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1.1 Introducgao

Obrigado por adquirir este sistema robdtico da Epson.

Este manual fornece as informagdes necessarias para utilizar corretamente as fungdes de seguranga do Controlador do robd.
Antes de utilizar o sistema, leia este manual e os manuais relacionados para garantir a utilizacdo correta.

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

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

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

1.2 Marcas comerciais

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

1.3 Notacao

Microsoft® Windows® 10 operating system

Microsoft® Windows® 11 operating system

Neste manual, os sistemas operativos acima sdo referidos como Windows 10 e Windows 11, respetivamente. Os sistemas
operativos Windows 10 e Windows 11 sdo, por vezes, referidos coletivamente como Windows.

1.4 Termos de Utilizacao

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

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

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

1.5 Fabricante
SEIKO EPSON CORPORATION

1.6 Informagdes de contacto

As informagdes de contacto estdo listadas na sec¢do "Fornecedor" no seguinte manual.
Atente que as informagdes de contacto podem variar consoante a regiao.
"Manual de Seguranca - Informagdes de contacto”

D
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O Manual de Seguranga também esta disponivel no seguinte website.
URL: https://download.epson.biz/robots/

1.7 Antes da utilizagao

Antes de utilizar este manual, certifique-se de que compreende as seguintes informagdes.

Precaugodes de seguranga

Apenas pessoal qualificado deve transportar e instalar o robd e o equipamento relacionado. Além disso, as leis e regulamentos
do pais de instalagdo devem ser seguidos.

Antes de utilizar, leia atentamente este manual e outros manuais relacionados para garantir uma utilizagdo correta.

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

Significado dos simbolos

A AVISO

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

A\ ATENCAO

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

1.8 Configurar utilizando o software

Este manual contém procedimentos de configuragio utilizando o software.
Essas secgdes sdo indicadas pelos seguintes simbolos.

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

O pessoal que utiliza as fun¢des de seguranca do Controlador do robo deve realizar a "formagao para a instalagdo" ou a

"formagdo em manuteng@o" ministrada pela Epson. Para garantir que os nossos clientes compreendem os nossos produtos, a
Epson fornece formag&o regular ou ad hoc.

Realizar a formagao formal permitir-lhe-a usar adequadamente o produto e aumentar a produtividade. Para mais informagdes
sobre formagdo, contacte o fornecedor.

~
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2. Visao geral das funcoes de seguranca do
Controlador do robo
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2.1 Explicacao das fungoes de segurancga do Controlador do robé

As fungdes de seguranga do Controlador do robd podem ser utilizadas para definir entradas de seguranga e saidas de seguranga

e para criar aplicag¢des que estabelecem ligagdo a dispositivos de seguranga.

Além disso, as op¢des de fungdo de seguranca suportam fungdes que controlam com seguranga a velocidade de operagdo e o
intervalo de operag@o do robd. Pode definir a velocidade méxima e a area de monitoriza¢ao do robd para obter uma aplicagdo
para controlar o robd de forma segura.

/\ ATENCAO

O desempenho de seguranga das fungdes de seguranga do Controlador do robd é Categoria 3, PLd (Norma de
referéncia: ISO 13849-1).

Certifique-se de que o sistema do robd é seguro, tendo em conta o desempenho de seguranga das fungbes de
seguranca do controlador do robd. Além disso, consulte e respeite as normas de seguranga do respetivo pais e
regiao.

O seguinte descreve os tipos ¢ as carateristicas das fungdes de seguranga do Controlador do robé.
Fungodes padrao da Controller Safety Function:

= Binario de seguranca desligado (STO)
Uma entrada de sinal do Controlador do rob6 abre um relé para desligar a fonte de alimentagdo dos motores e parar o robd.
Este é um estado de seguranga para o Controlador do robo.
O STO ¢ executado indiretamente a partir de uma paragem de emergéncia ou paragem de protecdo. Também ira operar
quando a placa de seguranga detetar anomalias. Nao pode ser executado diretamente.

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

¢ Conector de entrada de paragem de emergéncia (E-Stop)
¢ Porta do conector de E/S de seguranga configurado para a paragem de emergéncia (Safety Input)

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

= Protecdo (SG) (paragem de prote¢ao)
Esta funcdo permite que o robd realize uma paragem de protecdo através de uma entrada de sinal de um dispositivo
periférico de seguranga ligado ao conector de E/S de seguranga. Apos a entrada do sinal, é executada a SS1 e, apos o motor
parar, o robd encontra-se no estado de paragem de protegdo. A informagao SO ¢ apresentada no LED de 7 segmentos do
Controlador do robd.
O circuito de salvaguarda (SG) do Controlador do robo é o seguinte:

¢ Porta do conector de E/S de seguranca configurado para a Protecdo (SG)

= Ativar
Ativar ¢ o percurso ligado ao interruptor de ativagdo quando a Consola de controlo esta ligada. Apenas podem ser ligadas
Consolas de controlo Epson e os interruptores de ativacéo do cliente ndo podem ser ligados.
Quando o sistema deteta que o interruptor de ativagdo da Consola de controlo ndo esta na posi¢ao intermédia, é executada a
SS1 e o robo entra no estado de STO.
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» Limitagado do eixo suave

Isto monitoriza se cada eixo do robd esta dentro do seu limiar de operacgdo. Se o sistema detetar que um eixo do robd
excedeu o limiar de limitagdo, a paragem de emergéncia do robd ¢ o STO sdo executados ¢ o robd ¢ parado. Para mais
informagdes sobre o estado, a apresentagéo ¢ a notificagdo do Controlador do robd quando parado pela fungao de
seguranca, consulte o seguinte.

Precaucdes para utilizar as funcdes de seguranca do controlador do robd

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

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

e Estado STO

¢ Estado do interruptor de paragem de emergéncia

¢ Estado do interruptor de ativagdo

¢ Estado ativado/desativado da Velocidade limitada de seguranga (SLS)

¢ Estado ativado/desativado da Posicao limitada de seguranca (SLP)

Fung¢des opcionais carregadas da Controller Safety Function:

Velocidade limitada de seguranga (SLS)

Monitoriza a velocidade de funcionamento do robd. Se o sistema detetar que o robd excedeu a Velocidade méaxima, a
paragem de emergéncia do robo e o STO sdo imediatamente executados e o robd € parado. Para mais informacdes sobre o
estado, a apresentagdo e a notificacdo do Controlador do robd quando parado pela fung@o de seguranca, consulte o
seguinte.

Precaucdes para utilizar as funcdes de seguranca do controlador do robd

O limite de velocidade de seguranga do robd ¢ definido no software dedicado (Safety Function Manager).

# PONTOS-CHAVE

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

Posigao limitada de seguranca (SLP)

Monitoriza a posi¢do ¢ os angulos das juntas do robo. Se o sistema detetar que o robd excedeu as areas monitorizadas ou o
limite do angulo da junta, a paragem de emergéncia do robd e o STO sdo imediatamente executados e o robd ¢ parado. Para
mais informagdes sobre o estado, a apresentagao e a notificagao do Controlador do rob6 quando parado pela funcdo de
seguranca, consulte o seguinte.

Precaucdes para utilizar as funcdes de seguranca do controlador do robd

As Areas monitorizadas e o Limite do angulo da junta sdo definidos no software dedicado (Safety Function Manager).

Referéncia
Para obter mais informagdes sobre cada fungdo, consulte as seguintes seccdes.

Fungdes padrao:

Binario de seguranca desligado (STO)
Paragem segura 1 (SS1)

Paragem de emergéncia

Ativar

Limitacio do eixo suave

10
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= Entradas de seguranca

= Saidas de seguranca

Fungdes opcionais pagas:
= Velocidade limitada de seguranca (SLS)
= Posicio limitada de seguranca (SLP)

= Limite do 4ngulo da junta

# PONTOS-CHAVE

Para obter mais informagdes sobre o "Safety Function Manager", consulte a sec¢ao seguinte.

Definir fung¢oes de seguranga (Software de defini¢ao: Safety Function Manager)

11
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2.2 Conhecimento necessario

2.2.1 Realizar formacgao

O pessoal que utiliza as fungdes de seguranca do Controlador do robo deve realizar a "formagao para a instalagdo" ou a
"formagdo em manutengdo" ministrada pela Epson.

2.2.2 Conhecimento basico do Epson RC+

A utilizagdo das fungdes de seguranga do Controlador do Robo requer conhecimento do software utilizado para desenvolver
programas para o Controlador do Robo, Epson RC+, assim como dos robds Epson. O contetido deste manual destina-se a
pessoas que tenham conhecimento do seguinte:

= Conceito da gestdo de projetos do Epson RC+ e como a usar
= Como criar e editar programas SPEL+ no Epson RC+
= Como executar o programa SPEL+ a partir da janela Executar

= Estrutura bésica da linguagem e funcionalidade do SPEL+ e como o usar

# PONTOS-CHAVE

O pessoal que utiliza o Epson RC+ pela primeira vez deve realizar a "formagéo para a instalagdo" ministrada
pela Epson.

2.3 Precaucoes para utilizar as fungoes de seguranga do controlador

do robo

Ao utilizar as fungdes de seguranca do Controlador Robd, siga as precaugdes de seguranca descritas abaixo.

A AVISO

= Certifique-se de que verifica as definicbes dos parametros da fungdo de seguranga quando utilizar um
controlador de robd no seu estado inicial ou quando utilizar um controlador de robd com definicées de
parametros de funcdo de seguranga desconhecidas. Além disso, opere o manipulador depois compreender a
operacao das fung¢des de seguranga.

= Certifique-se de que verifica se o funcionamento pretendido é alcangado quando se altera do estado de
utilizacdo anterior, como quando os parametros da fungdo de segurancga s&o alterados ou quando as pegas
sao substituidas para manutencao.

= Ao verificar o funcionamento, utilize o modo de baixa poténcia.
A reducéo da saida do motor garante a seguranga do operador e reduz o risco de destruicdo e danos ao
equipamento periférico devido a uma operagao descuidada.

= O funcionamento da fungao de seguranga também pode ser verificado através do controlador virtual. No
entanto, existem varias limitagdes, como nao ser possivel obter o tempo de resposta exato e a distancia de
paragem. Certifique-se de consultar as informagdes sobre a distancia de paragem e o tempo de paragem
fornecidas em separado em cada manual do robé.

= Utilize controladores reais para verificar se a fungdo de seguranca funciona corretamente. E necessario
verificar o funcionamento real em vez de apenas confirmar o visor e o modo de operagéo no simulador.

12
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= Antes de iniciar o funcionamento completo, verifique se os parametros da fungdo de seguranga estéao
definidos conforme pretendido.

A soma de verificagdo dos parametros das fungbes de seguranca é calculada a partir dos par@metros da
fungéo de seguranga. Se a soma de verificagdo dos parametros das fungdes de segurancga for alterada,
significa que os parametros da funcao de seguranga foram alterados. Fungdes de seguranga configuradas
incorretamente podem causar problemas de seguranga graves.

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

equipamento.

= As séries RC700-E e RC800 diferem no comportamento de paragem devido as fun¢des de segurancga
(velocidade limitada de seguranga (SLS), posicao limitada de seguranga (SLP), limite de angulo da junta e
limite de eixo suave). O estado, a apresentagao e as notificagdes para cada Controlador do rob6 sédo aqueles
mostrados na tabela seguinte.

Item

RC700-E

Série RC800

Visor LED de 7
segmentos do
Controlador do
robo

Apresentado como (-EP-)

SR (EP)X3

' i

i =

Numero de erro no visor
O numero de erro de 4 digitos (0,5 segundos) e

E EEE (EEEE) séo apresentados (0,5

segundos) repetidamente

Paragem de emergéncia (categoria

Paragem de emergéncia (categoria de paragem

reinicie o Controlador !

Como parar
P de paragem 1) 1)
Ap6s resolver todos os problemas Apbs resolver todos os problemas que
Como repor que causaram a paragem do rob0, causaram a paragem do robd, reinicie o

Controlador !

Como verificar se o
robd parou

Consulte as informagdes de nota
para os eventos 27 e 28 no historico

do sistema 2

Consulte o numero de erro ou consulte as
informacgdes de nota para os eventos 27 e 28 no

histérico do sistema 2

Estado do
Controlador de
rob6

Estado da paragem de emergéncia’k3

Estado do erro

*1 Consulte a seguinte secgao.
Como repor o rob6 quando este parou devido a uma fungao de segurancga

*2 Consulte o seguinte manual.

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

= "Lista de cddigos de estado/erro - Numero do cédigo, Detalhes das informagdes de nota"

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

eliminada.

13
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2.4 Terminologia

Dispositivo de seguranga
Refere-se a um dispositivo que esta ligado a um conector de E/S de seguranca do controlador do robd.

Funcionamento em seco
Refere-se ao estado quando um Controlador de Robd que nio estd conectado a um manipulador ¢ usado para verificar o
funcionamento do programa do robd.

Modo de funcionamento
Refere-se a0 modo AUTO (incluindo o modo PROGRAM), ao modo TEACH, ao modo TEST T1 ou ao modo TEST T2. Pode
ser alterado usando a Consola de controlo.

Hofs
Refere-se ao valor de desvio dos eixos de articula¢do do robd.

Placa de segurancga
Refere-se a placa para monitorizar o sistema do robd.
Esté incorporada no controlador do robd.

Ponto de coordenada da ferramenta (TCP)
Refere-se ao ponto de contacto entre a méo e a peca de trabalho. Defina de acordo com a méao.

14
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2.5 Configuracao do sistema

Os dispositivos de seguranca podem ser ligados aos conectores de E/S de seguranga do Controlador do robd.

1. Ligue as saidas de seguranca dos dispositivos de seguranca as entradas de seguranca dos conectores de E/S de seguranga.

2. Ligue as entradas de seguranca dos dispositivos de seguranca as saidas de seguranca dos conetores de E/S de seguranca.

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

Exemplo de configuragdo do sistema utilizando as fung¢des de seguranga do Controlador do robo:

# PONTOS-CHAVE

Para mais informagdes sobre como ligar dispositivos de seguranga e o controlador do robd, consulte o seguinte
manual.

"Manual do Controlador do rob6 RC700-E"
"Manual do Controlador do rob6 RC800-A"
"Manual do Controlador do rob6 RC800L"

15
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Cada fun¢@o de seguranga pode ser utilizada no seguinte ambiente de funcionamento.

Aplicagao .
Manipulador Controlador Firmware d(r) ?luadro de
RC+ 8.0 RC+7.0 seguranca
GX4-B/GX8-B Ver. 7.5.4 ou superior
GX10-B/GX20-B | ¢ 700-E . Ver. 7.3.4A ou superior | p 102 00.00.0033 ou superior
C4-B/C8-B/C12- Ver. 8.0.0 ou superior ‘
B Ver. 7.5.4C ou superior
GX4-C/GX8-C
Rel. 02.01.00.0009 ou superior
GX10-C/GX20-C Ver. 8.0.0 ou superior
GX1-C Ver.8.1.0.0 ou Rel. 02.03.00.0013 ou superior
superior
LS4-C/LS8-C Ver.8.1.2.0 ou Rel.02.03.00.0018 ou superior
superior
LS20-C :/erfr.ii).rlo ol Rel.02.03.00.0018 ou superior
RC800-A up
Nao disponivel para
LS50-C Ver8.1.0.0 ou uso Rel. 02.03.00.0013 ou superior
superior
RS4-C/RS6-C Ver.8.1.1.0 ou Rel. 02.03.00.0013 ou superior
superior
C8-C/C12-C Ver:8.1.0.0 ou Rel. 02.01.00.0009 ou superior
superior
CX4-A/CXT-A ver:8.1.2.0 ou Rel.02.03.00.0018 ou superior
superior
LA3-A/LA6-A | RCSOOL Ver.8.1.0.0 ou Rel. 02.03.00.0016 ou superior
superior

Para a versdo do firmware da placa de seguranga, consulte a secgdo seguinte.

Como verificar a versao
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3. Detalhes das funcoes de seguranca do
controlador de rob6

17



Controlador do rob6 Manual da fungdo de seguranga Rev.12

3.1 Fungoes principais

Consulte a sec¢@o seguinte para obter mais informagdes.

Explicagao das funcdes de seguran¢a do Controlador do robo

Para obter mais informagdes sobre cada fungdo, consulte as seguintes seccdes.
Fungodes padrao:

= Bindrio de seguranca desligado (STO)

= Paragem segura 1 (SS1)

= Paragem de emergéncia

= Ativar

= Limitacio do eixo suave

= Entradas de seguranca

= Saidas de seguranca

Fungodes opcionais pagas:
= Velocidade limitada de seguranca (SLS)
= Posicio limitada de seguranca (SLP)

= Limite do 4ngulo da junta

18
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3.2 Binario de segurancga desligado (STO)

3.2.1 Esquema e padroes de operagao para binario de seguranga
desligado (STO)

Binario de seguranga desligado (STO) ¢ uma fungdo que abre o relé e desliga a fonte de alimentagdo aos motores quando um
valor de monitorizagdo de uma fungio de seguranca ¢é excedido.

O binario de seguranca desligado (STO) ¢ equivalente a categoria de paragem 0. (Norma de referéncia: IEC 60204-1)

Robot’s operating value (speed, position)

A Exceeded a monitored value
Not exceeded Not exceeded
a monitored value a monitored value
Time
Safe Torque Off (STO) statement
A Within 16 ms Within 16 ms
STO statement On|-------------------------------
Time
, 4
80 ms or the duration that
P a monitored value is exceeded .
Motor On/Off Within 30 ms
A < »
On
Time
Off >

19
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3.3 Paragem segura 1 (SS1)

3.3.1 Esquema e padroes de operagao para paragem segura 1 (SS1)

A paragem segura 1 (SS1) ¢ uma fungdo que monitoriza se o robd desacelera e para normalmente quando existe uma paragem
de emergéncia ou uma paragem de protegdo. Se for detetada uma desaceleragdo anormal da velocidade TCP durante o controlo
de paragem, ¢ imediatamente executado um binario de seguranca desligado (STO).

A paragem segura 1 ¢ equivalente a categoria de paragem 1. (Norma de referéncia: IEC 60204-1)

Relagao entre a paragem segura 1 (SS1) e a instrugdao STO (estado normal)
Se o controlo de paragem for normal, o binario de seguranca desligado (STO) ¢ executado apds o controlo da paragem estar
concluido.

Safe Stop 1 (SS1) statement

SS1 statement Onf-ooooooeoooo o
Time
Monitoring for deceleration
A Within 108 ms| B Within 500 ms
Decelerationis | |
being monitored
Time
>
Robot TCP speed Within 8 ms
>
1mm/sec Time
Safe Torque Off (STO) statement
A Within 16 ms _ 80ms
STO statement Onj----=-=============m=mmmommmmmmmmooo oo oo
Time
Motor On/Off
A 30 ms
L p—
On
Time
Off

Relagao entre a paragem segura 1 (SS1) e a instrugdo STO (quando é detetada uma anomalia de
desaceleragao)

20
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Se for detetada uma desacelerag@o anormal da velocidade TCP durante o controlo de paragem, é imediatamente executado um
binario de seguranca desligado (STO).

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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Relagdo entre a paragem segura 1 (SS1) e a instrugao STO (apés o tempo de monitorizagao)
Se a velocidade TCP niao desacelerar para 1 [mm/sec] ou menos, mesmo apds um determinado periodo de tempo desde o inicio
do controlo de paragem, o binario de seguranga desligado (STO) ¢ imediatamente executado.

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 Paragem de emergéncia

3.4.1 Esquema e padroes de funcionamento da paragem de emergéncia

Quando o interrutor de paragem de emergéncia ¢ acionado (premido), a paragem segura 1 (SS1) é executada e, em seguida, é
executado o binario de seguranga desligado (STO), colocando o controlador do robd no estado de paragem de emergéncia.

Relagdo entre a paragem de emergéncia e a instrugao 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 Ativar

3.5.1 Esquema e padroes de operagao para Ativar

Quando o interrutor de ativagao esta desligado (esta numa posigao diferente da posi¢do intermédia), a paragem segura 1 (SS1)
¢ executada e, em seguida, ¢ executado o binario de seguranga desligado (STO), executando um paragem de protegao.

Relagdo entre Ativar e a instrugao 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 Velocidade limitada de segurancga (SLS)

3.6.1 Esquema e padroées de funcionamento para a velocidade limitada de
seguranga (SLS)

A velocidade limitada de seguranca (SLS) ¢ uma fung@o que monitoriza a velocidade de funcionamento do robd. Se, durante o
funcionamento, o rob6 exceder a velocidade maxima, o binario de seguranga desligado (STO) é executado imediatamente € o
robd é parado. Para mais informagdes sobre o estado, a apresentacdo e a notificagdo do Controlador do robd quando parado
pela funcdo de seguranga, consulte o seguinte.

Precaucoes para utilizar as funcoes de seguranca do controlador do robd

A AVISO

Defina a velocidade maxima considerando a distancia de paragem. Para obter informagdes sobre a distancia de
paragem, consulte o seguinte manual.

"Manual do Manipulador - Appendix B: Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop"

Modos de funcionamento e ativagado/desativagao da velocidade limitada de seguranga (SLS)
Quando o modo de funcionamento ¢ TEACH ou TEST T1, o padrdo de velocidade limitada de seguranga SLS T est4 sempre
ativado. A velocidade limitada de seguranga SLS T ¢ uma fung@o padréo.

Quando o modo de funcionamento é TEST T2, o padrio de velocidade limitada de seguranga SLS T2 esta sempre ativado. O
padrdo de velocidade limitada de seguranca SLS T2 ¢ uma fungado padréo.

Quando o modo de funcionamento ¢ AUTO, TEST T1 ou TEST T2, as entradas de seguranga podem ser utilizadas para ativar
ou desativar a velocidade limitada de seguranga (SLS). Nestes modos de operagdo, podem ser definidos trés padrdes de
velocidades maximas, SLS 1, SLS 2 e SLS 3. Os padroes de velocidade limitada de seguranga SLS 1, SLS 2 e SLS 3 sdo
opgcdes da fungdo de seguranga.

Ativar ou desativar para cada modo de funcionamento
A: Sempre ativado
Padréo de velocidade limitada de seguranca B: Ativar ou desativar com base em entradas de seguranga
(SLS) -: Sempre desativado
AUTO TEACH TEST T1 TEST T2
SLS T* - A A )
Fungdes padrao
SLS T2 - - - A
SLS 1 B - B B
Fungdes de seguranca opcionais SLS 2 B - B B
SLS 3 B - B B

*: Para obter mais informagdes sobre o padrao de velocidade limitada de seguranca SLS T, consulte a sec¢do seguinte.
= Velocidade limitada de seguranc¢a (SLS) para um manipulador SCARA

= Velocidade limitada de seguranca (SLS) para um Manipulador de 6 eixos

Relagéao entre a velocidade limitada de seguranca (SLS) e a instrugdo STO
Se, durante o funcionamento do robd, o sistema detetar que a velocidade maxima foi excedida, o binario de seguranga
desligado (STO) ¢ imediatamente executado e o robd ¢ parado. Para mais informagdes sobre o estado, a apresentacao e a
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notifica¢do do Controlador do rob6 quando parado pela fungdo de seguranga, consulte o seguinte.
Precaucdes para utilizar as funcdes de seguranca do controlador do robd

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 Velocidade limitada de seguranga (SLS) para um manipulador
SCARA

Ao utilizar a velocidade limitada de seguranga (SLS) para um manipulador SCARA, existem seis locais que sdo monitorizados
a velocidade maxima. A velocidade (rotagdo ou subida/descida) de cada junta é expressa em percentagem da velocidade
maxima (rota¢do ou subida/descida) dessa junta. Para a especificacdo de 3 eixos, sdo monitorizadas cinco posi¢des a
velocidade maxima, excluindo a velocidade (rotagdo) [%] da Junta #4.

= Velocidade (rotagdo) nas juntas #1, #2, e #4 [%]

= Velocidade (subida/descida) da junta #3 (mecanismo de movimento linear de parafuso de cabega esférica) [%]

= Velocidade na junta #2 (translagdo) [mm/sec]
= Velocidade TCP [mm/sec]

O desvio TCP da ponta do mecanismo de movimento linear do parafuso de cabeca esférica para o TCP esta definido no Safety
Function Manager. Com a velocidade limitada de seguranga (SLS) utilizando o padréo de velocidade limitada de seguranga
SLS T, #2 os limites de velocidade TCP e velocidade da articulacdo (translagdo) ndo podem ser definidos para 250 [mm/sec]
ou superior.

A\ ATENCAO

A definicdo do desvio do TCP configurada no Safety Function Manager nao esta relacionada com os pardmetros
de configuragao definidos na secgao "Tool Settings" do "Manual do Utilizador do Epson RC+". Certifique-se de
que estas configuragdes sao consistentes.

Joint #2
(rotation)

Joint #1
(rotation)

|

Arm #1

.

.

S E Y

g)

NN
N

+

Joint #3
(up/down movement)

Joint #4
(rotation)
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Os padroes X, Y e Z para o desvio TCP sio o sistema de coordenadas Tool 0 no Epson RC+.
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Ao utilizar a velocidade limitada de seguranga (SLS) para um Manipulador de 6 eixos, existem 10 locais que sdo
monitorizados a velocidade maxima. A velocidade de rotagdo de cada junta ¢ expressa em percentagem da velocidade de

rotagdo maxima dessa junta.

Velocidade na junta (rotagdo) #1 a # 6[%]

Velocidade na junta #2 (translagcdo) [mm/sec]
Velocidade na junta #3 (translagdo) [mm/sec]
Velocidade na junta #5 (translagdo) [mm/sec]

Velocidade TCP [mm/sec]

3.6.3 Velocidade limitada de seguranga (SLS) para um Manipulador de 6
eixos

O desvio do TCP desde a ponta da junta #6 até ao TCP ¢ configurado no Safety Function Manager. Com a velocidade limitada

de seguranca (SLS) usando o padrio de velocidade limitada de seguranca (SLS_T), a velocidade do TCP e a limitacao de
velocidade das juntas #2, #3 e #5 (translac@o) ¢ de 250 [mm/sec].

TCP TCP Offset Arm #4 Joint #4
o
\
e

Arm #5 Joint #5

Arm #6 Joint #6

(36 ]
@[% o
l

Arm #1 (Lower Arm)

Joint #1

4

Arm #3
Joint #3

o—qf Arm #2

Joint #2

Base
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Os padroes X, Y e Z para o desvio TCP sdo o sistema de coordenadas Tool 0 no Epson RC+. Para suporte de tampo da mesa, ¢
o0 seguinte.

Para detalhes sobre o sistema de coordenadas da ferramenta 0 para montagem no teto ou na parede, consulte o manual
seguinte.

"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Tool Coordinate System"
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3.7 Posicao limitada de segurancga (SLP)

3.7.1 Esquema e padroes de funcionamento para a posicao limitada de
seguranga (SLP)

A posicao limitada de seguranca (SLP) ¢ uma fung¢@o que monitoriza a posi¢do de funcionamento do robd. Se o sistema detetar
que, durante o funcionamento do robd, o intervalo monitorizado pelo robd entrou na area monitorizada, entdo, o binario de
segurancga desligado (STO) ¢ imediatamente executado e o robd é parado. Para mais informagdes sobre o estado, a
apresentacdo e a notificagdo do Controlador do robd quando parado pela fungdo de seguranga, consulte o seguinte.

Precaucoes para utilizar as funcoes de seguranca do controlador do robd

A posigdo limitada de seguranga (SLP) ¢ uma op¢do da fungdo de seguranca.

A AVISO

= Defina o intervalo de movimentos tendo em conta a distancia de paragem. Para obter informacdes sobre a
distancia de paragem, consulte o seguinte manual.

"Manual do Manipulador - Appendix B: Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop"

= Se a velocidade do robd for limitada pela velocidade limitada de seguranga (SLS), a area restrita pode ser
determinada com base na distancia de paragem calculada a partir da velocidade definida pela velocidade
limitada de seguranca (SLS). Se nao estiver a utilizar a fungdo de velocidade limitada de seguranga (SLS),
determine a area restrita tendo em conta a distancia de paragem calculada a partir da velocidade maxima do
robo.

Modos de funcionamento e ativagao/desativagao da posicao limitada de seguranca (SLP)
Quando o modo de funcionamento ¢ AUTO, TEST T1 ou TEST T2, as entradas de seguranca podem ser utilizadas para ativar
ou desativar as areas monitorizadas e o limite do angulo da junta.

#" PONTOS-CHAVE

= Para obter mais informagdes sobre a area de monitorizagao, consulte a secgéo seguinte.

 Areas de monitorizagdo para um manipulador SCARA

 Areas de monitorizagdo para um manipulador de 6 eixos
= Para obter mais informagdes sobre o limite do angulo da junta, consulte a sec¢ao seguinte.

Limite do angulo da junta

Quando o modo de funcionamento é TEACH, a posi¢ao limitada de seguranga (SLP) esta sempre desativada.

Ativar ou desativar para cada modo de funcionamento
B: Ativar ou desativar com base em entradas de seguranga

Padréao de posicao limitada de segurancga (SLP) -: Sempre desativado

AUTO TEACH TEST T1 TEST T2
SLP A B
Fungdes de seguranga opcionais SLP B B
SLP C B
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Relagédo entre a posicao limitada de seguranga (SLP) e a instrugdao STO

Se o sistema detetar que, durante o funcionamento do robd, o intervalo monitorizado pelo rob6 excedeu a area monitorizada,
entdo, o binario de seguranca desligado (STO) ¢ imediatamente executado e o robo ¢ parado. Para mais informagdes sobre o
estado, a apresentacdo ¢ a notificagdo do Controlador do robd quando parado pela fungdo de segurancga, consulte o seguinte.

Precaugoes para utilizar as funcées de seguranca do controlador do robo

The position of the robot monitoring range and the monitoring area

STO statement On

Robot monitoring range

Detdction that the monitoring Menitoring position

position in the robot monitoring

range is exceeded Time
Safe Torque Off (STO) statement
Within 16 ms
P
Time
>
The robot monitoring range exceeds

On

Off

Motor On/Off

A

the monitoring position

<
< »

Within 30 ms
>

Time
|
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3.7.2 Intervalo monitorizado pelo rob6 para um manipulador SCARA

Os intervalos de monitorizag¢@o do robo para a posicao limitada de seguran¢a de um Manipulador SCARA estdo em duas
localizacdes: um circulo centrado na junta #2 (J2, intervalo monitorizado pelo robd 1) e um circulo centrado na Junta #3 (J3,
intervalo monitorizado pelo rob6 2). Estes intervalos monitorizados pelo robd sao definidos no Safety Function Manager. Os
valores minimos que podem ser definidos sdo definidos pelo tipo de manipulador.

A posicao limitada de seguranca (SLP) monitoriza se o intervalo monitorizado definido excede as areas monitorizadas
definidas pelo sistema de coordenadas no qual o robé esta instalado.

Xr

Robot monitoring range 2  Robot monitoring range 1 A

Com a posigdo limitada de seguranga (SLP) de um manipulador SCARA, o desvio da posi¢d@o de instalagdo do robd (X,
Y fs) no sistema de coordenadas do robd Xg-YR e a rotagdo do plano de instalagdo do robd U, sdo definidos com base no

sistema de coordenadas Xy-Yy onde o robd esté instalado.

Yw
A

Yofs

Kofs Xw
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3.7.3 Areas de monitorizacdo para um manipulador SCARA

As areas de monitorizagdo para um Manipulador SCARA sdo especificadas dentro da gama restrita de um plano Xy-Yw no

sistema de coordenadas Xy-Yw onde o robd com posigao limitada de seguranga esté instalado. Existem 16 padroes de

intervalo restrito configuraveis, de (a) a (p).
Estas areas monitorizadas sdo definidas como posi¢des (X1, 0), (X5, 0), (0, Y), (0, Y,) que se cruzam com o sistema de

coordenadas Xy-Yy onde o robd esta instalado. O intervalo monitorizado pelo robd € monitorizado para garantir que nio

entra nas areas de monitorizagao.

Yw Yw Yw Yw
A A A
Y,
» X X » X > X
X, w X, W W W
— Ve
(a) (b) (c) (d)
Yu Yo Yu Yu
A A A A
Y2
X,
X X 2]
> Xw : > Xuw : > Xw > Xu
X, X,
Y, Y,
(e) (G} (2 (h)
Y Yu Yy Yu
A A A 4
Y2 Y2 YZ
> X, > X > X, > X
X, W W X, % W X, %,
Y, Y,
0] 0] O o
Y, Y,
N K‘{’ x
Y, Y, Y,
> Xy L
X X, X X X,
Yy Y, Y,
(m) ) (o) (p)
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3.7.4 Intervalo monitorizado pelo robé para um Manipulador de 6 eixos

Os intervalos de monitorizag@o do robo para a posicao limitada de seguranga de um Manipulador de 6 eixos estdo em quatro
localizacdes: uma esfera centrada na junta #2 (J2, intervalo de monitorizacdo do robd 1), uma esfera centrada na junta #3 (J3,
intervalo de monitorizag¢ao do robd 2), uma esfera centrada na junta #5 (J5, intervalo de monitorizagdo do robd 3) e uma esfera
centrada na junta #6 (J6, intervalo de monitorizagdo do robd 4). Estes intervalos monitorizados pelo robd sdo definidos no
Safety Function Manager. Os valores minimos que podem ser definidos sdo definidos pelo tipo de manipulador.

A posigdo limitada de seguranga (SLP) monitoriza se o intervalo monitorizado definido excede as areas monitorizadas
definidas pelo sistema de coordenadas no qual o robé esté instalado.

Robot monitoring range 3
Robot monitoring range 2

Robot monitoring range 4

A Zr

Robot monitoring range 1

XRr, Yr J
< [ 1

Com a posi¢do limitada de seguranga (SLP) de um manipulador de 6 eixos, o desvio da posi¢do de instalagdo do robd (X,
Y ofs» Zofs) N0 sistema de coordenadas do robd Xg-YRr-Zg € a rotagdo do plano de instalagdo do robd (Ut Viot, Wiot) S80

definidos com base no sistema de coordenadas Xy, Yw-Zyw onde o robo esta instalado.
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Yo A
Yofs
|-
L
Kofs Xw

Xw, Yw

3.7.5 Areas de monitorizagdo para um manipulador de 6 eixos

As areas de monitorizagdo para um Manipulador de 6 eixos sdo especificadas com base numa combinagdo do padrdo de
intervalo restrito de um plano Xy-Yw e do padrdo de intervalo restrito na dire¢do Zyy no sistema de coordenadas Xy-Yw-Zw
onde o robd com posigdo limitada de seguranga esta instalado. Existem 16 padrdes de intervalo restrito configuraveis num
plano Xyw-Yw, de (a) a (p). Estas areas monitorizadas sdo definidas como posi¢des (X1, 0), (X5, 0), (0, Y1), (0, Y5) que se
cruzam com o sistema de coordenadas Xy-Yy onde o robd esta instalado. O intervalo monitorizado pelo rob6 ¢ monitorizado

para garantir que ndo entra nas areas de monitorizagao.
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Yu Yu Yu Yu
A A
_Yq;_
2
X > X > X > X
X, W X, W W W
e
(a) (b) (c) (d)
Yw r‘W Y:N ‘Y‘w
Yy
X,
X X 2]
X ! > Xy ! > Xy > Xuy
X X,
Y, Y
(e) () (& (h)
Yo Yu Yo Yw
A A A 4
Yz Y2 Yy
> X > Xy 20 > X
X, " X, %, X X,
Y, Y,
0} 0] ® 0
¥ = =
Y, Y, Y,
» Xy >
X X, K X X,
Yi Y, \f
(m) (n (o)

Existem trés padrdes de intervalo restrito configuraveis na diregdo Zyy, de (q) a (s). Essas areas monitorizadas sdo definidas
como as posigoes (Z1, Z,) na diregdo Zyy no sistema de coordenadas onde o rob6 esta instalado. O intervalo monitorizado pelo

robd ¢ monitorizado para garantir que ndo entra nas areas de monitorizacao.

Zu Zu Zu
'y 'y
L L
o T * F e
Z1 Z1
!
(q) il (=)
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3.8 Limite do angulo da junta

3.8.1 Esquema e padroes de operagao para o limite de angulo da junta

O limite de angulo da junta é uma fun¢do que monitoriza os angulos das juntas do rob6. Se o sistema detetar que o robo
excedeu o intervalo de movimentos, o binario de seguranga desligado (STO) é imediatamente executado e o robd ¢ parado.
Para mais informagdes sobre o estado, a apresentagdo e a notificagdo do Controlador do rob6é quando parado pela funcao de
seguranga, consulte o seguinte.

Precaucoes para utilizar as funcoes de seguranca do controlador do robd

O limite de angulo da junta € uma opc¢éo da fungdo de seguranga.

Modos de funcionamento e ativagao/desativagao do limite de dngulo da junta

Quando o modo de operagdo ¢ AUTO, TEST T1 ou TEST T2, podem ser atribuidos padrdes* que usam o intervalo estreito
com base no angulo de rotagdo ou movimento vertical de um eixo do rob6é como o intervalo de operagéo.

*: Ao utilizar SLS 1 como limite de angulo da junta

Quando o modo de funcionamento ¢ TEACH, o limite de angulo da junta esta sempre desativado.

Ativar ou desativar para cada modo de funcionamento

B: Ativar ou desativar com base em entradas de seguranca
Padréo de limite de angulo da junta -: Sempre desativado

AUTO TEACH TEST T1 TEST T2

Fungdes de seguranga opcionais | SLS 1 * | B - B B

*: Caso em que um padrao que define o intervalo estreito com base no angulo de rotagdo ou movimento vertical de um eixo do

robd como intervalo de operag@o para monitorizagao ¢ atribuido a SLS 1.

Relagéao entre o limite de dngulo da junta e a instrugao STO

Se o sistema detetar que o angulo de rotagdo ou o movimento vertical de um eixo do robo excedeu o intervalo de movimentos,

o bindrio de seguranga desligado (STO) ¢ imediatamente executado e o robd ¢ parado. Para mais informagdes sobre o estado, a

apresentagdo e a notificagdo do Controlador do robé quando parado pela fungdo de seguranga, consulte o seguinte.
Precaucdes para utilizar as funcdes de seguranca do controlador do robd
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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 de dngulo da junta para o Manipulador

Com um manipulador SCARA, a junta #1 (rotagdo), a junta #2 (rotagdo), a junta #3 (subida/descida), ¢ a junta #4 (rotagdo)
estdo todas sujeitas ao limite de angulo da junta, que define o limar estreito com base no dngulo de rotacdo ou movimento
vertical de um eixo do robd como intervalo de operagdo. Para a especificagdo de 3 eixos, existem trés posigdes que sdo
monitorizadas no limite do angulo da junta, excluindo a Junta #4 (rotag@o).

Joint #2
(rotation)

Tt

'

L}
@::7* Joint #1

(rotation)

|

W

TR0

(ST
vlv/

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

@i;
'
:

Joint #4
(rotation)

Com um Manipulador de 6 eixos, a junta #1 (rotagdo), a junta #2 (rotagdo), a junta #3 (rotag@o), a junta #4 (rotacdo), a junta #5
(rotagdo) e a junta #6 (rotagdo) estdo todas sujeitas ao limite de angulo da junta, que define a faixa estreita com base no angulo

de rotagdo de um eixo do rob6 como a faixa de operagao.
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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 Limitagao do eixo suave

3.9.1 Esquema e padroes de operagao para limitagao do eixo suave

A limitagdo do eixo suave ¢ uma fun¢do que monitoriza o intervalo de operacdo da junta do robo. Se o sistema detetar que o
angulo de rotagdo ou o movimento vertical de um eixo do robd excedeu a amplitude de movimento de um eixo, a paragem de
emergéncia do robd e a STO sdo executadas e o robd ¢ parado. Para mais informagdes sobre o estado, a apresentacao e a
notifica¢do do Controlador do rob6 quando parado pela fungdo de seguranga, consulte o seguinte.

Precaucoes para utilizar as funcoes de seguranca do controlador do robd

Modos de operagiao e ativagao/desativagao da limitagdo do eixo suave
Quando o modo de funcionamento ¢ AUTO, TEST T1 ou TEST T2, a limitagdo do eixo suave esta sempre ativada.
Quando o modo de operagdo ¢ TEACH, a limitacdo do eixo suave esta sempre desativada.

Ativar ou desativar para cada modo de funcionamento

A: Sempre ativado
Limitacado do eixo suave -: Sempre desativado

AUTO TEACH TEST T1 TEST T2

Fungdes padrao A - A A

Relagéao entre a limitagao do eixo suave e a instrugao STO

Se o sistema detetar que o angulo de rotagdo ou o movimento vertical de um eixo do rob6 excedeu a amplitude de movimento,
a paragem de emergéncia do robd e a STO sdo executadas imediatamente e o robd € parado. Para mais informagdes sobre o
estado, a apresentacdo ¢ a notificagdo do Controlador do robd quando parado pela fungdo de segurancga, consulte o seguinte.
Precaucdes para utilizar as funcdes de seguranca do controlador do robd

The rotation angle or vertical movement of an axis

Monitoring range
The rotation angleA y,

or vertical ! o A
movement !Z)etectlon that the monitoring range
is exceeded

Safe Torque Off (STO) statement Within 16 ms

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 Intervalo de funcionamento do Manipulador

Com um manipulador SCARA, a articulagdo #1 (rotagdo), a articulag@o #2 (rotagdo), a articulag@o #3 (subida/descida) e a
articulacdo #4 (rotacdo) estdo todas sujeitas a monitorizagdo por limitagdo do eixo suave. Na especificag@o de 3 eixos, a Junta
#4 nao esta sujeita a monitorizagao.

Joint #2
(rotation)

St
)
I .
@ﬁ? Joint #1

(rotation)

Arm #2 —_—

Joint #3
(up/down movement)

Joint #4
(rotation)

Com um Manipulador de 6 eixos, a junta #1 (rotagdo), junta #2 (rotacdo), junta #3 (rotacao), junta #4 (rotago), junta #5
(rotag@o) e junta #6 (rotagdo), estdo todas sujeitas a monitorizagdo através da limita¢do do eixo suave.

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

%}q .
— \\ = = Arm #3
[.[_ Jo8 ) /S Joint #3
—c___
Arm #6 Joint #6 Arm #2

e Qe _eee e JOiNt #2

Arm #1 (Lower Arm) —o 1+
AN
Joint #1 — T
|
CO jo b]
{11
Base ——— 1y
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O angulo de rotagdo ou o intervalo de movimento para o movimento vertical de um eixo do robd podem ser definidos para um
valor igual ou inferior ao intervalo de impulsos definido para cada modelo de robd. Para detalhes sobre o intervalo de pulso
configuravel, consulte o seguinte manual.

"Manual do Manipulador - Configuragdes da Area de Funcionamento"

As definigdes do intervalo de movimentos sdo efetuadas no Safety Function Manager.

A\ ATENCAO

O intervalo de funcionamento definido no Safety Function Manager nao esta vinculado aos paradmetros de
configuragao definidos na secgao "Tool Settings" do "Manual do Utilizador do Epson RC+". Certifique-se de que
estas configuragdes sdo consistentes.

Ao usar a paragem mecanica e a limitagado do eixo suave juntas

<——Operating range ——>|

Mechanical stop |&< Operating area )9 Mechanical stop

&— Pulserange —>

Ao usar apenas a limitagao do eixo suave

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

l<————  Pulse range

V

A\ AVISO

= Ao projetar um sistema de robd e restringir a area de movimento do robd, execute restricdes usando a
limitagcao do eixo suave ou a paragem mecanica. No entanto, devido aos requisitos padrao de seguranga do
robd, uma paragem mecanica de eixo Unico ndo pode ser substituida pela limitagdo do eixo suave. Para
obter mais informagdes sobre a restricdo utilizando uma paragem mecanica, consulte o seguinte manual.

"Manual do manipulador"

= Se a velocidade do rob6 for limitada pela velocidade limitada de seguranga (SLS), a area restrita pode ser
determinada com base na distancia de paragem calculada a partir da velocidade definida pela velocidade
limitada de seguranca (SLS). Se nao estiver a utilizar a fungdo de velocidade limitada de seguranga (SLS),
determine a area restrita tendo em conta a distancia de paragem calculada a partir da velocidade maxima do
robo.

= Ao usar a paragem mecanica e a limitagao do eixo suave juntas, ndo ha necessidade de definir o intervalo de
movimento considerando a distancia de paragem porque a paragem mecanica é o limite.
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= Se utilizar apenas a limitagdo do eixo suave, defina o intervalo de movimento tendo em conta a distancia de
paragem. Para obter informacgbes sobre a distancia de paragem, consulte o seguinte manual.
"Manual do Manipulador - Appendix B: Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop"

= Nesta fungao, o intervalo de definicdo da limitacdo do eixo suave pode exceder ligeiramente durante a
seguinte operacao. No entanto, estas operac¢des ndo serdo consideradas como erro.
* Quando o motor esta ligado
* Funcionamento proximo do limite de restricdo

* Funcionamento a partir do limite de restricao

Ocorre um erro quando o limite permitido & excedido. Ao definir o limite de restricao, tenha em conta o
intervalo permitido e deixe uma margem suficiente. Embora o intervalo permitido varie consoante o modelo, é
geralmente o seguinte:

+ Movimento das articulagées: Menos de 0,1°a 1°

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

Allowable range (Differs depending on the robot model)

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

3.10.1 Esquema e padroes de funcionamento para entradas de segurancga

As entradas de seguranca sao fungdes que executam fungdes de seguranga atribuidas as entradas de seguranga de acordo com o
sinal de saida do dispositivo de seguranga ligado as entradas de seguranga dos conetores de E/S de seguranga.

Os conetores de E/S de seguranga t€m cinco portas para entradas de seguranca.

As fungdes de seguranga que podem ser atribuidas as entradas de seguranga sdo as seguintes:

= Paragem de emergéncia (ESTOP)
= Protecdo (SG)

= Velocidades limitadas de seguranga (SLS) SLS 1, SLS 2 e SLS 3
Consulte a seccao seguinte para obter mais informacdes.
Velocidade limitada de seguranca (SLS)

= Posigoes limitadas de seguranca (SLP) SLP_A, SLP B, SLP Ce SLS 1*
Consulte a sec¢o seguinte para obter mais informagdes.
Posic¢ao limitada de seguranca (SLP)

*: Caso em que o limite de angulo da junta esta ativado nas defini¢des SLS 1. Consulte a sec¢ao seguinte para obter mais
informagoes.
Limite do 4ngulo da junta

Modos de funcionamento e ativagdo/desativagao de entradas de seguranga
A paragem de emergéncia (ESTOP) pode ser executada em qualquer modo de funcionamento.
A protegdo (SG) pode ser executada no modo de funcionamento AUTO.

Ativar ou desativar para cada modo de funcionamento

B: Ativar ou desativar com base em entradas de seguranca
Paragem segura 1 por entrada de seguranca 1 -: Sempre desativado

AUTO TEACH TEST T1 TEST T2

ESTOP B B B B

Fungdes padrao
SG B - - -

Podem ser atribuidas multiplas fun¢des de seguranca a uma tnica porta de entrada de seguranca. Multiplas func¢des de
seguranca sdo priorizadas pela seguinte ordem:

= Prioridade: Alta
Paragem de emergéncia (ESTOP)
Protegdo (SG)

= Prioridade: Baixa
Velocidade limitada de seguranga (SLS)
Posicao limitada de seguranca (SLP)
Limite do angulo da junta
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Relagédo entre as entradas de seguranca e a instrugdao STO (quando ESTOP ou SG é atribuido)

As entradas de seguranca as quais a paragem de emergéncia (ESTOP) ou a protegdo (SG) s@o atribuidas executam a paragem

segura 1 (SS1) quando o nivel do sinal é "Low".

Nivel do sinal de entrada de seguranca

Funcionamento da fungao de seguranga

High Nao executa a paragem segura 1 (SS1)
Low Executa a paragem segura 1 (SS1)
An input signal from a safety device
A
High
Time
Low |
Safe Stop 1(SS1) | within 32 ms
statement le—p
SS1statement |
On
Time
»
>
Monitoring for deceleration
Within 108 ms Within 500 ms
Decelerationis | |
being monitored
Time
»
>
Robot TCP speed Within 8 ms
A Nid
1mm/sec Time
»
>
Safe Torque Off (STO) statement
Within16ms| 80 ms
STO statement |
On
Time
B
>
Motor On/Off
A Within 30 ms
On
Time
Off »
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Relagéao entre as entradas de seguranca e a instrucao STO (quando SLS é atribuido)

A entrada de seguranga a qual a velocidade limitada de seguranga (SLS) ¢ atribuida desativa a velocidade limitada de
seguranga (SLS) quando o nivel do sinal ¢ "High" e ativa a velocidade limitada de seguranga (SLS) quando o nivel do sinal é
"Low".

O tempo de atraso para ativar/desativar a velocidade limitada de seguranca (SLS) estd definido no Safety Function Manager.

Nivel do sinal de entrada de seguranga Funcionamento da fungao de seguranga
High Desativa a velocidade limitada de seguranga (SLS)
Low Ativa a velocidade limitada de seguranca (SLS)

An input signal from a safety device

A
High
Time
Low >
Safety limit speed function (Within 32 ms + delay time) (Within 32 ms)
Enabled {------------------mm-mmmomoeoo oo
Time
Disabled >
Speed limit on the robot speed and Within 8 ms Within 8 ms
the saAfety limit speed function Speed limit
«l /_ _— — —
Robot speed
Time
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Relagéao entre as entradas de seguranca e a instruciao STO (quando SLP ¢ atribuido)
A entrada de seguranga a qual a posi¢a@o limitada de seguranga (SLP) ¢é atribuida desativa a posi¢ao limitada de seguranga

(SLP) quando o nivel do sinal ¢ "High" e ativa a posicdo limitada de seguranga (SLP) quando o nivel do sinal ¢ "Low".

Nivel do sinal de entrada de seguranca

Funcionamento da fungao de seguranga

High Desativa a posi¢do limitada de seguranga (SLP)
Low Ativa a posicao limitada de seguranca (SLP)
An input signal from a safety device
A
High
T
Low > ime
Safety A"'m'ted Position)\vithin 32 ms Within 32 ms
—> >
Enabled{-----------mm-m-mmmmmmoeeo oo
Time
Disabled
The position of the robot monitoring | within 8 ms Within 8 ms
range and the monitoring area I
Monitoring area
—_— _— —_— —_— —_— _—
Robot monitoring range
Time
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3.11 Saidas de segurancga

3.11.1 Esquema e padroes de funcionamento para saidas de seguranca

As saidas de seguranga sio fungdes que emitem informagdes relacionadas com as fungdes de seguranga do Controlador do
robd para os dispositivos de seguranga ligados as saidas de seguranca dos conetores de E/S de seguranga.

O Controlador do robd tem trés portas para saidas de seguranga.

As informagdes que podem ser atribuidas as saidas de seguranga sdo as seguintes:

= Se ainstru¢do STO esta a ser emitida ou ndo

= Se o interruptor de paragem de emergéncia esta ligado ou desligado (interruptor de paragem de emergéncia ligado ao
conector de EMERGENCIA, interruptor de paragem de emergéncia ligado a Consola de controlo)

= Se o interruptor de ativagao esta ligado ou desligado
= Se a velocidade limitada de seguranca (SLS) esta ativada ou desativada (SLS 1, SLS 2, SLS 3, SLS T e SLS T2)
= Se aposi¢ao de seguranca limitada (SLP) estd ativada ou desativada (SLP_A, SLP B e SLP C)

Varias informagdes relacionadas com as fungdes de seguranga podem ser atribuidas a uma tnica porta de saida de seguranga.
Ao efetuar varias atribuigdes, o nivel do sinal das saidas de seguranca torna-se Baixo se a instru¢do STO for emitida (nivel do
sinal é baixo), a paragem de emergéncia ¢ ativada (nivel do sinal ¢ baixo), o interruptor de ativagdo ¢ desligado (nivel do sinal
¢ baixo), a velocidade limitada de seguranga (SLS) ¢ ativada (nivel do sinal ¢ baixo) ou a posi¢ao de segurancga limitada (SLP)
esta ativada (nivel do sinal ¢ baixo).

Estado de saida de seguranca e nivel de sinal de saida
A saida de seguranca a qual a instrugdo STO esta a ser emitida ou ndo esté atribuida emite um sinal no nivel baixo se a
instrugdo STO estiver a ser emitida ¢ um sinal no nivel alto se a instrugdo STO ndo estiver a ser emitida.

Atribuicdo a saidas de seguranga Nivel do sinal de saida
Instrugdo STO High Low
Fungdes padrao STO Instrugdo a ndo ser emitida | Instrugdo a ser emitida

A saida de seguranca a qual o interruptor de paragem de emergéncia esta ligado ou desligado emite um sinal no nivel baixo se
o interrutor estiver ligado e um sinal no nivel alto se o interrutor estiver desligado.

Atribuicdo a saidas de seguranca Nivel do sinal de saida
Interruptor de paragem de emergéncia High Low
EP RC* Interruptor desligado | Interruptor ligado

Fungdes padrao
EP TP* Interruptor desligado | Interruptor ligado

*: EP_RC: Interruptor de paragem de emergéncia ligado ao conector d&e EMERGENCIA, EP_TP: Interruptor de paragem de
emergéncia ligado a Consola de controlo

A saida de seguranca a qual o interruptor de ativagdo esta ligado ou desligado emite um sinal no nivel baixo se o interrutor
estiver desligado e um sinal no nivel alto se o interrutor estiver ligado.

Atribuicdo a saidas de seguranga Nivel do sinal de saida
Interruptor de ativagao High Low
Funcdes padrio EN SW Inter.ruNpt(.)r ligad’O. Inter.rliptorNde.sligad(’) .
(Posigdo intermédia) | (posicdo ndo intermédia)
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/\ ATENCAO

SLS e SLP sao emitidos se a fungao de monitorizacao estiver ativada.

O sinal ndo muda mesmo que o manipulador exceda os limites de velocidade ou entre numa area restrita.
Portanto, para criar um acionamento quando o manipulador excede os limites de velocidade ou entra numa area
restrita, use também o sinal de saida STO.

A saida de seguranca a qual a velocidade limitada de seguranca (SLS) esta ativada ou desativada emite um sinal no nivel baixo
se a velocidade limitada de seguranga (SLS) estiver ativada e um sinal no nivel alto se estiver desativada.

Atribuicao a saidas de seguranca Nivel do sinal de saida

Velocidade limitada de seguranga (SLS) High Low
SLS T

Fungdes padrao Limitagdo desativada | Limitacao ativada
SLS T2
SLS 1

Fungdes de seguranga opcionais | SLS 2 Limitagdo desativada | Limitacao ativada
SLS 3

A saida de seguranca a qual a posi¢do limitada de seguranca (SLP) esta ativada ou desativada emite um sinal no nivel baixo se
a posicao limitada de seguranca (SLP) estiver ativada e um sinal no nivel alto se estiver desativada.

Atribuicdo a saidas de seguranga Nivel do sinal de saida
Posicédo limitada de seguranca (SLP) High Low
SLP_A

Fungdes de seguranga opcionais | SLP_B | Limitacdo desativada | Limitagdo ativada

SLP C

Tempo desde a entrada de informag¢ées da fungao de segurancga até que o sinal de saida de segurancga seja

Input signal level of the safety function information

A
High
Time
Low >
A signal from N
a safety output Within 8 ms Within 8 ms
A >
A
High P——
Time
Low >

emitido
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4. Definir funcoes de seguranca
(Software de definicao: Safety Function
Manager)

52



Controlador do rob6 Manual da fungdo de seguranga Rev.12

4.1 O que é o Safety Function Manager?

4.1.1 O que é que o Safety Function Manager pode fazer

O Safety Function Manager permite-lhe verificar e alterar as seguintes defini¢des relacionadas com as fungdes de seguranga do
Controlador do robd:

= Efetuar configuracdes no funcionamento em seco
Consulte a sec¢do seguinte para obter mais informagdes.
Efetuar configuragdes no funcionamento em seco

= Verificar o modelo do robd, os dados Hofs e as datas de alteragdo da configuragdo do Quadro de Seguranga
= Verificar e alterar os parametros da fungdo de seguranga (parametros da fungdo de seguranga do controlador do robd)

= Alterar a palavra-passe do Quadro de Seguranga

O idioma apresentado ¢ automaticamente alterado de acordo com o idioma do Epson RC+.

A\ AVISO

Se alterar os parametros de seguranga para uma fungao de seguranga no Safety Function Manager, certifique-
se de que verifica essa fungéo e de que esta validada antes de ultilizar.

4.1.2 Ambiente operacional

O Safety Function Manager pode ser usado no seguinte ambiente.
Configuracio do sistema

4.1.3 Instalagao
O Safety Function Manager ¢ instalado automaticamente ao instalar o Epson RC+.

Para as versoes compativeis do Epson RC+, consulte a seguinte sec¢ao.
Configuracio do sistema

4.1.4 Como verificar a versao
A versdo de firmware da placa de seguranca pode ser verificada.

Selecione a etiqueta [ Version Info] e verifique as versdes apresentadas.
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& Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings Version Info | Maintenance

Version Info

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

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

Para obter detalhes sobre a versdo do Epson RC+, consulte a janela Epson RC+ 8.0-Menu-[Help]-[About Epson RC+ 8.0].

54



Controlador do robé Manual da funcéo de seguranca

Rev.12

4.1.5 Itens configuraveis para Opg¢oes da funcao de seguranca

Algumas das defini¢cdes do Safety Function Manager sdo opg¢des da fungdo de seguranga.
Entre em contacto com o fornecedor se precisar de opgdes da funcao de seguranga.

v : Disponivel para uso
-: Nao disponivel para uso

Definicao

Fungdes padrao

Opgoes da fungao de seguranga

Defini¢des de funcionamento em seco

v

v

Entradas de seguranca

ESTOP
SG

SLS_1
SLS 2
SLS 3
SLP A
SLP B
SLP C

Saidas de seguranca

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

Velocidade limitada de seguranga (SLS)

SLS T
SLS T2
SLS 1
SLS 2
SLS 3

Posicao limitada de seguranca (SLP)

SLP A
SLP B
SLP C
SLS 1*

Limitacao do eixo suave

Defini¢des de fabrica

Gestdo de palavra-passe

*: Caso em que o limite de angulo da junta esta ativado nas defini¢des SLS 1.
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4.2 Fluxo da inicializagao a conclusao

4.2.1 Fluxo de operacao

As alteragdes aos parametros da fungdo de seguranca do Quadro de Seguranca sao efetuadas da seguinte forma:

1. Iniciar o "Safety Function Manager"
Consulte a sec¢o seguinte para obter mais informagdes.
Iniciar o Safety Function Manager

2. Alterar defini¢des
Consulte a sec¢do seguinte para obter mais informagdes.
Alterar definicoes

3. Aplicar definigdes
Consulte a sec¢do seguinte para obter mais informacgdes.
Aplicar definicdes

4.2.2 Iniciar o Safety Function Manager

Epson RC+ 7.0: selecione [Setup] - [System Configuration] e, em seguida, em [Controller] - [Safety Functions], clique em
[Safety Function Manager].

“ools [ Setup | Window _Help ) 5
EPSON £ |ea_PCio Contrller Commurications.. g ¥ System Configuration ; X
RC+ 70 | | System Configuration I B = St Safety Functions

T= Proferences -

(- Controller
Optians... H General i
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

Conveyor Encoders
Safety Functions
a—

() Vision

(o

Epson RC+ 8.0: selecione Epson RC+ menu - [Tool] - [Safety Function Manager] e inicie o gestor de fungdes de seguranca.

Tools [Setup | Window _Help
’;‘cmwmmue-r munications... ¢ & System Configuration ? X
€ System Configuration..
RC+80) =" [ Safety Functions —
~ Controller
General
Configuration Safety board installed: Yes l:l
Preferences
Simulator Safety board version: Rel.02.00.00.0031 l:l
> Drive Units JWE;SI‘:DZIUH
> Robols 00.00.0121
> Inputs / Qutputs
S
> Rs23z2
> TCR/IP
Conveyor Encoders
> Serumy
> Wision
> CPCUA
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# PONTOS-CHAVE

= O Safety Function Manager tem de ser iniciado pela primeira vez pelo gestor de seguranga.

= A janela a seguir aparece ao iniciar pela primeira vez. Siga as instru¢gdes apresentadas no ecra e altere a

palavra-passe do Quadro de Seguranca. A palavra-passe inicial € "EpsonSafety".

M Safety Board Password Setting b4

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

Current Password |**#*#* &k kk

New Password

Confirm Password

= O idioma de exibigdo do Safety Function Manager é automaticamente alterado de acordo com o idioma
definido no Epson RC+.

= Se nao puder efetuar a inicializagao, verifique as seguintes condig¢des:
» Deve estar conectado um controlador de robd equipado com fungdes de seguranca.
+ O modo de arranque do Epson RC+ deve estar no modo Program.

+ O dispositivo de controlo do Controlador do robd deve ser um PC.

4.2.2.1 Verificar as definigdes ao iniciar o Safety Function Manager

Ao iniciar o Safety Function Manager, no separador [Basic Settings], verifique as defini¢des do Quadro de Seguranga e
certifique-se de que sdo as mesmas do Controlador do robd.

Recomenda-se que mantenha um registo da [Parameter Checksum] de [Robot] e da [Parameter Checksum] de [Safety
Functions], conforme apresentado no Safety Function Manager.

B Safety Function Manager - o X
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Basic Settings

Confirm that the controller 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
)2 -688318 -688318
13 -6259 -6259
14 -146 -146
Last Modified - 2022/11/15 18:20:05
Safety Functions | Parameter Checksum - Oxfeea
Last Modified - 2022/11/15 14:57:12
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Iltem de definicao Funcao Observagodes
Nome do
Modelo modelo do -
robd
A Soma de
Robd Soma de verificacdo de
verificagdo | pardmetros Valores especificos do modelo do robd.
de para
parametros | defini¢cdes do
robo (oculto)
1 Valor Hofs
para junta #1
Valor Hofs
J2 .
para junta #2
Valor para a correcdo da origem do eixo da junta.
3 Valor Hofs Esses valores podem variar de acordo com a maquina individual, mesmo
para junta #3 dentro do mesmo modelo.
Valor Hofs (Unidade: Impulso)
Hofs J4 para junta #4 O valor Hofs para a junta #5 e junta #6 é apresentado apenas para um robo de
6 eixos.
15 Valor Hofs
para junta #5
16 Valor Hofs
para junta #6
Ultima Data. e h0r~a de
modificacao modificagao i
¢ de Hofs
Soma de
Soma de verificagdo de | Valor especifico calculado a partir dos parametros da fungao de seguranca para
verificacio parametros entradas de seguranca, saidas de seguranca, velocidade limitada de seguranca
de ¢ para (SLS), posi¢ao limitada de seguranga (SLP), limite de angulo da junta,
Arimetros parametros da | limitacdo do eixo suave e funcionamento em seco, bem como o ultimo valor
Fungdes p funcao de modificado dos pardmetros da funcdo de seguranga.
de seguranga
seguranca Data e hora
em que oS
Ultima pardmetros de |
modificacdo | seguranca
foram
modificados

Se for apresentado um erro ao iniciar o Safety Function Manager

Pode ser apresentado um ecré de erro quando o Safety Function Manager € iniciado. Siga as instrugdes em cada ecrd e tome as

seguintes medidas.

= Se 0 modelo do robd ou a soma de verificagdo dos parametros do robd forem diferentes

Clique no botdo [OK].

Clique em [Send robot parameters to the Safety Board].

Siga as instrugdes no ecra, introduza a palavra-passe do Quadro de Seguranga e altere as definigdes.
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Safety Function Manager x

There are differences in the robot medel or robot parameter
| /checksum_
== For =safety reasons, the robot cannot operate.

= Se o valor Hofs for diferente
Clique no botdo [OK].
Clique em [Send Hofs to the Safety Board].
Siga as instrugdes no ecrd, introduza a palavra-passe do Quadro de Seguranga e altere as definigoes.

Safety Function Manager X
'Q" There is a difference in the hofs values.
' Update the hofs values on the Safety board.

= Se as defini¢des de funcionamento em seco forem diferentes
Clique no botdo [OK] para reiniciar o Controlador do robd.

Safety Function Manager x

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

4.2.3 Alterar definicoes

1. Selecione o separador [Safety Function Settings] para apresentar o ecra [Safety Function Settings].
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vga | Mersion lafu | Maimennce

Safety Function Settings
Eafil salely o lion parsrel e,
2. Click ConFem in “Safety Board Communicabions”

The wafely furw live parems e ans penl by e enporsry dre of e sslety bosd,
| PlpR GLE Thit e s98 walis and e responss valua match

The resprrse values from the safety board mme displaged i
A, Click Apply " Salely Boand Co g

The tempeeany settings are applied to the safety boand,

w

b safuty Tunction manages

Safety Inputs
Salety Inputs

Axiign the fuections
GBS 1L L3S ARG
Theio @ iests
ESTOR : amangss

Linaticn of assion

tof. 50§ prOtactivg Shap.

y Function Options

ESTOP 5G SS1 562 Sl53 SIPA SPE SIPC
SAFETY INT = 1 1 1 ] I I I
SAFETY_IN2 | = | | = [ | [
SAFETY INE | | | | | | |

SAFETY_IM4 ] ] | I 1 [

SAFEIY NS

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
Ihe temporary settings are applied 1o 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 monitaring by the safety board are disabled.

[ Enable Dry run

e —————

Aafety Inputs

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

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

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

SAFETY_IN2 = = = = = = =
SAFETY_IN3 [ [ | | O ] [ [
SAFETY_IN4 [] [] ] | ] [J [J [J
SAFETY_IN5 ] ] ] O | [] ] [

Safety Outy
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 TP SLS_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 (%)

[}

SLs_T 250 V] ‘
SLs_T2 250 B B B B O
\ E EEE E
N— _

Para obter mais informagdes sobre as definigdes, consulte a sec¢do seguinte.

Parametros da funcio de seguranca

#" PONTOS-CHAVE
Os parametros cujas definicées foram alteradas sdo apresentados com um fundo azul. Depois de aplicar as
definicdes ao Quadro de Segurancga, o ecra regressa ao normal.

Ll

# PONTOS-CHAVE

Se o valor definido de um parametro de fungdo de seguranga estiver fora do intervalo de entrada, o fundo é
apresentado a amarelo e o intervalo de definicao é apresentado num janela pop-up. Neste caso, volte a

introduzir o valor no intervalo adequado.

! »

égggéi

4.2.4 Aplicar definigoes

Termine de editar os parametros da func¢do de seguranca e é apresentada a janela de confirmagao.

1. Clique no botdo [Confirm].
| Safety Board Communications
| Click Confirm and then Apply to set the safety functions.
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2. Introduza a palavra-passe do Quadro de Seguranca no ecrd de introdugéo da palavra-passe e, em seguida, clique no botdo
[Confirm].

8 | Safety Board Password Authentication X

Enter Safety Board password.

Password | X¥xkkkkkkk

Cancel

# PONTOS-CHAVE

= Se for inserida uma palavra-passe do Quadro de Seguranga errada trés vezes, o Safety Function Manager
sera desligado e o Controlador do robd sera reiniciado. As definigdes nao sao alteradas.

3. No ecra de confirmagdo apresentado, confirme os pardmetros da fun¢do de seguranca alterados.

# PONTOS-CHAVE

= As definicdes ndo podem ser alteradas no ecra de confirmacgdo. Se necessitar de continuar a efetuar
alteragdes, clique no botédo [Cancel].

= Se um item de definigdo for apresentado a amarelo depois de clicar no botdo [Confirm], ocorreu um erro na
comunicagao com o Quadro de Seguranga. Reinicie o Robot Controller e o PC no qual o Safety Function
Manager esta a funcionar e, em seguida, efetue novamente a definicdo. Se o problema persistir, interrompa a
utilizacao do sistema robdtico e contacte o fornecedor.

4. Clique no botao [Apply].

O Safety Function Manager encerra e o Robot Controller € reiniciado.

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

5. Depois de o Controlador do rob6 reiniciar, o Epson RC+ ira ligar-se automaticamente.

6. Inicie o Safety Function Manager e verifique se os parametros alterados foram aplicados.

# PONTOS-CHAVE

= QOs parametros da funcdo de seguranga s6 devem ser aplicados ao Quadro de Seguranga depois de o gestor
de seguranca ter verificado minuciosamente o conteudo.

Cancelar
Isto cancela as alteragdes aos parametros da fungdo de seguranca.

Safety Board Communications

Click Confirm and then Apply to set the safety functions.

Conﬁrm

O cancelamento antes de clicar no botdo [Confirm] fecha o Safety Function Manager sem alterar os parametros da fungao de
seguranca no Quadro de Seguranca. O Robot Controller ndo ¢ reiniciado.
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Cancelar depois de clicar no botdo [Confirm] fecha o Safety Function Manager sem alterar os parametros da fungéo de
seguranca no Quadro de Seguranca. O Robot Controller também ¢ reiniciado.

4.2.5 Guardar definigoes (Realizar uma cépia de seguranca)

As defini¢oes do Safety Function Manager podem ser guardadas usando a "Cdpia de seguranca do Controlador" no Epson
RC+. Fazer uma cdpia de seguranca das suas configuragdes permite restaurar as definigdes guardadas se cometer algum erro ao
executar as configura¢des ou se o Quadro de Seguranca ndo funcionar corretamente. Certifique-se de que executa uma copia de
seguranca ao alterar as defini¢des do Quadro de Seguranga, apds a aprendizagem e antes de efetuar a manutencao.

# PONTOS-CHAVE

Dependendo do estado do dispositivo, a copia de seguranga podera nao estar disponivel antes da manutengéo.
Certifique-se de que faz sempre uma cépia de seguranca das configuragdes mais recentes.

Dados que podem ser guardados numa cépia de seguranga
A cdpia de seguranca guarda os parametros da fung@o de seguranca e o ultimo valor modificado do pardmetro de seguranca.

= Entradas de seguranca

= Saidas de seguranga

= Velocidade limitada de seguranga (SLS)
= Posi¢do limitada de seguranga (SLP)

= Limite do angulo da junta

= Limitagdo do eixo suave

= Funcionamento em seco

# PONTOS-CHAVE

Para obter mais informacgdes sobre os dados da copia de seguranga que nao os parametros da fung¢ao de
seguranga, consulte o seguinte manual.

"Manual do Utilizador do Epson RC+"

Procedimento de cépia de seguranga

A copia de seguranga ¢ realizada usando a opgao "Controller Backup" no Epson RC+. Consulte mais detalhes no manual
indicado em seguida.

"Manual do Utilizador do Epson RC+"

Para o método de restauro, consulte a sec¢do seguinte.
Restaurar definicdes guardadas (cépia de seguranca)

4.2.6 Confirmacao de Informag¢des Guardadas (Visualizador de Estados
Guardados)

Pode consultar as definigdes do Safety Function Manager utilizando os dados de copia de seguranga guardados com
"Controller Backup" no Epson RC+. No Epson RC+ 7.0, abra a caixa de dialogo [Controller] e, em seguida, selecione [View
Controller Status]. Consulte mais detalhes no manual indicado em seguida.

"Manual do Utilizador do Epson RC+"
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Consulte a fungdo SF_GetParam no manual abaixo para uma explicacéo dos valores de configuragdo apresentados.

"Epson RC+ Referéncia Linguistica do SPEL+"

EPSON
RC+7.0

Epson
RC+ 8.0

Controller Status Viewer

Status Folder:

B_RC700-E_ETEAO00010_2023-07-04_082001

;- General

Input / Output

Program Files
Include Files
Robet Poirts
Farce Sensor I/F
Fart Feeders

Maintenance

General

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

Item Valug -

Operation Mode Program
Contral Device P
Digplap Device FC
Contraller Preferences

SF_TOOLVERSION 1]

SF_CHECKSUM a3

SF_LAST_MODIFIED 2023/07/03 20:07.55

SF_ROBOT_MODEL_MAME Gx10-BES1S

SF_ROBOT_CHECKSUM E4CB

SF_HOFS 00,0000

SF_HOFS_LAST_MODIFIED 2023/07/03 20:06:19

DRYRUMOFF 1

SLS_1_HAWD_EM 1]

SL5_1_SPEED 250

SLS_1_ELBOW_EN 1]

SLS_1_JOINT_EN 0

SLS_1_JOINTSPEED v

SL5_2_HaAND_EN 0

v

Controller Status Viewer

EITLIGE A B RC700-E_R7D2010336_2022-12-01.094531 Status Date / Time: 2022-12-01 09:45:31

Input / Qutput
Tasks
Raobots

W

vV Vv

System History
Program Files
Include Files
Rabot Points
Force Sensor
Maintenance

Part Feeders

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

SF_ROBOT_MODEL_NAME GX8-B652SR
SF_ROBOT_CHECKSUM  78FF

SF_HOFS 0,0,0,0,0,0
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 Parametros da fungao de seguranga

Esta seccao descreve os pardmetros da fun¢do de seguranca que definem as fungdes de seguranca do Robot Controller.

4.3.1 Definicao dos parametros de fungao de seguranga relacionados com
entradas de seguranca e saidas de seguranga

Estas defini¢des sdo utilizadas pelas fun¢des de entrada de seguranca e saida de seguranca.

W Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

[] Enable Dry run

[ Zatety Inp N

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

Safety Function Options
ESTOP SG SLS_1 SLS2 SLS.3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 ] = = (] [} [} =

SAFETY_IN2 ] [ (] a O [} (]
|
|
|

SAFETY_IN3 [l [] [] [] ] Ll [
SAFETY_IN4 ] ] [ O ] | [

\sArm_ms [ O O O \ O 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 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 EPRC EPTP ENSW SIS T SLS T2 SIS 1 SLS 2 SLS 3 SLPA SLPB SLP.C
SAFETY.OUT1 [ [ (] O \ O (] [ o O

SAFETY_OUT2 | ] [ [ | O o = (] =

earrTv AT — [ - M o M = [ = =

Definicoes de entrada de seguranga

Estas definigdes atribuem uma fung@o a ser ativada para as entradas de seguranga. Por exemplo, se pretender efetuar uma
paragem de emergéncia quando for introduzido um sinal para SAFETY IN1, ative a caixa de verificagdo na intersec¢@o entre
SAFETY IN1 e ESTOP.

N.° Nome Fungéao Notas
1. Definicdes de entrada de seguranca
Definicdo de fungio
1.1 SAFETY IN1 para SAFETY IN1
Defini¢do de fungéo
1.2 SAFETY IN2 para SAFETY IN2
13 SAFETY IN3 Defini¢do de fungdo | Defina a funcdo para cada entrada de seguranga atribuindo uma das "A.
' - para SAFETY IN3 | Fungdes de seguranga que podem ser atribuidas" na tabela abaixo.
Definicao de fungao
1.4 SAFETY_IN4 para SAFETY N4
Definicdo de fungio
1.5 SAFETY_IN5 para SAFETYIN5
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N.° Nome Funcao Notas
A. Funcgdes de seguranga que podem ser atribuidas
ESTOP Zﬁf:é%?c?: A ESTOP ¢ atribuida ao SAFETY IN1 por predefini¢do de fabrica.
Fungdes
padrdo Paragem de . . .
SG protegio A SG ¢ atribuida ao SAFETY IN2 por predefini¢ao de fabrica.
SLS 1,2 e 3 podem ser atribuidos a entradas de seguranga para
definir as saidas de seguranca e o limite de velocidade de seguranga.
Consulte a seccao seguinte para obter mais informacdes.
Definicio dos parimetros da funcio de seguranca relacionados
SLS 1, Velocidade . -
- . com a velocidade limitada de seguranca (SLS)
SLS 2, limitada de e .
- A monitorizagdo SLS T e SLS T2 ¢ ativada nos modos de
SLS_3 seguranca (SLS) ) - - ]
Opedes da funcionamento prescritos sem ter de ser atribuida a uma entrada de
fungdo de seguranca.
seguranca Consulte a sec¢do seguinte para obter mais informagdes.
Velocidade limitada de seguranca (SLS)
SLP A, B e C podem ser atribuidos a entradas de segurancga para
SLP A, . definir as saidas de seguranca e areas monitorizadas.
- Posigao limitada de N . .. N
SLP B, seguranca (SLP) Consulte a sec¢do seguinte para obter mais informagdes.
SLP_C Definicoes da posicio de instalaciao do robo para a posicéio
limitada de seguranc¢a (SLP)
/\ ATENCAO

= Se ESTOP néao estiver definido para SAFETY_IN, deve ser ligado um interruptor de paragem de emergéncia
ao conector de entrada de paragem de emergéncia ou deve ser ligado uma Consola de controlo.

= SG deve estar definido para uma ou mais SAFETY_IN.

# PONTOS-CHAVE

As definigdes das entradas de seguranga estao divididas em trés grupos.

Grop1 Grop2  Grop3

ESTOP || SG | |SLS.1 SLS2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 | | | | \ | |

= Qualquer grupo individual de fun¢ées de seguranga pode ser selecionado para uma SAFETY _IN.

= O Group 3 permite selecionar uma combinagao de fungdes.
o Para as opgdes SLS, pode ser selecionada uma.
+ Para opgdes SLP, pode ser selecionada uma combinagao arbitraria. Quando SAFETY _IN esta ativado,
todas as fungdes combinadas serado ativadas.
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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 SLP_B SLP_C
sAFETY_ ouTt [ | 1 | | [J O ] O O o @
saFETY_out2 [ | 1 | | [J O ] O O o &

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

SAFETY_QUT3
\m@/

T

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.

Definicoes de saidas de seguranga

Estas definigdes atribuem condi¢des para quando as saidas de seguranca emitem um sinal. Por exemplo, se quiser emitir um
sinal de SAFETY_OUT]1 quando STO for executado, ative a caixa de sele¢do na intersec¢ao de SAFETY _OUT1 e STO.

N.° Nome Funcéao Notas
2. Portas de saida de seguranga
Defini¢ao de
2.1 SAFETY OUTI1 | fungdo para
SAFETY_OUT1
Definic¢do de Defina a fung@o para cada porta de saida de seguranca atribuindo uma
2.2 SAFETY OUT2 | fun¢do para das "A. Funcdes de seguranca que podem ser atribuidas" na tabela
SAFETY OUT2 abaixo.
Definigao de
2.3 SAFETY OUTS3 | fungdo para
SAFETY_OUT3
N.° Nome Funcéo Notas

B. Fungbes de seguranga que podem ser atribuidas

Emite um sinal quando ¢ executado um binario

Consulte a sec¢d@o seguinte para
obter mais informagdes.

Consola de controlo esta ligado ou desligado.

STO . L. .
de seguranca desligado. Binario de seguranca desligado
(STO)
Funcées Emite se o botdo de paragem de emergéncia Consulte a secco seguinte para
o ligado ao conetor de entrada de paragem de . ~
padrdo EP RC N N obter mais informagdes.
- emergéncia do controlador do rob6 esta ligado o
ou desligado. Paragem de emergéncia
i ) Consulte a sec¢do seguinte para
EP TP Emite se o botdo de paragem de emergéncia na obter mais informacdes

Paragem de emergéncia
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N.° Nome

Funcao

Notas

B. Fungdes de seguranga que podem ser atribuidas

Emite se o interruptor de ativagdo da Consola

Consulte a seccdo seguinte para

(SLS_T2) esta ativada ou desativada.

EN_SW de controlo esta ligado ou desligado. obt-er mais informagdes.
Ativar
Emite se a velocidade limitada de seguranga Consulte a sec¢do seguinte para
SLS T . .
- (SLS_T) esta ativada ou desativada. obter mais informagdes.
SLS T2 Emite se a velocidade limitada de seguranga Velocidade limitada de

seguranca (SLS)

SLS 1,SLS 2,SLS 3

Emite se a velocidade limitada de seguranga
(SLS) esta ativada ou desativada.

Opgoes da funcdo de seguranga.
Uma fungdo so6 pode ser atribuida
a uma saida de seguranca se
estiver atribuida a uma entrada de
seguranga.

Consulte a secc¢do seguinte para
obter mais informagdes.
Velocidade limitada de

SLP A,SLP B,SLP C

Emite se a posigdo limitada de seguranga (SLP)
esta ativada ou desativada.

g:nc;oes seguranca (SLS)
seguranga N ~
opcionais Opgoes da funcdo de seguranga.

Uma fung@o sé pode ser atribuida
a uma saida de seguranca se
estiver atribuida a uma entrada de
seguranga.

Consulte a sec¢do seguinte para
obter mais informagdes.

Posicao limitada de seguranca
(SLP)

# PONTOS-CHAVE

Podem ser selecionadas varias fungdes. Quando mesmo que apenas uma das fungdes selecionadas funcione, é

emitido um sinal da SAFETY_OUT.
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4.3.2 Definicao dos parametros da fungao de segurancga relacionados com
a velocidade limitada de segurancga (SLS)

Estas definigoes sdo utilizadas pela fungdo de velocidade limitada de seguranga (SLS). Defina os seguintes itens:
= Desvio TCP

= Velocidade limitada de seguranca

/A AVISO

Certifique-se de que define o desvio TCP para operar corretamente a velocidade limitada de seguranca.

A definicdo do desvio do TCP configurada no Safety Function Manager nao esta relacionada com os parametros
de configuragao definidos na secgao "Tool Settings" do "Manual do Utilizador do Epson RC+". Certifique-se de
que estas configuragdes sao consistentes.

# PONTOS-CHAVE

= SLS 1,SLS 2e SLS_3 s6 podem ser editados quando ha uma funcéo atribuida a entrada de seguranca.

= (O desvio TCP deve ser definido para a posi¢cdo da ponta da mao* utilizando o sistema de coordenadas da
ferramenta 0 como referéncia.
*: A posicdo em que a mao se move mais depressa durante a operagao do robd. Ou, a posigdo mais distante
da ponta do mecanismo de movimento linear do parafuso de cabeca esférica.

= Para alcangar um controlo que ndo exceda a velocidade limitada de seguranga (SLS), deve ser definido
explicitamente utilizando o comando SPEL+.
O robd realiza uma paragem de emergéncia se a velocidade limitada de seguranga (SLS) estiver ativada e a
velocidade do robd exceder a velocidade de monitorizagao.

= SeaSLS 1,SLS 2e SLS_3 estiverem ativadas, o préximo comando SPEL+ é definido automaticamente
quando o controlador ¢ inicializado.
¢ Numero SLS definido em SF_LimitSpeedsS, 0

¢ Numero SLS definido em SF_LimitSpeedSEnable, On

= As fungbes SF_LimitSpeedS e SF_LimitSpeedSEnable ajustam a velocidade em posi¢gdes como a posi¢ao
da ferramenta selecionada através do comando Tool, em conjugagdo com a velocidade limitada de
segurancga (SLS). Consulte mais detalhes no manual indicado em seguida.
"Referéncia linguistica do SPEL+"

= A velocidade das Juntas Monitorizadas pode ser obtida com SF_PeakSpeedS/SF_RealSpeedS. Além disso,
a velocidade da junta das Juntas Monitorizadas pode ser obtida com PeakSpeed. Consulte mais detalhes no
manual indicado em seguida.
"Referéncia linguistica do 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: Controlo utilizando SPEL+ para garantir que a Velocidade Maxima (mm/s) nao ¢ ultrapassada, referindo-se ao valor do

comando SF_PeakSpeedS.

b: Referente aos valores do comando PeakSpeed, controlo com SPEL+ para evitar exceder a Velocidade Maxima da Junta (%).

N.° Nome Funcao

Notas

1. Definicdo de desvio TCP | Estes definem o desvio TCP [mm].

1.1 X TCP Definigdo para a posi¢do de desvio [mm] do eixo X | -

1.2 Y _TCP Defini¢do para a posi¢ao de desvio [mm] doeixo Y | -

1.3 Z TCP Definicao para a posicao de desvio [mm] do eixo Z | -

N.° Nome Funcéo Notas

2. Limite do angulo da Estas definicdes configuram parametros relacionados com o Limite de Angulo da

junta Junta.

21 Caixa de selegdo gogﬁgurlacjo ?ara executar ou ndo o Limite | Esta é uma funcdo SLS 1 (opgdo da fungdo de

e Angulo da Junta seguranca).

A - Para a utilizar, ative SLS 1 nas defini¢des de
Angulo maximo - R .. ’ — ¢

2.2 da jgun ta Definigdo para o angulo limite [* 0,1 graus] | opirada de seguranga.
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N.° Nome Funcéao Notas
Estao disponiveis as seguintes defini¢des:
- Definigdo da velocidade méaxima (necessaria)
Definicdes Definigdo para velocidade méxima | Definida para 250 [mm/seg] ou menos.
3 de SLg T |no modo TEACH e modo TEST - Definigdo da velocidade méaxima da junta (opcional)
- T1 Esta definicdo ¢ sempre ativada para as juntas monitorizadas
além da velocidade méxima da junta. Nao pode ser
desativado.
Estdo disponiveis as seguintes defini¢des:
. - Definigao da velocidade maxima (necessaria)
4 ]d)eﬁnlg:oes Definigio para velocidade maxima | - Defini¢do da velocidade méxima da junta (opcional)
e . . . o
SLS T2 no modo TEST T2 Esta defini¢do é sempre ativada para as juntas monitorizadas
B além da velocidade méxima da junta. Nao pode ser
desativado.
5 Defini¢des | Defini¢ao para velocidade maxima | Opg¢des da fungdo de seguranca.
de SLS_1 | noSLS_I Estao disponiveis as seguintes defini¢des:
] - ] ] - Defini¢do da velocidade méxima (necessaria)
6 Defini¢des | Defini¢do para velocidade méxima | Tempo de atraso (opcional)
deSLS 2 | noSLS 2 po Ce ataso top
- Juntas monitorizadas (pelo menos uma tem de ser
. Defini¢des | Defini¢do para velocidade maxima | selecionada, incluindo a velocidade maxima da junta)
de SLS 3 | noSLS 3 - Definigdo da velocidade méxima da junta (necessaria)
N.° Nome Funcéao Notas
Velocidade _— . Faca esta configuracdo com base nas velocidades que
o Definigdo para velocidade .
A maxima méxima [mm/sec] em cada limite podem ser obtidas com os comandos SF_PeakSpeedS e
(mm/s) SF_RealSpeedS.
B Tempo de Definigdo para tempo de atraso i
atraso (ms) [ms] em cada limite
C Juntas Definig¢des para articulagdes Certifique-se de que configura pelo menos uma
monitorizadas | monitorizadas em cada limite articulagdo.
C1 ” Definigdo para decisdo de i
’ monitorizar a velocidade de J2
C2 I3 Deﬁm‘??" para d601§ao de S6 pode ser definida para um robd de 6 eixos.
monitorizar a velocidade de J3
C3 J5 Deﬁplga}o para deqsao de S6 pode ser definida para um rob6 de 6 eixos.
monitorizar a velocidade de J5
Definigdo para decisdo de
Cc4 Mao monitorizar a velocidade da nao -
(velocidade TCP)
Defini¢do de | Defini¢do para monitorizagdo da
D rotagdo da velocidade da articulagdo em cada | -
articulacdo limite
Definicao para decisao de
D.1 Articulagdes | monitorizar a velocidade da -
articulagdo
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N.° Nome Funcéao Notas
Verlo'c idade De,ﬁp1gao para V?lomdafle Defina como percentagem [%] da velocidade méaxima.
maxima da maxima de rotag¢ao do eixo da . . .
D.2 . ~ . ~ . . Defina isso utilizando o comando PeakSpeed referindo-se
articulagdo articulagdo ou movimento vertical . i .
[%] [%] ao valor absoluto da velocidade maxima obtida.
0 0
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4.3.3 Definigoes da posicao de instalagcao do rob6 para a posicao limitada
de segurancga (SLP)

Defina a posigdo de instalagdo do robo para utilizar a fungo posi¢do limitada de seguranga (SLP). Defina os seguintes itens:
= Posic¢do de instalagdo

= Rotacdo do plano de instalacao

/A AVISO

Certifique-se de que define a posigao de instalagéo e a rotagdo do plano de instalagdo para que a posigéo de
seguranca limitada funcione corretamente.

O Safety Function Manager - a x

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

afety Limited Position

Installation Position
Enter the robot installation pesition in the robot coordinate system.
X_OFS 0 [mm]
Y_OFS 0 [mm]
Urot
| x
. . Yols.
Installation Plane Rotation
Enter the rotation angle of the robot installation plane to the robot coordinate system Xots
U_ROT 0 [deg]

N /

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.° Nome Fungéo Notas
.1' POS'Q?O de Defina a posigéo de desvio do robd [mm].
instalagao
11 X_OFS geﬁmgao para a posi¢do de desvio na direcao |
12 Y OFS Beﬁmgao para a posi¢ao de desvio na diregdo i
Definigdo para a posi¢ao de desvio na dire¢ao S6 pode ser definida para um robo de 6

1.3 Z OFS .

_ 7 eixos.
N.° Nome Fungéao Notas

2. Rotacao do plano de

instalacdo Defina o &ngulo de desvio do robd [deg].

21 U ROT Deﬁmgao para o angulo de desvio em torno do |
- eixo U
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N.° Nome

Funcao

Notas

2. Rotagao do plano de
instalagao

Defina o angulo de desvio do robd [deg].

2.2 V_ROT

Definigéo para o angulo de desvio em torno do
eixo V

S6 pode ser definida para um rob6 de 6
eixos.

23 W_ROT

Definigdo para o angulo de desvio em torno do
eixo W

S6 pode ser definida para um rob6 de 6
eixos.
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4.3.4 Definir a posicao limitada de segurancga (SLP)

Execute as defini¢des para utilizar a fungdo Posi¢do limitada de seguranga (SLP). Defina os seguintes itens:
= Intervalo monitorizado pelo robd

= Areas monitorizadas

# PONTOS-CHAVE

= SLP A, SLP B e SLP_C s6 podem ser editados se estiverem atribuidos a entradas de seguranca.

= |sto ndo executa o controlo para impedir a entrada nas areas monitorizadas. Execute as seguintes
definigdes, conforme necessario.
» Defina os limites XYZ (XYLim) de forma a que o rob6 ndo entre nas areas monitorizadas.

* Defina a area de detegéo de entrada (Box) ou o plano de detecdo de entrada (Plane) considerando a
distancia de paragem em torno das areas monitorizadas e execute um controlo apropriado quando uma
entrada é detetada.

Para detalhes sobre limites XYZ (XYLim), area de detecdo de entrada (Box) e plano de detecdo de
entrada (Plane), consulte o manual seguinte.
"Manual do Utilizador do Epson RC+", "Referéncia Linguistica do SPEL+"

= Para Manipuladores SCARA, defina o raio de monitorizagdo do eixo J3 para um valor que englobe a mao
(efetor terminal). Este valor é utilizado para determinar se a mao entrou nas areas monitorizadas.

= Para Manipuladores de 6 eixos, defina o raio de monitorizagéo do eixo J6 para um valor que englobe a mao
(efetor terminal). Este valor é utilizado para determinar se a m&o entrou nas areas monitorizadas.

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

N

Jlonitored 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

= urot

ot I

X1

X2

~

/

N.°

Nome

Funcao

Notas

1. Intervalo monitorizado pelo

Defina o raio de monitorizagdo de seguranga [mm] para cada articulagao.

plano XY

monitoriza¢ao em cada direcdo XY

robd
Defini¢do do raio de monitorizagdo para o
1.1 2 . -
eixo J2
Definic¢do do raio de monitorizagdo para o
1.2 I3 . -
eixo J3
13 15 Defini¢do do raio de monitorizagdo para o S6 pode ser definida para um rob6 de 6
' eixo J5 eixos.
14 16 Defini¢do do raio de monitorizagdo para o S6 pode ser definida para um rob6 de 6
’ eixo J6 eixos.
2 SLP_A Configuragdes relacionadas com SLP_A -
3 SLP B Configuragdes relacionadas com SLP_B -
4 SLP C Configuragdes relacionadas com SLP_C -
N.° Nome Funcéao Notas
A gzﬁnlgoes do plano Definigdo para o plano XY em cada fungao -
Al Ativar definigio Deﬁmqa}o para decisdo de executar a )
monitorizagdo do plano XY
Selecdo do intervalo de definicdo S6 pod definid AT At
A2 Sele¢do de intervalo | - Parede o PO ?s'::r eHnico se “A. tivar
. . definigdo" estiver ativado.
- Area restrita
B Ativar o intervalo do | Defini¢do para decisdo de executar a S6 pode ser definido se "A.1 Ativar

definigao" estiver ativado.
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N.° Nome Funcéao Notas
B.1 X1 (Caixa de Defini¢do para decisdo de executar a
’ sele¢do) monitoriza¢ao na dire¢do X1
B2 X2 (Caixa de Definig8o para decisdo de executar a S6 pode ser definido quando a opgdo
) selegdo) monitoriza¢do na dire¢do X2 Parede esté selecionada.
B3 Y1 (Caixa de Definigdo para decisdo de executar a Certifique-se de que ativa pelo menos
' selecdo) monitoriza¢do na dire¢do Y1 um local.
Y2 (Caixa de Definigdo para decisdo de executar a
B4 ~ L -
selecdo) monitorizagdo na diregdo Y2
C Entrada de intervalo | Defini¢ao do intervalo de monitorizagao na S6 pode ser definido se "A.1 Ativar
do plano XY diregdo XY definigao" estiver ativado.
C.1 X1 (Caixa de texto) | Defini¢do do intervalo na diregdo X1
C2 X2 (Caixa de texto) | Defini¢ao do intervalo na diregdo X2 Defina X2 com um valor superior a X1.
C3 Y1 (Caixa de texto) | Defini¢do do intervalo na dire¢ao Y1 Defina Y2 com um valor superior a Y1.
C4 Y2 (Caixa de texto) | Defini¢do do intervalo na diregdo Y2
D Configuragio para a Defini¢do para a monitorizagdo na direcdo Z
diregdo Z ca0p ¢ ¢
D1 Ativar definicio Deﬁmg:z.lo para dec1.sa0~de executar a Apengs parede (c.haoi teto) pode ser
monitorizagao na diregdo Z definido para a direcdo Z.
E Ativar intervalo na Defini¢do para decisdo de executar a
diregdo Z monitorizag¢ao na dire¢do Z
E1 Z1 (Caixa de Defini¢do para decisdo de executar a
sele¢do) monitoriza¢do na dire¢do Z1 S6 pode ser definido se "D.1 Ativar
E2 72 (Caixa de Definigdo para decisdo de executar a definigdo” estiver ativado.
' selecdo) monitoriza¢do na diregdo Z2
F Entrada do intervalo | Defini¢do do intervalo de monitorizagao na
na diregdo Z direcdo Z
F.1 Z1 (Caixa de texto) | Defini¢do do intervalo na dire¢do Z1 Defina isso com um valor menor do que
a posicao do robd.
F.2 72 (Caixa de texto) | Defini¢do do intervalo na dire¢ao Z2 Defina Z2 com um valor superior a Z1.

Diferenca entre uma "parede” e uma "area restrita"

= Parede

Os limites superior e inferior da area de operagdo do robo s@o definidos e, se o robd se mover de dentro da area definida

para fora, entdo, o Binario de seguranga desligado (STO) ¢ executado e o robd ¢ parado. Para mais informagdes sobre o

estado, a apresentagdo ¢ a notificagdo do Controlador do robd quando parado pela fungo de segurancga, consulte o

seguinte.

Precaucdes para utilizar as funcdes de seguranca do controlador do robd

Defina o intervalo de monitorizagdo tendo em conta a distancia de paragem. Para obter informagdes sobre a distancia de
paragem, consulte o seguinte manual.

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

Exemplo de utilizagdo: prevencao de colisdes com barreiras de seguranga

Consulte a sec¢do seguinte para obter mais informagdes.

77



Controlador do robé Manual da funcdo de seguranca Rev.12

Areas de monitorizacio para um manipulador SCARA

Areas de monitorizacio para um manipulador de 6 eixos

Para um Manipulador SCARA, podem ser especificados 15 padrdes, (a) a (0), para o intervalo restrito no plano XY,
correspondendo a paredes.

Para um Manipulador de 6 eixos, existem um total de 18 padrdes, incluindo trés padrdes, (q) a (s), para a posi¢ao
monitorizada na direg¢@o Z, além dos especificados para o intervalo restrito no plano XY, que correspondem a paredes.

Area restrita

Uma érea proibida ¢ definida dentro da area de operag@o do robo e, se o robo se mover de fora da area definida para dentro,
entdo, o Binario de seguranga desligado (STO) é executado e o robo ¢é parado. Para mais informagdes sobre o estado, a
apresentagdo e a notificagdo do Controlador do rob6 quando parado pela fungdo de seguranga, consulte o seguinte.
Precaucdes para utilizar as funcdes de seguranca do controlador do robd

Defina as areas monitorizadas tendo em conta a distancia de paragem. Para obter informagdes sobre a distancia de
paragem, consulte o seguinte manual.

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

Exemplo de utilizagdo: prevencao de colisdes com estruturas proximas do robo

Consulte a sec¢do seguinte para obter mais informacgdes.

Areas de monitorizacio para um manipulador SCARA

Areas de monitorizacio para um manipulador de 6 eixos

Padrdo (p) corresponde a area restrita.
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4.3.5 Definigao da Limitagao do eixo suave
Efetue as definigdes para usar a fun¢do Limitag@o do eixo suave.

O intervalo de definigdo de Limitagdo do Eixo Suave ¢ apresentado a direita do valor de defini¢do Limitagdo do Eixo Suave.
Este intervalo de defini¢ao varia consoante o modelo do robd.

/A AVISO

O intervalo de funcionamento definido no Safety Function Manager ndo esta vinculado aos parametros de

configuracao definidos na secgao "Tool Settings" do "Manual do Utilizador do Epson RC+". Defina o intervalo de
funcionamento referindo-se ao seguinte.

# PONTOS-CHAVE

= A funcgéo Limitacdo do eixo flexivel esta sempre ativada, exceto no modo TEACH.

Se algum eixo se mover para fora do intervalo de movimento, o Binario de seguranga desligado (STO) é
executado e o robd é parado. Para mais informagdes sobre o estado, a apresentagao e a notificagao do
Controlador do robd quando parado pela fungéo de seguranga, consulte o seguinte.

Precaucgdes para utilizar as fungdes de seguranga do controlador do robo

= A definicdo [Soft Axis Limiting] configurada no Safety Function Manager e a definicdo [Range] configurada no
Epson RC+ podem ser definidas separadamente. Recomendamos definir [Range] para valores iguais ou
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mais estreitos do que os de [Soft Axis Limiting].

EPSON
RC+7.0

Epson
RC+ 8.0

@ Robot Manager

Robot: 1, Robotl, GX8-B4525

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

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

Home Config

fech Range

Define limts for each robaot joint

/ Values are in encoder pulses

a1 [1128876 | To [4405476
12 [2685156 | To [2685156
13 [-1092267 | 1o [0

18 [1668189 | To [1888183

"

Read J1 Minimum

Defaults

Robot Manager
Er‘ﬁ. Robot Manager X

e 1, Robot1, GX8-B452S !
=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

/Range

Define limits for each robot joint

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

Maximum
To 4405476
To 2685156
To 0
To 1668189

\ Values are in encoder pulses

| Read J1 Minimum

80



Controlador do rob6 Manual da fungdo de seguranga

Rev.12

(=]

% Safety Function Manager - u] X
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
e
' )
Soft Axis Limiting
Enter the limit range of joint motion.
This setting is not associated with the Robot Manager “Range” setting.
= C—
Setup Method
@) Pulse Joint I 2 3 4
Min |P.":- Minimurr | Maximurr MinRange | MaxRange
pulse nulse loint’ {Joint’ oulse nulse
n -1128676 ‘ 4405476 ‘ (deg| -1 123676. 4405476 J2 M
2 -2685156 2685156 (deg; -2685156 2685156 9 ' QID
3 -1092267 0 (mm) -1092267 0 | C_D :
= 1666189 1668189 (deg; -236978175 236978175 @ ‘ I ™
e 0 0
0 0
Set to match the range setting Set to the limit value
Safety Board Communication I_
Click Confirm and then Apply to set the safety]unctions
5 6 Confirm Cancel
N.° Nome Funcéo Notas
. Selecione [Pulse] ou [Joint] como o
Meétodo de \ [ .] ~ [ ] o
| . | método de defini¢do para o Limite | -
configuracdo .
do eixo suave.
. .. S6 pode ser definido quando a opg¢do Impulso esta
Defina o intervalo minimo ¢ PO o d pea pus ~
.. i selecionada em n.° 1. Quando seleciona Articulagdo, o
2 Impulso maximo para cada eixo como o . . .
valor Impulso sera automaticamente modificado com base
valor Impulso. . o .
no valor Articula¢do introduzido.
. , . S6 pode ser definido quando a opgdo Articulacdo esta
Defina o intervalo minimo ¢ . o .
. ~ .. . selecionada em n.° 1. Quando seleciona Impulso, o valor
3 Articulacdo maximo de cada eixo como o . N , . .
N Articulagdo sera automaticamente modificado com base no
angulo (graus) ou mm. . .
valor Impulso introduzido.
No gestor de fungdes de seguranga, a defini¢do do intervalo
. . ndo pode ser alterada. Para alterar a definigdo, consulte o
Apresenta o intervalo minimo e .
4 Intervalo méximo para cada cixo seguinte.
P ’ "Manual do Utilizador do Epson RC+ - Pagina [Tools]-
[Robot Manager]-[Range]"
Defina para | Introduz automaticamente o valor . ~ , . . .
N . Ao premir o botdo, sera automaticamente introduzido.
corresponder | da Limitagdo do eixo suave de . . . ~
5 . . . Atente que os valores previamente introduzidos serdo
a defini¢ao todos os eixos com base na .
. . . substituidos.
do intervalo | defini¢do do intervalo.
. Introduz automaticamente o valor . ~ . . . .
Definir para s . Ao premir o botdo, sera automaticamente introduzido.
da Limitacao do eixo suave de . . . ~
6 o valor de . Atente que os valores previamente introduzidos serdo
.. todos os eixos com base na .
limite . .. substituidos.
definigdo do valor de limite.
/\ ATENCAO
Definir o limite do eixo suave para o valor de limite praticamente elimina o limite do eixo suave. Tenha cuidado
ao utilizar.

Ao introduzir o valor Impulso, o valor Articulagao é arredondado para a quarta casa decimal e o valor é
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apresentado com trés casas decimais.

Ao introduzir o valor Articulagao, o valor Impulso é apresentado como um valor inteiro com a primeira casa
decimal arredondada.

O Quadro de Seguranca pode ser definido com o valor Impulso. Certifique-se de que confirma sempre o nimero
introduzido e apresentado.
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4.3.6 Aplicacao de parametros da funcao de seguranga

Aplique os parametros da fungdo de seguranga que alterou no Quadro de seguranga.

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)
52 -2685156 2685156 2685156 To 2685156 ~ -147.500  147.500 (deg) 2
13 -1802240 0 1802240 To 0 -330.000 0.000 (mm) n O
14 -1668189 1668189 _1668189 To 1668189 ~ -360.000  360.000 (deg) SiFS ! |
; Im

Safety Board Communications

Click Confirm and then Apply to set the safety functions.

[ Confirm Cancel

\—/

N.° Nome Funcao Notas

Envie os parametros da fungdo de seguranga para o
1 Confirmar | Quadro de Seguranga e exiba os valores de resposta
do Quadro de Seguranga

Edite os itens necessarios antes de
selecionar.

Certifique-se de que ndo existem anomalias
nos valores de resposta antes de selecionar
esta opgao.

Aplique os pardmetros da funcdo de seguranga no

2 Aplicar Quadro de Seguranca

Clicar em [Cancel] depois de clicar em
3 Cancelar | Cancelar alteragdes [Confirm] ir4 cancelar as alteragdes e
reiniciar o Controlador do robd.
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4.4 Efetuar configuragoées no funcionamento em seco

Quando o funcionamento em seco esta ativado, o controlador do robd pode ser executado sem o ligar a um Manipulador.

O Safety Function Manager disponibiliza defini¢des de funcionamento em seco tanto para o Controlador do rob6 como para o
Quadro de Seguranga.

Ao alternar entre ativar e desativar o funcionamento em seco, a relagdo entre a operagdo do robo e a operacao das fungdes de
segurancga pelo Quadro de Seguranga ¢ a seguinte:

Definicdes de funcionamento em seco | Operagéo do robé | Fungdes de segurancga

Ativado Parado Parado

Desativado Em funcionamento* | Em funcionamento

*: Tenha cuidado com as operagdes do robd.

Como definir o funcionamento em seco
No separador [Safety Function Settings], selecione [Enable Dry run].

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.

# PONTOS-CHAVE

= QOs parametros da fungcéo de seguranga ndo podem ser alterados até que o funcionamento em seco seja
desativado. No entanto, os valores definidos dos parametros da fungédo de seguranga séo guardados.

= O funcionamento em seco nao pode ser definido com o Epson RC+ para um Controlador de robd equipado
com fungbes de seguranga.
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4.5 Saida dos parametros da fungao de segurang¢a para o texto

Para enviar os parametros de fun¢do de seguranga configurados para o Controlador do rob6 como texto, implemente o

programa SPEL como mostrado no exemplo abaixo.

Function main

Fend

Integer fileNum, i, J

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

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

For i = 1 To 7

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

Next i

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

For j = 1 To 174

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

Next j

Close #fileNum

# PONTOS-CHAVE

Para obter detalhes sobre a fungdo SF_GetParam$, que devolve os parametros da fungdo de seguranca, e a
fungdo SF_GetParam (indice correspondente a cada parametro da fungédo de segurancga), consulte o seguinte

manual.

"Referéncia linguistica do Epson RC+"
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4.6 Manutencao do Quadro de Seguranca

4.6.1 Restaurar as predefinicoes de fabrica

Esta fungdo restaura os parametros da fungdo de seguranca definidos no Quadro de Seguranca para as respetivas predefini¢des

de fabrica.

1. No ecrd [Maintenance], selecione [Defaults] para apresentar o ecrad de Safety Function Settings com os valores padrido

adicionados.

[ I 1 B B
m @ 1 @ 1 B B
mom 1 @ ¢ 1 B B
(S N 1 BB

2. Utilize [Confirm] ou [Apply] para definir os parametros da Fung@o de Segurancga pré-configurados de fabrica para a

Quadro de Seguranca.

| Safety Board Communications

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

# PONTOS-CHAVE

Esta fungdo n&o altera a palavra-passe do Quadro de Seguranga. Para alterar a palavra-passe do Quadro de
Seguranga, consulte a secg¢ao seguinte.
Alterar a Palavra-passe do Quadro de Seguranga
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4.6.2 Alterar a Palavra-passe do Quadro de Segurancga

Esta fungdo altera a palavra-passe do Quadro de Seguranca.

# PONTOS-CHAVE

= A palavra-passe do Quadro de Seguranca tem de ser alterada pelo gestor de seguranca.

1. No ecra [Maintenance], selecione [Password].

[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. Introduza a palavra-passe do Quadro de Segurancga atual em [Current Password] e a nova palavra-passe do Quadro de

Seguranga que pretende definir em [New password] e [Confirm Password] e, em seguida, clique em [Update].
O Controlador do rob6 ¢ reiniciado.

B Safety Board Password Setting X

Current Password |**¥*¥*&x&xxx

New Password FrkEKIREE

Cancel

#" PONTOS-CHAVE

A palavra-passe do Quadro de Seguranca deve ter oito caracteres ou mais, mas n&o mais do que 15 caracteres.
Os caracteres que podem ser usados sdo 0s seguintes:
Carateres alfabéticos maiusculos de meia largura: A a Z
Carateres alfabéticos minusculos de meia largura: a a z
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Numeros de meia largura: 0 a 9
Simbolos de meia largura: (espago) ! "#$ % &' ()*+,-./:;<=>2@[]1" _{|}~

3. Depois de o controlador do robd reiniciar, inicie o Safety Function Manager.

# PONTOS-CHAVE

= Se for inserida uma palavra-passe do Quadro de Seguranga errada trés vezes, o Safety Function Manager
sera desligado e o Controlador do robé sera reiniciado. Nesta fase, as definicdes ndo séo alteradas.

= A palavra-passe do Quadro de Seguranga € sempre necessaria ao utilizar o Safety Function Manager.
Guarde-a num lugar seguro para nao se esquecer.

= Se necessitar de repor a palavra-passe do Quadro de Segurancga, contacte o seu gestor de seguranca ou o
fornecedor.
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4.6.3 Restaurar definigoes guardadas (cépia de segurancga)

Procedimento de restauro
Uma restauro pode ser realizado usando o [Restore Controller] no Epson RC+.

/\ ATENCAO

Certifique-se de que executa o restauro no mesmo Controlador do rob6 para o qual a copia de segurancga foi
realizada. Além disso, ndo substitua o conteldo dos dados da cépia de seguranga. O funcionamento do sistema
robético ndo pode ser garantido se for realizado um restauro usando os dados de um Controlador de robd
diferente ou com dados substituidos.

1. No menu do Epson RC+, selecione [Tools] - [Controller] para apresentar a janela [Controller Tools].
2. Clique no botdo [Restore Controller...] para apresentar a janela [Browse For Folder].

3. Especifique a pasta onde os dados da copia de seguranga estdo armazenados.
B Nome do Controlador do rob6 Numero de série_Data e hora em que a copia de seguranca foi realizada
Exemplo: B RC700-E_ 12345 2011-04-03 092941

4. Clique no botdo [OK] e selecione [Safety board configuration].
Para outros itens de selegdo, consulte o seguinte manual.
"Manual do Utilizador do 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. Clique no botao [OK].

6. Introduza a palavra-passe do Quadro de Seguranga no ecra de introdug@o da palavra-passe e, em seguida, clique no botdo
[Confirm].

B 7 Safety Board Password Authentication X

Enter Safety Board password.

Password | * ik kok

__Confirm |

# PONTOS-CHAVE

= Restaure os dados de cépia de seguranca guardados na cépia de seguranga das configuracées do
Controlador do robé no mesmo sistema.

Se tentar restaurar informacdes de um sistema diferente, sera apresentada a seguinte janela de aviso.

EPSON EPSON RC+ 7.0
RC+ 7.0 0
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

corrected.
w (=)

Continue?

Epson Epson RC+
RC+ 8.0
‘Warning:

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

The robot calibration data will be overwritten.

Proceed?

Yas Mo

Exceto em casos especiais, como a substituicdo de um Controlado do robd, clique no botao [No].

= Restaurar dados de copia de seguranga de um sistema com opgdes de fungédo de segurancga ativadas para
um sistema com opgdes de fungéo de seguranga desativadas nao define as fungdes opcionais.

= Se verificar [Safety board configuration] ou [Robot names, serial numbers, calibrations] no passo 4, sera
apresentado o ecra de autenticagdo da palavra-passe do Quadro de Seguranga.
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4.6.4 Configure as definicées do rob6 do Controlador para o Quadro de
Seguranga

As informagdes de defini¢do do robd existentes no Controlador podem ser automaticamente definidas para o Quadro de
Seguranga.

# PONTOS-CHAVE

= A funcéo de configuracdo das definigdes do robd esta disponivel a partir do Epson RC+ 8.0 ou posterior.

= A definicdo do robd sera automaticamente aplicada quando regista e efetua alteragées. Isto sera utilizado

quando surgir o erro 9812 (o valor de soma de controlo do robé do Controlador e as definicdes do Quadro de
Seguranga diferem.) ap6és atualizar o firmware do Controlador.

/\ ATENCAO

= |sto ira repor a definicdo da fungao de seguranga para as definigdes de fabrica. Apds isto, defina novamente
a funcéo de seguranga. No entanto, a palavra-passe do Quadro de Seguranga ird permanecer.

= Verifique o funcionamento da fungao de seguranca apos configurar as definicdes do robd.

1. Clique no botdo [Set the robot settings] no ecrd [Maintenance].
1 Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Maintenance

Defaults Recall factory default settings (excluding the passwor.

Password Change Safety Boa

ord.
. Set the robot setti 0 the
Set the robot settings <t e ropot Setng
Attention)Safety functi
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2. Verifique a mensagem de aviso e clique no botao [OK] se pretender continuar.

fety Function Settings | Basic Settings | Version Info

Maintenance

Set the robot settings

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

Set the robot settings to the Safety Board.
( 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. O conteudo das defini¢des a gravar e as atuais defini¢des do Quadro de Seguranga serdo apresentados. Confirme o
conteudo das definigdes a gravar e clique no botdo [Confirm] se ndo houver problema.

*Nao ¢é problema a hora atualizada de Hofs ser a hora atual que sera diferente das defini¢cdes do Quadro de Seguranga.

81 Safety Function Manager

Safety Function Settings

Basic Settings

Basic Settings | Version Info | Maintenance

a

X

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
" 0 0
Last Modified 2024/11/07 14:28:40 2024/11/06 11:54:26

Cancel

4. Introduza as palavras-passe do Quadro de Seguranga e clique no botdo [Confirm].

1 ' Safety Board Password Authentication

Enter Safety Board password.

Cancel
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5. O conteudo das defini¢des a gravar e os parametros enviados para o Quadro de Seguranca serdo apresentados. Certifique-se
de que ambas as defini¢gdes sdo iguais e, se ndo houver problema, clique no botao [Confirm]. Ao clicar no botao [Apply],

os valores definidos do rob6 e Hofs serfio definidos no Quadro de Seguranga.

&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. Quando a defini¢do estd concluida, defina a fungo de seguranca de acordo com as ordens dadas no ecra.
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4.7 Como repor o robdé quando este parou devido a uma funcao de

seguranca

Se o robo tiver sido parado devido a uma fungdo de seguranca, deve ser reposto para um estado onde possa funcionar
novamente. Consulte as secg¢oes "Como repor” abaixo e reinicie o robd.

= Se o0 robd parar devido a uma entrada de seguranca: Exemplo de utilizacao das funcées de entrada/saida de seguran¢a

= Se o robd parar devido a velocidade limitada de seguranca (SLS): Exemplo de utilizacdo da velocidade limitada de
seguranca (SLS)

= Se o robd parar devido ao limite de dngulo da articulagdo: Exemplo de utilizaciio do limite do angulo da junta

= Se o0 robd parar devido a posi¢do limitada de seguranca (SLP): Exemplo de utilizacdo da posicio limitada de seguranca
(SLP)

= Se o robd parou devido a limitagdo do eixo suave: Exemplo de uso da Limitacido do Eixo Suave
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4.8 Definir parametros da fungao de segurancga utilizando um

simulador

Ao utilizar uma edigao superior a edi¢ao Standard, alguns parametros da fun¢do de seguranca podem ser editados a partir do
simulador RC+. Isto permite ajustar o parametro enquanto o verifica visualmente no simulador. O valor do parametro editado
no simulador sera refletido em simultdneo no gestor de fungdes de seguranga. Ao utilizar ambas as ferramentas, as definigdes
podem ser verificadas e ajustadas de forma mais eficaz.

No entanto, o pardmetro deve ser gravado na placa de seguranca a partir do gestor de fun¢des de seguranga. Ndo pode ser
gravado diretamente na placa de seguranga a partir do simulador. Assim, ap6s editar o parametro no simulador, inicie o gestor
de fungdes de seguranga, verifique o contetido e grave-o na placa de seguranga. Para mais detalhes, consulte o seguinte:
Manual do Utilizador - Propriedades do Objeto do Rob6 - Fungdo de Seguranca
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5. Exemplo de utilizacao das funcoes de
segurancga

Esta seccdo descreve como utilizar cada fung@o de seguranca, mostrando um exemplo simples.
Para uma descrigdo detalhada de cada fungdo, consulte o ecrd do Safety Function Manager.
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5.1 Ambiente necessario para verificar o funcionamento

O seguinte descreve o ambiente necessario para verificar o funcionamento.

Configuragdo do equipamento e aplicagdes
Prepare o seguinte equipamento e aplicagdes:

= Manipulador

= Controlador do robd

s RC+

= PLC de seguranca

= Interruptor de paragem de emergéncia

= Consola de controlo*
*Pode ser utilizado ao usar a posigdo limitada de seguranca (SLP) e a limita¢do de eixo suave.

Para mais detalhes sobre os Controladores, Manipuladores ¢ Aplicagdes disponiveis, consulte as informagdes seguintes.
Configuracio do sistema

Equipamentos e métodos de cablagem

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

Para os métodos de ligag@o especificos, consulte o seguinte manual.
"Manual do Controlador do robé6 RC700-E"

"Manual do Controlador do rob6 RC800-A"

"Manual do Controlador do rob6 RC800L"

# PONTOS-CHAVE

Para edi¢des superiores a edi¢ao Standard, o funcionamento da fungéo de seguranga pode ser verificado
utilizando o simulador. Neste caso, a fungao de seguranga pode ser ativada utilizando o monitor de E/S do RC+
ou a linguagem SPEL+, ligando e desligando a entrada de seguranga.

No entanto, certifique-se de comegar sempre a baixa velocidade ao verificar o funcionamento, pois o tempo de
resposta e a distancia de paragem sao diferentes dos do controlador real.

O seguinte procedimento é recomendado ao definir a fungao de seguranca:
1. Definir a fungao de seguranga com o controlador virtual
2. Verificar o funcionamento da fungdo de seguranga com o controlador virtual

3. Obter uma copia de seguranga do controlador virtual
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4. Restaurar para o controlador real

5. Verifique o funcionamento com o controlador real em baixa velocidade

6. Verificar a distancia de paragem aumentando gradualmente a velocidade e ajustar a configuragéo e o
programa de funcionamento da fungdo de seguranca.
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5.2 Exemplo de utilizagcao das funcoes de entrada/saida de

seguranca

Este ¢ um exemplo de utilizag@o das entradas/saidas de seguranga.

Neste exemplo de utilizagdo, a fungdo de paragem de emergéncia (ESTOP) ¢é atribuida a SAFETY INI1 para ativar a fungdo de
paragem de emergéncia. Além disso, atribua a func¢@o bindrio de seguranca desligado (STO) a SAFETY_OUT1 e confirme que
o estado STO ¢ transmitido em conjunto com a fung¢do de paragem de emergéncia.

5.2.1 Epson RC+ 8.0

Como definir
Siga o procedimento abaixo para definir os pardmetros da fungdo de seguranca.

1. Selecione Epson RC+ menu - [Tool] - [Safety Function Manager] e inicie o gestor de fungdes de seguranga.

2. Para [SAFETY_INI1], selecione [ESTOP].

[W Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
Ihe temporary settings are applied to the safety 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 monitoring by the safety board are disabled.

[ Enable Dry run

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

‘ Safety Function Options

FSTOD SG SLS_1 SLS 2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 ] ol = = (N = o

SAFETY_INZ = = = (] = = =
SAFETY_IN3 [ [ [l 1 ] ] [ (|
SAFETY_IN4 [] ] Ll Ll ] [J [J LJ
SAFETY_INS ] J [l 1 ] ] ] ]

Safety Outputs

Safety Outputs

Assign conditions for safety board outputs.

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

STO : Safe Torque Off. EP_RC : emergency stop on robot controller port. EP_TP : emergency stop on TP EN_SW : enabling switch on TP SLS_T : 5LS on
teach mode. 5L5_T2 : SLS on Test_T2 mode.

99



Controlador do rob6 Manual da fungdo de seguranga

Rev.12

3. Para [SAFETY_OUT1], selecione [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

o

SAFETY_OUT2

4. Aplicar definigdes.

ST0 P RC EPTP EN_SW SIS T SLST2 SIS1 SL15.2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
]
|
1

Como verificar o funcionamento

Siga o procedimento abaixo para verificar a operagao.

1. No Epson RC+, selecione [Tools] - [I/O Monitor], e depois selecione [Safety Board].

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. Ative a fungdo de paragem de emergéncia com o seguinte procedimento

= Controladores virtuais: Ative a SAFETY INI1 utilizando um dos seguintes métodos
¢ Clique duas vezes no visor LED da SAFETY IN1

e Execute SF_Setln 0, &HFE na janela de comandos

e Execute SF_SetSw 0, 0 na janela de comandos

= Controladores reais: Prima o interruptor de paragem de emergéncia ligado a SAFETY IN1
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3. Certifique-se de que tanto a SAFETY IN1 como a SAFETY OUT]1 estdo ligadas (branco).

Epson Safety Board X
RC+ 8.0 Inputs: States:

Status Signal Status Signal
@ o
@  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. Confirme se o [EStop] apresentado no canto inferior direito do Epson RC+ acende.

5. Desative a funcdo de paragem de emergéncia com o seguinte procedimento

= Controlador virtual: Clique duas vezes no visor LED da SAFETY IN1 no monitor de E/S.

= Controlador real: Liberte o interruptor de paragem de emergéncia ligado a SAFETY IN1

6. Certifique-se de que tanto a SAFETY INI como a SAFETY_ OUT]1 estdo desligadas (verde).

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

Como repor
Siga o procedimento abaixo para repor o estado de paragem de emergéncia.

1. Efetue a operagdo de reposigao.
No EPSON RC+, selecione [Robot Manager] e, em seguida, clique no botao [Reset].

2. Confirme se o [EStop] apresentado no canto inferior direito do Epson RC+ apaga.

5.2.2 Epson RC+7.0

Como definir
Siga o procedimento abaixo para definir os pardmetros da fungdo de seguranca.
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1. No Epson RC+, selecione [Setup] - [System Configuration], e em seguida, inicie o Safety Function Manager em
[Controller] - [Safety Functions].

2. Para [SAFETY_INI1], selecione [ESTOP].
3. Para [SAFETY_ OUT1], selecione [STO].
4. Aplicar definigoes.

Como verificar o funcionamento
Siga o procedimento abaixo para verificar a operagao.

1. No Epson RC+, selecione [Tools] - [I/O Monitor], e depois selecione [Safety Board].

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. Prima o interruptor de paragem de emergéncia conectado a SAFETY IN1 para ativar a fungdo de paragem de emergéncia.

# PONTOS-CHAVE

Uma vez que as entradas de seguranga utilizam légica negativa, o nivel baixo (0 V) corresponde ao estado ON.

3. Make sure both SAFETY IN1 and SAFETY_OUTI is ON (white).

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
SAFETY_IN2
SAFETY_IN3
SAFETY_IN4
SAFETY_INS
T Y-Ou

O SAFETY_OUT3

o
o
o
o

C®OOOO0C
1.

4. Confirme se o [EStop] apresentado no canto inferior direito do Epson RC+ acende.

5. Liberte o interruptor de paragem de emergéncia conectado a SAFETY IN1 para desativar a fungdo de paragem de

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

Safety Board

Inputs and Outputs States:

Statu Sianal Statu Signal

ST o)
SAFETY_IN3 )
SAFETY_IN4 O
SAFETY_INS O
SAFETY_OUT1 & iSIP.C
SAFETY_QUT2 @
SAFETY_OUT3 ]

Q00O 00(

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

Como repor
Siga o procedimento abaixo para repor o estado de paragem de emergéncia.
1. Liberte o interruptor de paragem de emergéncia.
2. Efetue a operagdo de reposicao.
No EPSON RCH+, selecione [Robot Manager] - [Control Panel] e, em seguida, clique no botdo [Reset].

3. Confirme se o [EStop] apresentado no canto inferior direito do Epson RC+ apaga.
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5.3 Exemplo de utilizacao da velocidade limitada de segurancga (SLS)

O seguinte descreve um exemplo de utilizagdo da velocidade méaxima da velocidade limitada de seguranga (SLS).
Neste exemplo, SLS 1 esta atribuido a SAFETY IN3 ¢ a Velocidade Maxima do SLS 1 esta definida para 1000 [mm/sec].

Como definir
Siga o procedimento abaixo para definir os parametros da fungdo de seguranca.

1. Epson RC+ 7.0: Selecione [Setup] - [System Configuration] e, em seguida, inicie o Safety Function Manager em
[Controller] - [Safety Functions].
Epson RC+ 8.0: Select Epson RC+ menu - [Tool] - [Safety Function Manager] and start the safety function manager.

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

[ Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

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

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

[[] Enable Dry run

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

‘ Safety Function Options
ESTOP SG  SLS.1 SLS2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 a (] E @ @ (] @

SAFETY_INZ = | = = = = =
SAFETY_IN3 = [ \ | ] [J [J [
SAFETY IN4 ] [ [l | ] [] [ (|
SAFETY_INS [] ] ] ] | ] [ O

3. Introduza [X_TCP:0mm], [Y_TCP:0mm] [Z TCP:0mm] para o desvio de TCP.

# PONTOS-CHAVE

Neste exemplo, a confirmagao é realizada sem a mao acoplada. Se forem introduzidos 0 mm para todo o
desvio TCP, sera apresentada uma mensagem de aviso quando clicar no botdo [Confirm]. No entanto, pode
continuar.
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4. Em [SLS_1], selecione [Hand] e introduza 1000 para [Maximum Speed] e 0 para [Delay Time].

O Safety Function Manager

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

Safety Limited Speed

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

Safety Limited Speed

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

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

Safety Limited Position

Installation Position

Enter the robot installation position in the nobot coordinate system.

5. Aplicar definicdes.

Como verificar o funcionamento
Siga o procedimento abaixo para verificar a operagao.

1. Ative a fungdo de limitagdo de velocidade com o seguinte procedimento
Controladores reais: Ligue a SAFETY IN3 (0V).
Controladores virtuais: Clique duas vezes no visor LED da SAFETY IN3 no monitor de E/S.

2. No Epson RC+, opere o robd a uma velocidade de 500 mm/seg.
Programa de amostragem para operar a 500 mm/seg:

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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#° PONTOS-CHAVE

As fungdes de seguranga nao funcionam porque a velocidade de funcionamento é inferior a velocidade
maxima (1000 mm/seg).

3. No Epson RC+, mude a velocidade para 1500 mm/seg e, em seguida, opere o robo.
Programa de amostragem para operar a 1500 mm/seg:

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 On
Power Low
Go P1 'Moves in PTP mode to the operation start position (P1).
Power High
Speed 100
Accel 100, 100
SF _PeakSpeedSClear 'Clears the peak speed value.
Go P2
SF _PeakSpeedS 'Displays the peak speed value.
Motor Off
Fend

4. Confirme que ocorre uma paragem de emergéncia e que o funcionamento do robd cessa.

Como repor

Siga o procedimento abaixo para repor o estado da paragem de emergéncia ou o estado do erro. Para mais informagdes sobre
fungdes de seguranga, consulte a seguinte seccao.

Precaucdes para utilizar as funcdes de seguranca do controlador do robd

1. Efetue a operagdo de reposicao.
EPSON RC+ 7.0: No EPSON RCH, selecione [Robot Manager] - [Control Panel] e, em seguida, clique no botdo [Reset].
Epson RC+ 8.0: No Epson RC+, selecione [Robot Manager] e, em seguida, clique no botdo [Reset].

2. Confirme se o [EStop] apresentado no canto inferior direito do Epson RC+ apaga.
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5.4 Exemplo de utilizagao do limite do angulo da junta

O seguinte descreve como utilizar o limite de angulo da junta utilizando SLS 1.

Neste exemplo, SLS 1 est4 atribuido a SAFETY IN3 para ativar o Limite de Angulo da Junta. Defina o Angulo Méximo da

Junta para 15 graus e a Velocidade Maxima do SLS 1 para 1000[mm/sec]. Confirme que o Manipulador continua a funcionar
enquanto ndo violar o dngulo maximo da articulagdo e que qualquer violagdo do limite de dngulo da articulagdo resulta numa
paragem de emergéncia.

# PONTOS-CHAVE

Para obter mais informagdes sobre o limite do angulo da junta, consulte a secgao seguinte.

Limite do dngulo da junta

Como definir
Siga o procedimento abaixo para definir os parametros da fung@o de seguranca.

1. Epson RC+ 7.0: Select [Setup] - [System Configuration], and then start Safety Function Manager under [Controller] -
[Safety Functions].
Epson RC+ 8.0: Select Epson RC+ menu - [Tool] - [Safety Function Manager] and start the safety function manager.

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

[N 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

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

‘ Safety Function Options
ESTOP SG  SLS.1 SLS2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 0 (] = = 0 ] (]
SAFETY_IN2 0 g 5 B B @3 @

SAFETY_IN3 = [ \ ] O J [ |

SAFETY_IN4 ] ] [l ] (] ] [ ]

SAFETY_INS [] ] ] ] | ] [ O

3. Selecione [Joint Angle Limit].
Quando [Joint Angle Limit] é selecionado, o tempo de atraso [SLS 1] ¢ fixado em 0.

4. Introduza 150 para [Maximum Joint Angle].
5. Selecione [Hand] para [SLS_1] e introduza 1000 para [Maximum Speed].

6. Aplicar definigdes.
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[ 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) :Dr:ii;ime 2 JE] JS Hand Joints Maximum Joint Speed (%)
SLsT 250 B E B = 7
SLS_T2 250 7
SLS_1 1000 U ]

Safety Limited Position

Installation Position

Enter the robot installation position in the robot coordinate system.

Como verificar o funcionamento
Siga o procedimento abaixo para verificar a operacao.

1. Actual controllers: Turn the SAFETY IN3 ON (0V).
Virtual controllers: Double click the LED display of the SAFETY IN3 in the IO monitor.

2. Ligue os motores do robd.
EPSON RC+ 7.0: No EPSON RC+, selecione [Robot Manager] - [Control Panel] e, em seguida, clique no botdo [MOTOR

ON].
Epson RC+ 8.0: No Epson RC+, selecione [Robot Manager] e, em seguida, clique no botdo [Motor: Off].

3. No Epson RC+, selecione [Tools] - [Robot Manager] - [Jog & Teach] e, em seguida, defina [Jog Distance] para o eixo J1

para 10 graus.
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4. Clique em [+]J1] e rode 10 graus a baixa velocidade.

- .
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

Safeguard Error

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

Current Position

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 -3
‘?\: 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 ~ [P0 v]
?, Weight Teach Edit
?, Inertia
rad
i XYZ Limits
Range

# PONTOS-CHAVE

Como a distancia do jogging (angulo) é igual ou inferior ao angulo limite (15 graus), o motor permanece ligado

sem acionar a Fungdo de Seguranca.

5. Defina [Jog Distance] para o eixo J1 para 20 graus.
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6. Clique em [+J1] e rode 20 graus a baixa velocidade.

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 ~ J099ing Current Position
1 (deg) J2 (deg) J3 (mm)
JogaTesch  Mode: [Joint ] speed: [low ~ HETR 0000] | oo0g] © Workd
Points J4 (deg) @® Joint
= - ¢ [ o] | | [ | O puse
Hands ~J1 ~J2 +J3
Arch Cument Arm Orientation
A & 8 Hand ]
oo || Lo - B [Cros ] | | | | e 5
Tools
<1 [ Lo Jog Distance
me 4 J5 J6 J1 (deg) J2 (deg) 43 mm) O Continuous
Pallets 20.000 1.000 1000 O Long
ECP <A <A (s U4 (deq) @® Medium
+J4 +J5 +J6 1.000 QO Short
Boxes
Planes Teach Points  Execute Motion
Weight Point File: Point:
Inertia robot1.pts V‘ PO: (undefined) v Teach Edit
~
v
EpSOn Robot Manager = a X
RC+ 80 ﬁr‘ﬁ Robot Manager X v
Robot EStop Safeguard ==
Motor: Off Local: SR Too! (IEE A~ FIEY - [IBE - 3
’ Jog & Jogging Current Position
- J1 (deg) J2 (deg) 13 (mm)
World Tool Local Joint ECP
2+ Points 0,000 0,000 o000 @ Werld
J4 (deg) 5 b
=
Hands =y — A 0.000 Pulse
" = = T :
= " 22 I Current Arm Orientation
A Locals = <) 4
+1 +12 -3
7\: Tools Jog Distance
] N(deg) J2(deg) J3(mm) O Continuous
B ams 4 20.000 1.000 1000 () Long
J4(d
ﬂ Pallets ] 1?01’0 C.) ;ﬂhedrltum
0
&3 ECP 3
Teach Points | Execute Motion | Free Joints
@ Boxes
Point File: Point:
: Plones |rebet1.pts V| |Po d
?’ Weight Teach Edit
?, Inertia
I.l".‘ XYZ Limits
Range
7. Confirme que ocorre uma paragem de emergéncia e que o funcionamento do robo cessa.

Como repor

Siga o procedimento abaixo para repor o estado da paragem de emergéncia ou o estado do erro. Para mais informagdes sobre

funcgdes de seguranca, consulte a seguinte seccao.
Precaucdes para utilizar as funcdes de seguranc¢a do controlador do robo

1. Efetue a operagdo de reposicao.

EPSON RC+ 7.0: No EPSON RCH, selecione [Robot Manager] - [Control Panel] e, em seguida, clique no botdo [Reset].

Epson RC+ 8.0: No Epson RC+, selecione [Robot Manager] e, em seguida, clique no botdo [Reset].

2. Confirme se o [EStop] apresentado no canto inferior direito do Epson RC+ apaga.
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5.5 Exemplo de utilizacao da posicao limitada de seguranga (SLP)

O seguinte descreve um exemplo de utilizagdo da posi¢do limitada de seguranca (SLP). Neste exemplo, SLP_A est4 atribuido a

SAFETY IN3 para confirmar que ocorre uma paragem de emergéncia quando o robd entra na area restrita. Neste exemplo, ¢
utilizado um GX8-B653S como Manipulador SCARA e um C4-B901S como Manipulador de 6 eixos.

5.5.1 Posigao limitada de seguranc¢a (SLP) Definigoes para um
Manipulador SCARA

Siga o procedimento abaixo para definir os pardmetros da funggo de seguranca do Quadro de Seguranga.

1. Epson RC+ 7.0: Select [Setup] - [System Configuration], and then start Safety Function Manager under [Controller] -
[Safety Functions].
Epson RC+ 8.0: Select Epson RC+ menu - [Tool] - [Safety Function Manager] and start the safety function manager.

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

N Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Wersion Info | Maintenance

Safety Function Settings

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

“Enable Dry Run” changes dry
When dry run is enabled, robo

n for both the controller and the safety board
antrol by the cantraller and monitaring by the safety board are disabled

| Emable Dry run

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

Safety Function Options

ESTOP 5G S5L5_1 5152 5153 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_INT ] = 1 = | = =

SAFETY_IMZ [N} (N} ] = = =
SAFETY_IN3 [ | | - ] [

SAFETY_IN4 ] [l [l ] [
SAFETY_INS ] O ] | ] | |

3. Em [Robot Monitored Range], introduza 100 (mm) para [J2] e 80 (mm) para [J3].

anager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

SLP Viewer

Robot Monitored Range

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

Monitoring Range Radius

2 100 mm HE
13 80 mm ! 3

4. Selecione o plano XY em SLP_A | e, em seguida, selecione [Wall].

1M1



Controlador do rob6 Manual da fungdo de seguranga Rev.12

5. Marque as caixas de verificagdo para [X1], [X2], [Y1] e [Y2] e, em seguida, introduza -700 (mm) para [X1], 700 (mm)

para [X2], -700 (mm) para [Y1] e 700 (mm) para [Y2] como posi¢des de cada parede.

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

- CEEC) ™

Yy

T

6. Verifique o intervalo definido no ecra do simulador.
“

7. Aplicar definigdes.
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5.5.2 Posicao limitada de seguranc¢a (SLP) Definigdes para um
Manipulador de 6 eixos

Siga o procedimento abaixo para definir os pardmetros da fung@o de seguranca do Quadro de Seguranga.

1. Epson RC+ 7.0: Select [Setup] - [System Configuration], and then start Safety Function Manager under [Controller] -
[Safety Functions].

Epson RC+ 8.0: Select Epson RC+ menu - [Tool] - [Safety Function Manager] and start the safety function manager.

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

[N Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Wersion Info | Maintenance

Safety Function Settings

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

]
by the safety boar

“Enable Dry Run® changes dry run for both the controller and the safety b
en dry run is enabled, robot co -.

ntrol by the contraller and monit d are disabled

Enable Dry run

p
Safety Inputs

Assign the fu
SLS_

be enabled for ea

require the safet

f these are enabl

can set safety outputs and monite
g cannot be performed, cancel the

ns on the combination of
top.

signments for put. If the intended s

Safety Function Options

ESTOP  5G  SLS.1 5152 SLS3 SLPA SLPEB SLPC
SAFETY_IN1 (] | [ | [ ]
SAFETY_IN2 = ] | [ | = ]
SAFETY_IN3

SAFETY_IN4 ] | [ [

SAFETY_INS ] ] [ [

3. Em [Robot Monitored Range], introduza 99 (mm) para [J2], 99 (mm) para [J3], 48 (mm) para [J5], e 30 (mm) para [J6].

B Safety Function Manager

- o X
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
Robot Monitored Range

Enter the radius of the joint monitoring range used to determine the entry into the J6 95 Ja2
monitored position. W e

Monitoring Range Radius

a3
)2 99 (mm)
24
13 99 (mm)
15 48 (mm)
16 30 (mm)

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

Min Max Minimum Maximum

(pulse) (pulse) Joint) (Joint)
n 5102633 8102633 _3102633 To 8102633 | -170.000 = 170.000 (deg) e

J5

12 7626008 3098066 7626008 To 3098066 | -160.000 = 65000 (deg) »n @ C@ C
13 -2310751 10194489 3310751 To 10194489 ~ -51.000 = 225000 (deg) | -
4 4123316 4723316 4723316 To 4723316 -200000 = 200.000 (deg) J‘ti.__gh’
15 -3188238 3188238 3188238 To 3188238  -135000 = 135000 (deg) i
16 -6553600 6553600 .6553600 To 6553600 | -360.000  360.000 (deg)

4. Selecione o plano XY em SLP_A | e, em seguida, selecione [Wall]. Selecione também a diregdo Z.
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5. Marque as caixas de verificag¢do para [X1], [X2], [Y1] e [Y2] e, em seguida, introduza -700 (mm) para [X1], 700 (mm)

para [X2], -700 (mm) para [Y1] e 700 (mm) para [Y2] como posi¢des de cada parede. Marque as caixas de verificacdo para

[Z1] e [Z2] e, em seguida, introduza -700 (mm) para [Z1] e 700 (mm) para [Z2] como posi¢des de cada parede.
7 Safety function Manager

- o X
Safety Function Settings | Basi Seftings | Version Info | Maintenance

Safety Limited Position

Installation Position

Enter the robot installation position in the robot coordinate system,

X_OFS 0 mm T}
¥_OFS O mm
Z.0Fs O mm

Installation Plane Rotation

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

U_ROT 0 deg
V_ROT 0 deg
W.ROTL 0 deg
lonitored Areas \
Set the areas for restricted robot entry.
Enable one or more monitored areas located between X1 and X2. Y1 and Y2, Z1 and Z2.
XY Plane Z Direction
® wall
SEs Restricted Area
¥z 700 z 700
¥ 74
|22
Y2
urot
x1 700 1 - % 700 = |
T = o
" wois!  x2 Zots z xy
¥ T
o,
| Yofs.
hil

-700 zi 700 /
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6. Check the set range in the simulator screen.

7. Aplicar definigdes.

Siga o procedimento abaixo para verificar a operagao.

1. Actual controllers: Turn the SAFETY IN3 ON (0V).
Virtual controllers: Double click the LED display of the SAFETY IN3 in the IO monitor.
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2. No Epson RC+, selecione [Tools] - [Robot Manager] - [Jog & Teach] e, em seguida, mova o rob6 para fora da parede (area

restrita).

EPSON ) | 5 Robet Mansger
RC+ 7.0 Robot: 1, robotl, GX8-B4525

==

~ local: 0 w Took 0 ~ A0 ~ ECP:Q "ﬁ;é?

Control Panel Jogging Current Position
E : ) |\"’|l ” ‘ _ |L | X {mm) Y (mm) Z {mm})
Jog&Tesch | | Mods:[Wold V| Speed: Llov [ o] | 0000] | 00 @® World
Poinis U (deg) V (deg O Joint
i o | 0000] | | | | © Puse
Hands x +Z
= = -
Acch X x Current Am Crientation -
& & Hand Elbow o |:|
Locals -
i 2] [ Rew | | | | | a0 [ ]
Tools
o =1 =1 =1 Jog Distance
-U N W % (mm) Y (mm) Z {mm) (O Continuous
Palleis [ 1.000] | 1.000] | 1000] O Long
o = = = U (deg) ® Medium
w v - O shot
Boxes
Planes Teach Paints  Execute Motion
weight Foint File: Paint:
A~ rabot.pts v | [P0 (undefined) v Teach Ed
A
v
EpSOn Robot Manager - test - ]
RC+ 8.0 ﬁrtf Robot Manager
W 1, robot1, GX8-B653S w op guard
otor: O Power: Low Reset ocal: LIRS Tool: [V IERYS [ Ho v coffs ™
0gqg g = Po O
&+ Jog & Teach .
% EZ | ool | Local | Jomt | ECP Kmm) _Vimm) —_Z{mm) g o
Points - 650.000 0.000 0.000
St U(deg) O Joint
|.—. Hands ? ? 0.000 O Pulse
e .
£ Arch & S Z
| Hand
+X -X
,I\ Locals I & I {} Righty
+¥ -Z
9 Toot
C;.j X{mm) Y(mm) Z(mm) O Continuous
B ams U 1.000 1.000 1000 () Long
U(deg) @® Medium
ﬁ Pallets =] 1.000 -
+U {_} Short
ECP
Teach Points | Execute Motion | Free Joints
@ Boxes . .
Paint File: Point:
U Planes robotl.pts V| ‘PB v‘
B Weight | Teach ‘ | £dit |
% Inertia
iR NVZ Limits
£ Range

3. Confirme que ocorre uma paragem de emergéncia e que o funcionamento do robd cessa.

Como repor

Para controladores reais, podem ser utilizados os trés métodos seguintes para repor o estado de paragem de emergéncia ou erro.

Para mais informagdes sobre fungdes de segurancga, consulte a seguint

e sec¢ao.

Precaucdes para utilizar as funcées de seguranca do controlador do robo

= Me¢étodo usando entradas de seguranga
= Método utilizando a libertagdo do travao do motor

= Método usando a Consola de controlo

Para controladores virtuais, podem ser utilizados os seguintes métodos para recuperar de uma paragem de emergéncia ou erro.

= Operar o rob6 com aprendizagem direta no ecrd do simulador Para obter detalhes sobre a operag@o no ecrd do simulador,

consulte o seguinte:

116



Controlador do rob6 Manual da fungdo de seguranga

Rev.12

= Utilize a entrada de seguranca Clique duas vezes no visor LED da [SAFETY IN3] no monitor de E/S.

Método usando entradas de seguranga

1. Defina [SAFETY IN3] para o estado OFF (24 V) para desativar a posi¢do limitada de seguranga.

2. Efetue a operagdo de reposicao.

EPSON RC+ 7.0: No EPSON RCH, selecione [Robot Manager] - [Control Panel] e, em seguida, clique no botao [Reset].

Epson RC+ 8.0: No Epson RC+, selecione [Robot Manager] e, em seguida, clique no botdo [Reset].

3. Confirme se o [EStop] apresentado no canto inferior direito do Epson RC+ apaga.

4. Ligue os motores do robd.
EPSON RC+ 7.0: No EPSON RCH, selecione [Robot Manager] - [Control Panel] e, em seguida, clique no botdo [MOTOR

ON].

Epson RC+ 8.0: No Epson RC+, selecione [Robot Manager] e, em seguida, clique no botdo [Motor: Off].

5. No Epson RC+, selecione [Tools] - [Robot Manager] - [Jog & Teach] e, em seguida, mova o robd para dentro da parede

(fora da area restrita).

EPSON
RC+7.0

Epson
RC+ 8.0

A~
v

gﬁ. Robot Manager X

Ll 1, robot1, GX8-B653S

Points
Hands
Arch
Locals
Tools
Arms
@ Pallets
ECP
@ Boxes
7 Planes
Weight

Inertia

EStop Safeguard Error

Current Position
. X {mm) Y (mm)
World Tool Local Joml ECP
[ 650.000 0.000

“Est Alel U deg)
0.000
= = T —
_ 2 +13 Current Arm Orientation

Hand
@ Righty
Sk
Jog Distance
=1 J1(deg) J2(deg)
14 20.000 1.000
J4(deg)

<] 1.000
+)4

&l &l
+1 +12

Teach Points | Execute Motion | Free Joints

Point File: Paint:

@RobotManaqer El
Robot: 1, robot1, GX8-B653S v locak 0 v Took 0 ~ Am: 0 ~ ECP:0 ~ @ [>]85%
Control Panel Jogging Current Posttion
= p— X fom) Y fom) Z jom)
o Lot~ seetlion [ ssoom] [_oom] [_oom] O
Points U (deg) Q Joint
& e & [ oo | | | O e
Hands J1 ~J2 +J3
Arch Current Am Orientation
<A < & Hand [
s | o w2 B ey ]| | o
Tools
- <1 <1 <1 Jog Distance
~J4 ~J5 ~J6 1 (deg) J2 (deg) J3 (mm) O Continuous
Pallets [ 1000 | 1000) [ 1.000] O Long
ECP <A <A <A J4 (deg) ® Medium
4 5 +J6 [ 1.000] O Short
Boxes
Planes Teach Points ~ Execute Motion
\Weight Point File Point
Ictin robot1.pts V| | PO: (undefined) v Teach Edt

Z(mm)
T @ world
O Joint

O Pulse

J3(mm) O Continuous

1000 () Long
. Medium

|r0bol1.|:|ts ~ ‘ ‘PO : (undefined)

Teach ‘

Método utilizando a libertagao do travao do motor
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Como reiniciar um Manipulador SCARA

1. Liberte o travao do motor.

EPSON RC+ 7.0: No EPSON RC+ [Control panel]-[Free Joints], clique no botdo [Free All].

Epson RC+ 8.0: No Epson RC+ [Jog & Teach]-[Free Joints], clique no botdo [Free All].

~

EPSON [P Robot Manager E]
RC+7.0 Robot: 1, robot!, GX8-B6535 v locak 0 v Took 0 v Am: 0 v ECP:0 v | @@ [3] 388
Control Panel Status
Emergency Stop: OFF ‘ [ Safeguard: OFF l | Motors: OFF ‘ l Power: LOW
Jog & Teach
Points Motors Free Joints
Hands
Arch MOTOR MOTOR
OFF ON
Local
ocals Oa
Free Al Reset
oo n. (=]
Arms Power 03
Pallets Lock Al Home
s 0 Ja
ECP POWER POWER
oW HIGH
Boxes
Planes
Weight
Inartia
A
v
Epson &5 Robot Manager X i
RC+ 8 O Wslasl 1, robot1, GX8-B653S. EStop Safeguard Error

Motor: Off Local: UENRYE Tool: VR Arm: ECP: (1l VRT:

Jogging Current Position

[}

7 Hands 0.000 O russe
" <l (2 als —

O Arch n 2 13 Current Arm Orientation

Hand
* Locals <] <l 4} Righty
+1 +J2 -J3

&+ Jog & Teach
World  Tool  Local ECP X(mm) ¥ (mm) Zmm o o
# points 650.000 0000 0.000 ‘
U (deg) O Joint

‘ﬂf Tools Jog Distance
= Jldeg)  J2deg)  J3mm) () Continuous
B arms 14 1.000 1.000 1.000) (3 Long
JA{deq) . .
Medium
ﬁ Pallets =] 1,000
14 QO short
ECP
Teach Points | Execute Motion | Free Joints
@ Boxes
7 Planes
L J1 12 13 14
Free All | Lock All
_ 0Doo0ag | |
& Weight
?, Inertia

2. Mova o robd manualmente para fora da area restrita.

3. Efetue a operacdo de reposigdo.

EPSON RC+ 7.0: No EPSON RC+, selecione [Robot Manager] - [Control Panel] e, em seguida, clique no botdo [Reset].

Epson RC+ 8.0: No Epson RC+, selecione [Robot Manager] e, em seguida, clique no botdo [Reset].

4. Confirme se o [EStop] apresentado no canto inferior direito do Epson RC+ apaga.

Como reiniciar um Manipulador de 6 eixos

Utilize a unidade de libertagdo do travao (opg¢ao) ou o comando Brake (travao) do software. Consulte mais detalhes no manual

indicado em seguida.

"Manual do Manipulador — Seguranga - Como Mover os Bragos com o Travao Eletromagnético"”

Método usando a Consola de controlo
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1. Acople a Consola de controlo ao controlador do rob6 e defina o controlador do robd para o modo TEACH.

/\ ATENCAO

No modo TEACH, a posi¢do de seguranca limitada é desativada. Tenha cuidado com as operagdes do robd.

2. Opere a Consola de controlo para mover o robd para fora da area restrita.
3. Mude para o modo AUTO e execute a operagdo de reposicao usando a Consola de controlo ou o Epson RC+.

4. Utilize a Consola de controlo ou o Epson RC+ para confirmar que [EStop] esta desligado.
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5.6 Exemplo de uso da Limitagcao do Eixo Suave

O seguinte descreve um exemplo de uso da limitagdo do eixo suave. Este exemplo utiliza um Manipulador SCARA como o
robd. Note que o mesmo procedimento aplica-se ao utilizar um Manipulador de 6 eixos.
Este exemplo confirma que se o eixo J1 se mover fora da gama limite, o rob6 entra no estado de paragem de emergéncia.

Como definir

Siga o procedimento abaixo para definir os parametros da fungdo de seguranca.

1. No Epson RC+, selecione [Setup] - [System Configuration], e em seguida, inicie o Safety Function Manager em
[Controller] - [Safety Functions].

2. Digite um valor de intervalo limite para cada junta [J1] a [J4] configurado utilizando limitacdo valor do eixo suave da
seguinte forma:
Min. [pulse]
J1:-1100000, J2:-2200000, J3:-1500000, J4:-1000000
Max. [pulse]
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)
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. Aplicar definicdes.

Como verificar o funcionamento
Siga o procedimento abaixo para verificar a operagao.
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1. No Epson RC+, selecione [Tools] - [Robot Manager] - [Jog & Teach] e, em seguida, mova o eixo J1 para fora do limite.

EPSON | | ¥ Robot Manager [E=N Hon == |
RC+7.0 Robot: 1, robot1, GX8-B653S v loca 0 v Took 0 ~ Am:0 ~ ECP:0 ~ @[>
Control Panel Jogging Current Posttion
Mode: IJo’m } Speed: [Low | X fom) *nm) Zfmm)
- ] o] [_em] "
Points U (deg) O Joint
1 1 @ | 0000] | | | | O puise
Hands -1 -~J2 +J3
hech Current Am Orientation
< S a Hand ]
Locals ~J1 ~2 J3 I:
[ Row || | | | C
Tools
o <1 <1 < Jog Distance
~J4 J5 -J6 J1 (deg) J2 (deg) Jgm) O Continuous
Pallets [ 1.000] | 1.000] | 1000 O Long
ecp <A A (S| J4 (deg) @ Medium
+J4 +J5 +J6 1.000 O Shott
Boxes
Planes Teach Points  Execute Motion
Weight Point File: Point:
Inarkin robot1.pts v PO: (undefined) v Teach Edtt
-~
v
Epson gﬁ. Robot Manager X

LGLTud 1, robot1, GX8-B653S EStop

RC+ 8.0

Safeguard

Error

Motor: On Reset Local: (VSR Tocl: Arm: ECP:[V Y VRT: #

Jogging

Hands
&y Arch
)\ Locals
‘7T Tools
@ Arms
ﬁ Pallets
ECP

@ Boxes

Point File:

World  Tool  Local ECP

Points ‘T

Current Position

X (mm) Y (mm)
650.000
U (deg)

0.000

Current Arm Orientation

Hand
Righty

Jog Distance
J1(deq) J2(deg)
20.000 1.000
J4(deg)

Teach Points | Execute Motion | Free Joints

Point:

1.000

0.000

Z(mm)
oom @ World
O Joint

O Pulse

J3(mm) O Continuous

1000 () Long
. Medium

71 Planes |r0bol1.|:|ts

~| [P0 : (undefined)

Weight

Inertia

Teach ‘

2. Confirme que ocorre uma paragem de emergéncia ¢ que o funcionamento do robo cessa.

Como repor

Os dois procedimentos seguintes podem repor o estado da paragem de emergéncia ou o estado do erro.

= Me¢étodo utilizando a liberta¢do do travdo do motor

= M¢étodo usando a Consola de controlo

Para mais informagdes sobre fun¢des de seguranga, consulte a seguinte secgao.

Precaucdes para utilizar as funcées de seguranc¢a do controlador do robd

Método utilizando a libertagao do travao do motor

Como reiniciar um Manipulador SCARA

1. Liberte o travdao do motor.

EPSON RC+ 7.0: No EPSON RC+ [Control panel]-[Free Joints], clique no botdo [Free All].
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Epson RC+ 8.0: No Epson RC+ [Jog & Teach]-[Free Joints], clique no botdo [Free All].

EPSON ) [ (6% Robot Mansger o )
RC+7.0 Robot: 1, robot!, GX8-B6535 v locak 0 v Took0 v Am: 0 v ECP:0 v | @@ [3] 388
Control Panel Status
Emergency Stop: OFF ‘ [ Safeguard: OFF l | Motors: OFF ‘ l Power: LOW ‘
Jog & Teach
Points Motors Free Joints
Hands
Arch MOTOR MOTOR
OFF ON
Locals

Arms Power e
Pallets [
ECP OWER POWER
Boxes - i
Planes
\Weight
Inartia
A~
v

Oun
R
i O -

Lock Al Home

Epson &5 Robot Manager X
RC+ 8.0

Wslasl 1, robot1, GX8-B653S. EStop Safeguard

Motor: Off

Jogging

Error

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

Current Position

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

2
|

2. Mova o robd manualmente para dentro do intervalo operacional.

3. No Epson RC+, execute a operacdo de reposicdo. EPSON RC+ 7.0: No EPSON RC+, selecione [Robot Manager] -

[Control Panel] e, em seguida, clique no botao [Reset].

Epson RC+ 8.0: No Epson RC+, selecione [Robot Manager] e, em seguida, clique no botdo [Reset].

4. Confirme que o estado da paragem de emergéncia ou o estado do erro foi reposto. Para mais informagdes sobre fungdes de

seguranca, consulte a seguinte secgdo.

Precaucdes para utilizar as funcdes de seguranca do controlador do robd

Como reiniciar um Manipulador de 6 eixos

Utilize a unidade de libertag@o do travao (opgao) ou o comando de travagem (Brake) do software. Consulte mais detalhes no

manual indicado em seguida.

"Manual do Manipulador — Seguranga - Como Mover os Bragos com o Travao Eletromagnético"

Método usando a Consola de controlo
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1. Acople a Consola de controlo ao controlador do rob6 e defina o controlador do robd para o modo TEACH.

/\ ATENCAO

No modo TEACH, a limitagao do eixo suave é desativada. Tenha cuidado com as operagdes do robd.

2. Opere a Consola de controlo para mover o robd para dentro da faixa de operagao.

3. Mude para o modo AUTO e execute a operagdo de reposicao.
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