Cliquez sur [Envoyer les param. du robot a la carte de sécurité].
Suivez les instructions a I’écran, saisissez le mot de passe de la carte de sécurité et modifiez les paramétres.

Safety Function Manager *

There are differences in the robot model or robot parameter
| ) checksum.
== For safety reasons, the robot cannot operate.

= Si la valeur Hofs est différente
Cliquez sur le bouton [OK].
Cliquez sur [Envoyer les Hofs a la carte de sécurité].
Suivez les instructions a 1’écran, saisissez le mot de passe de la carte de sécurité et modifiez les parametres.

Safety Function Manager X

|®1 There is a difference in the hofs values.
@ Update the hofs values on the Safety board.

= Si les paramétres du Mode simulation sont différents
Cliquez sur le bouton [OK] pour redémarrer le contrdleur de robot.

Safety Function Manager >

I-"'-_-' 1 The dry run setting differs between the controller and the Safety
\ ' board. Use the settings on the Safety board.
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4.2.3 Modification des parametres

1. Sélectionnez 1’onglet [Param. des fct de sécurité] pour afficher 1’écran [Param. des fct de sécurité].

e Bettngs | Merun bl | Mameranee

Safety Function Settings

1. Bl sty fomlivn parereien.

2. €lick Canfem in “Safety Board Communicatiors”

The safely ek lipe perameien ane senl fu e b rery dvea uf The safety board,
Suire That the sot valus and the response valie match

The sesporss values from the safety board me displaged in the safety function manages
4, Click Apply in "Sale anicationi’.

The tempeeary 5=t d to the sefety boand,

| Erabie Dry run

Safety Inputs

Salety Inputs

Agaign the fumclions to be enabked for each safaty Board input
GBS 1L L3S ARG ety § h ¥ 4 fs manitoring their
Theie aie iestictan d

ESTOR : GMange ey s8op. 5G © protactiva stop.

& ansigined Tu

ESTOR 56 SL51 AL
1

SAFETY INT /] 1 1 (] I I I
SAFETY_IMN2 | = | | [ [ [ [
SAFETY INZ | | | | | | |
SAFETY_IMN4 | | | | |
SAFETY INS ] ] | 1 1

2. Sélectionnez les éléments dont vous souhaitez modifier les paramétres.

Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
Ihe temporary settings are applied 1o the sarety board.

Run

“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 SLS1 SIS 2 SLS3 SLPA SLPB SLPC

SAFETY_IN1 = o = = = = =

SAFETY_IN2 = = = ] = = =

SAFETY_IN3 [ ] O O O ] [ [

SAFETY_IN4 [J [J LJ | (| ] [J [J

SAFETY_IN5 [ [] ] L] [ ] [] []
Safety Oul

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.
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81 Safety Bumsmme=

Szzfty Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

SAFETY ouTs [ ] O 0 ] 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 more monitored joints of the robot.
Joints : Monitor all joints with the maximum joint speed.

Maximum Joint Angle (x 0.1 deg)

Monitored Joints J—\E

<

Maximum Speed Delay Time ) Maximum Joint
{mm/s) (msec) ! = B (i s Speed (%)

[}

Pour plus d’informations sur les paramétres, reportez-vous a la section suivante.

Paramétres des fonctions de sécurité

# POINTS CLES

SLS_T 250 V]
. . . . . O
SLS_T2 250 H B B B 0O
\ E B E B E
N— _

Les parameétres dont les réglages ont été modifiés sont affichés sur fond bleu. Aprés avoir appliqué les réglages

a la carte de sécurité, I'affichage revient a la normale.

Ll

# POINTS CLES

Si la valeur définie d’'un parameétre de fonction de sécurité est en dehors de la plage d’entrée, I'arriére-plan
s’affiche en jaune et la plage de réglage s’affiche dans une fenétre contextuelle. Dans ce cas, saisissez a

nouveau la valeur dans la plage appropriée.

! »

égggéi

4.2.4 Application des parameétres

Terminez la modification des paramétres des fonctions de sécurité et affichez 1’écran de confirmation.

1. Cliquez sur le bouton [Confirmer].
| Safety Board Communications

Click Confirm and then Apply to set the safety functions.
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2. Saisissez le mot de passe de la carte de sécurité sur 1’écran de saisie du mot de passe, puis cliquez sur le bouton
[Confirmer].

8 | Safety Board Password Authentication X

Enter Safety Board password.

Password | X¥xkkkkkkk

Cancel

# POINTS CLES

= Si un mot de passe de carte de sécurité incorrect est saisi trois fois, le Gestionnaire des fonctions de sécurité
s’arréte et le contréleur de robot redémarre. Les parametres ne sont pas modifiés.

3. Sur I’écran de confirmation qui s’affiche, confirmez les paramétres des fonctions de sécurité modifiés.

# POINTS CLES

= |es parametres ne peuvent pas étre modifiés sur I'écran de confirmation. Si vous devez continuer a apporter
des modifications, cliquez sur le bouton [Annuler].

= Siun élément de paramétre s’affiche en jaune aprés avoir cliqué sur le bouton [Confirmer], une erreur de
communication avec la carte de sécurité s’est produite. Redémarrez a la fois le contréleur de robot et le PC
sur lequel le Gestionnaire des fonctions de sécurité fonctionne, puis effectuez a nouveau le réglage. Sile
probléme persiste, arrétez d'utiliser le systéme robotisé et contactez le fournisseur.

4. Cliquez sur le bouton [Appliquer].
Le Gestionnaire des fonctions de sécurité s’arréte et le controleur de robot redémarre.

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

5. Apres le redémarrage du contréleur de robot, Epson RC+ se connecte automatiquement.

6. Démarrez le Gestionnaire des fonctions de sécurité et vérifiez si les parameétres que vous avez modifiés ont été appliqués.

# POINTS CLES

= |es parametres des fonctions de sécurité ne doivent étre appliqués a la carte de sécurité qu’'aprés que le
responsable de la sécurité en a soigneusement vérifié le contenu.

Annulation

Cela annule les modifications apportées aux paramétres des fonctions de sécurité.

Safety Board Communications
Click Confirm and then Apply to set the safety functions.

Conﬁrm

L’annulation avant de cliquer sur le bouton [Confirmer] ferme le Gestionnaire des fonctions de sécurité sans modifier les
parameétres des fonctions de sécurité de la carte de sécurité. Le controleur de robot n’est pas redémarré a ce stade.
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L’annulation aprés avoir cliqué sur le bouton [Confirmer] ferme le Gestionnaire des fonctions de sécurité sans modifier les
parametres des fonctions de sécurité de la carte de sécurité. Le controleur de robot est également redémarré.

4.2.5 Enregistrement des paramétres (exécution d’une sauvegarde)

Les parameétres du Gestionnaire des fonctions de sécurité peuvent étre enregistrés a 1’aide de « Sauvegarde du contréleur »
dans Epson RC+. La sauvegarde de vos paramétres vous permet de restaurer les paramétres enregistrés si vous faites une erreur
lors de I’exécution des paramétres ou en cas de dysfonctionnement de la carte de sécurité. Veillez a effectuer une sauvegarde
lors de la modification des paramétres de la carte de sécurité, aprés 1I’apprentissage et avant la maintenance.

# POINTS CLES

Selon I'état du périphérique, la sauvegarde peut ne pas étre possible avant la maintenance. Veillez a toujours
sauvegarder vos derniers paramétres.

Données pouvant étre sauvegardées
La sauvegarde enregistre les parameétres des fonctions de sécurité et la derniére modification des paramétres de sécurité.

= Entrées de sécurité

= Sorties de sécurité

= Vitesse limitée de sécurité (SLS)
= Position limitée de sécurité (SLP)
= Limite d’angle d’articulation

= Limitation d’axe souple

= Mode simulation

# POINTS CLES

Pour plus d’informations sur les données de sauvegarde autres que les paramétres des fonctions de sécurité,
reportez-vous au manuel suivant.

« Guide de I'utilisateur d’Epson RC+ »

Procédure de sauvegarde

La sauvegarde est effectuée a I’aide de « Sauvegarde du contréleur » dans Epson RC+. Pour plus d’informations, reportez-vous
au manuel suivant.

« Guide de I'utilisateur d’Epson RC+ »

Pour en savoir plus sur la méthode de restauration, reportez-vous a la section suivante.
Restauration des paramétres enregistrés (sauvegardés)

4.2.6 Confirmation des informations enregistrées (visualiseur des états
enregistrés)

Vous pouvez vous reporter aux parametres du Gestionnaire des fonctions de sécurité a I’aide des données de sauvegarde
enregistrées avec la fonctionnalité « Sauvegarde du contrdleur » dans Epson RC+. Dans Epson RC+ 7.0, ouvrez la boite de
dialogue [Contrdleur] et sélectionnez [View Controller Status]. Pour plus d’informations, reportez-vous au manuel suivant.
« Guide de I'utilisateur d’Epson RC+ »
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Reportez-vous a la fonction SF_GetParam dans le manuel ci-dessous pour obtenir des explications concernant les valeurs de
réglage affichées.
« Référence du langage SPEL+ d’Epson RC+ »

EPSON Controller Status Viewer ? %
RC+7.0
Status Folder: |B_RC700-E_E7EADOND10_2023-07-04_082001 Status Date / Time:  2023-07-04 08:20:01
General
General

Input / Output
Tasks Itemn Valug ~
Robets Operation Mode Program
System History Cantrol Dievice PC

Program Files Display Device FC
Include Files

Cantroller Pr
Robat Points =]
Force Sensor I/F SF_TOOLVERSION 0
Fart Feeders SF_CHECKSLIM 43
Maintenance SF_LAST_MODIFIED 2023/07/03 20,0755
SF_AOBOT_MODEL_NAME Gl 0BGE1S
SF_ROBOT_CHECKSUM E4CB
SF_HOFS 000000
SF_HOFS_LAST_MODIFIED 2023/07/03 200513
DRYRUNOFF 1
SL5_1_HAND_EN 0
5L5_1_SPEED 250
SL5_1_ELBOW_EN ]
SLS_1_JOINT_EN 0
SLS_1_IOINTSPEED 7
5L5_2_HAND_EN 0
v
Epson Controller Status Viewer ? X
RG890 S e
| Geneml
N General
Input/ Output ltem Value
Tasks Operation Mode Program
> Robots Control Device PC
System History Display Device PC
Program Files > Controller Preferences
| |safety board configuration | |
Include Files
. Item Value
2 Robot Points SF TOOLVERSION 0
> Force Sensor SF_CHECKSUM 3E62
> Maintenance SF_LAST_MODIFIED 1601/01/01 9:00:00
> Part Feeders SF_ROBOT_MODEL_NAME GX8-B652SR
SF_ROBOT_CHECKSUM  78FF
SF_HOFS 00,00,00
SF_HOFS_LAST_MODIFIED 1601/01/01 9:00:00
DRYRUNOFF 1
SLS_1_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 Parameétres des fonctions de sécurité

Cette section décrit les paramétres des fonctions de sécurité qui définissent les fonctions de sécurité du contrdleur de robot.

4.3.1 Réglage des paramétres des fonctions de sécurité liés aux entrées et
sorties de sécurité

Ces paramétres sont utilisés par les fonctions d’entrée et de sortie de sécurité.

W Safety Function Manager

[ patety np

Safety Inputs

SAFETY_IN1
SAFETY_IN2
SAFETY_IN3
SAFETY_IN4

\SAFETUNS

[] Enable Dry run

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

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 56 SLS_1
[ (]

] (]
[ [ [
[ [ []
[ [ (]

SLS_2

(] W] [ [

(] a O (]
| [ ]
| [ 0
|

SLS.3 SLP.A SLPB SLPC

: Y

Safety Outputs

SAFETY_OUT1
SAFETY_OUT2

earrTv AT

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 5LS_T : 5LS on
teach mode. SLS_T2: 5LS on Test_T2 mode.

sTO
[ [ (]
[ [ [

Safety Outputs

EP_.RC EP_TP ENSW SLST SLS T2 SLS1

(] [ M =

SLS2 SLS.3 SLP_A SLP.B SLP.C
W] 0 o0
(] m @

[ = =

Parameétres d’entrée de sécurité

Ces parameétres affectent une fonction a activer pour les entrées de sécurité. Par exemple, si vous souhaitez effectuer un arrét

d’urgence lorsqu’un signal est transmis a SAFETY INI1, cochez la case a I’intersection de SAFETY IN1 et ESTOP.

Numéro

Nom

Fonction

Notes

1. Paramétres d’entrée de sécurité

1.1

SAFETY IN1

Parameétre de la
fonction pour
SAFETY_IN1

1.2

SAFETY IN2

Paramétre de la
fonction pour
SAFETY IN2

1.3

SAFETY_IN3

Paramétre de la
fonction pour
SAFETY_IN3

Définissez la fonction de chaque entrée de sécurité en attribuant I’'une
des « A. Fonctions de sécurité pouvant étre affectées » dans le tableau
ci-dessous.

1.4

SAFETY IN4

Paramétre de la
fonction pour
SAFETY IN4

1.5

SAFETY IN5

Parametre de la
fonction pour
SAFETY IN5
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Numéro Nom Fonction Notes
A. Fonctions de sécurité pouvant étre affectées
ESTOP Arrét d’urgence | ESTOP est affecté a SAFETY IN1 par défaut en usine.
Fonctions
standard SG Arrét d.e SG est affecté¢ a SAFETY IN2 par défaut en usine.
protection -
SLS 1, 2 et 3 peuvent étre affectés aux entrées de sécurité pour définir
les sorties de sécurité et la limite de vitesse de sécurité.
Reportez-vous a la section suivante pour plus d’informations.
Réglage des parametres des fonctions de sécurité liés a la Vitesse
SLS 1, Vitesse limitée .. L
SLS 2 de séeurité limitée de sécurité (SLS)
, u . .
SLS 3 (SLS) La surveillance de SLS_T et SLS T2 est activée dans les modes
. B opérationnels prescrits sans devoir étre affectée a une entrée de
Options des S
fonctions de seeurite. ) ) ] )
sécurité Reportez-vous a la section suivante pour plus d’informations.
Vitesse limitée de sécurité (SLS)
SLP A, B, et C peuvent étre affectés aux entrées de sécurité pour
SLP_A, Position limitée | définir les sorties de sécurité et les zones surveillées.
SLP B, de sécurité Reportez-vous a la section suivante pour plus d’informations.
SLP_C (SLP) Réglages de la position d’installation du robot pour la position
limitée de sécurité (SLP)
/\ ATTENTION

= Si ESTOP n’est pas défini pour SAFETY_IN, un interrupteur d’arrét d’'urgence doit étre connecté au
connecteur d’entrée d’arrét d’'urgence ou un pupitre d’apprentissage doit étre connecté.

= SG doit étre défini sur une ou plusieurs entrées SAFETY _IN.

# POINTS CLES

Les parameétres des entrées de sécurité sont divisés en trois groupes.

SAFETY_IN1

Grop1 Grop2  Grop3
ESTOP || SG SLS_1 SLS_ 2 SLS_ 3 SLP.A SLP.B SLP.C
| | | | | |

= N’importe quel groupe de fonctions de sécurité peut étre sélectionné pour une entrée SAFETY _IN.

= Le groupe 3 permet de sélectionner une combinaison de fonctions.
¢ Pour les options SLS, vous pouvez en sélectionner une.

¢ Pour les options SLP, une combinaison arbitraire peut étre sélectionnée. Lorsque I'entrée SAFETY _IN est
activée, toutes les fonctions combinées seront activées.
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B Safety Function Manager - o x

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
SAFETY_INS 1] (] [} (] [ 1] (] [}

Gafevoupue

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 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 SLPB SLP_C
sAFETY_ ouTt [ | 1 | | [J O ] O O o @
saFETY_out2 [ | 1 | | [J O ] O O o &
sAFETY_OUuT3 [ ] ] ] [ [ O ] O g B &3
TCP Offset

Enter the hand tip pesition (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.

Paramétres de sortie de sécurité

Ces parameétres affectent des conditions lorsque les sorties de sécurité émettent un signal. Par exemple, si vous souhaitez
émettre un signal depuis SAFETY OUT1 lorsque STO est exécuté, cochez la case a I’intersection de SAFETY OUT]1 et STO.

Numéro | Nom Fonction Notes

2. Ports de sortie de sécurité

Parametre de la
2.1 SAFETY_ OUT!1 | fonction pour
SAFETY OUTI

SAFETY OUT2 dans le tableau ci-dessous.

Parameétre de la
2.3 SAFETY OUT3 | fonction pour
SAFETY_OUT3

Paramétre de la Définissez la fonction de chaque port de sortie de sécurité en
2.2 SAFETY OUT2 | fonction pour attribuant 'une des « B. Fonctions de sécurité pouvant étre affectées »

Numéro Nom Fonction

Notes

B. Fonctions de sécurité pouvant étre affectées

STO Y eisas . .
de sécurité désactivé est exécutée.

Emet un signal lorsqu’une fonction Couple

Reportez-vous a la section
suivante pour plus d’informations.
Couple de sécurité désactivé
(STO)

Indique si le bouton d’arrét d’urgence

Fonctions . . N
connecté au connecteur d’entrée d’arrét

standard EP RC

ou désactivé.

d’urgence du contréleur de robot est activé

Reportez-vous a la section
suivante pour plus d’informations.
Arrét d’urgence

EP TP pupitre d’apprentissage est activé ou
désactivé.

Indique si le bouton d’arrét d’urgence sur le

Reportez-vous a la section
suivante pour plus d’informations.
Arrét d’urgence
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Numéro Nom Fonction Notes

B. Fonctions de sécurité pouvant étre affectées

Indique si I’interrupteur d’activation sur le Reportez-vous a la section
EN SW pupitre d’apprentissage est activé ou suivante pour plus d’informations.
désactivé. Activer

Indique si la fonction Vitesse limitée de

SLS T L ., o - : i
- sécurité (SLS_T) est activée ou désactivée. | Reportez-vous a la section
suivante pour plus d’informations.
SLS T2 Indique si la fonction Vitesse limitée de Vitesse limitée de sécurité (SLS)

sécurité (SLS_T2) est activée ou désactivée.

Options des fonctions de sécurité.
Une fonction ne peut étre affectée
a une sortie de sécurité que si elle

Indique si la fonction Vitesse limitée de est affectée a une entrée de

SLS_LSLS_2,SLS 3 sécurité (SLS) est activée ou désactivée. sécurité.

Reportez-vous a la section
suivante pour plus d’informations.

. Vitesse limitée de sécurité (SLS)
Fonctions

de sécurité
optionnelles

Options des fonctions de sécurité.
Une fonction ne peut étre affectée
a une sortie de sécurité que si elle

) ) ) o est affectée a une entrée de
Indique si la fonction Position limitée de

SLP_A,SLP_B,SLP_C sécurité (SLP) est activée ou désactivée.

sécurité.

Reportez-vous a la section
suivante pour plus d’informations.
Position limitée de sécurité

(SLP)

# POINTS CLES

Plusieurs fonctions peuvent étre sélectionnées. Lorsqu’au moins une des fonctions sélectionnées fonctionne, un
signal est émis par la sortie SAFETY_OUT.
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4.3.2 Réglage des parametres des fonctions de sécurité liés a la Vitesse
limitée de sécurité (SLS)

Ces parameétres sont utilisés par la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS). Définissez les éléments suivants :
= Décalage TCP

= Vitesse limitée de sécurité

/\ AVERTISSEMENT

Veillez a régler le Décalage TCP pour que la Vitesse limitée de sécurité fonctionne correctement.

Le paramétre de décalage TCP défini dans le Gestionnaire des fonctions de sécurité n’est pas associé aux
parametres de réglage définis dans la section « Réglages de I'outil » du « Guide de I'utilisateur d’Epson RC+ ».
Vérifiez que ces parameétres sont cohérents.

# POINTS CLES

= SLS 1,SLS 2 et SLS_3 ne peut étre modifié que lorsqu’une fonction est affectée a I'entrée de sécurité.

= |Le Décalage TCP doit étre réglé sur la position de I'extrémité de la main* en utilisant le systéeme de
coordonnées 0 de I'outil comme référence.
*: La position ou la main se déplace le plus rapidement pendant le fonctionnement du robot. Ou, la position la
plus éloignée de I'extrémité du mécanisme de mouvement linéaire a vis a billes.

= Pour atteindre un contréle qui ne dépasse pas la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS), il est nécessaire
de le définir de maniére explicite a I'aide de la commande SPEL+.
Le robot procéde a un arrét d’urgence si la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS) est activée et si la
vitesse du robot dépasse la vitesse de surveillance.

= Siles fonctions SLS 1, SLS 2 et SLS 3 sont activées, la commande SPEL+ suivante est automatiquement
définie au démarrage du contrdleur.
¢ Numéro SLS défini dans SF_LimitSpeedS, 0

¢ Numéro SLS défini dans SF_LimitSpeedSEnable, On

= SF_LimitSpeedS et SF_LimitSpeedSEnable sont des fonctions qui ajustent la vitesse a des positions telles

que la position de l'outil sélectionnée par la commande Outil en conjonction avec la vitesse limitée de sécurité
(SLS). Pour plus d’informations, reportez-vous au manuel suivant.
« Référence du langage SPEL+ »

= |l est possible d’obtenir la vitesse des articulations surveillées avec SF_PeakSpeedS/SF_RealSpeedS. Il est
également possible d’obtenir la vitesse des articulations surveillées avec PeakSpeed. Pour plus
d’informations, reportez-vous au manuel suivant.
« Référence du langage 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.

(] Maximum Joint Angle (x 0.1 deg)

Monitored Joints l

| Sarery O FUSTIO

Installation Position

Enter the robot installation position in the robot coordinate system.

_ Delay Ti \ /" , _

(T‘.‘lax mum Speed (mmy/s) elay fime J2 13 J5 Hah Gnts Maximum Joint Speed '\“L\l b
a— (msec) —
SLS_T 250 B E B = 7
SLS_T2 250 7

a : contrble a I’aide de SPEL+ pour veiller a ce que la vitesse maximale (mm/s) ne soit pas dépassée en se reportant a la valeur

de commande SF_PeakSpeedS.

b : en se reportant aux valeurs de commande PeakSpeed, controle avec SPEL+ pour éviter que la vitesse d’articulation

maximale (%) ne soit dépassée.

Numéro Nom Fonction

Notes

1. Paramétres Décalage TCP

Permet de définir le décalage TCP [mm].

1.1 X TCP Réglage de la position de décalage [mm] de ’axe X | -
1.2 Y TCP Réglage de la position de décalage [mm] de ’axe Y | -
1.3 Z TCP Réglage de la position de décalage [mm] de ’axe Z | -
Numéro | Nom Fonction Notes
2,‘ L'm'te d angle Permet de configurer les paramétres liés a la limite d’angle d’articulation.
d’articulation
21 Case 3 h Réglage de I’exécution ou non de la limite s . )
. ase a cocher d’angle d’articulation Il s’agit d’une fonction de SLS 1 (option
fonction de sécurité).
Angl.e ) Pour I'utiliser, activez SLS_1 dans les
2.2 d’articulation Réglage de I’angle limite [x 0,1 degré] paramétres d’entrée de sécurité.
max.
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d’articulation

Numéro | Nom Fonction Notes
Les réglages suivants sont disponibles :
- Réglage de la vitesse maximale (requis)
Paramétres Réglage de la vitesse maximale | Réglez a 250 [mm/sec] ou moins.
3 SLS T en mode TEACH et en mode - Réglage de la vitesse d’articulation maximale (facultatif)

- TEST T1 Ce réglage est toujours activé pour les articulations surveillées
autres que la vitesse d’articulation maximale. Il ne peut pas étre
désactivé.

Les réglages suivants sont disponibles :
- Réglage de la vitesse maximale (requis)
4 Paramétres | Réglage de la vitesse maximale | - Réglage de la vitesse d’articulation maximale (facultatif)
SLS_T2 en mode TEST T2 Ce réglage est toujours activé pour les articulations surveillées
autres que la vitesse d’articulation maximale. Il ne peut pas étre
désactivé.
Parametres | Réglage de la vitesse maximale | Options des fonctions de sécurité.
5 . o
SLS_1 dans SLS_1 Les réglages suivants sont disponibles :
] ] - Réglage de la vitesse maximale (requis)
6 Paramétres | Réglage de la vitesse maximale | Délai (facultatif)
SLS 2 dans SLS 2 ) ) ] ) ) ]
- Articulations surveillées (au moins une doit étre sélectionnée,
7 Paramétres | Réglage de la vitesse maximale | Y compris la vitesse d’articulation maximale)
SLS 3 dans SLS 3 - Réglage de la vitesse d’articulation maximale (requis)
Numéro | Nom Fonction Notes
Vitesse Réglage de la vitesse Définissez ce parametre en fonction des vitesses qui peuvent étre
A maximale maximale [mm/sec] dans obtenues avec les commandes SF_PeakSpeedS et
(mm/s) chaque limite SF_RealSpeedS.
B Délai (ms) Réglage 'du' délai [ms] dans |
chaque limite
Articulations Reglgge's des articulations . ‘ . . ‘
C o surveillées dans chaque Veillez a configurer au moins une articulation.
surveillées -
limite
c1 ” Réglage de surveillance ou |
) non de la vitesse J2
C2 I3 Réglage de.survelllance % | Tne peut étre défini que pour un robot 6 axes.
non de la vitesse J3
Réglage de surveillance ou R i
C3 J5 . Il ne peut étre défini que pour un robot 6 axes.
non de la vitesse J5
Réglage de surveillance ou
c4 Main non de la vitesse de la main | -
(vitesse TCP)
Réglage de Réglage de surveillance de
D rotation des | la vitesse d’articulation -
articulations | dans chaque limite
Réglage de surveillance ou
D.1 Articulations | non de la vitesse -
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Numéro | Nom Fonction Notes
Vitesse Réglage de la vitesse Définissez ce parametre en tant que pourcentage [%] de la vitesse
D2 d’articulation | maximale de rotation de maximale. Définissez ce paramétre a I’aide de la commande
' maximale I’axe d’articulation ou du PeakSpeed en vous reportant a la valeur de vitesse de pointe
[%] mouvement vertical [%] absolue pouvant étre obtenue.
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4.3.3 Réglages de la position d’installation du robot pour la position
limitée de sécurité (SLP)

Définissez la position d’installation du robot pour utiliser la fonction Position limitée de sécurité (SLP). Définissez les
éléments suivants :

= Position d’installation

= Rotation du plan d’installation

/\ AVERTISSEMENT

Veillez a régler la position d’installation et la rotation du plan d’installation pour que la fonction Position limitée de
sécurité fonctionne correctement.

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.

n .

Numéro Nom Fonction Notes
1'. POS‘“OT‘ Réglez la position de décalage du robot [mm]
d’installation '
11 X OFS Reglage de la position de décalage dans la i

- direction X
12 Y OFS Reglage de la position de décalage dans la i

- direction Y

Réglage de la position de décalage dans la I1 ne peut étre défini que pour un robot 6

1.3 Z OFS Lo

- direction Z axes.
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’axe W

Numéro Nom Fonction Notes

2. Rotation du plan . , .

Jinstallation Réglez I'angle de décalage du robot [deg].

21 U ROT I?eglage de I’angle de décalage autour de i
- I’axe U

29 V ROT l?eglage de I’angle de décalage autour de Il ne peut étre défini que pour un robot 6
- I’axe V axes.

23 W ROT Réglage de I’angle de décalage autour de 11 ne peut étre défini que pour un robot 6

axes.
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4.3.4 Réglage de la fonction Position limitée de sécurité (SLP)

Effectuez les réglages pour utiliser la fonction Position limitée de sécurité (SLP). Définissez les éléments suivants :
= Plage de surveillance du robot

= Zones surveillées

# POINTS CLES

= SLP A, SLP_B, et SLP_C ne peuvent étre modifiés que s'ils sont affectés a des entrées de sécurité.

= Cela n’effectue pas de contréle pour empécher I'entrée dans les zones surveillées. Effectuez les réglages
suivants si nécessaire.
» Définissez les limites XYZ (XYLim) afin que le robot n’entre pas dans les zones surveillées.

+ Définissez la zone de détection d’entrée (Boite) ou le plan de détection d’entrée (Plan) en tenant compte
de la distance d’arrét autour des zones surveillées et procédez au contrdle correspondant lorsqu’une
entrée est détectée.

Pour plus de détails au sujet des limites XYZ (XYLim), de la zone de détection d’entrée (Boite) et du plan
de détection d’entrée (Plan), reportez-vous au manuel suivant.
« Guide de l'utilisateur d’Epson RC+ », « Référence du langage SPEL+ »

= Pour les manipulateurs SCARA, réglez le rayon de surveillance de I'axe J3 sur une valeur qui englobe la
main (effecteur). Cette valeur est utilisée pour déterminer si la main est entrée dans les zones surveillées.

= Pour les manipulateurs 6 axes, réglez le rayon de surveillance de I'axe J6 sur une valeur qui englobe la main
(effecteur). Cette valeur est utilisée pour déterminer si la main est entrée dans les zones surveillées.

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

3

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’,‘bdﬁ
14 -1951517 1951517 1951517 To 1951517~ -360.000  360.000 (deg) F5S ! }
T Il'&
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W safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Jlonitored Areas

N

Set the areas for restricted robot entry.

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

= urot

x1
=
Y1 Xofs| %2

ot

~

Numéro

Nom

Fonction

Notes

1. Plage de surveillance du

Réglez le rayon de surveillance de sécurité [mm] pour chaque articulation.

robot
Réglage du rayon de surveillance pour
1.1 12 , -
I’axe J2
Réglage du rayon de surveillance pour
1.2 I3 , -
I’axe J3
13 15 Réglage du rayon de surveillance pour 11 ne peut étre défini que pour un robot 6
’ I’axe JS axes.
14 16 Réglage du rayon de surveillance pour Il ne peut étre défini que pour un robot 6
’ I’axe J6 axes.
2 SLP_A Paramétres relatifs a la fonction SLP_A -
3 SLP B Paramétres relatifs a la fonction SLP_B -
4 SLP C Parameétres relatifs a la fonction SLP_C -
Numeéro | Nom Fonction Notes
Paramétres du plan , .
A XY Réglage du plan XY dans chaque fonction
Activer le Réglage de I’exécution ou non de la
Al \ ;
parametre surveillance du plan XY
) Sélection de la plage de réglage ) ) )
A2 Sélection de la - Mur Ne peut étre défini que si « A.1 Activer le
’ plage ) , parametre » est activé.
- Zone réglementée
B Activer la plage du | Réglage de I’exécution ou non de la Ne peut étre défini que si « A.1 Activer le
plan XY surveillance dans chaque direction XY parametre » est activé.
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Numéro | Nom Fonction Notes
\ Réglage de I’exécution ou non de la
B.1 X1 (Case & cocher) surveillance dans la direction X1
. Réglage de I’exécution ou non de la
B.2 X2 (Case a cocher) sur%ei%lance dans la direction X2 Ne peut étre défini que lorsque Mur est
sélectionné.
B3 Y1 (Case 4 cocher) Réglage de I’exécution ou non de la Veillez a activer au moins un emplacement.
' surveillance dans la direction Y'1
. Réglage de I’exécution ou non de la
B4 Y2 (Case a cocher) surveillance dans la direction Y2
C Entrée de plage de | Réglage de la plage de surveillance dans la | Ne peut étre défini que si « A.1 Activer le
plan XY direction XY parametre » est activé.
C.1 X1 (Zone de texte) | Réglage de la plage dans la direction X1
C2 X2 (Zone de texte) | Réglage de la plage dans la direction X2 Réglez X2 sur une valeur supérieure  X1.
C3 Y1 (Zone de texte) | Réglage de la plage dans la direction Y1 Réglez Y2 sur une valeur supérieure a Y1.
c4 Y2 (Zone de texte) | Réglage de la plage dans la direction Y2
D Réglage pour la Réglage pour la surveillance dans la direction Z
direction Z glagep
D.1 Activer le Réglage de I’exécution ou non de la Seule I’option Mur (sol, plafond) peut étre
’ parametre surveillance dans la direction Z sélectionnée pour la direction Z.
E Activer la plage de | Réglage de I’exécution ou non de la
la direction Z surveillance dans la direction Z
E.1 Z1 (Case a cocher) Reglg%f: de l;xec;ltlgp outl'nonz(;e la
surveitiance dans fa direction Ne peut étre défini que si « D.1 Activer le
. _— ctre » est activé.
. Réglage de I’exécution ou non de la parame
E2 22 (Case a cocher) surveillance dans la direction Z2
F Saisie de la plage Réglage de la plage de surveillance dans la
de la direction Z direction Z
F.1 Z1 (Zone de texte) | Réglage de la plage dans la direction Z1 Sélectionnez une valeur inférieure a la
position du robot.
F.2 Z2 (Zone de texte) | Réglage de la plage dans la direction Z2 Réglez Z2 sur une valeur supérieure a Z1.

Différence entre un « Mur » et une « Zone réglementée »

= Mur

Les limites supérieure et inférieure de la zone de fonctionnement du robot sont définies, et si le robot se déplace de

I’intérieur de la zone définie vers 1’extérieur, alors la fonction Couple de sécurité désactivé (STO) est exécutée et le robot

s’arréte. Pour plus d’informations sur 1’état, I’affichage et la notification du controleur de robot lorsqu’il est arrété par la

fonction de sécurité, reportez-vous a la section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

Définissez la plage de surveillance en tenant compte de la distance d’arrét. Pour en savoir plus sur la distance d’arrét,

reportez-vous au manuel suivant.

« Manuel du manipulateur - Appendix B. Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop, Appendix C:Stopping
Time and Stopping Distance When Safeguard Is Open »

Exemple d’utilisation : Prévention des collisions avec des barriéres de sécurité

Reportez-vous a la section suivante pour plus d’informations.
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Zones de surveillance pour un manipulateur SCARA

Zones de surveillance pour un manipulateur 6 axes

Pour un manipulateur SCARA, 15 modeéles, (a) a (o), peuvent étre spécifiés pour la plage restreinte sur le plan XY, ils
correspondent a I’option Murs.

Pour un manipulateur 6 axes, il y a un total de 18 mod¢les, dont trois mode¢les, (q) a (s) pour la position surveillée dans la
direction Z, en plus de ceux spécifiés pour la plage restreinte sur le plan XY, qui correspondent a 1’option Murs.

= Zone réglementée
Une zone interdite est définie dans la zone de fonctionnement du robot, et si le robot se déplace de I’extérieur de la zone
définie vers I’intérieur, alors la fonction Couple de sécurité désactivé (STO) est exécutée et le robot s’arréte. Pour plus
d’informations sur 1’état, I’affichage et la notification du contréleur de robot lorsqu’il est arrété par la fonction de sécurité,
reportez-vous a la section suivante.
Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contrdleur de robot
Définissez les zones surveillées en tenant compte de la distance d’arrét. Pour en savoir plus sur la distance d’arrét, reportez-
vous au manuel suivant.
« Manuel du manipulateur - Appendix B. Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop, Appendix C:Stopping
Time and Stopping Distance When Safeguard Is Open »
Exemple d’utilisation : Prévention des collisions avec des structures a proximité du robot
Reportez-vous a la section suivante pour plus d’informations.
Zones de surveillance pour un manipulateur SCARA
Zones de surveillance pour un manipulateur 6 axes
Le modele (p) correspond a la Zone réglementée.
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4.3.5 Réglage de la Limitation d’axe souple
Effectuez les réglages pour utiliser la fonction Limitation d’axe souple.

La plage de réglage de la fonction Limitation d’axe souple est affichée a droite de la valeur de réglage de la Limitation d’axe
souple. Cette plage de réglage varie en fonction du modele de robot.

/\ AVERTISSEMENT

La plage de fonctionnement définie dans le Gestionnaire des fonctions de sécurité n’est pas associée aux

parameétres de réglage définis dans la section « Réglages de I'outil » du « Guide de I'utilisateur d’Epson RC+ ».
Définissez la plage de fonctionnement en vous reportant a ce qui suit.

# POINTS CLES

= |a fonction Limitation d’axe souple est toujours activée, sauf en mode TEACH.

= Siun axe sort de la plage de mouvement, la fonction Couple de sécurité désactivé (STO) est exécutée et le
robot s’arréte. Pour plus d’informations sur I'état, I'affichage et la notification du contréleur de robot lorsqu’il
est arrété par la fonction de sécurité, reportez-vous a la section suivante.
Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

= | e paramétre [Limitation d’axe souple] défini dans le Gestionnaire des fonctions de sécurité et le paramétre
[Etendue] défini dans Epson RC+ peuvent étre définis séparément. Nous recommandons de régler [Etendue]
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sur des valeurs égales ou inférieures a celles de [Limitation d’axe souple].

EPSON
RC+7.0

Epson
RC+ 8.0

@ Robot Manager

Robot: 1, Robotl, GX8-B4525

v locak 0 + Took 0 + Amu0Q - ECP:Q v|a§§§ |

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 [4405478 |
12 [2685156 | To [2685156 |
13 [-1092267 | 1o [0 | T
18 [1668189 | To [1888183 |

9

Read J1 Minimum

Robot Manager
Er‘ﬁ. Robot Manager X

LU 1, Robot1, GX8-BA52S v
=N 08T oo Y A (IR < G

Motor: Off

b4

Points

Hands

Arch

Locals

Tools

Arms

Pallets

BB A &> 2

ECP

Boxes

Planes

(1)

:f : XYZ Limits

6 Home Config

EStop

Safeguard Error

/Range

Define limits for each robot joint

Minimum
n: -1128676
12z -2685156
13: -1092267
14: -1668189

To
To
To
To

Maximum

\ Values are in encoder pulses

4405476
2685156

0
1668189

| Read J1 Minimum
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B Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

32

Soft Axis Limiting

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

0
0

—
Setup Method [ 1
®) Pulse Joint 2 3 4
Min |h'u4 Minimurr | Maximurm MinRange | MaxRange
nulse nulse loint (loint’ nulse nulse)
n -1128676 ® 4405476 ® (deg) -1 128676. 4405476 2 4
2 -2685156 2685156 (deg) -2685156 2685156 » | C.l:)
JE] -1092267 0 (mm) -1092267 0 o $
" 1668189 1668189 (deg) -236978175 236978175 Q IJ3

0
0

Set to match the range setting

Click Confirm and then Apply to set th

Safety Board Communications || |

unctions.

Set to the limit value

5 6 Confirm Cancel
Numéro | Nom Fonction Notes
Sélectionnez [Impulsion] ou
| Méthode de [Articulation] comme méthode de
configuration | réglage pour la fonction
Limitation d’axe souple.
(o . Ne peut étre défini que lorsque Impulsion est sélectionné
Définissez la plage minimale et peu o que forsquie TPU SIof Est Seie
. . dans le n° 1. Lorsque Articulation est sélectionné, la valeur
2 Impulsion maximale pour chaque axe e . . s .
. . d’impulsion est automatiquement modifiée en fonction de
comme valeur d’impulsion. . . ..
la valeur d’articulation saisie.
o .. Ne peut étre défini que lorsque Articulation est sélectionné
Définissez la plage minimale et o . e,
. . . dans le n° 1. Lorsque Impulsion est sélectionné, la valeur
3 Articulation | maximale de chaque axe comme y . . . s .
R d’articulation est automatiquement modifiée en fonction de
valeur d’angle (deg) ou mm. . . ..
la valeur d’impulsion saisie.
Dans le Gestionnaire des fonctions de sécurité, le
paramétre de plage ne peut pas étre modifié. Pour en savoir
4 Place Affiche la plage minimale et plus sur la modification du paramétre, reportez-vous a la
& maximale pour chaque axe. section suivante.
« Guide de 'utilisateur d’Epson RC+ - [Outils]-
[Gestionnaire robot]-[Plage] Page »
Régler pour Entre automatiquement la valeur .
glerp aufomatiq , En appuyant sur le bouton, la valeur est automatiquement
correspondre | de la limitation d’axe souple de . . - .
5 \ . saisie. Veuillez noter que les valeurs saisies précédemment
au paramétre | tous les axes en fonction du , ,
. seront écrasées.
de plage paramétre de plage.
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Numéro | Nom

Fonction

Notes

Entre automatiquement la valeur

En appuyant sur le bouton, la valeur est automatiquement

Régler a la de la limitation d’axe souple de . . . "
6 . . saisie. Veuillez noter que les valeurs saisies précédemment
valeur limite | tous les axes en fonction du , ,
. . seront écrasées.
parametre de valeur limite.
/\ ATTENTION

Le réglage de la limitation d’axe souple sur la valeur limite élimine pratiquement la limitation d’axe souple. Faites
attention lorsque vous ['utilisez.
Lors de la saisie de la valeur d’'impulsion, la valeur d’articulation est arrondie a la quatrieme décimale inférieure
et la valeur est affichée avec trois décimales.
Lors de la saisie de la valeur d’articulation, la valeur d'impulsion s’affiche sous la forme d’un entier dont la
premiére décimale est arrondie a I'inférieure.
La carte de sécurité peut étre réglée avec la valeur d'impulsion. Assurez-vous de toujours vérifier le numéro saisi

et affiché.

82



Contréleur de robot Manuel des fonctions de sécurité Rev.12

4.3.6 Application des parameétres des fonctions de sécurité

Appliquez les paramétres des fonctions de sécurité que vous avez modifiés a la carte de sécurité.

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

\—/

Numéro | Nom Fonction Notes

Envoyer les paramétres des fonctions de
1 Confirmer | sécurité a la carte de sécurité et afficher les
valeurs de réponse de la carte de sécurité

Modifiez les éléments nécessaires avant de
sélectionner cette option.

Assurez-vous qu’il n’y a aucune anomalie dans
les valeurs de réponse avant de sélectionner cette
option.

Appliquer les paramétres des fonctions de

2 Appliquer T . e,
ppliqu sécurité a la carte de sécurité

Si vous cliquez sur [Annuler] aprés avoir cliqué
3 Annulation | Annuler les modifications sur [Confirmer], les modifications seront annulées
et le contrdleur de robot redémarrera.
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4.4 Paramétrage du mode simulation

Lorsque le mode simulation est activé, le contrdleur de robot peut étre exécuté sans le connecter a un manipulateur.

Le Gestionnaire des fonctions de sécurité fournit les parametres du mode simulation pour le contrdleur de robot et la carte de
sécurité.

Lors du basculement entre 1’activation et la désactivation du mode simulation, la relation entre le fonctionnement du robot et le
fonctionnement des fonctions de sécurité par la carte de sécurité est la suivante :

Paramétres du mode simulation | Fonctionnement du robot | Fonctions de sécurité

Activé Arrété Arrété

Désactivé En fonctionnement* En fonctionnement

*: faites attention au fonctionnement du robot.

Réglage du mode simulation
Dans ’onglet [Param. des fct de sécurité], sélectionnez [Activer le mode simulation].

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.

# POINTS CLES

= |es parametres des fonctions de sécurité ne peuvent pas étre modifiés tant que le mode simulation n’est pas
désactivé. Cependant, les valeurs définies des parameétres des fonctions de sécurité sont conservées.

= |Le mode simulation ne peut pas étre défini avec Epson RC+ pour un contréleur de robot équipé de fonctions
de sécurité.
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4.5 Envoi des parametres des fonctions de sécurité sous forme de

texte

Pour envoyer les paramétres des fonctions de sécurité configurés au contrdleur de robot sous forme de texte, implémentez le
programme SPEL comme indiqué dans I’exemple ci-dessous.

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 1 = 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

# POINTS CLES

Pour plus d’informations sur la fonction SF_GetParam$, qui renvoie les paramétres des fonctions de sécurité et
sur la fonction SF_GetParam (indice correspondant a chaque paramétre de fonction de sécurité), reportez-vous
au manuel suivant.

« Référence du langage Epson RC+ »
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4.6 Maintenance de la carte de sécurité

4.6.1 Restauration des paramétres d’usine par défaut

Cette fonction restaure les parametres des fonctions de sécurité définis sur la carte de sécurité a leurs réglages d’usine par
défaut.

1. Sur I’écran [Maintenance], sélectionnez [Val. par défaut] pour afficher I’écran Paramétres des fonctions de sécurité avec les

valeurs par défaut ajoutées.

[ I 1 B B
m @ 1 @ 1 B B
mom 1 @ ¢ 1 B B

2. Utilisez I’option [Confirmer] ou [Appliquer] pour utiliser les paramétres des fonctions de sécurité définis en usine pour la

carte de sécurité.

| Safety Board Communications

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

# POINTS CLES

Cette fonction ne permet pas de modifier le mot de passe de la carte de sécurité. Pour en savoir plus sur la
modification du mot de passe de la carte de sécurité, reportez-vous a la section suivante.
Modification du mot de passe de la carte de sécurité
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4.6.2 Modification du mot de passe de la carte de sécurité

Cette fonction permet de modifier le mot de passe de la carte de sécurité.

# POINTS CLES

= |Le mot de passe de la carte de sécurité doit étre modifié par le responsable de la sécurité.

1. Sur I’écran [Maintenance], sélectionnez [Mot de passe].

[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. Saisissez le mot de passe actuel de la carte de sécurité dans [Mot de passe actuel] et le nouveau mot de passe de la carte de
sécurité que vous souhaitez définir dans [Nv mot de passe] et [Confirmez le mot de passe], puis cliquez sur [Mettre a jour].

Le contrdleur de robot redémarre.

B Safety Board Password Setting

Current Password |**¥*¥*&x&xxx

New Password FrkEKIREE

Cancel

# POINTS CLES

Le mot de passe de la carte de sécurité doit comporter huit caractéres ou plus, mais pas plus de 15 caractéres.

Les caractéres pouvant étre utilisés sont les suivants :
Caracteres alphabétiques majuscules demi-chasse : A a Z
Caractéres alphabétiques minuscules demi-chasse : aa z
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Chiffres demi-chasse : 0 a 9
Symboles demi-chasse : (espace) ! "#$ % & '()*+,-./:;<=>?2@[]*_{|}~

3. Une fois le contrdleur de robot redémarré, démarrez le Gestionnaire des fonctions de sécurité.

# POINTS CLES

= Si un mot de passe de carte de sécurité incorrect est saisi trois fois, le Gestionnaire des fonctions de sécurité
s’arréte et le contrdleur de robot redémarre. A ce stade, les paramétres ne sont pas modifiés.

= Le mot de passe de la carte de sécurité est toujours requis lors de I'utilisation du Gestionnaire des fonctions
de sécurité. Veuillez le conserver dans un endroit sdr afin de ne pas 'oublier.

= Sivous devez réinitialiser le mot de passe de la carte de sécurité, contactez votre responsable de la sécurité
ou le fournisseur.
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4.6.3 Restauration des parameétres enregistrés (sauvegardés)

Procédure de restauration
Une restauration peut étre effectuée a I’aide de [Restauration du controleur] dans Epson RC+.

/\ ATTENTION

Veillez a effectuer la restauration sur le méme contréleur de robot pour lequel la sauvegarde des données a été
effectuée. De plus, ne réécrivez pas le contenu des données de sauvegarde. Le fonctionnement du systéme
robotisé ne peut pas étre garanti si une restauration est effectuée a I'aide des données d’un autre contrdleur de
robot ou avec des données réécrites.

1. Dans le menu Epson RC+, sélectionnez [Outils] - [Contrdleur] pour afficher la boite de dialogue [Outils du contréleur].
2. Cliquez sur le bouton [Restauration du contréleur...] pour afficher la boite de dialogue [Browse For Folder].

3. Spécifiez le dossier dans lequel les données de sauvegarde sont stockées.
B Nom du contrdleur de robot Numéro de série Date et heure de la sauvegarde
Exemple : B RC700-E_12345 2011-04-03 092941

4. Cliquez sur le bouton [OK] et sélectionnez [Configuration carte de sécurité].
Pour en savoir plus sur les autres éléments de sélection, reportez-vous au manuel suivant.
« Guide de I'utilisateur d’Epson RC+ »

EPSON Restore Controller
RC+7.0

All basic controller settings will be restored.

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

[] Vision hardware corfiguration

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

[ Safety board configuration ]

Restore Controller X
Epson
RC+ 80 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
| Robot maintenance configuration
Project
| Vision hardware configuration
Force sensor configuration
| Password authentication settings

Part feeders configuration

[ Safety board configuration ]

Security configuration

“ e
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5. Cliquez sur le bouton [OK].

6. Saisissez le mot de passe de la carte de sécurité sur I’écran de saisie du mot de passe, puis cliquez sur le bouton

[Confirmer].

B 7 Safety Board Password Authentication X

Enter Safety Board password.

Password | * ik kok

__Confirm |

# POINTS CLES

= Restaurez les données de sauvegarde enregistrées dans la sauvegarde des parameétres du contréleur de
robot sur le méme systéme.

Si vous essayez de restaurer les informations d’'un autre systeme, la boite de dialogue d’avertissement
suivante s’affiche.

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,

Yes I HNo |

Sauf dans des cas particuliers tels que le remplacement d’un contréleur de robot, cliquez sur le bouton [Non].

Proceed?

= |a restauration des données de sauvegarde d’'un systeme avec des options de fonctions de sécurité activées
vers un systéme avec des options de fonctions de sécurité désactivées ne définit pas les fonctions des
options.

= Sivous cochez [Configuration carte de sécurité] ou [Nom du Robot, numéro de série, calibrations] a I'étape 4,
I'écran d’authentification par mot de passe de la carte de sécurité s’affiche.
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4.6.4 Définir les parameétres du robot du contréleur sur la carte de sécurité

Les informations sur les paramétres du robot qui se trouvent dans le contréleur peuvent étre automatiquement définies sur la

carte de sécurité.

# POINTS CLES

= La fonction de réglage des paramétres du robot est disponible a partir d’Epson RC+ 8.0 ou une version
ultérieure.

= | es paramétres du robot sont automatiquement définis lorsque vous enregistrerez et apporterez des
modifications. Cela est utilisé lorsque I'erreur 9812 (la valeur de la somme de contrdle du robot du contréleur
et les paramétres de la carte de sécurité different) se produit aprés la mise a jour du micrologiciel du

contréleur.

/\ ATTENTION

= Cela réinitialise le paramétre des fonctions de sécurité aux paramétres d’'usine. Réglez a nouveau la fonction
de sécurité aprés cela. Toutefois, le mot de passe de la carte de sécurité est conservé.

= Vérifiez le fonctionnement de la fonction de sécurité apres avoir défini les paramétres du robot.

1. Cliquez sur le bouton [Définir les paramétres du robot] sur I’écran [Maintenance].

&1 Safety Function Manager — o X
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Maintenance

Defaults

Password

Set the robot settings
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2. Vérifiez le message d’avertissement et cliquez sur le bouton [OK] si vous souhaitez continuer.

fety Function Settings | Basic Settings | Version Info

Maintenance

Password

Set the robot settings

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

Set the robot settings to the Safety Board.
( fetv function

will be restared to factory setting

A

Safety Function Manager

Robot parameters on the Safety Board will be updated:
- 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. Le contenu des paramétres a écrire et des paramétres actuels de la carte de sécurité s’affiche. Vérifiez le contenu des
parameétres a écrire et cliquez sur le bouton [Confirmer] s’il n’y a aucun probléme.

*I1 ne s’agit pas d’un probléme si I’heure mise a jour des valeurs Hofs correspond a I’heure actuelle et est différente des
parametres de la carte de sécurité.

&1 Safety Function Manager

Safety Function Settings

Basic Settings

Basic Settings | Version Info | 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
J2 0 0
3 0 0
J4 0 0
Last Modified 2024/11/07 14:28:40 2024/11/06 11:54:26

4. Saisissez les mots de passe de la carte de sécurité et cliquez sur le bouton [Confirmer].

1 ' Safety Board Password Authentication

Enter Safety Board password.

Confirm

Cancel

Cancel
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5. Le contenu des paramétres a écrire et des paramétres envoyés a la carte de sécurité s’affiche. Assurez-vous que les
parametres sont les mémes et, s’il n’y a aucun probléme, cliquez sur le bouton [Confirmer]. En cliquant sur le bouton
[Appliquer], les valeurs définies du robot et les valeurs Hofs sont définies sur la carte de sécurité.

&1 Safety Function Manager - o x

y Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Basic Settings

The robot settings have been sent to the Safety Board

Board and click the Apply button.

Check the response value from t

Settings to be sent to the Safety Board: Safety Board Settinas

Robot Mode! GXE-C653S GX8-C653S
Parameter Checksum Oxb64f Oxb64f
Hofs n 55558 55558
2 175346 -175346
B 84 -84
%) 392 -392
Last Modified 2024/11/08 15:36:02 2024/11/08 15:36:02

Apply Cancel

6. Une fois le réglage terminé, réglez la fonction de sécurité selon les instructions données a 1’écran.
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4.7 Réinitialisation du robot lorsqu’il est arrété en raison d’une

fonction de sécurité

Si le robot s’est arrété en raison d’une fonction de sécurité, il doit étre réinitialisé dans un état lui permettant de fonctionner a
nouveau. Reportez-vous aux sections « Réinitialisation » ci-dessous et réinitialisez le robot.
= Si le robot s’est arrété en raison d’une entrée de sécurité : Exemple d’utilisation des fonctions d’entrée/sortie de sécurité
= Si le robot s’est arrété en raison de la vitesse limitée de sécurité (SLS) : Exemple d’utilisation de la fonction Vitesse
limitée de sécurité (SLS)
= Si le robot s’est arrété en raison de la limite d’angle d’articulation : Exemple d’utilisation de la limite d’angle
d’articulation
= Si le robot s’est arrété en raison de la position limitée de sécurité (SLP) : Exemple d’utilisation de la fonction Position
limitée de sécurité (SLP)
= Si le robot s’est arrété en raison de la limitation d’axe souple : Exemple d’utilisation de la fonction Limitation d’axe
souple
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4.8 Réglage des parameétres des fonctions de sécurité a I'aide d’un

simulateur

Lors de I’utilisation d’une édition supérieure a 1’édition Standard, certains paramétres des fonctions de sécurité peuvent étre
modifiés a partir du simulateur RC+. Cela vous permet d’ajuster les paramétres tout en les vérifiant visuellement sur le
simulateur. La valeur du parametre qui a été modifié avec le simulateur sera reflétée dans le gestionnaire des fonctions de
sécurité en méme temps. En utilisant les deux outils, les parametres peuvent étre vérifiés et ajustés plus efficacement.
Cependant, le paramétre doit étre écrit sur la carte de sécurité a partir du gestionnaire des fonctions de sécurité. Il ne peut pas
étre écrit directement sur la carte de sécurité a partir du simulateur. Par conséquent, apres avoir modifié le parametre a partir du
simulateur, démarrez le gestionnaire des fonctions de sécurité, vérifiez le contenu et écrivez-le sur la carte de sécurité. Pour
plus d’informations, reportez-vous a ce qui suit :

Guide de I'utilisateur - Propriétés de 1’objet robot - Fonction de sécurité
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5. Exemple d’utilisation des fonctions de
seécurité

Cette section décrit comment utiliser chaque fonction de sécurité a I’aide d’un simple exemple.
Pour une description détaillée de chaque fonction, reportez-vous a 1’écran du Gestionnaire des fonctions de sécurité.
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5.1 Environnement requis pour vérifier le fonctionnement

L’environnement requis pour vérifier le fonctionnement est décrit ci-dessous.

Configuration des équipements et applications
Veuillez préparer les équipements et applications ci-dessous :

= Manipulateur
= Contrdleur de robot
s RC+
s PLC de sécurité
= Interrupteur d’arrét d’urgence
= Pupitre d’apprentissage*
*Peut étre utilisé lors de ’utilisation des fonctions Position limitée de sécurité (SLP) et Limitation d’axe souple.

Pour plus d’informations sur les contréleurs, manipulateurs et applications disponibles, reportez-vous a la section suivante.
Configuration du systéme

Equipements et méthodes de cablage

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

Pour en savoir plus sur les méthodes de connexion spécifiques, reportez-vous au manuel suivant.
« Manuel du contrdleur de robot RC700-E »

« Manuel du controleur de robot RC800-A »

« Manuel du contréleur de robot RC800L »

# POINTS CLES

Pour les éditions supérieures a I'édition Standard, le fonctionnement de la fonction de sécurité peut étre vérifié a
I'aide du simulateur. Dans ce cas, la fonction de sécurité peut étre activée en utilisant le moniteur d’'E/S RC+ ou
le langage SPEL+ et en activant/désactivant I'entrée de sécurité.

Cependant, assurez-vous de toujours démarrer a basse vitesse lors de la vérification du fonctionnement, car le
temps de réponse et la distance d’arrét sont différents de ceux du contréleur actuel.

La procédure suivante est recommandée lors du réglage de la fonction de sécurité :
1. Réglez la fonction de sécurité avec le contrbleur virtuel
2. Vérifiez le fonctionnement de la fonction de sécurité avec le controleur virtuel

3. Obtenez une sauvegarde du contréleur virtuel

97



Controleur de robot Manuel des fonctions de sécurité Rev.12

4. Restaurez le contréleur actuel

5. Vérifiez le fonctionnement avec le contrbleur actuel a basse vitesse

6. Vérifiez la distance d’arrét en augmentant progressivement la vitesse et ajustez le réglage et le programme
de fonctionnement de la fonction de sécurité.

98



Contréleur de robot Manuel des fonctions de sécurité Rev.12

5.2 Exemple d’utilisation des fonctions d’entrée/sortie de sécurité

Ceci est un exemple d’utilisation de I’entrée/sortie de sécurité.

Dans cet exemple d’utilisation, la fonction d’arrét d’urgence (ESTOP) est affectée a I’entrée SAFETY IN1 pour faire
fonctionner la fonction d’arrét d’urgence. Affectez également la fonction de couple de sécurité désactivé (STO) a
SAFETY OUTI et confirmez que I’état STO est émis en conjonction avec la fonction d’arrét d’urgence.

5.2.1 Epson RC+8.0

Procédure de réglage
Suivez la procédure ci-dessous pour définir les paramétres des fonctions de sécurité.

1. Sélectionnez le menu Epson RC+ - [Outil] - [Gest. des fct de sécurité] et démarrez le gestionnaire des fonctions de sécurité.

2. Pour [SAFETY _INI1], sélectionnez [ESTOP].

[ Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
1he temporary settings are applied 1o the sarety board.

“Enable Dry Run” changes dry run for both the cantroller and the safety board.
When dry run is enabled, robot control by the controller and menitoring 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. SG : protective stop.

‘ Safety Function Options
ESTOD  SG SLS.1 SLS2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 0 (] E @ @ (] =
= M = = = [ [
SAFETY_IN3 ] [ [l ] ] [] [] |
[
[

SAFEIY_INZ

O | O 0O 0O [ |
0 (] 0 0O o [ (|

SAFETY_IN4
SAFETY_INS

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 SLS_T : 5LS on
teach mode. S5LS_T2 : SLS on Test_T2 mode.
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3. Pour [SAFETY_ OUT1], sélectionnez [STO].

D 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
SLS.1,2 3 SLPA ire the safet;
There are restric
ESTOP : emergency stop. SG : protective

unction option to be enabled. If these are enabled, you can set safety outputs and monitoring their

ESTOP SG  SLS1 SLS2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 (] | ] | ]
SAFETY_IN2 /] [ ! [ |
SAFETY_IN3 ]

SAFETY_IN4 [
SAFETY_INS ]

Safety Outputs
Safety Outputs
Aszign 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 EPTP EN_SW SIS T SLST2 SIS1 SL15.2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
]
|
1

4. Appliquez les parametres.

Vérification du fonctionnement
Suivez la procédure ci-dessous pour vérifier le fonctionnement.

1. Dans Epson RC+, sélectionnez [Outils] - [I/O Monitor], puis sélectionnez [Carte de sécurité].

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. Activez la fonction d’arrét d’urgence avec la procédure suivante

= Controdleurs virtuels : activez I’entrée SAFETY INI a I’aide de I’'une des méthodes suivantes
¢ Double-cliquez sur I’affichage LED de I’entrée SAFETY IN1

e Exécutez SF Setln 0, &HFE dans la fenétre de commande
e Exécutez SF_SetSw 0, 0 dans la fenétre de commande

= Controleurs actuels : appuyez sur I’interrupteur d’arrét d’urgence connecté a I’entrée SAFETY IN1
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3. Assurez-vous que I’entrée SAFETY IN1 et la sortie SAFETY OUT]1 sont activées (blanc).

Epson Safety Board X
RC+ 8.0 Inputs: States:

Status Signal Status Signal

® [so
@  SAFETY_IN2 O [SLsa
@  |SAFETY_IN3 O sLs2
SAFETY_IN4 (O |5Ls3
@  SAFETY_INS O SLPA
@ ESTOP_IN O sLeB
O s
@ [SLP)
Outputs:
- O |FAL
Status Signal

() |SAFETY_OUT1
@ |SAFETY_OUT2
@ SAFETY_OUT3

4. Confirmez que [Arrét d'Urgence] affiché dans le coin inférieur droit d’Epson RC+ s’allume.

5. Désactivez la fonction d’arrét d’urgence avec la procédure suivante

= Controleur virtuel : double-cliquez sur I’affichage LED de I’entrée SAFETY _INT1 sur le moniteur d’E/S.

= Contréleur actuel : relachez I’interrupteur d’arrét d’urgence connecté a I’entrée SAFETY IN1

6. Assurez-vous que I’entrée SAFETY IN1 et la sortie SAFETY _OUT1 sont désactivées (vert).

RC+ 8.0

Inputs: States:

Status Signal Status Signal
@ |SAFETY_IN1 O |sTO
@  |SAFETY_IN2 O [5Ls1
@  SAFETY_IN3 O [sLs2
@  SAFETY_IN4 O |S153
@ | SAFETY_INS O SLPA
@ ESTOPIN O |SLPB

O [sPC
@ |SLPJ
Qutputs: O AL
Status Signal -

@ |SAFETY_OUT1

@ SAFETY_OUT2
@ [SAFETY_OUT3

Réinitialisation
Suivez la procédure ci-dessous pour réinitialiser I’état d’arrét d’urgence.

1. Effectuez I’opération de réinitialisation.

Dans EPSON RC+, sélectionnez [Gestionnaire robot], puis cliquez sur le bouton [Réinitialiser].

2. Confirmez que [Arrét d'Urgence] affiché dans le coin inférieur droit d’Epson RC+ s’éteint.

5.2.2 Epson RC+7.0

Procédure de réglage
Suivez la procédure ci-dessous pour définir les paramétres des fonctions de sécurité.
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1. Dans Epson RC, sélectionnez [Configuration] - [Configuration du systéme], puis démarrez le Gestionnaire des fonctions

de sécurité sous [Contréleur] - [Fonctions de sécurité].
2. Pour [SAFETY _INI1], sélectionnez [ESTOP].
3. Pour [SAFETY_OUT1], sélectionnez [STO].
4. Appliquez les parameétres.

Vérification du fonctionnement
Suivez la procédure ci-dessous pour vérifier le fonctionnement.

1. Dans Epson RC+, sélectionnez [Outils] - [I/O Monitor], puis sélectionnez [Carte de sécurité].

EPSON 111 YO Monitor 7 x
RC+ 70 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
w
e
T

2. Appuyez sur I’interrupteur d’arrét d’urgence connecté a I’entrée SAFETY IN1 pour activer la fonction d’arrét d’urgence.

# POINTS CLES

Comme les entrées de sécurité utilisent une logique négative, le niveau Bas (0 V) correspond a I'état activé.

3. Assurez-vous que I’entrée SAFETY INI1 et la sortie SAFETY _OUT]1 sont activées (blanc).

EPSON 111 YO Manitor 2 x
RC+7.0 Standard View  Custom View 1 | Safety Board

Safety Board
Inputs and Qutputs States:

Statu Sional Statu Signal
< SAFETY_IN1 O i8S
S QO sls2
O SAFETY_IN3 O is8ls 3
O SAFETY_IN4 O SIPA
O SAFETY_INS O iSIPB
< SAFETY_OUT! O SPC
O SAFETY_OUTZ ® SPJ
& SAFETY_OUT2 < FAL

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

Inputs and Qutputs States:

Statu Signal Statu Signal
> SAFETY_INI
O SAFETY_IN2
> SAFETY_IN3
O SAFETY_IN4
O SAFETY NS
T Y-Ou

O SAFETY_OUT3

C®OOOO0C
w
e
T

4. Confirmez que [Arrét d'Urgence] affiché dans le coin inférieur droit d’Epson RC+ s’allume.

5. Reléachez I’interrupteur d’arrét d’urgence connecté a I’entrée SAFETY IN1 pour désactiver la fonction d’arrét d’urgence.
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6. Assurez-vous que I’entrée SAFETY IN1 et la sortie SAFETY OUT1 sont désactivées (vert).

EPSON 111 YO Monitor
RC+ 7.0 Standard View  Custom View 1 | Satety Board

Safety Board

Inputs and Outputs States:

Statu Sianal Statu Signal
R O sis2
O SAFETY_IN3 O s1s3
O SAFETY IN4 O slPA
O SAFETY_IN5 O SlPB
< SAFETY_OUTH & SIPC
O SAFETY.OUT2 @ SiPJ
O SAFETY_OUT3 O FAL

EPSON * % /O Monitor
RC+7.0 Standard View | Custom View 1 |
Safety Board

Inputs and Outputs

Statu Signal
@ SAFETY_INI

O SAFETY_INZ

O SAFETY_IN3

O SAFETY_IN4

o SN

(0  SAFETY_QUT2
O SAFETY_OUT3

Signal

Réinitialisation
Suivez la procédure ci-dessous pour réinitialiser I’état d’arrét d’urgence.
1. Relachez I’interrupteur d’arrét d’urgence.
2. Effectuez I’opération de réinitialisation.
Dans EPSON RC+, sélectionnez [Gestionnaire robot] - [Panneau de contréle], puis cliquez sur le bouton [Réinitialiser].

3. Confirmez que [Arrét d'Urgence] affiché dans le coin inférieur droit d’Epson RC+ s’éteint.
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5.3 Exemple d’utilisation de la fonction Vitesse limitée de sécurité

(SLS)

Un exemple d’utilisation de la vitesse maximale de la fonction Vitesse limitée de sécurité (SLS) est décrit ci-dessous.
Dans cet exemple, SLS 1 est affecté a SAFETY IN3 et la vitesse maximale de SLS_1 est réglée sur 1000 [mm/sec].

Procédure de réglage
Suivez la procédure ci-dessous pour définir les paramétres des fonctions de sécurité.

1. Epson RC+ 7.0 : sélectionnez [Configuration] - [Configuration du systéme], puis démarrez le Gestionnaire des fonctions de
sécurité sous [Controleur] - [Fonctions de sécurité].
Epson RC+ 8.0 : sélectionnez le menu Epson RC+ - [Outil] - [Gest. des fct de sécurité] et démarrez le gestionnaire des
fonctions de sécurité.

2. Pour [SAFETY IN3], sélectionnez [SLS 1].

W 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 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_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. Pour le décalage TCP, saisissez [X TCP:0mm], [Y TCP:0mm] et [Z TCP:0mm)].

# POINTS CLES

Dans cet exemple, la confirmation est effectuée sans la main. Si 0 mm est saisi pour tous les décalages TCP,
un message d’avertissement s’affiche lorsque vous cliquez sur le bouton [Confirmer]. Cependant, vous
pouvez continuer tel quel.
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4. Pour [SLS 1], sélectionnez [Main] et saisissez 1000 pour [Vitesse maximale] et 0 pour [Délai].

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

ximum speed and one or more monitored joints of the robot.

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. Appliquez les parameétres.

Vérification du fonctionnement
Suivez la procédure ci-dessous pour vérifier le fonctionnement.

1. Activez la fonction de vitesse limitée avec la procédure suivante
Controdleurs actuels : activez ’entrée SAFETY IN3 (0V).
Controleurs virtuels : double-cliquez sur I’affichage LED de I’entrée SAFETY IN3 sur le moniteur d’E/S.

2. Dans Epson RC+, faites fonctionner le robot a une vitesse de 500 mm/s.
Exemple de programme pour un fonctionnement a 500 mm/s :

Function 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 (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
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# POINTS CLES

Les fonctions de sécurité ne fonctionnent pas car la vitesse de fonctionnement est inférieure a la vitesse
maximale (1000 mm/s).

3. Dans Epson RC+, réglez la vitesse sur 1500 mm/s, puis faites fonctionner le robot.

Exemple de programme pour un fonctionnement a 1500 mm/s :

Function 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
Power
Go P1
Power
Speed
Accel

On
Low
'Moves in PTP mode to the operation start position (P1).
High
100
100, 100

SF _PeakSpeedSClear 'Clears the peak speed value.

Go P2

SF _PeakSpeedS 'Displays the peak speed value.

Motor
Fend

Off

4. Vérifiez qu’un arrét d’urgence se produit et que le fonctionnement du robot s’arréte.

Réinitialisation

Suivez la procédure ci-dessous pour réinitialiser 1’état d’arrét d’urgence ou 1’état d’erreur. Pour plus d’informations sur les

fonctions de sécurité, reportez-vous a la section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

1. Effectuez I’opération de réinitialisation.
EPSON RC+ 7.0 : Dans EPSON RC+, sélectionnez [Gestionnaire robot] - [Panneau de contrdle], puis cliquez sur le bouton

[Réinitialiser].

Epson RC+ 8.0 : Dans Epson RC+, sélectionnez [Gestionnaire robot], puis cliquez sur le bouton [Réinitialiser].

2. Confirmez que [Arrét d'Urgence] affiché dans le coin inférieur droit d’Epson RC+ s’éteint.
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5.4 Exemple d’utilisation de la limite d’angle d’articulation

L’utilisation de la fonction Limite d’angle d’articulation a 1’aide de SLS 1 est décrite ci-dessous.

Dans cet exemple, la fonction SLS 1 est affectée a ’entrée SAFETY IN3 pour activer la limite d’angle d’articulation. Réglez
I’angle d’articulation maximal sur 15 degrés et la vitesse maximale SLS 1 sur 1000 [mm/sec]. Vérifiez que le manipulateur
continue de fonctionner tant qu’il ne viole pas 1’angle d’articulation maximal et que toute violation de la limite d’angle

d’articulation entraine un arrét d’urgence.

# POINTS CLES

Pour plus d’informations sur la Limite d’angle d’articulation, reportez-vous a la section suivante.

Limite d’angle d’articulation

Procédure de réglage
Suivez la procédure ci-dessous pour définir les paramétres des fonctions de sécurité.

1. Epson RC+ 7.0 : sélectionnez [Configuration] - [Configuration du systéme], puis démarrez le Gestionnaire des fonctions de
sécurité sous [Controleur] - [Fonctions de sécurité].
Epson RC+ 8.0 : sélectionnez le menu Epson RC+ - [Outil] - [Gest. des fct de sécurité] et démarrez le gestionnaire des
fonctions de sécurité.

2. Pour [SAFETY IN3], sélectionnez [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. Sélectionnez [Limite d’angle d’articulation].
Lorsque le paramétre [Limite d’angle d’articulation] est sélectionné, le délai [SLS 1] est fixé a 0.

4. Entrez 150 pour [Angle d’articulation max.].
5. Sélectionnez [Main] pour [SLS 1] et entrez 1000 pour [Vitesse maximale].

6. Appliquez les parameétres.
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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.

Vérification du fonctionnement
Suivez la procédure ci-dessous pour vérifier le fonctionnement.

1. Controleurs actuels : activez ’entrée SAFETY IN3 (0V).
Controleurs virtuels : double-cliquez sur I’affichage LED de I’entrée SAFETY IN3 sur le moniteur d’E/S.

2. Mettez les moteurs du robot en marche.
EPSON RC+ 7.0 : Dans EPSON RC+, sélectionnez [Gestionnaire robot] - [Panneau de contrdle], puis cliquez sur le bouton

[MOTOR ON].
Epson RC+ 8.0 : Dans Epson RC+, sélectionnez [Gestionnaire robot], puis cliquez sur le bouton [Motor: Off].

3. Dans Epson RC+, sélectionnez [Outils] - [Gestionnaire robot] - [Déplacement & enseignement], puis réglez [Distance de

déplacement] pour I’axe J1 sur 10 degrés.
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4. Cliquez sur [+J1] pour faire pivoter de 10 degrés a basse vitesse.

- .
EPSON ] | % fobot Manager =
RC+ 7.0 Robot: 1, robot!, GX8-B6535 v loca 0 ~ Took0 ~ Am: 0 ~ ECP:0 ~ | &[> 3%
Control Panel 109919 Current Postion
J1 (deg) J2 (deg) J3 (mm)
JogaTeach  Mode: [Jot ] Speed: [Low ] [ t0000] [ omo] [ ooon] ©OWed
Points 14 (deg) ® Joirt
1 - @ [___ooo] | | | | O puse
Hands 1 -2 +13
Arch Current Am Orientation
< =) O Hand 1]
koesle L 2 - [ Row | | | | | ]
Tools
= —~ | Joa Distance
Arn
m 4 J5 J6 11 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 | [PO: (undefined) v Teach Edt
A
v
Robot Manager - O X

Epson
RC+ 8.0

ﬁr‘ﬁ Robot Manager X

LA 1, Robot1, GX8-B4525 v EStop

Jogging Current Position

Safeguard Error

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

World Tool Local m ECP 11 (deg) J2(deg) J3 (mm) World
.?0 Points 0.000 0.000 0.000 O ?l
14 (deg) 5 L
L]
77 Hands =y — — 0.000 Pulse
= =) T :
3 Arch n )2 +i3 Current Arm Orientation
A Locals <= <) 4
+n +J2 13
‘?\: Tools Jog Distance
] J1(deg) J2(deg) J3tmm) (O Continuous
A
% R -4 10.000 1.000 1.000 O Long
Jalaeq)
Med
ﬂ Pallets ] 1,000 5 She ium
ort
&3 Ecp 118
Teach Points  Execute Motion | Free Joints
@ Boxes
Point File: Point:
: Planas robot1.pts v P v]
?, Weight Teach Edit
?, Inertia
rad
i XYZ Limits
Range

# POINTS CLES

Si la distance de déplacement (angle) est égale ou inférieure a I'angle limite (15 degrés), le moteur reste allumé

sans déclencher la fonction de sécurité.

5. Réglez [Distance de déplacement] pour I’axe J1 sur 20 degrés.
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6. Cliquez sur [+J1] pour faire pivoter de 20 degrés a basse vitesse.

EPSON 5 Robot Manager E
RC+7.0 Robot: 1, robot!, GX8-B6535 v locak 0 v Tock0 v Am: 0 + ECP: 0 v @[] 388
Control Panel ~ J099n9 Curent Posttion
: J1 (deg) J2 (deg) J3 fom)
Jog&Teach  Mode: [Jomt  v]  Speed: [Low ~ [ s0000] | oom] | oonn] © Wed
Points J4 (deg) @ Joint
- = 0 [ oo] | | [ | O Puse
Hands J1 J2 +J3
Arch Curmrent Arm Orientation
& & Iy Hand ]
Locals 1 ~J2 3 [ Roty | | | ] :I[:]
Tools
<1 <1 Lo Jog Distance
me -4 J5 J6 U1 (deg) J2 (deg) 43 fmm) O Continuous
Pallets 20.000 1.000 1000 O Long
EcP = & A J4 (deg) ® Medum
~J4 +J5 +J6 1.000) O 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 Safeguard Error
Motor: Off Local: SR Too! (IEE A~ FIEY - [IBE - 3

Current Position

Jogging

+3+ Jog & Teach

WP PO B H D> D g

T - J4(deq)
allets [ox 1,000
+

ECP H

Teach Points | Execute Motion | Free Joints
Boxes

Point File: Point:
Plones |rebet1.pts V| |Po
Weight Teach Edit
Inertia
XYZ Limits
Range

World Tool Local ECP 11 (deg) J2 (deg) J3 (mm) World
Points 0000 0000 0000 © o
J4 (deg) 5 Joint
Hands 1 1 | 0.000 Pulse
Arch n 2 iy Current Arm Orientation
Locals <) ] {L
+0 | +52 3
Tools Jog Distance

[~ | J(deg) J2(deg) J3(mm)
Arms )4 20.000 1.000 1.000 O Long

O Continuous

@ Medium

O Short

7. Vérifiez qu’un arrét d’urgence se produit et que le fonctionnement du robot s’arréte.

Réinitialisation

Suivez la procédure ci-dessous pour réinitialiser 1’état d’arrét d’urgence ou 1’état d’erreur. Pour plus d’informations sur les

fonctions de sécurité, reportez-vous a la section suivante.
Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

1. Effectuez I’opération de réinitialisation.

EPSON RC+ 7.0 : Dans EPSON RC+, sélectionnez [Gestionnaire robot] - [Panneau de contrdle], puis cliquez sur le bouton

[Réinitialiser].

Epson RC+ 8.0 : Dans Epson RC+, sélectionnez [Gestionnaire robot], puis cliquez sur le bouton [Réinitialiser].

2. Confirmez que [Arrét d'Urgence] affiché dans le coin inférieur droit d’Epson RC+

s’éteint.
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5.5 Exemple d’utilisation de la fonction Position limitée de sécurité

(SLP)

Un exemple d’utilisation de la fonction Position limitée de sécurité (SLP) est décrit ci-dessous. Dans cet exemple, SLP_A est
affecté a SAFETY IN3 pour confirmer qu’un arrét d’urgence se produit lorsque le robot entre dans la zone réglementée. Cet
exemple utilise le manipulateur SCARA GX8-B653S et le manipulateur 6 axes C4-B901S.

5.5.1 Paramétres Position limitée de sécurité (SLP) pour un manipulateur
SCARA

Suivez la procédure ci-dessous pour définir les paramétres des fonctions de sécurité pour la carte de sécurité.

1. Epson RC+ 7.0 : sélectionnez [Configuration] - [Configuration du systéme], puis démarrez le Gestionnaire des fonctions de
sécurité sous [Controleur] - [Fonctions de sécurité].
Epson RC+ 8.0 : sélectionnez le menu Epson RC+ - [Outil] - [Gest. des fct de sécurité] et démarrez le gestionnaire des
fonctions de sécurité.

2. Pour [SAFETY _IN3], sélectionnez [SLP_A].

W 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™.
Thie temparary sattings 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 cantraller and monitoring by the safety board are disabled

| Enable Dry run

Safety Inputs
Assign the functions to be enabled for each safety board input.
5151, 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 5151 5152 5153 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 O (] 1 = | ] =
SAFETY_INZ = ] | = = [N
SAFETY_IN3 [ [ ] ] | O [}
SAFETY_IN4 L] [ [ ] [ ]
SAFETY_INS 1 (] ] | ] 0o o

3. Dans [Plage de surveill. du robot], entrez 100 (mm) pour [J2] et 80 (mm) pour [J3].

[ Safety § ger

Safety Furction Settings | Basic Sestings | Versian Info | Maintenance:

SLP Viewer

Robot Monitored Range

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

Monitoring Range Radius

12 100 mm
JE] 80 mm : 5

4. Sélectionnez le plan XY dans SLP_A, puis sélectionnez [Mur].
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5. Cochez les cases pour [X1], [X2], [Y1] et [Y2], puis entrez -700 (mm) pour [X1], 700 (mm) pour [X2], -700 (mm) pour
[Y1] et 700 (mm) pour [Y2] comme positions de chaque mur.

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. Vérifiez la plage définie sur I’écran du simulateur.
“

7. Appliquez les paramétres.
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5.5.2 Paramétres Position limitée de sécurité (SLP) pour un manipulateur
6 axes

Suivez la procédure ci-dessous pour définir les paramétres des fonctions de sécurité pour la carte de sécurité.

1. Epson RC+ 7.0 : sélectionnez [Configuration] - [Configuration du systéme], puis démarrez le Gestionnaire des fonctions de
sécurité sous [Controleur] - [Fonctions de sécurité].

Epson RC+ 8.0 : sélectionnez le menu Epson RC+ - [Outil] - [Gest. des fct de sécurité] et démarrez le gestionnaire des
fonctions de sécurité.

2. Pour [SAFETY IN3], sélectionnez [SLP_A].

W safety 3

Safety Function Settings | Basic Settings | Wersion Info | Maintenance

Safety Function Settings

1. Edit safiety 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 “Satety Board Communications™.
The temparary sattings are applied to the safety board,

ry Run” changes dry run for bath the contraller and the
dry run is enablec

ard

bot control by the cantroller and moni

y the safety board are disabled

Enable Dry run

Safety Inputs

these are enablec

it If the intended set

cai set safety outpits and moni
cannot be performed, cancel the

&ir status.
ed function,

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

Safety Function Options

ESTOP §G  SLS.1 SLS2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 (] | [ | [ |

SAFETY_INZ = = | [ ] =
SAFETY_IN3

SAFETY_IN4 []

SAFETY_INS 1

3. Dans [Plage de surveill. du robot], saisissez 99 (mm) pour [J2], 99 (mm) pour [J3], 48 (mm) pour [J5] et 30 (mm) pour
[J6].

B Safety Function Manager

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. (L]
Monitoring Range Radius =

2 99 (mm) L
25

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 -8102633 8102633  .8102633 To 8102633 | -170.000 = 170.000 (deg) m

45

2 -7626008 3098066  .7626008 To 3098066 | -160.000 = 65.000 (deg) s @ C@ C
;3 -2310751 10194489 3310751 To 10194489 ~ -51.000  225.000 (deg) | -
14 -4723316 4723316 -4723316 To 4723316 -200.000 200.000 (deg) 5 ‘:i:’(f‘ﬂ
15 -3186238 3188238 3188238 To 3188238  -135000 = 135000 (deg) i
16 -6553600 6553600 .§553600 To 6553600  -360.000 = 360.000 (deg)

4. Sélectionnez le plan XY dans SLP_A, puis sélectionnez [Mur]. Sélectionnez également la direction Z.
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5. Cochez les cases pour [X1], [X2], [Y1] et [Y2], puis entrez -700 (mm) pour [X1], 700 (mm) pour [X2], -700 (mm) pour
[Y1] et 700 (mm) pour [Y2] comme positions de chaque mur. Cochez les cases pour [Z1] et [Z2], puis saisissez -700 (mm)

W1 Safety Function Manager

pour [Z1] et 700 (mm) pour [Z2] en tant que positions de chaque mur.

Safety Limited Position

Installation Position

X_OFS 0 mm
¥_OFS O mm
Z.0Fs O mm

Installation Plane Rotation
coordinate system.

U_ROT

0 deg

V_ROT 0 deg

W.ROTL 0 deg
lonitored Areas

Enter the rotation angle of the robot installation plane to the robot

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Enter the robot installation position in the robot coordinate system,

Set the areas for restricted robot entry.

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

® wall

XY Plane
SLP_A

Restricted Area

v

700

i

-700

Z Direction

2 700
74
T -
Zots .l‘ xy
1
Xofs,
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6. Vérifiez la plage définie sur I’écran du simulateur.

7. Appliquez les paramétres.

Suivez la procédure ci-dessous pour vérifier le fonctionnement.

1. Controleurs actuels : activez ’entrée SAFETY _IN3 (0V).
Controleurs virtuels : double-cliquez sur 1’affichage LED de I’entrée SAFETY IN3 sur le moniteur d’E/S.
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2. Dans Epson RC+H, sélectionnez [Outils] - [Gestionnaire robot] - [Déplacement & enseignement], puis déplacez le robot a
P’extérieur du mur (zone réglementée).

EPSON |} ' [ Robot Manager (=N =R
RC+7.0 Robot: 1, robotl, GXB-B452S ~ locsk 0 v Took0 v Am:0 - ECPO - @[] |

Jogging Current Position

Control Panel

Mode: [Werld |  Speed: [Low | Xom) ¥ fom) Zm)
&T ode: peed: [ ason0] | o00] | o] @ Word
Poinis U [deg) deg V (deg O Joirt
i o | 0000] | | | | © Puse
Hands x +Z
= = -
Acch X x Current Am Crientation -
& & Hand Elbow ::" |:|
Locals ) “4Hag
i 2] [ Rew | | | | | Foe [
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
ECP = = = U (deg) deg V (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
|
— O X
W 1, robot1, GX8-B653S w op afequard
otor: O Power: Low Reset ocal: LEERYE Tool:[IEANY A [ Ho v coffs ™
0gqg g = Po O
&+ Jog & Teach
% EZ | ool | Local | Jomt | ECP Ximm) - Vimm) _Z(mm) gy o
Points - 650.000 0.000 0.000
St U(deg) O Joint
|.—. Hands ? ? 0.000 O Pulse
| | Current Arm Orientation
£ Arch & S Z
| Hand
+X -X
A Locals - & o {} Righty
+¥ -Z
9 Toot
C;.j X[mm) Y(mm) Z(mm) O Continuous
B ams U 1.000 1.000 1.000| (7} yong
U(deg) @® Medium
ﬁ Pallets =] 1.000 -
U {_} Short
ECP
Teach Points | Execute Motion | Free Joints
@ Boxes . .
Paint File: Point:
U Planes robotl.pts V| ‘PB v‘
j} Weight | Teach ‘ | Edit |
% Inertia
i XVZ Limits
’.ri Range

3. Vérifiez qu’un arrét d’urgence se produit et que le fonctionnement du robot s’arréte.

Réinitialisation

Pour les contréleurs actuels, les trois méthodes suivantes peuvent étre utilisées pour réinitialiser un état d’arrét d’urgence ou
d’erreur. Pour plus d’informations sur les fonctions de sécurité, reportez-vous a la section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

= Meéthode a I’aide des entrées de sécurité
= Me¢éthode a I’aide du desserrage du frein moteur
= Méthode a I’aide du pupitre d’apprentissage

Pour les contrdleurs virtuels, les méthodes suivantes peuvent étre utilisées pour procéder a la récupération aprés un arrét
d’urgence ou une erreur.
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= Faites fonctionner le robot avec 1’apprentissage direct sur 1I’écran du simulateur Pour plus d’informations sur le

fonctionnement sur I’écran du simulateur, reportez-vous a ce qui suit :

= Utilisez I’entrée de sécurité Double-cliquez sur I’affichage LED de [SAFETY IN3] sur le moniteur d’E/S.
Méthode a I'aide des entrées de sécurité
1. Réglez [SAFETY IN3] sur I’état désactivé (24 V) pour désactiver la fonction Position limitée de sécurité.

2. Effectuez I’opération de réinitialisation.
EPSON RC+ 7.0 : Dans EPSON RC+, sélectionnez [Gestionnaire robot] - [Panneau de contrdle], puis cliquez sur le bouton
[Réinitialiser].
Epson RC+ 8.0 : Dans Epson RCH, sélectionnez [Gestionnaire robot], puis cliquez sur le bouton [Réinitialiser].

3. Confirmez que [Arrét d'Urgence] affiché dans le coin inférieur droit d’Epson RC+ s’éteint.

4. Mettez les moteurs du robot en marche.
EPSON RC+ 7.0 : Dans EPSON RC+, sélectionnez [Gestionnaire robot] - [Panneau de contrdle], puis cliquez sur le bouton
[MOTOR ON].
Epson RC+ 8.0 : Dans Epson RC+, sélectionnez [Gestionnaire robot], puis cliquez sur le bouton [Motor: Off].
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5. Dans Epson RC+, sélectionnez [Outils] - [Gestionnaire robot] - [Déplacement & enseignement], puis déplacez le robot a
I’intérieur du mur (a ’extérieur de la zone réglementée).

EPSON [ Robot Manager =N EcR 5=
RC+7.0 Robot: 1, robot1, GX8-B6535 v local: 0 w Took 0 v Am: 0 ~ ECP:0 « i@ [3] 883
Control Panel 109919 Current Postion
Mode: IJo’nt Speed vLo-' | X fren) Y fun) Zm)
i ") [ [ oon] o] O™
Points U (deg) QO Joint
= = @ | 0000] | | | | O puise
Hands J1 -2 3
Arch Current Am Orientation
& | a Hand (]
Locals w1 w2 3 L]
[ Row || | | | o
Tools
— <1 L <= Jog Distance
4 J5 J6 J1 (deg) J2 (deg) J3 {mm) O Continuous
Pallets [ 1.000] | 1.000] | 1000] O Long
ECP s 2 = 34 (deg) ® Medum
+J4 +J5 +J6 1.000 O Shott
Boxes
Planes Teach Points ~ Execute Motion
\Weight Point File Point:
Inartia robot1.pts M| PO: (undefined) v Teach Edt
~
v
Epson ﬁrﬁ. Robot Manager X
RC+ 80 6L ad 1, robot1, GX8-B653S Safeguard Error

Points

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

@ Boxes .
Point File:

Current Position
650.000 0.000 0.

U (deg)
0.000

Jog Distance

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

000

o Joint
O Pulse

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

J4({deg)
1.000

Teach Points | Execute Motion | Free Joints

Point:

. Medium

(O short

1 Planes |robol1.pts

v | [P0 : (undefined)

|

Weight

Inertia

Teach ‘

Méthode a I’'aide du desserrage du frein moteur

Réinitialisation d’un manipulateur SCARA

1. Desserrez le frein moteur.

EPSON RC+ 7.0 : Dans EPSON RC+ [Panneau de contrdle] - [Articulations libres], cliquez sur le bouton [Libérer tous].
Epson RC+ 8.0 : Dans Epson RC+ [Déplacement & enseignement] - [Articulations libres], cliquez sur le bouton [Libérer
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tous].

EPSON @ Robot Manager

RC+7.0 Robot: 1, robot!, GX8-B6535 v locak0 v Took0 ~ Am 0 ~+ ECP:0 - | @@ [3] 388

Control Panel Status

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
R
DJZ =
Lock Al Home

POWER POWER
LOW HIGH

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. Déplacez manuellement le robot a I’extérieur de la zone réglementée.

3. Effectuez I’opération de réinitialisation.
EPSON RC+ 7.0 : Dans EPSON RC+, sélectionnez [Gestionnaire robot] - [Panneau de contrdle], puis cliquez sur le bouton

[Réinitialiser].

Epson RC+ 8.0 : Dans Epson RCH, sélectionnez [Gestionnaire robot], puis cliquez sur le bouton [Réinitialiser].

4. Confirmez que [Arrét d'Urgence] affiché dans le coin inférieur droit d’Epson RC+ s’éteint.

Réinitialisation d’un manipulateur 6 axes

Utilisez I’unité d'ouverture des freins (option) ou la commande Frein du logiciel. Pour plus d’informations, reportez-vous au

manuel suivant.

« Manuel du manipulateur — Sécurité - Procédure de déplacement des bras avec le frein électromagnétique »

Méthode a I’'aide du pupitre

d’apprentissage
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1. Fixez le pupitre d’apprentissage au controleur de robot et réglez le controleur de robot en mode TEACH.

/\ ATTENTION

En mode TEACH, la fonction Position limitée de sécurité est désactivée. Faites attention aux opérations du
robot.

2. Utilisez le pupitre d’apprentissage pour déplacer le robot a I’extérieur de la zone réglementée.
3. Passez en mode AUTO et effectuez I’opération de réinitialisation a 1’aide du pupitre d’apprentissage ou d’Epson RC+.

4. Utilisez le pupitre d’apprentissage ou Epson RC+ pour vérifier que [Arrét d'Urgence] est désactivé.
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5.6 Exemple d’utilisation de la fonction Limitation d’axe souple

Un exemple d’utilisation de la fonction Limitation d’axe souple est décrit ci-dessous. Cet exemple utilise un manipulateur
SCARA comme robot. Notez que la procédure est la méme lors de ’utilisation d’un manipulateur 6 axes.
Cet exemple confirme que si I’axe J1 se déplace hors de la plage limite, le robot passe en état d’arrét d’urgence.

Procédure de réglage
Suivez la procédure ci-dessous pour définir les paramétres des fonctions de sécurité.

1. Dans Epson RC+, sélectionnez [Configuration] - [Configuration du systéme], puis démarrez le Gestionnaire des fonctions
de sécurité sous [Contréleur] - [Fonctions de sécurité].

2. Saisissez une valeur de plage limite pour chaque articulation [J1] a [J4] définie a ’aide de la limitation d’axe souple
comme suit :
Min [impulsion]
J1 :-1100000, J2 :-2200000, J3 :-1500000, J4 :-1000000
Max [impulsion]
J1 :4400000, J2 :2200000, J3 :0, J4 :1000000

B Safety Function Manager - O 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
52 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)
1 ~1100000 4400000 | 1128676 To 4405476 = -60425  241.699 (deg)
12 -2200000 2200000 | 2685156 To 2685156 ~ 120850 120850 (deg) 2w
13 -1500000 0 1-1802240 To 0 274658 0.000 (mm) ”" &
14 -1000000 1000000 ].1668189 To 1668189 = -215803 215803 (deg) |

Safety Board Communications

Click Confirm and then Apply to set the safety functions.

Confirm Cancel

3. Appliquez les paramétres.

Vérification du fonctionnement
Suivez la procédure ci-dessous pour vérifier le fonctionnement.
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1. Dans Epson RC, sélectionnez [Outils] - [Gestionnaire robot] - [Déplacement & enseignement], puis déplacez I’axe J1 en

dehors de la plage limite.

EPSON ) [ Robet Monsger =5 g8 =
RC+7.0 Robot: 1, robot1, GX8-B653S v local: 0 w Took 0 v Am: 0 ~ ECP:0 « i@ [3] 883
Control Panel ~ J099IN9 Current Position
- : . X (mm) Y (mm) Z (mm)
- e R e e o
Points U (deg) O Joint
= = @ | 0000] | | | | O puise
Hands ~J1 ~J2 +J3
Arch Current Am Orientation
& | a Hand (]
Locals 1 2 3 ]
[ row ]| | | | o
Tools
<1 L <= Jog Distance
Arms
~J4 ~J5 -J6 J1 (deg) J2 (deg) J3 fmm) O Continuous
Pallets [ 1.000] | 1.000] | 1000] O Long
ECP s 2 = 34 (deg) ® Medum
- == = [ 100 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
RC+ 80 el 1, robot1, GX8-B653S

Points

Hands
&y Arch
)\ Locals
‘ﬂj Tools
@ Arms
ﬁ Pallets
ECP
@ Boxes
] Planes

Weight

Inertia

EStop Safeguard Error

Current Position

" X {mm) Y (mm)
World Tool Local Jolm ECP
650.000 0.000

S Biofy U (deg)
0.000
Current Arm Orientation
Hand
Righty
Jog Distance
J1(deg) J2(deg)
a4 20.000 1.000
J4({deg)
1.000
J
Teach Points | Execute Motion | Free Joints

Point File: Point:

Z(mm)

00 @ world

o Joint
O Pulse

J3(mm) O Continuous

1.000 o Long
. Medium

|robol1.pts ~ ‘ ‘PU : (undefined)

Teach ‘ Edit

2. Vérifiez qu’un arrét d’urgence se produit et que le fonctionnement du robot s’arréte.

Réinitialisation

Les deux procédures suivantes peuvent réinitialiser 1’état d’arrét d’urgence ou 1’état d’erreur.

= Méthode a I’aide du desserrage du frein moteur

= M¢éthode a I’aide du pupitre d’apprentissage

Pour plus d’informations sur les fonctions de sécurité, reportez-vous a la section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

Méthode a I’'aide du desserrage du frein moteur

Réinitialisation d’un manipulateur SCARA

1. Desserrez le frein moteur.

EPSON RC+ 7.0 : Dans EPSON RC+ [Panneau de contrdle] - [Articulations libres], cliquez sur le bouton [Libérer tous].
Epson RC+ 8.0 : Dans Epson RC+ [Déplacement & enseignement] - [Articulations libres], cliquez sur le bouton [Libérer
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2. Déplacez manuellement le robot a I’intérieur de la plage de fonctionnement.

3. Dans Epson RC+, effectuez 1’opération de réinitialisation. EPSON RC+ 7.0 : Dans EPSON RC+, sélectionnez

[Gestionnaire robot] - [Panneau de contrdle], puis cliquez sur le bouton [Réinitialiser].

Epson RC+ 8.0 : Dans Epson RC+, sélectionnez [Gestionnaire robot], puis cliquez sur le bouton [Réinitialiser].

4. Vérifiez que I’état d’arrét d’urgence ou 1’état d’erreur est réinitialisé. Pour plus d’informations sur les fonctions de sécurité,

reportez-vous a la section suivante.

Précautions d’utilisation des fonctions de sécurité du contréleur de robot

Réinitialisation d’un manipulateur 6 axes

Utilisez 1’unité d'ouverture des freins (option) ou la commande Frein du logiciel. Pour plus d’informations, reportez-vous au

manuel suivant.

« Manuel du manipulateur — Sécurité - Procédure de déplacement des bras avec le frein électromagnétique »

Méthode a I’'aide du pupitre

d’apprentissage
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1. Fixez le pupitre d’apprentissage au controleur de robot et réglez le controleur de robot en mode TEACH.

/\ ATTENTION

En mode TEACH, la fonction Limitation d’axe souple est désactivée. Faites attention aux opérations du robot.

2. Utilisez le pupitre d’apprentissage pour déplacer le robot a I’intérieur de la plage de fonctionnement.

3. Passez en mode AUTO et effectuez 1’opération de réinitialisation.
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