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1. Introducao
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1.1 Introducao

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

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

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

A Epson realiza testes e inspe¢des rigorosos para garantir que o desempenho dos
nossos sistemas roboticos cumpre os nossos padrdes. Tenha em atengédo 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 e problemas previsiveis. Para utilizar o
sistema roboético da Epson de forma segura e correta, certifique-se de que segue as
informagoes de seguranca presentes neste manual.

1.2 Marcas comerciais

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

marcas registadas ou marcas comerciais das suas respetivas empresas.

1.3 Termos de Utilizacao

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

As informagdes contidas neste documento estao 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.
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1.4 Fabricante

SEIKO EPSON CORPORATION

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

Toyoshina Plant Divisdo de Solugdes de Fabrico

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

FAX.: 0263-72-1685

1.5 Importadores

= Importador para a UE
EPSON EUROPE B.V.
Azie building, Atlas ArenA, Hoogoorddreef 5,1101
BA Amsterdam Zuidoost Paises Baixos
TEL: +31-20-314-5000
FAX: +31-20-314-5010

= Importador para o Reino Unido
EPSON (U.K.) LIMITED
Westside, London Road, Hemel Hempstead, Hertfordshire,
HP3 9TD, Reino Unido
TEL: +44-1442-261144
FAX: +44-1442-227227

1.6 Informacgdes de contacto
FORNECEDOR (Pais/Regido)

= América do Norte e do Sul: Epson America, Inc.

Automacgao de fabrica/Robotica
3131 Katella Ave., Los Alamitos, CA 90720,
EUA
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TEL.: +1-562-981-3840
FAX : +1-562-981-5220
E-MAIL : info@robots.epson.com

= Europa: Epson Deutschland GmbH
Solugdes de fabrico
Schiessstrasse 49, 40549 Dusseldorf
Alemanha
TEL.: +49-(0)-2159-538-1800
FAX : +49-(0)-2159-538-3170
E-MAIL : info.ms@epson.cu
URL : www.epson.de/robots

= Chinese mainland Epson (China) Co., Ltd.
Divisao de robdtica
4F, Tower 1, China Central Place,
81 Jianguo Road, Chaoyang District,
Beijing, 100025, RPC
TEL.: +86-(0)-10-8522-1199
FAX : +86-(0)-10-8522-1125
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= Regido de Taiwan: Epson Taiwan Technology & Trading Ltd.
Unidade Comercial de Solugdes de Fabrico
15F, No.100, Song Ren Road, Sinyi Dist. Taipei City 11073,
Taiwan
TEL.: +886-(0)-2-8786-6688
FAX : +886-(0)-2-8786-6600
E-MAIL : info.ms@exc.epson.com.tw
URL : https://www.epson.com.tw/robot-tech#
FORMULARIO DE CONTACTO ONLINE:

https://www.epson.com.tw/contactrobot

= Coreia: Epson Coreia Co., Ltd.
Equipa comercial MS
10F Posco Tower Yeoksam, Teheranro 134(Yeoksam-dong)
Gangnam-gu, Seoul, 06235
Coreia
TEL.: +82-(0)-2-3420-6632
FAX : +82-(0)-2-558-4271
E-MAIL : info.ms@epson.co.kr
URL : www.epson.co.kr

= Sudeste da Asia: Epson Singapore Pte. Ltd.
Sistema de automacao de fabrica
438B Alexandra Road,
Block B Alexandra TechnoPark, #04-01/04,
Singapura 119968
TEL.: +65-(0)-6586-5500
FAX : +65-(0)-6271-7066




Manual de Seguranga Rev.4a

= india: Epson India Pvt. Ltd.
Vendas e Marketing (Automagao de Fabrica)
12th Floor, The Millenia, Tower A, No. 1,
Murphy Road, Ulsoor, Bangalore,
fndia 560008
TEL.: +91-80-4566-5000
FAX : +91-80-4566-5005

= Japao: Epson Sales Japan Corporation
JR Shinjuku Miraina Tower, 4-1-6 Shinjuku, Shinjuku-ku, Tokyo 160-8801 Japao

Consultas para instalagdo e negodcios online
TEL.: 03-5919-5257

E-MAIL : epson-robot@exc.chb.epson.co.jp
Assisténcia técnica e de reparacao

TEL.: 042-847-3035

E-MAIL : Robot.Tech@exc.ehb.epson.co.jp
URL : www.epson.jp/products/robots/

10
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1.7 Eliminagao

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

1.8 Eliminacao de baterias

Consulte o seguinte manual para os procedimentos de remogao e substituigdo de
baterias.
"Manual de Assisténcia"

1.8.1 Para clientes na Unido Europeia

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

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

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

# PONTOS-CHAVE

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

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

1.8.2 Para clientes na Regiédo de Taiwan

As baterias usadas devem ser separadas de outros residuos e recicladas de forma
ambientalmente responsavel. Contacte o seu governo local ou distribuidor de produtos

para obter informagdes sobre instalagdes de recolha.

1.8.3 Para clientes da California

A bateria de litio utilizada neste produto contém material de perclorato que requer
manuseamento especial.

Consulte o seguinte documento.

https://dtsc.ca.gov/perchlorate/

12
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2. Seguranga deste produto

13
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2.1 Aplicacéo e finalidade deste produto

Este produto destina-se ao transporte ¢ montagem de pecas numa area isolada e segura.

2.2 Ambiente de instalacao

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

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

= Humidade relativa ambiente (sem condensac¢ao)
Instalagdo: 10 a 80% (GX, C-B), 20 a 80% (RC700-E)
Transporte ou armazenamento: 10 a 90%

= Ruido de explosio transitéria rapido
1 kV ou menos (fio de sinal)

= Ruido eletrostatico
4 kV ou menos

= Altitude
GX4, GX8: 2000 m ou menos
GX10, GX20, Série C-B: 1000 m ou menos

=  Ambiente
e Instalar no interior.
e Manter afastado de luz solar direta.

e Manter afastado de poeira, fumaca oleosa, salinidade, p6 de metal e outros
contaminantes.

e Manter afastado de liquidos e gases inflamaveis ou corrosivos.

e Manter afastado de agua.

14
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e Manter afastado de choques ou vibragdes.
e Manter afastado de fontes de ruido elétrico.
¢ Manter afastado de areas explosivas.

¢ Manter afastado de grandes quantidades de radiag@o.

2.3 Riscos residuais

Para obter mais detalhes sobre os riscos residuais presentes no nosso Manipulador e no
Controlador, consulte os textos de Aviso e Ateng¢do em cada secgao.

15
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2.4 Declaracao de conformidade (apenas Estados-
Membros da UE)

Manufacturer: SEIKO EPSON CORPORATION

Endereco: 3-5, Owa 3-chome, Suwa-shi, Nagano-ken 392-8502 Japao

Representative: EPSON EUROPE B.V.

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

Brand Name: EPSON

Product Name, Model: Please refer to "operator's manual” for each models.

Conforms to the following Directive(s) and Norm(s):

Directive 2006/42/EC:

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

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

= EN 60204-1
Safety of machinery -- Electrical equipment of machines — Part 1: General
requirements

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

= EN 61800-5-1
Adjustable speed electrical power drive systems - Part 5-1: Safety requirements -
Electrical, thermal and energy

= EN 61800-5-2
Adjustable speed electrical power drive systems - Part 5-2: Safety requirements -
Functional

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

16
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IEC 62061

Safety of machinery - Functional safety of safety-related control systems

IEC 61508-1

Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic safety-related
systems - Part 1: General requirements

IEC 61508-2

Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic safety-related
systems - Part 2: Requirements for electrical/electronic/programmable electronic
safety-related systems

IEC 61508-3

Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic safety-related
systems - Part 3: Software requirements

Directive 2014/30/EU:

EN 55011
Industrial, scientific and medical equipment - Radio-frequency disturbance
characteristics - Limits and methods of measurement

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

EN 61000-6-4
Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 6-4: Generic standards - Emission
standard for industrial environments

IEC61000-6-7

Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 6-7: Generic standards - Immunity
requirements for equipment intended to perform functions in a safety-related
system (functional safety) in industrial locations

Directive 2011/65/EU:

EN IEC 63000
Technical documentation for the assessment of electrical and electronic products
with respect to the restriction of hazardous substances

17
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2.5 Conformidade com a seguranca

Tolerancias especificas e condi¢des de utilizagdo para garantir a seguranga estao
descritas nos manuais dos Manipuladores e Controladores. Certifique-se de que 1€
também esses manuais.

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

Consulte ndo s6 este capitulo, mas também estas normas e¢ tome medidas de seguranga
adequadas.
Nota: estas normas ndo incluem todas as normas de seguranca necessarias.

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

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

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

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

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

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

18



Manual de Seguranga Rev.4a

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

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

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

= JEC 60204-1
Safety of machinery -- Electrical equipment of machines -- Part 1: General

requirements

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

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

2.6 Notas sobre a marca CE

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

Epson ndo ostentam a marca CE porque o sistema rob6tico Epson € uma "quase-
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maquina.”

No entanto, o Controlador do robé RC700-E é considerado como um "produto
acabado." A Epson declarou separadamente que o RC700-E esta em conformidade com
a Diretiva Europeia EMC e a Diretiva Europeia RoHS, e que o RC700-E ostenta a
marca CE como prova de conformidade.

2.7 Notas sobre a marca UKCA

O sistema robotico Epson (Manipuladores e Controladores) ¢ um dispositivo que sera
incorporado no equipamento de fabrico do utilizador final. Trata-se, portanto, de uma
"quase-maquina", conforme definido na alinea (1) do regulamento 6 dos Regulamentos
de Fornecimento de Maquinaria (Seguranca) de 2008. De acordo com o regulamento 8
dos Regulamentos de Fornecimento de Maquinaria (Seguranca) de 2008, a Epson
declarou que o sistema robdtico Epson estd em conformidade com os Regulamentos de
Fornecimento de Maquinaria (Seguranga) de 2008, os Regulamentos de
Compatibilidade Eletromagnética de 2016 e os Regulamentos de Restri¢ao da
Utilizacdo de Determinadas Substancias Perigosas em Equipamento Elétrico e
Eletrénico de 2012 na "Declaracdo de incorporagdo de uma quase-maquina”. (Para
mais informagdes, consulte a Declaragdo de Incorporagdo de uma quase-maquina,
fornecida com o sistema robotico.) Por conseguinte, os manipuladores Epson ndo
ostentam a marca UKCA porque o sistema robotico Epson é uma "quase-maquina."
No entanto, o Controlador do robéo RC700-E ¢ considerado como um "produto
acabado." A Epson declarou separadamente que o RC700-E estd em conformidade com
os Regulamentos de Compatibilidade Eletromagnética de 2016 e os Regulamentos de
Restri¢do da Utilizagdo de Determinadas Substancias Perigosas em Equipamento
Elétrico e Eletrénico de 2012, e que o RC700-E ostenta a marca UKCA como prova de
conformidade.
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3. Precaucoes de segurancga

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

A utilizagdo do sistema robotico sem compreender as informagdes de seguranga pode
ser extremamente perigosa e pode resultar em ferimentos graves e/ou danos graves no
equipamento do sistema robotico.

21



Manual de Seguranga Rev.4a

3.1 Convencdes utilizadas neste manual

Os seguintes simbolos so utilizados neste manual para indicar informagdes de
seguranca importantes. Certifique-se de que 1€ as descricdes mostradas com cada
simbolo.

A\ AVISO

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

A\ AVISO

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

A\ ATENCAO

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

A desembalagem e o transporte do Manipulador e equipamentos relacionados devem
ser realizados por pessoas que receberam formagao para a instalagdo ministrada pela
Epson e pelos fornecedores. Além disso, as leis e regulamentos do pais de instalacdo
devem ser seguidos. Os seguintes itens sdo precaucdes de seguranca que devem ser
respeitadas.

A\ AVISO

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

= Apenas pessoal qualificado deve realizar trabalhos de lingagem e operar
uma grua ou uma empilhadora. Se estas operagdes forem realizadas por
pessoal ndo qualificado, & extremamente perigoso e pode resultar em
ferimentos graves e/ou danos graves no equipamento do sistema
robético.

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

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

A\ ATENCAO
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= Nao retire as bragadeiras que fixam o brago até que a instalagéo esteja

= Para transportar o Manipulador, fixe-o ao equipamento de transporte ou

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

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

concluida. A remocéo das bragadeiras pode fazer com que a mao ou os
dedos fiquem presos no Manipulador.

utilize o método de transporte e o nimero de pessoal especificados no
Manual do Manipulador. Nao coloque a mao em areas que especifiquem
restricbes para a mesma.
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3.3 Precaucdes para instalacio e ligagao

O sistema robotico deve ser instalado e feitas as ligagdes por pessoas que receberam
formacéo sobre a instalagdo ministrada pela Epson e pelos fornecedores. Os seguintes

itens sdo precaugoes de seguranga que devem ser respeitadas.

A AVISO

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

= O sistema robético deve ser utilizado dentro das condigcbes ambientais
descritas nos respetivos manuais. Este produto foi concebido e fabricado
para utilizagdo num ambiente interior normal. O uso do produto num
ambiente que nao respeite as condigdes ambientais operacionais ndo s6
reduzira a vida util do produto, como também pode causar sérios
problemas de segurancga.

= O sistema robético deve ser usado dentro das especificacdes
especificadas. A utilizacdo do sistema robético fora das especificacoes
do produto n&o so reduzira a vida util do produto, como também pode
causar sérios problemas de seguranga.

= Ao instalar um sistema robotico, use pelo menos o seguinte
equipamento de protegéo. Trabalhar sem equipamento de protegédo pode
causar graves problemas de seguranca.
* Roupas de trabalho adequadas para o trabalho

+ Capacete
» Calcado de seguranca

= Ao projetar um sistema roboético usando este produto, consulte a secgao
"3.5 Designing a Safe Robot System" no Manual do Controlador ou
consulte as normas para instalagdo de barreiras de seguranga. A nao
instalacao de barreiras de segurancga € extremamente perigosa e pode
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resultar em lesdes corporais graves e/ou danos graves no equipamento
do sistema robdtico.

Certifique-se de que instala um dispositivo de paragem de emergéncia
que permita ao operador parar o sistema imediatamente. A ndo
instalacao de um dispositivo de paragem de emergéncia é
extremamente perigosa e pode resultar em lesdes corporais graves e/ou
danos graves no equipamento do sistema robatico.

Instale o Manipulador num local com espaco suficiente para que uma
ferramenta ou extremidade de uma peca de trabalho ndo toque numa
parede ou nas barreiras de prote¢gao quando o Manipulador estende o
brago enquanto segura uma peca de trabalho. O contacto da ferramenta
ou da extremidade da pega de trabalho com uma parede ou com as
barreiras de protecédo é uma situacdo extremamente perigosa e pode
provocar ferimentos graves e/ou danos graves no sistema robatico.

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

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

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

Antes de instalar ou operar o Manipulador, certifique-se de que nao
faltam partes do Manipulador e de que 0 mesmo nao apresenta danos
ou outros defeitos externos. Pecas em falta ou danos podem causar mau
funcionamento do Manipulador, é extremamente perigoso e pode
resultar em ferimentos graves e/ou danos graves ao equipamento no
sistema robatico.

Nao utilize o Manipulador perto de dispositivos que geram forgas
magnéticas fortes. Isso pode causar falha ou mau funcionamento do
Manipulador.

Nao utilize o Manipulador em areas onde exista o risco de interferéncia
eletromagnética, descarga eletrostatica ou interferéncia de
radiofrequéncia. Isto é perigoso porque o Manipulador pode funcionar
indevidamente.
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N&o utilize o Manipulador quando este estiver exposto a gases
combustiveis, poeiras combustiveis, gasolina, solventes ou outros
liquidos inflamaveis que possam causar uma explosao ou incéndio. Isto
pode causar acidentes graves que envolvam ferimentos ou morte, bem
como incéndios.

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

Nao instale o Controlador invertido ou inclinado.

Para o modelo protegido

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

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

Se o Manipulador for instalado numa plataforma movel (rob6 de
coordenadas cartesianas, carrinho movel, AGV, etc.), certifique-se de
projetar o sistema de modo que a plataforma mével também pare
quando o Manipulador é parado numa emergéncia. Se a plataforma
movel continuar a funcionar sem parar, é extremamente perigosa e pode
resultar em ferimentos graves e/ou danos graves no sistema robatico.

/A\ AVISO

Utilize sempre uma ficha de alimentagédo ou um dispositivo de
desconexao para o cabo de alimentagdo e nunca ligue diretamente a
fonte de alimentagéo da fabrica ou semelhantes.

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

Certifique-se de que desliga a alimentagao do sistema robético antes de

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

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

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

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

A instalagao das opgdes deve ser realizada por pessoas que receberam
formagao em manutengao ministrada pela Epson e pelos fornecedores.
Certifique-se de que desliga a alimentagao do sistema robdtico e os
cabos de alimentagao durante essas operagdes. Trabalhar com a
alimentagao ligada ou com as sec¢des de carregamento de alta tenséo
nao totalmente descarregadas pode resultar em choques elétricos e/ou
problemas de seguranga graves.

Retire a ficha de alimentacéo ao abrir a parte frontal do Controlador.
Tocar no bloco de terminais de entrada de energia CA ou outros
componentes dentro da caixa pode resultar em choque elétrico e/ou
problemas de seguranca graves.

O Manipulador é aterrado através da ligagdo ao Controlador. Certifique-
se de que o Controlador esté ligado a terra e que os cabos estédo
corretamente ligados. Se o fio de aterramento estiver conectado
incorretamente a terra, pode resultar em incéndio ou choque elétrico.
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= Certifique-se de que desliga a alimentagéo e etiqueta (por exemplo, com
uma indicagdo de "NAO LIGAR") antes de efetuar a cablagem. A
execucgao de qualquer trabalho com a alimentagéao ligada é
extremamente perigosa e pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento do sistema robatico.

= Se existir uma unidade de libertagao do travao e um conector de curto-
circuito externo
Desligue a alimentagado do Controlador e da unidade de libertagdo do
travao ao ligar ou substituir a unidade de libertagao do travéo ou um
conector de curto-circuito externo. Inserir ou remover conectores com a
alimentacgao ligada pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento do sistema robatico.

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

A\ ATENCAO

= Quanto a necessidade de medidas organizacionais para a segurancga
cibernética
Medidas organizacionais como as descritas abaixo devem ser tomadas
para lidar com os riscos de seguranga cibernética:

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

» Estabelega uma politica de seguranca para lidar com os riscos e
educar e treinar pessoal adequado.

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

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

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

= Ao utilizar E/S com defini¢des remotas, preste atengdo aos seguintes
pontos. O uso de E/S com configuragbes remotas sem cumprir os
requisitos pode levar a falhas no sistema ou problemas de seguranca.

* Ao efetuar as definigdes, ndo cometa erros na relagao entre
atribuicbes de fungao e cablagem.

+ Certifique-se de que verifica a correspondéncia entre as fungbes e a
cablagem antes de ligar o sistema.

* Ao verificar o funcionamento, tente antecipar erros de configuragao
ou cablagem.

Se o Manipulador realizar uma operagéo anormal devido a um ajuste ou
erro de cablagem, ndo hesite em parar imediatamente a operagéo do
Manipulador através do interruptor de paragem de emergéncia ou por
outros meios.

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

= Apenas pessoal autorizado ou certificado deve efetuar a cablagem. A
execucgao da cablagem por pessoal ndo autorizado ou nao certificado
pode resultar em lesbes corporais e/ou avaria do sistema robético.
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= Montagem na parede, montagem no teto
Para montagem na parede ou no teto, fixe o Manipulador a uma parede
ou teto com forga e rigidez suficientes. Além disso, tome medidas na
base do Manipulador para evitar que caia. Se o Manipulador vibrar ou
cair, é extremamente perigoso e pode resultar em ferimentos graves
e/ou danos graves no sistema robdético.

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

= Na&o aplique choques ou cargas nos conectores ao ligar cabos.
= Ao remover um cabo, ndo puxe pelo mesmo.

= Verifique se 0 numero de série corresponde para cada dispositivo. A
ligacao incorreta entre o Manipulador e o Controlador pode n&o sé levar
a um mau funcionamento do sistema roboético, como também a
problemas de seguranca.

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

= Se existir uma unidade de libertagcdo do travdo e um conector de curto-
circuito externo
A operagao do Manipulador sem uma unidade de libertagdo do travao ou
um conector de curto-circuito externo ligado pode fazer com que o travao
nao ocorra a libertagdo do mesmo, podendo danifica-lo.
Depois de utilizar a unidade de libertagao do travao, certifique-se de que
liga o conector de curto-circuito externo ao Manipulador ou certifique-se
de que deixa o conector da unidade de libertagdo do travao ligado.
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3.4 Precaucdes para a aprendizagem e a programagao

Os itens a seguir sdo precaucgdes de seguranga para o pessoal que executa a

aprendizagem ou a programagao.

A AVISO

» Funcgdes de seguranga configuradas incorretamente podem causar
problemas de seguranca graves.

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

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

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

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

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

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

Ao trabalhar dentro das barreiras de protecéo, use o modo de operagao
de aprendizagem (baixa velocidade, baixa poténcia).

A\ ATENCAO

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

Robd SCARA

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

Robd de 6 eixos

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

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

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

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

A AVISO

= Na&o entre desatentamente na area de trabalho durante o funcionamento
automatico. Isto &€ extremamente perigoso e pode causar sérios
problemas de seguranca porque o Manipulador pode mover-se, mesmo
que parega estar parado.

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

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

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

= Se o Manipulador se mover anormalmente durante o funcionamento do
sistema robético, prima imediatamente o interruptor de paragem de
emergéncia. A continuag&o da operagédo anormal é extremamente
perigosa e pode resultar em ferimentos graves e/ou danos graves no
sistema robdtico.

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

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

* Robd SCARA
Mova as articulagdes sem travdes eletromagnéticos diretamente a
mao. Para juntas com travoes (juntas #3 e #4), prima o interruptor de
libertagao do travdo no Manipulador e desloque o Manipulador
manualmente para a alimentacao principal do Controlador.

* Robd de 6 eixos
Se existir uma unidade de libertagado do travao:
Utilize a unidade de libertagcédo do travao para libertar o travao
eletromagnético do Manipulador e use o Manipulador manualmente.
Enquanto o fizer, tenha cuidado para que o brago nao caia.

Se nao existir uma unidade de libertagao do travéo:

Liberte o travao eletromagnético do Manipulador a partir da janela de
comando do EPSON RC+ e use o Manipulador manualmente.
Enquanto o fizer, tenha cuidado para que o brago nao caia.

= N&o mova o Manipulador enquanto a plataforma moével (rob6 de
coordenadas cartesianas, carrinho mével, AGV, etc.) estiver em
movimento. Quando em uso, o Manipulador deve estar sempre
delimitado por uma cerca de seguranca. A utilizagdo do Manipulador
enquanto a plataforma madvel estiver em movimento pode resultar em
ferimentos graves e/ou danos graves no sistema robaético.

= Nao toque no Manipulador ou no Controlador enquanto estiverem em
funcionamento. Durante a operagéo, o Manipulador e o Controlador
podem estar quentes e causar queimaduras.

/\ AVISO

= Para efetuar o bloqueio da fonte de alimentagéo, retire a ficha de
alimentacgao.
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= N&o abra a tampa do Controlador ou do Manipulador, exceto durante a
manutengdo. Existe uma sec¢ao de carregamento de alta tensdo no
interior, e existe o risco de choque elétrico mesmo quando a alimentagao
esta desligada.

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

/\ ATENCAO

= Robd SCARA
o Articulagdes #1, #2, e #4:

Se o Manipulador for operado repetidamente com um angulo de
operagao igual ou inferior a 5°, é provavel que os rolamentos usados
nas articulagdes acusem falta de pelicula de 6leo. A operagao
repetitiva pode causar danos prematuros. Para evitar danos
prematuros, opere o Manipulador de forma a mover cada articulagao
num angulo igual ou superior a 50° cerca de uma vez por hora.

o Articulagéo #3:
Se o0 movimento para cima e para baixo da méao for igual ou inferior a
10 mm, desloque a mao cerca de metade ou mais do seu curso
maximo cerca de uma vez por hora.

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

= Dependendo da combinacéo da velocidade de movimento do
Manipulador, orientacdo do braco e carga manual, pode ocorrer vibragédo
(ressonéncia) continuamente durante toda a operagdo. A vibragédo ocorre
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devido a frequéncia natural de vibragdo do brago e pode ser reduzida
tomando as seguintes medidas:
* Alterar a velocidade do Manipulador

« Alterar os pontos de aprendizagem
+ Alterar a carga da mao

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

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

Robbd de 6 eixos

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

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

* Antes de libertar o travao, certifique-se de que mantém o interruptor
de paragem de emergéncia num local de facil acesso, para que o

possa premir imediatamente, se necessario. Caso contrario, se o
interruptor de paragem de emergéncia nao for facilmente acessivel,
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nao sera possivel parar imediatamente a queda do brago devido a
uma operacao errada, o que pode levar a danos ou avarias no robé.

= Se existir uma unidade de libertagao do travao e um conector de curto-
circuito externo
A operagao do Manipulador sem uma unidade de libertagdo do travao ou
um conector de curto-circuito externo ligado pode fazer com que o travéao
nao ocorra a libertagdo do mesmo, podendo danifica-lo.
Depois de utilizar a unidade de libertagao do travao, certifique-se de que
liga o conector de curto-circuito externo ao Manipulador ou certifique-se
de que deixa o conector da unidade de libertagdo do travao ligado.
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3.6 Precaucdes para a manutencao

Antes de efetuar inspegdes ou substitui¢des de pecas, leia cuidadosamente esta sec¢ao
"Precaugdes para a manutengdo" e certifique-se de que compreende os procedimentos

Seguros.

A manutengdo do sistema robotico deve ser realizada por pessoas que receberam
formagdo em manutengdo ministrada pela Epson e pelos fornecedores.

A\ AVISO

= N&o desmonte o produto em areas nao descritas no manual de
assisténcia nem efetue a manutengédo de uma forma diferente destes
procedimentos. A desmontagem ou a manutencéo inadequadas podem
nao so6 provocar uma avaria no sistema do robd, como também causar
problemas de seguranga graves.

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

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

= Antes de iniciar o funcionamento completo, certifique-se de que o
interruptor de paragem de emergéncia e o interruptor de seguranca
bloqueado funcionam. O funcionamento sem que os interruptores
funcionem corretamente pode resultar na falha das fungdes de
seguranga durante uma emergéncia, o que € extremamente perigoso e
pode resultar em ferimentos graves e/ou danos graves no sistema
robdético.
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= Ao tocar nos terminais exteriores ou nos conectores de ligacao do
Controlador para inspe¢éo do Controlador ou semelhante, desligue o
Controlador e desligue a fonte de alimentagéo para evitar choques
elétricos.

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

/A\ AVISO

= Para efetuar o bloqueio da fonte de alimentacao, retire a ficha de
alimentagao.

= Antes de efetuar qualquer trabalho de substituicao, certifique-se de que
indica que o trabalho esta em curso, desligue a alimentagéo do sistema
robético e do equipamento relacionado e desligue a ficha de
alimentacdo. A execucgéo de qualquer trabalho com a alimentacéo ligada
€ extremamente perigosa e pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento do sistema robatico.

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

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

A\ ATENCAO

41



Manual de Seguranga Rev.4a

= Ao usar alcool, vedantes liquidos ou adesivos, leia cuidadosamente as
precaucdes para esses produtos e garanta a segurancga. Além disso,
preste atengéo aos seguintes pontos. O ndo cuidado pode resultar em
incéndio ou problemas de seguranca.
+ Nao manuseie perto de fogo.

* Assegure uma boa ventilagéo.

+ Use equipamento de protegao (como 6culos de protegao, luvas
resistentes a 6leo e uma mascara).

+ Se aderir a pele, enxague com agua e sab&o.

+ Se entrar em contacto com os olhos ou na boca, enxague
abundantemente com agua limpa e procure assisténcia médica.

= Ao aplicar massa lubrificante, use equipamento de protegéo (como
6culos de protegéo, luvas resistentes a 6leo e uma mascara) e garanta a
seguranga durante a execugao do trabalho. Se a massa lubrificante
entrar em contacto com os olhos ou na boca ou aderir a pele, tome as
seguintes medidas:
+ Se entrar em contacto com os olhos
Depois de enxaguar bem os olhos com agua limpa, procure
assisténcia médica.

* Se entrar na boca
Se engolida, ndo force o vomito e procure assisténcia médica. Se a
boca estiver contaminada, enxague abundantemente com agua.

¢ Se aderir a pele
Enxaguar com agua e sabao.

= Imediatamente apds a paragem do funcionamento, o Manipulador pode
estar quente devido ao calor gerado pelo motor. Ndo toque no
Manipulador até que a temperatura tenha descido. Operag¢des como
aprendizagem e manuteng¢ao devem ser realizadas apenas apos a
temperatura do Manipulador descer e 0 mesmo nao estar quente ao
toque.

= Durante o trabalho de manutencao no Manipulador, certifique-se de que
ha cerca de 50 cm de espago livre em torno do Manipulador.

= Ao limpar o Manipulador, ndo o esfregue intensamente com alcool ou
benzeno. As superficies revestidas podem perder o brilho.
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3.7 Rotulos do Controlador
Os rotulos de aviso e outros estdo apostos no Controlador e no Manipulador.

Existem perigos especificos nas proximidades destes locais rotulados. Tenha muito
cuidado na manipulag@o.

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

3.7.1 Rétulos de aviso

C B nEERn TR AR s |7
A =L DE e
o L D E e SRS, AR
5 SNRE 82 fmieh.
HAZARDOUS VOLTAGE INSIDE. |LOCKOUT AND TAGOUT___ I THE CONTROLLER DOES NOT HAVE A
DONOT OPEN THE COVER _ | POWER BEFORE SERVICING [DUSTPROOF, DRIP-PROOF, OR
WARNING |DURING POWER ONOR FORS | EQUIPMENT EXPLOSION-PROGF CONSTRUCTION.
MINUTES AFTER POWER OFF. TO REDUCE THE RISK OF FIRE OR
LDECTRIC SHOGK INSTALL [N A POLLUTION
DEGREE 2 ENVIRGNMENT.
TENSION INTERNE DANGEREUSE. [ VERROUILLER ET APPOSER |LE CONTROLEUR NEST PAS ETANCHE ALA
NE PAS OIVRIR LE CAPOT PENDANT. |UNE PANCARTE SUR POUSSIERE, AUX GOUTTES D
AVERTISSEMENT! L MISE SOUS TENSION OU JUSQUA| LALIMENTATION AVANT NP OSION POUR REDUIRE LE RISQUE DINCENDIE
SMINUTES APRESLAMISEHORS | TOUTE INTERVENTION DE  |OU DE CHOC ELECTRIQUE, INSTALLEZLE DANS UN
TENSION. MAINTENANCE. ENVIRONNEMENT AVEC UN DEGRE DE POLLUTION 2.
VOLTAJE PELIGROSO ENEL ___ |BLOQUEOQ Y ETIQUETADO |EL CONTROLADOR NO TIENE UNA
INTERIOR.NO ABRA LA CUBIERTA| DE ALIMENTACION ANTES |CONSTRUCCION APRUEBA DE POLVO, GOTEO O
ADVERTENGIA| CURANTE ELENCENDINO 05 DE DAR SERVICIO AL EXPLOSION.
MINUTOS DESPUES DEL EQUIPO PARA REDUCIR EL RIESGO DE INCENDIO O
APAGADO. DESCARGA ELECTRICA, INSTALELO EN UN
ENTORNO CON GRADO DE CONTAMINACION 2.
TENSAO PERIGOSA BOLQUEAR A ENERGIA 0 CONTROLADOR NAO E A PROVA DE POEIRA,
R | INTERNAMENTE NAO ABRA | ANTES DA MANUTENGAO DO|APROVA DE GOTEJAVEENTO, OU A PROVA DE
ATEN(;AO ATAMPA APOS LIGAROU 5 |EQUIPAMENTO EXPLOSAO.PARA REDUZIR O RISCO D
MINUTOS APOS O NCENDIO B0 CHOGUE ELEQTRIGO, NSTALAR
DESLIGAMENTO. NUM AMBIENTE COM UM GRAU DE POLUIGAQ 2.
ONACHOE HATPFOKEHVIE BHYTPY. | BTIOKMPOBKA W TUTAHWE |KOHTPOIIEP HE MMEET MBUEHETPOHVLIAEMON,
HE OTKPLIBAVITE KPBILLKY BO  |TEPE[] OBCIY)KMBAHMEM  |KAMMESALALLERHOM WA BanIBOSAuJMLuEHHOM
OCTOPYKHO | EPEMA BKIOUEHHR NATAHAR | OBOPYHOBAHMA KOHCTPYKLIMMUTOBb! CHU3WTS
AT B Tesee 5 MMHYT NOCTIE BOAFOPALIA Wl TOPAKELIA STEKTPYHECKM
BBIKTIOUEHMA ATAHMA. TOKOM, YCTAHABIWBAVTE KOHTPOTNIEP B CPELE
CO CTENEHbIO 3ATPA3HEHMA 2.
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Tocar em quaisquer pegas elétricas internas enquanto a energia esta ligada pode causar

choque elétrico.

Nao abra a tampa durante 300 segundos depois de desligar a alimentagdo. A tensdo

residual pode causar choque elétrico.

Desligue o interruptor de alimentagdo e efetue o bloqueio/identificacdo situacional

antes de iniciar a manutengao ou reparacao.
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C1

( &  CAUTION]
A & ATTENTION

A 5  ATENCION
#°|  CUIDADO
OCTOPYKHO

TPEAShFE IR CONNECT ONLY TP
TPLUSM1E R4 CONNECTER UNIQUEMENT TP
TPUISHERHIE CONECTAR SOLO TP
TPetez CONECTAR SOMENTE O TP

MOAKOYNTE TOMBbKO TP)

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

= Ficha ficticia (dispositivo opcional)
= Consola de operagdes OP500

= Consola de operagdes OPS00RC

= Controlo remoto JP500

= Consola de aprendizagem TP-3**

= Painel do operador OP1

= Consola de Controlo TP1

3.7.2 Rétulos

Replace only with battery type:
CR17335SE(Sanyo or FDK)

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

2

Indica o0 nome do produto, o nome do modelo, o nimero de série, as informagdes das
leis e regulamentos respeitantes, as caracteristicas técnicas do produto (Rated, Full load
Current, SCCR, Weight, Largest Motor Rating), Main document No., fabricante,
importador, data de fabrico, pais de fabrico, e informagdes similares.

Para mais detalhes, consulte o rotulo aposto no produto.
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3.7.3 Localizacbes rotuladas

C1 A1
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3.8 Etiquetas do Manipulador

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

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

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

ou remova esses rotulos.

3.8.1 Roétulos de aviso

A
BE WARNING
=% AVERTISSEMENT
wi ADVERTENCIA
Sl ATENGAO
OCTOPXHO
g ELECTRIC SHOCK HAZARD
ELEE RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE
EEOEKR  PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA
o e PERIGO DE CHOQUE ELETRICO

| ONACHOCTb MOPAYKEHWA SIEKTPUYECKM TOKOM J

Tocar em quaisquer pegas elétricas internas enquanto a energia esta ligada pode causar

choque elétrico.

46



Manual de Seguranga Rev.4a

Bl, B2

B1 B2

HOT SURFACE

SURFACE CHAUDE
SUPERFICIE CALIENTE
SUPERFICIE QUENTE
FOPAYAA NMOBEPXHOCTb

HOT SURFACE

SURFACE CHAUDE
SUPERFICIE CALIENTE
SUPERFICIE QUENTE
rOPAYAA NMOBEPXHOCT J

A superficie do Manipulador esta quente durante e apos a operagdo, e ha risco de
queimaduras.

FALLING HAZARD
RISQUE DE CHUTE
PELIGRO DE CAIDAS
PERIGO DE QUEDA

OMACHOCTb NMAJEHMA

3.8.2 Rétulos

1

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

Para mais detalhes, consulte o rotulo aposto no produto.
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2

BRAKE RELEASE

Indica a posi¢do de um botdo de libertagdo do travdo.

3

@

Indica a posi¢ao de um orificio roscado para um parafuso com olhal.
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3.8.3 Localizagbdes rotuladas

3.8.3.1 Série GX

3.8.3.1.1 GX4

Comum (Braco #2)
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Especificacoes de suporte de tampo da mesa (encaminhamento de cabos a partir
da parte inferior)

Especificacoes de suporte multiplo

=,

T

e e

1 B1 A
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3.8.3.1.2 GX8

Comum (Braco #2)

ﬁh iﬂg eilﬁs‘:@
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Especificacoes de suporte de tampo da mesa (encaminhamento de cabos a partir
da parte inferior)

e — —
. ]
ML |
1 B2 A 3

Especificacoes de suporte de parede

o o
o o
o °
o o) ||
]
= Cl——
B2 A

Especificacdes de suporte de teto

o | [ /T
)
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3.8.3.1.3 GX10/GX20

Comum a todos os modelos

)
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Especificacoes de suporte de parede

=
.=

0 B2

B1 A 1 3

Especificacoes de suporte de teto

ST BT,
=]

B1 A 1 3

===
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3.8.3.2 Série C-B

3.8.3.2.1 C4-B

L

s Vo
LT

al

H
=4

(B2: apenas para C4-B601**)

3.8.3.2.2 C8-B/C12-B
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3.9 Funcdes de seguranca

O sistema robotico tem as seguintes fungdes de seguranga. Devido & sua importancia
particular para a seguranga, certifique-se sempre de que estdo em funcionamento antes

de utilizar o sistema robotico.

Funcées padrao da Controller Safety Function:

= Torque seguro desligado (STO)
Uma entrada de sinal do Controlador do robd abre um relé para desligar a fonte de
alimentag@o dos motores e parar o robo. Este ¢ um estado de segurancga para o
Controlador do robd.
O STO ¢ executado indiretamente a partir de uma paragem de emergéncia ou

paragem protetiva. 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 seguranga. Apods a entrada do sinal, ¢ executada uma SS1 e, apds o motor
parar, o robo encontra-se no estado de paragem de emergéncia. Durante o estado de
paragem de emergéncia, a EP ¢ apresentada no LED de 7 segmentos do
Controlador do robd.
Existem trés percursos de paragem de emergéncia dedicados para o Controlador do
robo:
¢ Conetor de entrada de paragem de emergéncia (E-Stop)
e Porta do conetor de E/S de seguranca configurado para a paragem de
emergeéncia (Safety Input)
¢ Interruptor de paragem de emergéncia ligado a Consola de controlo (E-Stop,
TP)

= Proteciio (SG) (paragem protetiva)
Esta funcdo permite que o robd realize uma paragem protetiva através de uma
entrada de sinal de um dispositivo periférico de seguranga ligado ao conetor de E/S
de seguranca. Apos a entrada do sinal, é executada a SS1 e, apds o motor parar, o
robd encontra-se no estado de paragem protetiva. A informagdo SO ¢ apresentada
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no LED de 7 segmentos do Controlador do robé.
O circuito de salvaguarda (SG) do Controlador do robd ¢ o seguinte:

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

= Ativar
Ativar ¢ o percurso ligado ao interruptor de ativagdo quando a Consola de controlo
esta conectada. Apenas podem ser conectadas Consolas de controlo Epson e os
interruptores de ativag@o do cliente ndo podem ser conectados.
Quando o sistema deteta que o interruptor de ativagdo da Consola de controlo ndo
esta na posicdo intermédia, ¢ executada a SS1 e o robo entra no estado de STO.

= Limitacao do eixo suave
Isto monitoriza se cada eixo do robd esta dentro do seu limiar de operagdo. Se o
sistema detetar que um eixo do robd excedeu o limiar de limitagdo, a paragem de
emergéncia do robd e o STO sdo imediatamente executados, colocando o
Controlador do robd no estado de paragem de emergéncia.
O limiar restrito para cada eixo do rob6 é definido no software dedicado (Safety
Function Manager).

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

e Estado STO

¢ Estado do interruptor de paragem de emergéncia
¢ Estado do interruptor de ativagado
¢ Estado ativado/desativado da Velocidade limitada de seguranga (SLS)

¢ Estado ativado/desativado da Posicao limitada de seguranga (SLP)
Funcées opcionais carregadas da Controller Safety Function:

= Velocidade limitada de seguranca (SLS)
Monitoriza a velocidade de funcionamento do robd. Se o sistema detetar que o robd
excedeu a Velocidade maxima, a paragem de emergéncia do robd e o STO sdo
imediatamente executados, colocando o Controlador do rob6 no estado de paragem
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de emergéncia.
O limite de velocidade de seguranga do robd ¢ definido é definido no software

dedicado (Safety Function Manager).

# PONTOS-CHAVE

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

= Posiciio limitada de seguranca (SLP)
Monitoriza a posicao e os dngulos das juntas do robd. Se o sistema detetar que o
robd excedeu as areas monitorizadas ou o limite do angulo da junta, a paragem de
emergéncia do robo e o STO sdo imediatamente executados, colocando o
Controlador do rob6 no estado de paragem de emergéncia.
As Areas monitorizadas e o Limite do angulo da junta sdo definidos no software

dedicado (Safety Function Manager).
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3.10 Funcgdes de protecao

O sistema robotico esta equipado com fungdes de protegdo para proteger dispositivos
periféricos e o proprio sistema robdtico. No entanto, estas fun¢des destinam-se apenas a

eventos inesperados.

Modo de baixa poténcia

Este modo mantém uma baixa poténcia do motor.

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

Travagem dinimica

O circuito do travao dindmico ¢ composto por um relé que faz curto-circuito no fio de
alimentag@o do motor no lado do motor (agdo do travao). Quando é acionada uma
paragem de emergéncia ou quando sdo detetadas as seguintes anomalias, o travao
dindmico ¢ ativado para parar a rotagcdo do motor. (Detegdo de desconexdo do
codificador, deteg¢@o de sobrecarga, dete¢do de erro de torque, detecdo de erro de
velocidade, detecdo de excesso de desvio de posigdo, detecio de excesso de desvio de
velocidade, deteg¢ao de erro de CPU, detegdo de erro de memoria, detegao de
sobreaquecimento)

Detecio de sobrecarga
Deteta um estado de sobrecarga do motor.

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

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

Detecio de excesso de desvio de posicao
Deteta anomalias na diferenca entre o comando de movimento e a posi¢ao atual.
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Detecio de excesso de desvio de velocidade
Deteta anomalias na diferenca entre o comando de velocidade e a velocidade real.

Detecao de erro da CPU

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

Detecio de erro de meméria
Deteta erros de soma de verifica¢do na memoria.

Detecio de sobreaquecimento

Deteta anomalias de temperatura no moédulo de acionamento do motor.

Detecio de fusio do relé
Deteta a fusdo ou falha de abertura dos contactos do relé.

Detecao de sobretensio
Deteta erros de sobretensdo no Controlador.

Detecio de queda de tensao da fonte de alimentacio

Deteta uma queda na tensdo da fonte de alimentag@o.

Detecio de erro de temperatura
Deteta anomalias na temperatura do Controlador.

Detecao de erro da ventoinha
Deteta anomalias na velocidade da ventoinha.
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4. Funcao e formacao para gestores de
seguranga
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4.1 Funcéo dos Gestores de Seguranga

Os gestores de seguranca devem executar o seguinte:
= Gestdo de palavra-passe

= Implementagdo de formagdo

4.1.1 Gestao de palavra-passe

Os gestores de seguranca devem gerir as seguintes palavras-passe:

= Palavra-passe do utilizador de seguranca do EPSON RC+
= Palavra-passe da fung@o de seguranga
= Palavra-passe de ligagdo a Ethernet do Controlador

= Palavra-passe do modo T2 da Consola de Controlo TP3
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4.1.2 Implementacao de formagao

Os gestores de seguranca devem garantir que o pessoal responsavel pela programagao,
operagdo e manuten¢do do Manipulador e do sistema robotico receba formagao
adequada. Além disso, devem certificar-se de que o pessoal tem a capacidade para
realizar esse trabalho com seguranca.

A formacao deve incluir pelo menos os seguintes itens:

= Descri¢do de procedimentos de seguranga padrido e recomendagdes de seguranca
por fabricantes de robds e designers de sistemas de robos

= Descrigdo da resposta a uma situa¢ao de emergéncia ou anormal (por exemplo,
meios de libertacdo se presos num Manipulador)

= Descrigdo clara do trabalho

= Descrigdo de todos os dispositivos de controlo necessarios para o trabalho e
respetivas fungdes

= Descrigdo dos perigos associados ao trabalho

= Meétodos especificos para evitar riscos previsiveis, incluindo procedimentos de
trabalho seguros

= Descrigdo do método de ensaio das fung¢des dos dispositivos de seguranga e dos
bloqueios ou descricdo do método para verificar se estdo a funcionar corretamente

= Descrigdo do método de verificagdo dos pardmetros da func¢do de seguranga ¢ do
método de defini¢do correta dos pardmetros da fun¢do de seguranca
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4.2 Conhecimentos e formacao necessarios para

trabalhar com sistemas roboticos

Deﬂdncl)(;ao Descrigao do trabalho QualificagGes e formagao
. ¢ necessarias
utilizador
Trabalhar com sistemas
roboticos
Pessoas que tenham frequentado a
Operador I T 1 . *]
nspegoes diarias/periddicas "Formagdo em seguranca”
(trabalhos que nao requerem
desmontagem)
. ~ - Pessoas que tenham frequentado
Trabalho de mstalagao*4 q~ d %]
Instaladores a "Formagdo em seguranga" - ©
/Instrutores - que tenham frequentado a
Aprendizagem "Formagio introdutoria" 2
Reparacdo
) - Pessoas que tenham frequentado
Engenheiros o " = n*le
de Revisdo a "Formagdo em seguranca
assisténcia — - Quem frequentou a "Formagao
Inst.ala(;z.lo de placas de circuito | . manutengio"*3
opcionais nos Controladores

*1 "Formagdo em seguranca" refere-se a "formacgdo em seguranca para trabalhadores

envolvidos em trabalhos relacionados com robds industriais", conforme exigido pelas

leis e regulamentos do respetivo pais.

A formacdo em seguranga para os trabalhadores envolvidos em trabalhos relacionados

com robds industriais deve incluir o seguinte conteudo.

= Conhecimento de robds industriais

= Conhecimento de operacdo de robos industriais, aprendizagem, etc.

= Conhecimento de inspe¢do e outros trabalhos

= Formagdo sobre leis e regulamentos relevantes

*2 "Formagdo introdutoria" refere-se a formagao ministrada pela Epson ¢ pelo

fornecedor.
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*3 "Formagdo em manutengdo” refere-se a formacdo ministrada pela Epson e pelo

fornecedor.
*4 O transporte de materiais com recurso a guindastes ¢ empilhadoras ¢ a instalagdo de

tomadas elétricas (por exemplo, ao instalar uma tomada elétrica para corresponder a
uma tomada elétrica de fabrica) devem ser realizados por pessoas com as qualificagdes

e competéncias necessarias.
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5. Manuais para este produto
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5.1 Tipos de manuais

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

= Manual de seguranca (folheto, manual em PDF)

Este manual contém informagoes relacionadas com a seguranga destinadas a todas
as pessoas que utilizam este produto. Também orienta o utilizador através do
processo de desembalagem para uso e os manuais que devem ser consultados a
seguir.
Leia este manual primeiramente.

¢ Informagdes de seguranga e riscos residuais de sistemas de robds

¢ Declaragio de conformidade

e Formacao

¢ Processo da desembalagem a utilizacao

= Manual da funcio de seguranca do Controlador do robdé (manual em PDF)
Descreve os procedimentos para configurar as fungdes de seguranca deste produto e
do software de configuragdo. Destina-se principalmente aqueles que projetam
sistemas robdticos.

= Manual do RC700-E (manual em PDF)
Este manual descreve a instalacdo de todo o sistema robético e explica as
caracteristicas técnicas e fungdes do Controlador. Destina-se principalmente
aqueles que projetam sistemas roboticos.
¢ Procedimento de instalagdo do sistema robotico (detalhes especificos sobre o
processo, desde a desembalagem até a utilizagdo)

¢ Pontos de inspe¢ao diaria do Controlador

o (Caracteristicas técnicas do Controlador e fungGes basicas

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

67



Manual de Seguranga Rev.4a

¢ Pontos de inspecao diaria do Manipulador

Lista de cédigos de estado/erro (manual em PDF)
Fornece os numeros de codigo exibidos no Controlador e as mensagens exibidas na
area de mensagens do software. Destina-se principalmente aqueles que projetam e

programam sistemas de robos.

Manual do Utilizador do EPSON RC+ (manual em PDF)
Este manual apresenta uma visdo geral do software de desenvolvimento de

programas.

Referéncia Linguistica do SPEL+ do EPSON RC+ (manual em PDF)
Este manual explica a linguagem de programagao do robd SPEL+.

Outros manuais (manuais em PDF)
Ha manuais disponiveis para cada opgao.

Os manuais de manutengdo néo estdo incluidos com o produto. A manutencao deve ser

realizada por pessoas que receberam formagao em manutengdo ministrada pela Epson e

pelos fornecedores. Para mais informagoes, entre em contacto com o fornecedor.

5.2 Visualizar manuais

Os manuais em PDF podem ser visualizados a partir do software EPSON RC+.

Para ver os manuais em PDF no seu PC, selecione EPSON RC+ - [Help] - [Manuals].
(No ambiente de trabalho do Windows, clique em <Start> - [Programs] - [EPSON RC+
7.01.)

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

1. Coloque o DVD de configuracdo do EPSON RC+ incluido com o produto na
unidade de DVD do PC. Siga as instrug¢des apresentadas no ecra para introduzir
informagdes e selecionar a unidade na qual pretende instalar o software.

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

# PONTOS-CHAVE

= Ainstalagdo demora varios minutos.

= Os manuais estao disponiveis em formato PDF. Para visualizar os
manuais, utilize o visualizador de PDF incluido no Windows. Também
pode instalar o Adobe Acrobat Reader ou outro visualizador de PDF.

3. Quando o ecra de conclusdo for apresentado, a instalagao estara concluida.

#° PONTOS-CHAVE

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

eliminacao

Ciclo de vida do
dispositivo

Descrigao do trabalho

1. Desembalagem,
transporte
2. Instalagdo, ligacdes

Desembale os produtos* e transporte-os para o local de
instalagdo
Instale os produtos* e ligue os fios

Ligue o Controlador e verifique o funcionamento
inicial

- Executar a configuracado inicial do EPSON RC+ 7.0

- Verificacdo dos pardmetros da funcao de seguranca

- Executar a configuracao inicial dos pardmetros da
funcdo de seguranca (apenas para clientes que desejam

5. Operagdo automatica

3 Primeiro editar as func¢des de seguranca)

' passo - Verificar o funcionamento dos dispositivos de
Aprendizagem, er . p o
programacio seguranga (interruptor de paragem de emergéncia,

protecao)
- Mover o Manipulador para a posi¢ao inicial
Segundo Ligar o equipamento externo (periféricos)
passo g quip p
i - Aprendizagem do Manipulador
- Criar um programa SPEL
4. Test?lr a Realizar um teste de operacionalidade do programa
operacionalidade

Executar o programa e operar automaticamente

6. Manutencao

- Realizar a inspegdo diaria dos produtos*
- Realizar a inspecao regular dos produtos*
- Revisao dos produtos* (substituir pegas)

7. Armazenamento,
eliminagdo
8. Resolucdo de problemas

Armazenar os produtos*, eliminar os produtos*
Suporte para problemas e erros de produtos*

*: Manipulador ¢ Controlador
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Para mais detalhes, consulte o manual do produto que esta a utilizar.

Para mais informacdes sobre como visualizar manuais, consulte a seccao seguinte.
"Manuais para este produto (p.66) "

# PONTOS-CHAVE

Quando ocorrer um erro, tenha cuidado com o seguinte:

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

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

Esta tabela e os rétulos de data de expiragdo da protegdo ambiental no produto sdo
baseadas nas leis e regulamentos na China continental e ndo sdo aplicéveis fora da

China continental.
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