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AVANT-PROPOS

Nous vous remercions d’avoir acheté nos produits robotiques.

Ce manuel contient les informations requises pour I’utilisation correcte du pupitre
d’apprentissage.

Lisez attentivement ce manuel et les autres manuels associés avant d’installer le systéme robot.
Conservez ce manuel a portée de main afin de pouvoir toujours le consulter facilement.

Le systéme robot et ses éléments optionnels ne sont expédi€s a nos clients qu’apres

avoir été soumis a des controles de la qualité, des tests et des inspections stricts visant a
certifier leur conformité avec

nos normes de performance élevées. Veuillez noter que les performances de base du produit
ne pourront pas étre obtenues si notre systéme robot est utilisé en dehors des conditions
d’utilisation et des spécifications produit décrites dans les manuels.

Ce manuel décrit les dangers et conséquences possibles que nous pouvons anticiper. Veillez
a respecter les mesures de sécurité stipulées dans ce manuel afin d’utiliser notre systéme
robot correctement et en toute sécurité.

MARQUES DEPOSEES

Microsoft, Windows et le logo Windows sont des marques déposées ou des marques de
commerce de Microsoft Corporation aux Etats-Unis et/ou dans d’autres pays. Les autres
noms de marque et de produit sont des marques de commerce ou des marques déposées de
leurs détenteurs respectifs.

Le logiciel iWnn IME publié par OMRON SOFTWARE Co., Ltd. est utilisé pour le TP3.
iWnn IME © OMRON SOFTWARE CO., Ltd. 2014. Tous droits réserveés.

NOTATION DES MARQUES DEPOSEES DANS CE MANUEL

Systéme d’exploitation Windows® 8 de Microsoft®

Systéme d’exploitation Windows® 10 de Microsoft®

Systéme d’exploitation Windows® 11 de Microsoft®

Tout au long de ce manuel, les termes Windows 8, Windows 10 et Windows 11 font
référence aux systémes d’exploitation respectifs ci-dessus. Dans certains cas, le terme
Windows désigne de fagon générale Windows 8, Windows 10 et Windows 11.

AVIS

Aucune partie de ce manuel ne peut étre copiée ou reproduite sans autorisation.
Le contenu de ce manuel est susceptible d’étre modifié sans préavis.
Contactez-nous si vous trouvez des erreurs dans ce manuel ou si vous souhaitez soumettre

des commentaires a propos de son contenu.

FABRICANT

SEIKO EPSON CORPORATION
COORDONNEES

Les coordonnées sont indiquées sous « FOURNISSEURS » dans les premiéres pages du
manuel suivant :

Manuel de sécurité  du systéeme robot Lisez ce manuel en priorité
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Avant de lire ce manuel

Les descriptions suivantes sont indiquées tout au long du manuel a 1’aide des symboles
indiqués ci-dessous.

NOTE Les sections « NOTE » décrivent une information importante

& devant étre respectée pour le bon fonctionnement du systéme robot.
CONSEIL Les sections « CONSEIL » indiquent des astuces facilitant

&= I’utilisation du systéme ou décrivant des opérations alternatives.

NOTE  Un point de coordonnées comprenant la posture du bras est défini comme « position

(point) » et les données sont appelées « données ponctuelles ».

Configuration du systéme de contréle

Cette option est utilisée avec les combinaisons suivantes de controleurs et de logiciels.

Contréleur/manipulateur Logiciel
RC700-A EPSON RC+ 7.0 version 7.2.0 ou ultérieure
RC700-D EPSON RC+ 7.0 version 7.5.1B ou ultérieure
RC700-E EPSON RC+ 7.0 version 7.5.4 ou ultérieure
Série T EPSON RC+ 7.0 version 7.3.1 ou ultérieure
Série T-B EPSON RC+ 7.0 version 7.5.1A ou ultérieure
Série VT EPSON RC+ 7.0 version 7.4.3 ou ultérieure

Pour les utilisateurs du manipulateur de la série T uniquement

Les manipulateurs de la série T sont équipés d’un contréleur intégré.

Dans ce manuel, interprétez les termes « controleur » et « controleur de robot » dans le sens

de « manipulateur de la série T ».

Pour les utilisateurs du manipulateur de la série VT uniquement

Les manipulateurs de la série VT sont équipés d’un controleur intégré.

Dans ce manuel, interprétez les termes « controleur » et « contrdleur de robot » dans le sens
de « manipulateur de la série VT ».

Conformité des polices

Ce produit n'est pas conforme aux normes nationales de la République populaire de Chine
GB18030-2022.
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Fonctions et installation

Cette section contient des informations relatives aux fonctions
et a I’installation du pupitre d’apprentissage, que vous devez
connaitre avant 1’utilisation et 1’entretien.







Fonctions et installation 1. Sécurité

1.1 Conventions

Les mesures de sécurité importantes sont indiquées tout au long du manuel par les symboles
suivants. Assurez-vous de lire les descriptions associées a chaque symbole.

A Ce symbole signale un risque possible de blessure grave ou de

déces si les instructions associées ne sont pas correctement
AVERTISSEMENT | respectées.

Ce symbole signale un risque possible de blessure par décharge

>

¢lectrique si les instructions associées ne sont pas correctement

AVERTISSEMENT | respectées.

A Ce symbole signale un risque possible de blessure ou
d’endommagement de 1I’équipement et des installations si les
ATTENTION instructions associées ne sont pas correctement respectées.

1.2 Mesures de sécurité
1.2.1 Mesures de sécurité

Pour en savoir plus a propos de la sécurité, reportez-vous au manuel de sécurité. Veuillez

lire et comprendre le chapitre avant d’utiliser le systéme robot.

m Le systeme robot doit étre congu et installé par du personnel ayant suivi la
formation spécifique au systéme robot que nous et nos fournisseurs organisons.

m Seul le personnel qualifié ayant suivi la formation de sécurité doit étre autorisé a
exécuter I'apprentissage ou la calibration du systéme robot.
La formation de sécurité est un programme destiné aux opérateurs de robots

A industriels. Elle respecte les lois et réglementations de chaque pays. Le

personnel ayant suivi la formation de sécurité acquiert des connaissances en
AVERTISSE matiére de robots industriels (opérations, apprentissage, etc.).

MENT Le personnel ayant terminé le cours de formation sur le systéme robot organisée

par le fabricant, le revendeur ou I'entreprise locale est autorisé a procéder a la
maintenance du systéme robot.

m Seul le personnel ayant suivi la formation de maintenance que nous et nos
fournisseurs organisons doit étre autorisé a réaliser la maintenance du systéme
robot.

TP3 Rev.19 3



Fonctions et installation 1. Sécurité

m Appuyez immédiatement sur l'interrupteur ’ARRET D’URGENCE dés que vous
suspectez un danger.
Le pupitre d’apprentissage est équipé d’un interrupteur ’ARRET D’'URGENCE.
Avant d'utiliser le pupitre d’apprentissage, vérifiez que son interrupteur 'ARRET
D’URGENCE fonctionne correctement. Utiliser le pupitre d’apprentissage alors
que l'interrupteur ne fonctionne pas correctement est trés dangereux et peut
entrainer des blessures graves et/ou endommager gravement I'équipement, car
l'interrupteur ne peut alors pas remplir sa fonction prévue en cas d’urgence.
Si rien ne s’affiche sur la fenétre d’affichage, cela signifie que le pupitre
d’apprentissage n’est pas connecté au contréleur. Dans ce cas, l'interrupteur
d’ARRET D’URGENCE du pupitre d’apprentissage ne fonctionne pas.

a portée de main pendant le fonctionnement. Vous pourriez appuyer par erreur
sur linterrupteur d’ARRET D’URGENCE du pupitre d’apprentissage non
connecté pour stopper le systéme robot en cas d’urgence. Appuyer sur
linterrupteur ’ARRET D’'URGENCE du pupitre d’apprentissage déconnecté lors
d'une situation d'urgence est trés dangereux et peut entrainer de graves
problémes de sécurité.

/_\ m Si le pupitre d’apprentissage n’est pas connecté au controleur, NE le placez PAS

AVERTISSE
MENT

m Lorsque vous pénétrez dans la zone protégée pour I'apprentissage, basculez le
mode du pupitre d’apprentissage sur APPRENTISSAGE, retirez la clé du
commutateur a clé de sélection du mode, puis pénétrez dans la zone protégée
avec la clé. Laisser la clé dans le commutateur a clé de sélection du mode est
trés dangereux et peut entrainer de graves problémes de sécurité, car quelqu’un
pourrait basculer le systéme en mode automatique par inadvertance.

m Le commutateur a clé de sélection du mode du pupitre d’apprentissage ne
respecte pas la sécurité fonctionnelle.

m Assurez-vous de connecter correctement les cables entre le controleur et le

pupitre d’apprentissage. Veillez a ce qu’aucune tension inutile ne soit exercée

sur les cables. (Ne placez pas d’objets lourds sur les cables. Ne pliez pas les

A cables et ne forcez pas pour les tirer.) Une tension inutile exercée sur les cables

peut endommager ces derniers et provoquer leur déconnexion et/ou un faux

contact. Des cables endommagés, une déconnexion ou un faux contact sont

tres dangereux et peuvent provoquer une décharge électrique et/ou entrainer un

fonctionnement inapproprié du systéeme. N'utilisez pas les cables a proximité
d’une source de chaleur ou de feu.

AVERTISSE
MENT

4 TP3 Rev.19



Fonctions et installation 1. Sécurité

AN

ATTENTION

m Evitez tout choc au niveau du pupitre d’apprentissage et ne placez aucun objet

sur ce dernier. Le pupitre d’'apprentissage est équipé d’'un écran a cristaux
liquides. Sil'écran est endommagé, les cristaux liquides risquent de fuir. Les
cristaux liquides sont nocifs. S’ils entrent en contact avec votre peau ou vos
vétements, rincez soigneusement et immédiatement a I'eau savonneuse.

Le pupitre d’apprentissage doit étre utilisé dans les conditions environnementales
décrites dans ce manuel. Ce produit a été congu et fabriqué uniquement pour un
usage dans un environnement intérieur normal. L’utilisation de ce produit dans un
environnement ne respectant pas ces conditions peut non seulement réduire le cycle
de vie du produit, mais peut également causer de graves problémes de sécurité.

Ne démontez, réparez ou modifiez pas vous-méme le pupitre d’apprentissage.
Un démontage, une réparation ou une modification inappropriée du pupitre
d’apprentissage peut entrainer un fonctionnement inapproprié du systéme robot,
ainsi que de graves problémes de sécurité.

ISO 10218-1

ISO 10218-2

ANSI/RIA
R15.06

ISO 12100

ISO 13849-1

ISO 13850
ISO 13855

ISO 13857

ISO 14120

IEC 60204-1

CISPR11

CEI 61000- 6-2

TP3 Rev.19

1.2.2 Exigences relatives a la sécurité

Des tolérances et conditions de fonctionnement spécifiques garantissant la sécurité sont
indiquées dans les manuels du robot, du controleur et d’autres périphériques. Veillez a lire
ces manuels également.

Des normes de sécurité et autres exemples relatifs aux systémes robots sont fournis dans ce
chapitre. Par conséquent, afin de vous assurer que les mesures de sécurité sont complétes,
reportez-vous également aux autres normes répertoriées.

(Note : I’inventaire suivant est uniquement une liste partielle des normes de sécurité requises.)

Robots et dispositifs robotiques -- Exigences de sécurité pour les robots industriels --
Partie 1 : Robots

Robots et dispositifs robotiques -- Exigences de sécurité pour les robots industriels --
Partie 2 : systémes robots et intégration

Norme nationale américaine pour les systémes robots et robots industriels -- Exigences de
sécurité

Sécurité des machines -- Principes généraux de conception -- Appréciation du risque et
réduction du risque

Sécurité des machines -- Parties des systémes de commande relatives a la sécurité --
Partie 1 : principes généraux de conception

Sécurité des machines -- Arrét d’urgence -- Principes de conception

Sécurité des machines -- Positionnement des moyens de protection par rapport a la vitesse
d’approche des parties du corps.

Sécurité des machines -- Distances de sécurité empéchant les membres supérieurs et
inférieurs d’atteindre les zones dangereuses.

Sécurité des machines -- Protecteurs -- Exigences générales pour la conception et la
construction des protecteurs fixes et mobiles

Sécurité des machines -- Equipement électrique des machines -- Partie 1 : exigences
générales

Equipement industriel, scientifique et médical (ISM) a radiofréquence -- Caractéristiques
des perturbations électromagnétiques -- Limites et méthodes de mesure

Compatibilité électromagnétique (CEM) -- Partie 6-2 : normes génériques -- Immunité pour
les environnements industriels



Fonctions et installation 1. Sécurité

1.3 ARRET D'URGENCE

A

AVERTISSE
MENT

m Appuyez immédiatement sur linterrupteur d’arrét d’'urgence dés que vous

suspectez un danger.

Le pupitre d’apprentissage est équipé d’un interrupteur d’arrét d’'urgence. Avant
d'utiliser le pupitre d’apprentissage, vérifiez que son interrupteur d’arrét d’urgence
fonctionne correctement. Utiliser le pupitre d’apprentissage alors que
l'interrupteur ne fonctionne pas correctement est trés dangereux et peut entrainer
des blessures graves et/ou endommager gravement ['équipement, car
l'interrupteur ne peut alors pas remplir sa fonction prévue en cas d’urgence.

Si rien ne s’affiche sur la fenétre d’affichage, cela signifie que le pupitre
d’apprentissage n’est pas connecté au contrdleur. Dans ce cas, l'interrupteur
d’arrét d’'urgence du pupitre d’apprentissage ne fonctionne pas.

Appuyez sur Dinterrupteur d’arrét d’urgence pour arréter I’exécution du programme et
I’excitation des moteurs sur les axes durobot. Les programmes et les données ponctuelles
ne seront pas corrompus.

Lorsque I’interrupteur d’arrét d’urgence est actionné, 1’état d’arrét d’urgence est maintenu

de maniére mécanique et électrique.
Procédure de réinitialisation de 'TARRET D’URGENCE
Procédez comme suit pour réinitialiser 1’état d’arrét d urgence.

(1) Supprimez la cause de I’arrét d’urgence et assurez-vous que la remise en marche du
robot ne présente aucun probléme de sécurité.

(2) Tournez I’interrupteur d’arrét d’urgence vers la droite pour procéder au déverrouillage
mécanique.

(3) Orientez le commutateur a clé de sélection du mode du pupitre d’apprentissage vers
« APPRENTISSAGE ».

(4) Appuyez sur I’onglet [Panneau] du panneau tactile pour afficher le panneau [Panneau].
(5) Appuyez sur le bouton <Réinitialiser> pour réinitialiser 1’arrét d’urgence.

(6) Assurez-vous que I’option [Arrét d’urgence] est désactivée au niveau de la barre d’état
du panneau tactile.

TP3 Rev.19




Fonctions et installation 1. Sécurité

1.4 Utilisation du pupitre d’apprentissage dans une zone protégée

Si le commutateur de sélection du mode du pupitre d’apprentissage est réglé sur le mode
« APPRENTISSAGE », I’opérateur peut déplacer le robot jusqu’a des points prédéfinis, a
vitesse lente, lorsque le commutateur d’activation est maintenu enfoncé et que la protection
est ouverte.

Si le mode Test (T1 ou T2) est activé, I’opérateur peut vérifier un programme lorsque le
commutateur d’activation est maintenu enfoncé et que la protection (portes de sécurité
incluses) est ouverte.

La personne utilisant le pupitre d’apprentissage doit étre parfaitement formée a son
utilisation.

Procédez comme suit pour utiliser le pupitre d’apprentissage dans la zone protégée :

(1) Avant de pénétrer dans la zone protégée pour utiliser le pupitre d’apprentissage, tournez
le commutateur a clé de sélection du mode sur « APPRENTISSAGE ».

(2) Retirez la clé du commutateur a clé de sélection du mode et pénétrez dans la zone

protégée avec la clé.

A

AVERTISSE
MENT

Laisser la clé dans le commutateur a clé de sélection du mode est trés dangereux
et peut entrainer de graves problémes de sécurité, car quelqu’un pourrait basculer
le systéeme en mode automatique par inadvertance.

NOTE

&

(3) Pénétrez dans la zone protégée. Effectuez les opérations d’apprentissage et vérifiez

un programme en mode « Apprentissage » ou « Test ».
(4) Une fois I’apprentissage terminé, quittez la zone protégée et fermez la protection.

(5) Insérez la clé et basculez a nouveau le commutateur a clé de sélection du mode vers
« AUTO ».

(6) Fermez ’entrée de déverrouillage.
Pour en savoir plus a propos de I’entrée de déverrouillage, reportez-vous au
MANUEL de la série RC700
MANUEL du RC700-D
MANUEL du RC700-E
MANUEL de la série T
MANUEL de la série T-B
Manuel de la série VT
L’état du mode APPRENTISSAGE est verrouill¢é par le logiciel.
Pour passer du mode APPRENTISSAGE au mode AUTO, procédez au déverrouillage en

saisissant le signal d’entrée de déverrouillage.

JAN

ATTENTION

Bien que le pupitre d’apprentissage puisse étre actionné a l'intérieur de la zone
protégée, tel que décrit ci-dessus, dans la mesure du possible, utilisez le systéme
robot lorsque tous les opérateurs se trouvent en dehors de la zone protégée.

TP3 Rev.19



Fonctions et installation 2. Spécifications

2. Spécifications

Vue avant

®)

Vue arriére

(6)

@)

9) (10)

(1) Commutateur a clé de sélection du mode
Le commutateur a clé de sélection du mode est utilisé pour basculer entre les modes
opérationnels APPRENTISSAGE"! et AUTO. Le mode peut étre réglé de maniére
fixe en retirant la clé.
(*1 : pour les modes Test : T1 et T2)
Si le mode est modifié alors qu'un programme est en cours d’exécution, le programme
est arrété.
Procédez au verrouillage pour passer du mode APPRENTISSAGE au mode AUTO.
Pour activer le mode Test, placez le commutateur a clé de sélection du mode sur
APPRENTISSAGE et appuyez sur 1I’onglet [Test] sur le panneau tactile.
Pour plus de détails au sujet des modes opérationnels, reportez-vous a la section
Fonctions et installation : 4 Mode opérationnel (APPRENTISSAGE, AUTO, TEST).

NOTE [ ¢ mode T2 ne peut étre utilisé sur les contréleurs RC700-A et RC700-D conformes
(&~  aux normes UL.

Le mode T2 peut étre utilisé sur les controleurs RC700-E conformes aux normes UL.
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Fonctions et installation 2. Spécifications

(2) Interrupteur ’ARRET D’URGENCE
Lorsque ce commutateur est actionné, 1’état d’arrét d’urgence est maintenu
mécaniquement et électriquement.  L’actionnement du commutateur stoppe le
programme, coupe 1’alimentation des moteurs du robot et stoppe immédiatement le
déplacement du manipulateur.
Pour annuler 1’état d’arrét d’urgence, commencez par tourner ’interrupteur d’ARRET
D’URGENCE vers la droite pour dégager le verrou mécanique. Faites pivoter le
commutateur a clé de sélection du mode vers « Apprentissage ». Appuyez sur la
touche <Réinitialiser> pour réinitialiser [’état d’arrét d’urgence maintenu
électriquement. Le voyant d’ARRET D’URGENCE s’éteint.
Pour connaitre la procédure de réinitialisation de Dinterrupteur d’ARRET
D’URGENCE, reportez-vous & Fonctions et installation : 1.3 ARRET D’'URGENCE.

(3) Panneau tactile
Le panneau tactile permet d’afficher différents types d’informations, de sélectionner
les fonctions et de saisir les valeurs de paramétrage.

(4) Touche de déplacement/touche EXE.
Ces touches sont utilisées pour ’apprentissage et I’exécution des commandes.

(5) Cable de connexion
Ce cable permet de connecter le pupitre d’apprentissage et le controleur.
Le connecteur est fixé a I’extrémité du cable.

(6) Poignée
La poignée permet de soutenir le pupitre d’apprentissage d’un bras. Pour tenir la
poignée, saisissez I’une des parties saillantes sur la droite et la gauche de la poignée.

(7) Stylet tactile

Le stylet tactile permet d’utiliser le panneau tactile.

(8) Commutateur d’activation
Il s’agit d’un commutateur a trois positions (main droite/main gauche). Pour utiliser
le robot en mode APPRENTISSAGE, saisissez le commutateur pour la main droite ou
la main gauche et utilisez les touches de déplacement.
Lors de I’utilisation du robot en mode Test, activez le commutateur.
Le commutateur est activé lorsqu’il se trouve a mi-parcours et est désactivé lorsqu’il
est complétement saisi ou relaché.

(9) Cache de protection du port USB
11 s’agit d’un cache pour le port USB.
Il est possible de retirer le cache en maintenant et en tirant Iégérement la partie fine de
Pextrémité.

AN

ATTENTION

m Veillez a installer le cache pour protéger le port USB lorsque celui-ci n’est pas
utilisé.

TP3 Rev.19
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Fonctions et installation 2. Spécifications

Elément

Spécification

Spécifications
générales

Tension nominale

24 V c.c.

Consommation électrique

16 W ou moins

Poids

Environ 1,5 kg (cébles non inclus)

Spécifications

de I'écran

Taille

Ecran LCD couleur TFT de 10,1 pouces

Pixels

1280 x 800

243.7

259.5

318.8

NOTE

&

ou un objet similaire.

10

1] | 51.2

141.6

[Unité : mm]

Utilisez le support mural (option) lors de la fixation du pupitre d’apprentissage a un panneau

TP3 Rev.19
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3. Installation

3.1 Contenu

TP1 (avec les cébles) : 1 unité
Clé de sélection du mode : 2 unités

3.2 Conditions environnementales

Le pupitre d’apprentissage doit étre utilisé dans un environnement respectant les exigences
suivantes afin de garantir un fonctionnement siir et fiable.

Elément Condition

Température ambiante | 0 a 40 deg C (avec variations minimales)

Humidité ambiante

. 5495%
relative

Structure de protection | IP65

Environnement - Conservez a I’abri de la poussiére, de la fumée huileuse,
de la salinité, de la poudre métallique et d’autres
contaminants.

- Conservez a I’écart des solvants et gaz inflammables ou

corrosifs.

3.3 Précautions d’utilisation

JAN

ATTENTION

m Ne laissez pas tomber le pupitre d’apprentissage ou ne le cognez pas contre
d’autres objets, car le boitier en résine de la section principale du pupitre risque
de se trouver endommageé.

m Ne cognez pas le panneau tactile du pupitre d’apprentissage contre un objet dur
OuU n’exercez aucune pression excessive dessus. Le panneau tactile est en
verre. |l risque donc d’étre endommageé s’il subit une pression excessive.

m N’appuyez pas d’objet dur, comme un outil, sur la surface des boutons-poussoirs
du panneau avant ou ne frottez pas de tels objets contre cette surface. La
surface des boutons risque en effet d’étre endommagée, car elle est sensible aux
rayures.

m Essuyez la saleté et les huiles présentes sur la surface de I'écran du pupitre
d’apprentissage a l'aide d’un chiffon doux imbibé d’un détergent neutre ou d’'un
solvant a base d’alcool.

TP3 Rev.19
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3.4 Support mural (option)
3.4.1 Dimensions extérieures

150
100 142

2.

X | AR
SBH a[0) A/’%ﬁ
:1//:

100

N

2
372

«—

12

‘ o
=
15.5

212

65 ls

[Unité : mm]

Détail : X Détail : Y

3.4.2 Procédure de montage et d’utilisation du pupitre d’apprentissage

Procédez comme suit pour utiliser le pupitre d’apprentissage Pupitre d'apprentissage

avec le support mural. @) = YC
(]
J [
Pour I’emplacement des éléments A, B, C, X et Y dans les BE
, . N . . . [}
étapes suivantes, reportez-vous a la section 3.4. 1 Dimensions 29
extérieures. j—

(1) Vissez le support mural et fixez-le au mur.
Position d’installation : X x 2 piéces, Y x 1 piéce %
Taille de vis : M5

(2) Suspendez la poignée du pupitre d’apprentissage a A. Cabl
able
(3) Placez le pupitre d’apprentissage sur B.

(4) Suspendez le cable du pupitre d’apprentissage a C.
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3.5 Connexion

Cette section décrit la connexion entre le controleur et le pupitre d’apprentissage.

m Assurez-vous de connecter correctement les cables du contréleur et du pupitre
d’apprentissage. Veillez a ce qu'aucune tension inutile ne soit exercée sur les
cables. (Ne placez pas d’objets lourds sur les cables. Ne pliez pas les cables et

ne forcez pas pour les tirer.) Une tension inutile exercée sur les cables peut

& endommager ces derniers et provoquer leur déconnexion et/ou un faux contact.

Des cables endommagés, une déconnexion ou un faux contact sont tres

ATTENTION | dangereux et peuvent entrainer un fonctionnement inapproprié du systéme.

m Vérifiez que les broches ne sont pas pliées lorsque vous branchez le connecteur.
Si les broches sont pliées lors du branchement du connecteur, une défaillance peut
se produire et entrainer un dysfonctionnement du systéme.

3.5.1 Connexion au controleur
(1) Vérifiez que le contrdleur et le robot sont correctement connectés.
(2) Branchez le connecteur du cable du pupitre d’apprentissage sur le port TP du contréleur.

Orientez le repére A sur le connecteur du pupitre d’apprentissage vers le haut et insérez
le connecteur dans le connecteur du controleur tout en 1’alignant sur le repere A.

(3) Mettez le contréleur en marche.

NOTE Le pupitre d’apprentissage peut étre connecté au et retiré du contrdleur lorsque le
= contrdleur est sous tension.
- Si le connecteur du pupitre d’apprentissage est débranché du contrdleur alors que le
commutateur a clé¢ de sélection du mode du pupitre d’apprentissage est réglé¢ sur
« APPRENTISSAGE », le mode opérationnel reste réglé sur APPRENTISSAGE.
Le mode opérationnel ne peut pas étre réglé sur mode AUTO. Veillez a retirer le
pupitre d’apprentissage aprés avoir basculé le mode opérationnel vers « AUTO ».
- Le contrdleur active 1’arrét d’urgence si rien n’est connecté au port TP. Branchez

la prise de dérivation TP lorsque le pupitre d’apprentissage n’est pas connecté.

Retrait du contréleur du robot
(1) Faites pivoter le commutateur a clé de sélection du mode vers « AUTO ».

(2) Appuyez sur I’onglet [Configuration] pour afficher le panneau [Configuration].

it will shutdown the TP3 system.

Shutdown

TP3 Rev.19 13



Fonctions et installation 3. Installation

(3) Sélectionnez « Arrét » dans la liste [Fonction].

(4) Appuyez sur le bouton <Exécuter> pour arréter le pupitre d’apprentissage.
Pour plus de détails, reportez-vous a la section suivante :

Fonctionnement : 5.3.4 Arrét

(5) Tournez légeérement le connecteur du pupitre d’apprentissage dans le sens inverse des

aiguilles d’une montre et retirez-le du port TP du contrdleur.

m Avant de retirer le connecteur du pupitre d’apprentissage du port TP du contrdleur,
veillez a arréter le pupitre d’apprentissage en appuyant sur le bouton <Exécuter>

A au niveau du panneau [Configuration].

ATTENTION Si le connecteur est retiré sans que le pupitre soit arrété, il est possible que les

données ne soient pas enregistrées correctement.

3.5.2 Exemples de connexion

Lors de la connexion directe du pupitre d’apprentissage au contrdleur :

° [« °

Ei=E

°
j— j—

Cable d’extension — ——{T—

NOTE
& Pour rallonger le céble, utilisez le cable d’extension.

Lors de I’utilisation du kit de branchement a chaud (option) :

WY | . . M

o e | o

o [ ] . o0

O o
[ s— 0 0O

i — A'.ea

e j—
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3.6 Alimentation électrique

TP3 Rev.19

L’alimentation du pupitre d’apprentissage est fournie via le connecteur TP sur le contrdleur.
Une fois la communication établie entre le contréleur et le pupitre d’apprentissage, 1’écran
suivant apparait sur le pupitre d’apprentissage.

Mode APPRENTISSAGE

Emergency Stop Safeguard Motors

OFF OFF ON

Motors Free Joints
Reset
- ) —
MOTOR  [V[e3fel;]
OFF ON
Home
J2 —
J3 Pulse 0
>
Ja
L
Free All
Lock All
Mode AUTO
Robot: Emergency Stop  Safeguard Motors Power o000
e— N N e
Operate ON
>
L~

progamtorun: [man 7

Start

15



Fonctions et installation 4. Mode opérationnel (APPRENTISSAGE, AUTO, TEST)

4. Mode opérationnel (APPRENTISSAGE, AUTO, TEST

NOTE  Un point de coordonnées comprenant la posture du bras est défini comme « position

& (point) » et les données sont appelées « données ponctuelles ».

4.1 Vue d’ensemble des modes opérationnels

Le systéme robot dispose de trois modes opérationnels : les modes APPRENTISSAGE,

AUTO et TEST.

Mode
APPRENTISSAGE

Mode AUTO

Mode TEST
T1

T2

16

Ce mode permet de procéder a I’apprentissage des données
ponctuelles et a un contréle au plus pres du robot grace au pupitre
d’apprentissage.

Le robot fonctionne en mode faible consommation.

Ce mode permet le fonctionnement automatique (exécution du
programme) du systéme Robot en usine.

Le fonctionnement du robot et I’exécution du programme ne sont
alors pas autorisés lorsque la porte de sécurité est ouverte.

Ce mode permet de vérifier le programme lorsque le commutateur
d’activation est maintenu enfoncé et que la protection (porte de
sécurité incluse) est ouverte.

Il s’agit d’une fonction de vérification du programme a faible
vitesse (T1: mode de décélération manuelle), définie dans les
normes de sécurité.

Lorsque ce mode est activé, vous pouvez exécuter la fonction
spécifié¢e en mode taches multiples/une tiache, manipulateurs
multiples/un manipulateur a faible vitesse.

Ce mode permet de vérifier le programme lorsque le commutateur
d’activation est maintenu enfoncé et que la protection (porte de
sécurité incluse) est ouverte.

Il s’agit d’une fonction de vérification du programme a haute
vitesse (T2 : mode d’accélération manuelle), définie dans les
normes de sécurité.

Contrairement au mode TEST/T1, ce mode permet de vérifier le
programme a haute vitesse.

Lorsque ce mode est activé, vous pouvez exécuter la fonction
spécifiée en mode plusieurs tiches/une tache, plusieurs

manipulateurs/un manipulateur a haute vitesse.
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Fonctions et installation 4. Mode opérationnel (APPRENTISSAGE, AUTO, TEST)

APPRENTISSAGE/T1

Panneau de controle

Déplacement &
enseignement

Programmation

Test

Parameétres du robot

Apprentissage direct

APPRENTISSAGE/T2

----- 3.5 Parametres du robot

----- 3.6 Apprentissage direct

Panneau de controle

----- 3.1 Panneau de contréle

Déplacement &
enseignement

""" 3.2 Déplacement & enseignement

Programmation

----- 3.3 Programmation

Test (T2)

----- 4.1 Test (T2)

Parameétres du robot

----- 3.5 Paramétres du robot

AUTO

Apprentissage direct

----- 3.6 Apprentissage direct

Panneau opérateur

rrrrrrrrr 5.1 Panneau opérateur

Maintenance

e 5.2 Maintenance

Configuration

e 5.3 Configuration

|| :nom du panneau

------ : section pertinente

NOTE  Lemode T2 ne peut étre utilisé sur les contrdleurs RC700-A et RC700-D conformes aux normes
(&~ UL.Lemode T2 peut étre utilisé sur les contréleurs RC700-E conformes aux normes UL.

TP3 Rev.19
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Fonctions et installation 4. Mode opérationnel (APPRENTISSAGE, AUTO, TEST)

18

4.2 Commutation du mode opérationnel

NOTE

NOTE

Le commutateur a clé de sélection du mode du pupitre d’apprentissage permet de basculer
entre le mode APPRENTISSAGE et le mode AUTO.

Pour activer le mode TEST (T1 ou T2), placez le commutateur a clé de sélection du mode
sur APPRENTISSAGE et appuyez sur 1’onglet [Test] du panneau tactile.

Mode Tournez le commutateur a clé de sélection du mode vers

APPRENTISSAGE «APPRENTISSAGE » pour passer en mode APPRENTISSAGE. (le
mode APPRENTISSAGE est disponible lorsque le commutateur a clé
est placé sur APPRENTISSAGE/T1 ou APPRENTISSAGE/T2)
Le programme en cours d’exécution est interrompu lorsque le mode
opérationnel est basculé vers le mode APPRENTISSAGE.
Le robot en mouvement s’arréte immédiatement si 1’option Pause
rapide est activée.

Mode AUTO Pour passer en mode AUTO, placez le commutateur a clé de
sélection du mode sur « AUTO » et activez le signal d’entrée de
déverrouillage a I’aide du connecteur d’"URGENCE du contréleur.

Mode TEST

T4 Tournez le commutateur a clé de sélection du mode vers
« APPRENTISSAGE/T1 » pour passer en mode « APPRENTISSAGE ».
Appuyez sur I’onglet [Test] pour activer le mode T1.

T2 Tournez le commutateur a clé de sélection du mode vers
« APPRENTISSAGE/T2 » pour passer en mode
« APPRENTISSAGE ». Appuyez sur I’onglet [Test (T2)] pour
activer le mode T2. Saisissez le mot de passe s’il est défini.

NOTE  Le mode T2 ne peut étre utilisé sur les contrdleurs
(§D RC700-A et RC700-D conformes aux normes UL.
Le mode T2 peut étre utilisé sur les controleurs RC700-
E conformes aux normes UL.

L’état du mode APPRENTISSAGE est verrouillé par le logiciel.

Pour passer du mode APPRENTISSAGE au mode AUTO, déverrouillez a I’aide de I’entrée
de déverrouillage.

Le message « Vérifiez que personne ne se trouve dans la zone protégée. » apparait. Veillez
a la sécurité lorsque vous travaillez.

Pour en savoir plus & propos du déverrouillage, reportez-vous au

MANUEL de la série RC700

MANUEL du RC700-D

MANUEL du RC700-E

MANUEL de la série T

MANUEL de la série T-B

Manuel de la série VT

Lorsque le mode est réglé a I’aide du commutateur a clé de sélection du mode, le moteur est coupé.

Désactivez le commutateur d’activation lorsque vous réglez le mode a 1’aide du
commutateur a clé de sélection du mode.

Si le mode est réglé a I'aide du commutateur a clé de sélection du mode alors que le
commutateur d’activation est activé et que le moteur est mis en marche, une erreur survient.
Veillez donc a désactiver le commutateur d’activation, puis a I’activer a nouveau avant de
mettre le moteur en marche.
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5. Touches de déplacement et touche EXE.

TP3 Rev.19

Touche EXE.

Touches de déplacement

Touche EXE.

Description

Pour effectuer les opérations suivantes, appuyez simultanément sur le
commutateur d’activation et la touche <EXE.> :

pour exécuter les commandes en mode APPRENTISSAGE,

pour exécuter le programme en mode TEST.

Les touches de déplacement sont uniquement disponibles en mode APPRENTISSAGE.

Touche de déplacement Description
Mode .
X X Articulation Déplacement de J1
i -+ Autre que . \
J J1 le mode Deplacem,ent dans le sens X du systéme de
Articulation coordonnées rectangulaires
Mode .
v Articulation Déplacement de J2
4
)2 ﬁ;ur:g(?eue Déplacement dans le sens Y du systéme de
Articulation coordonnées rectangulaires
Mode .
. 7 Articulation Déplacement de J3
= s Autre que . \
J3 3 le mode Déplacement dans le sens Z du systeme de
Articulation coordonnées rectangulaires
R7 ,ler?iiﬁlation Déplacement de J4 ou J7
U + 14 Autre que | Rotation du systéeme de coordonnées de 1’outil
le mode autour de I’axe Z du systéme de coordonnées
Articulation | rectangulaires.
Mode . . .
Articulation Déplacement de J5 ou J8 (axe supplémentaire)
RY+ Autre que Rotation du systéme de coordonnées de 1’outil
vV J5 le mo (?e autour de 1’axe Y du systéme de coordonnées
. . rectangulaires. Ou déplacement de 1’axe S
Articulation (axe supplémentaire).
Xr?iile“ ation Déplacement de J6 ou J9 (axe supplémentaire)
RX_|_ Autre que Rotation du systeme de coordonnées de 1’outil
W Jé le mo C?e autour de 1’axe X du systéme de coordonnées
; ; rectangulaires. Ou déplacement de I’axe T
Articulation (axe supplémentaire).
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6. Commutateur d’activation

En mode APPRENTISSAGE, certaines opérations requicrent 1’utilisation du commutateur
d’activation a trois positions situé a 1’arriere du pupitre d’apprentissage. Le commutateur

d’activation peut étre actionné de la main droite ou de la main gauche.
Lorsque I'utilisation du commutateur d’activation est requise, saisissez le commutateur pour

la main gauche ou la main droite au niveau de la position centrale (état Activé). Si vous
serrez trop fermement le commutateur, 1’état est Désactivé et le robot s’arréte.

Commutateur d’activation (pour main gauche) Commutateur d’activation (pour main droite)

Coté droit i; Vue arriere Cété gauche

Procédure d’activation du commutateur d’activation
Saisissez le commutateur d’activation avec les doigts tout en maintenant la poignée.
Exemple : lorsque vous saisissez le commutateur avec la main gauche

noTe  Veillez a saisir le commutateur au niveau de la position centrale (¢tat Activé) lors de
(&> lactivation du commutateur d’activation, faute de quoi une erreur surviendra et le robot
s’arrétera pour cause de commutateur d’activation désactivé.

Le message d’erreur suivant s’affiche également en cas d’erreur.

Error

Cannot execute the motion command when the Enable Switch is
OFF.

0K

Le redémarrage du pupitre d’apprentissage (la remise sous tension du contrdleur) est
nécessaire pour résoudre le probléme.
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/. Panneau tactile

7.1 Utilisation du panneau tactile

Le panneau tactile peut étre utilisé avec les doigts ou a I’aide du stylet tactile fourni. Les

actions suivantes sont requises pour utiliser le pupitre d’apprentissage.

Nom Mode de fonctionnement

Appui Appuyez sur le panneau tactile comme si vous appuyiez sur un bouton.

Appui Appuyez sans relacher a un emplacement du panneau.

prolongé

Glissement Faites glisser un doigt ou le stylet tactile dans un sens sur le panneau et

rapide relachez immédiatement.

Glissement Touchez le panneau et déplacez un doigt ou le stylet tactile dans un
sens tout en le maintenant en contact avec le panneau.

TP3 Rev.19 21
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Emergency Stop Safeguard Motors

OFF OFF

Motor Free Joints
Reset
MOTOR MOTOR 0
OFF ON Home
0 J2 _—
o oJ3 Pulse 0
Appuyez— - m
Ou

\

Faites glisser
I’écran de la
gauche vers

la droite—

Free All

Lock All

Mode d’affichage du menu
- Faites glisser I’écran de la gauche vers le centre.

- Appuyez sur le bouton du c6té gauche de I’écran.

Jog & Teach

Programming

Robot Parameters

Direct Teach
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7.3 Utilisation des panneaux

o

sk Name Status Type

Les panneaux des sous-menus sont affichés par-dessus le panneau principal.

11 est possible de modifier Ia taille et la position des panneaux disposant d’un petit carré au

milieu de tous les c6tés en appuyant sur les carrés.

Les tailles disponibles sont les suivantes : plein écran, moitié supérieure, moitié inférieure,

moitié gauche et moitié droite.

Exemple de changement de taille
Pour passer 1’écran sur la moitié droite :
Appuyez sur le carré sur le c6té droit de la fenétre plein écran.
Pour passer de la moiti¢ droite au plein écran :

Appuyez sur le carré a I’extrémité droite de la fenétre.

Pour modifier la position
Pour passer de la moiti¢ droite a la moitié gauche :
Appuyez sur le carré a ’extrémité gauche.
Pour passer de la moitié gauche a la moitié supérieure :

Appuyez sur le carré au niveau de la partie supérieure de la fenétre.
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7.4 Utilisation du pavé logiciel

Emergency Stop  Safeguard

OFF OFF

Jog Mode: Cnaad: !

< Close Command Window

Current

In
Enter
x [l | | | @

U |Inpu1 History | | Clear
v

2]
Out

Clear

> Current

Utilisez le pavé logiciel lorsque la saisie de textes est requise. Il est possible d’afficher le

pavé en appuyant sur la zone de saisie de texte.

Touche Description

Ferme le clavier.

Touche Lettre (touche AB12)
Pour afficher le menu, appuyez de maniére prolongée sur la touche.

Les menus et fonctions affichés lorsque vous appuyez de maniére prolongée sur la touche

Lettre sont les suivants.

Elément Description

Permet de basculer entre le pavé numérique et le pavé
Pavé numérique <-> | complet.

pavé complet Selon la langue sélectionnée, il est possible que cette
fonction ne soit pas prise en charge.

Le mode de saisie peut étre sélectionné.
Mode de saisie Selon la langue sélectionnée, il est possible que cette
fonction ne soit pas prise en charge.

Régle la hauteur du pavé.
Réglage de la hauteur du | . o« hadieurau pave

pavé 11 est possible de modifier la hauteur en faisant glisser la

barre au niveau de la partie supérieure du paveé.
Activation/désactivation | Active le mode flottant
du mode flottant
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7.4.1

TP3 Rev.19

Mode flottant

En mode flottant, la position, la taille et la transparence peuvent étre modifiées.

Elément Touche Description
Déplacer Faites glisser le milieu de la barre vers le bas.
Modification Faites glisser le bouton de taille vers la partie inférieure
] E A droite et relachez le bouton une fois la taille souhaitée
de la taille atteinte.
Appuyez sur le bouton de transparence au niveau de la
Transparence partie inférieure gauche et réglez la transparence a 1’aide

de la barre de défilement affichée.
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8. Port USB

Connectez une clé USB disponible dans le commerce au port mémoire TP3 pour utiliser les

fonctionnalités suivantes :

Sauvegarde des informations relatives au contrdleur sur une clé USB.

(Référence : Fonctionnement : 5.2.1 Sauvegarde)

Restauration des informations relatives au contrdleur a partir d’une clé USB.

(Référence : Fonctionnement : 5.2.2 Restauration)

Mise a jour du logiciel (Reportez-vous a : Fonctionnement 5.3.3 Mise a jour du logiciel)

8.1 Mises en garde lors de l'utilisation d’une clé USB

Le port est un port USB universel, vous ne devez cependant jamais rien connecter d’autre
qu’une clé USB.

Insérez la clé USB directement dans le port mémoire TP3.

Le fonctionnement n’est pas garanti en présence de cables ou de concentrateurs entre le
TP3 et la clé USB.

L’insertion et le retrait de la clé USB doivent s’effectuer doucement et en toute sécurité.
Ne modifiez pas les fichiers enregistrés par I’éditeur.

Le fonctionnement du systéme robot apres la restauration des données n’est pas garanti.

N’utilisez pas deux clés USB a la fois.

8.1.1 Clé USB disponible

Utilisez une clé USB qui répond aux conditions suivantes :

prise en charge de USB2.0
sans fonction de sécurité

Les clés USB avec une fonction de saisie de mot de passe ne peuvent étre utilisées.

9. Avertissement sonore

Le pupitre d’apprentissage €met une tonalité lorsque le robot détecte un élément singulier.
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Fonctionnement

Cette section contient des informations relatives au fonctionnement du
pupitre d’apprentissage et a la procédure de maintenance.







Fonctionnement 1. Procédure d’apprentissage

1. Procédure d’apprentissage

Ce chapitre décrit le fonctionnement de déplacement de base et les méthodes

d’apprentissage a I’aide du pupitre d’apprentissage.

Placez le commutateur a clé de sélection du mode sur <APPRENTISSAGE/T1> ou
<APPRENTISSAGE/T2> et sélectionnez 1’onglet [Déplacement & enseignement]| pour
afficher le panneau suivant.

Robot: Emergency Stop  Safeguard Motors. Power
OFF OFF ON Low
Jog Mode: Speed: Local | 0 "|Tocl ‘ 0 |"
m Tool Local Joint High Low Arm | ‘ |ECP ‘ | ‘ | ¥
Current Position Jog Distance
X 0.100mm .
X -9999.000mm Y -9999.000mm Z -9999.000mm m Continuous v
Y 0.100mm —————
U -9999.000deg v -9999.000deg W -9999.000deg Mtz 0.100mm Ui
RZ 0.100deg ————
S -9999.000mm T -9999.000mm - uise | ‘

RY 0.100deg | Medium

0.100
» Current Arm Orientation RX deg

Hand Righty  J1Flag 0 m

Elbow  Above  J4Flag 0
Wrist NoFlip  J6Flag 0

4-E RN Execute Motion

RY

[z] [=] [#]

Point File : Point : : Q
| robot1.pts "‘ ‘ 0 Point0 |" Teach RX
Edit Save Search Empty v
Pour modifier le robot, reportez-vous a la section suivante :
Fonctionnement : 2.1 Robot actuel
NOTE
(&> Le mode T2 ne peut étre utilisé sur les controleurs RC700-A et RC700-D conformes aux
normes UL.
Le mode T2 peut étre utilisé sur les contréleurs RC700-E conformes aux normes UL.
NOTE

Lorsque vous passez en mode <APPRENTISSAGE/T1> ou <APPRENTISSAGE/T2>, la
vitesse du robot est réglée sur la vitesse (élevée/faible) au niveau de la fenétre
[Déplacement & enseignement]. La commande de mouvement étant exécutée a cette
vitesse apres 1’opération ci-dessus, réglez de nouveau la vitesse pour les commandes telles
que Moteur, Vit. et Accél.
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1. Procédure d’apprentissage
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1.1

Opération de déplacement

NOTE

NOTE

Le robot peut étre placé en position d’apprentissage en procédant de 1'une des maniéres suivantes.
Opération de déplacement par étape
Opération de déplacement continu

1.1.1 Opération de déplacement par étape

Lors du déplacement par étape, le robot se déplace a chaque fois que vous appuyez sur la
touche Déplacement.

La distance de déplacement doit étre préalablement configurée sous [Distance de
déplacement] (Longue, Moyenne ou Courte).

Référence : Fonctionnement : 3.2.6 Distance de déplacement

Appuyez sur la touche Déplacement tout en maintenant le commutateur d’activation pour
procéder au déplacement par étape.

Lors du déplacement par étape, le robot se déplace dans un sens, méme si vous appuyez sur deux

touches a la fois. Le robot ne se déplace pas si vous appuyez sur plus de trois touches a la fois.

1.1.2 Opération de déplacement continu

Lors du déplacement continu, le robot se déplace lorsque vous appuyez sur la touche
Déplacement.
Réglez la distance de déplacement sur « Continue » sous [Distance de déplacement].

Référence : Fonctionnement : 3.2.6 Distance de déplacement

Le déplacement continu peut €tre exécuté en appuyant sur la touche Déplacement tout en
saisissant le commutateur d’activation.

Lors du déplacement continu, le déplacement peut étre exécuté en appuyant sur deux
touches de déplacement a la fois.
Par exemple, si vous appuyez sur les touches « +X » et « +Y », le déplacement continu a lieu

en diagonale. Le robot ne se déplace pas si vous appuyez sur plus de trois touches a la fois.

1.2 Apprentissage

Apprenez la position du robot au numéro de point spécifié.

(1) Spécifiez les éléments suivants au niveau du panneau [Déplacement & enseignement].

[Fichier de points] : nom du fichier de points
[Point] : Numéro du point
(2) Appuyez sur le bouton <Apprentissage>.
Si le numéro de point est déja utilisé, un message demandant si les données doivent

étre écrasées s’affiche.

(3) Saisissez I’étiquette de point et le commentaire dans la boite de dialogue de message
affichée.

(4) Appuyez sur le bouton <OK> de la boite de dialogue de message pour stocker

temporairement la position du robot.

(5) Appuyez sur le bouton <Enregistrer> pour enregistrer les modifications apportées.
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Fonctionnement 1. Procédure d’apprentissage

1.3 Apprentissage direct

1.3.1 Apprentissage direct du robot SCARA

L’« apprentissage direct » est une méthode qui consiste a apprendre directement le point en
déplacant manuellement le robot SCARA avec le moteur de I’articulation d’apprentissage
du point coupé.

Apprenez la position du robot déplacé manuellement au numéro de point spécifié.

(1) Sélectionnez I’onglet [Panneau] et accédez au panneau [Panneaul].

(2) Coupez le moteur de [Darticulation a déplacer sous [Articulations libres].

L’articulation qui n’est plus alimentée peut étre déplacée manuellement.

(3) Sélectionnez l’onglet [Déplacement & enseignement] et accédez au panneau

[Déplacement & enseignement].
(4) Placez le bras du robot sur la position d’apprentissage souhaitée.

(5) Appuyez sur le bouton <Apprentissage>.
Si le numéro de point est déja utilisé, un message demandant si les données doivent

étre écrasées s’affiche.
(6) Saisissez I’étiquette de point et le commentaire dans la boite de dialogue de message.

(7) Appuyez sur le bouton <OK> de la boite de dialogue de message pour stocker

temporairement la position du robot.

(8) Appuyez sur le bouton <Enregistrer> pour enregistrer les modifications apportées.

1.3.2 Apprentissage direct du capteur de force

JAN

ATTENTION

W L’exécution de I'apprentissage direct avec des réglages incorrects du capteur de

force, de la transformation des coordonnées et de la compensation de la gravité
peut entrainer un mouvement inopiné. Soyez vigilant lors de la configuration des
parametres et vérifiez le fonctionnement avant de procéder a I'apprentissage direct.

Pour plus de détails au sujet de la vérification des parameétres et du fonctionnement,
reportez-vous au manuel suivant.

Option Force Guide 7.0 de EPSON RC+ 7.0

NOTE

TP3 Rev.19

Cette fonction est disponible lorsque 1I’option Force Guide 7.0 est installée.
Pour plus de détails au sujet de I’utilisation de 1’option Force Guide 7.0, reportez-vous au
manuel suivant.

Option Force Guide 7.0 de EPSON RC+ 7.0

Appliquez la position du robot au numéro de point spécifié.

(1) Sélectionnez I’onglet [Panneau] et accédez au panneau [Panneaul].
(2) Sélectionnez I’onglet [ Apprentissage direct] et accédez au panneau [ Apprentissage direct].
(3) Sélectionnez I’onglet [Paramétre Force] et accédez au panneau [Paramétre Force].

(4) Sélectionnez I’objet de la propriété de masse.
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m L ’exécution de I'apprentissage direct alors que I'objet de la propriété de masse n’est
A pas paramétré correctement peut entrainer un mouvement inopiné. Soyez
vigilant lors de la configuration des parameétres et avant de procéder a
I'apprentissage direct

ATTENTION

(5) Sélectionnez le mode.

(6) Sélectionnez le sens de déplacement.

(7) Sélectionnez la dureté.

(8) Sélectionnez I’onglet [ Apprentissage] et affichez le panneau [Apprentissage].

(9) Réinitialisez le capteur de force.

A

ATTENTION

Assurez-vous qu’aucune force externe n’est exercée sur le capteur de force
lorsque vous le réinitialisez.

Dans le cas contraire, I'état auquel une force externe est exercée est « 0 ». Par
conséquent, si la force exercée est supprimée, le capteur de force détecte une
force, méme si aucune n’est exercée. Sil'apprentissage direct est effectué dans
cet état, il est possible que le robot se déplace de maniére non intentionnelle.
Soyez donc prudent.

(10) Appuyez sur le bouton <Démarrage de 1’apprentissage direct>.

Le panneau de confirmation s’affiche.

(11) Appuyez sur le bouton <OK> au niveau du panneau de confirmation tout en activant

le commutateur d’activation.

(12) Placez le bras du robot sur la position d’apprentissage.

AN

ATTENTION

L’exécution de I'apprentissage direct avec un mode ou un sens de déplacement
incorrect peut entrainer un mouvement inopiné.

Soyez vigilant lors de la configuration des parameétres et avant de procéder a
I'apprentissage direct.

Exercez la force sur la main ou la piéce fixée a proximité de I'extrémité et non sur
le capteur de force.

Le capteur de force ne peut pas détecter la force lorsqu’elle est exercée sur le bras
du robot ou sur le capteur lui-méme, ce qui peut provoquer le mouvement inopiné
du robot. Soyez donc prudent.

Lors de I'utilisation du robot, faites attention a la position de la main ou de la piece
mais également au mouvement du bras du robot.

Le mouvement du bras du robot peut étre important, surtout lorsque le robot est
proche de la singularité. Soyez donc prudent.
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(13) Appuyez sur le bouton <Apprentissage>.

(14) Saisissez I’étiquette de point et le commentaire dans la boite de dialogue de message.
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(15) Appuyez sur le bouton <OK> de la boite de dialogue de message pour enregistrer

temporairement la position du robot.

(16) Appuyez sur le bouton <Enregistrer> pour enregistrer les modifications apportées.
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2. Fonctions communes

Ce chapitre décrit les fonctions communes a tous les modes.

34

A
Robot: Emergency Stop  Safeguard Motors
OFF OFF ON
Jog Mode: Speed:
m Tool Local Joint High

>

Current Position

Low

Local ‘ 0

Arm ‘

Jog Distance

X
X -9999.000mm Y -9999.000mm Z -9999.000mm m

U -9999.000deg Vv -9999.000deg W -9999.000deg
S -9999.000mm T -9999.000mm

Current Arm Orientation

Hand Righty  J1Flag 0
Elbow Above J4Flag 0
Wrist NoFlip  J6Flag 0

E LTS Execute Motion

Point File : Point :
| robot1.pts "‘ ‘ 0 Point0 "‘
Edit Save Search Empty

Joint

Pulse

Y
Z
RZ
RY
RX

o

"|Toal ‘U |'

[ Jece | |
0.100mm Continuous
0.100mm ——————— E
0.100mm

Long

0.100deg ——— IZ
0.100deg = Medium
0.100deg

Teach

=

il est possible de vérifier le robot sélectionné.

Reportez-vous a : Fonctionnement : 2.1 Robot actuel

I’alimentation.

Reportez-vous a : Fonctionnement : 2.2 Barre d’état

Reportez-vous a : Fonctionnement : 2.3 Outil

Reportez-vous a : Fonctionnement : 2.4 Sous-menus

appuyez sur I’icone pour afficher le menu de chaque outil.

appuyez sur le bouton de menu pour afficher le sous-menu.

il est possible de vérifier I’état de 1’arrét d’urgence, la porte de sécurité, le moteur et
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Le numéro, le nom et le modéle du robot sont affichés.

Pour modifier le robot :

Appuyez sur le panneau pour afficher la liste et sélectionnez le robot a modifier.
Le robot ne peut étre enregistré dans le systéme Robot par le pupitre d’apprentissage.

Le robot peut étre modifi¢é en mode APPRENTISSAGE (APPRENTISSAGE/TI,
NOTE APPRENTISSAGE/T2), mais pas en mode AUTO.
i Le mode T2 ne peut étre utilisé sur les contréleurs RC700-A et RC700-D conformes aux
normes UL.

Le mode T2 peut étre utilisé sur les controleurs RC700-E conformes aux normes UL.

Cette zone affiche I’état du robot.

Nom Description Valeur

Arrét d’'urgence | Affiche 1’état d’arrét d’urgence ON / OFF
Pour désactiver 1’état d’arrét d’urgence,
appuyez sur le bouton <Réinitialiser>.

Reportez-vous a: Fonctionnement : 3.1.3
Boutons de commande

Protection Affiche 1’état de la porte de sécurité ON / OFF

Moteur Affiche I’état du moteur du robot ON / OFF

Alimentation Affiche 1’état d’alimentation du moteur du | ELEVEE/FAIBLE
robot
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2.3 Outil

Appuyez sur le bouton de 1’icone pour afficher le menu de chaque outil.

Les icones affichées varient selon le panneau actuellement utilisé.

2.3.1 Moniteur E/S

000 .
Appuyez sur 88 pour afficher le panneau [Moniteur E/S].
Emergency Stop  Safeguard
OFF OFF
{ Close 1/0 Monitor 3
‘ All Inputs "‘ | All Outputs |" I
@ Bits Bytes Words @ Bits Bytes Words L
Search Q Search @y
Bits ‘ Status ‘ Label Bits ‘ Status ‘ Label
0 Start 0 O Ready )
1 SelProg1 1 Running )
> 2 SelProg2 2 Paused
3 SelProg4 3 Error T
4 Stop 4 EStopOn I
|~
5 Pause 5 SafeguardOn r
6 Continue 6 SError I
7 Reset 7 Warnina r

Hexadecimal Values

Il est possible de contrdler les entrées/sorties et les E/S de la mémoire du contréleur.
Les entrées et sorties peuvent étre affichées simultanément. Les valeurs Bits, Octets et

Mots peuvent étre sélectionnées.

La valeur Bits affiche 1’état E/S et les étiquettes.

Les valeurs Octets et Mots affichent les valeurs et les étiquettes.

Si vous cochez la case [Valeurs hexadécimales], les valeurs Octets et Mots sont affichées

sous forme hexadécimale. Décochez la case pour afficher les valeurs sous forme décimale.

Appuyez sur la ligne [Etat] du bit que vous souhaitez modifier avec le commutateur
d’activation activé pour activer et désactiver les bits de sortie. L’activation et la
désactivation ne sont cependant pas possibles si le panneau [Moniteur E/S] est ouvert a partir
des panneaux suivants :

panneau [Test] et panneau [Panneau opérateur]

L’état des entrées sélectionnées est constamment mis a jour alors que les sorties sont mises

a jour en cas de modification des bits de sortie.

Il est possible de rechercher les E/S a I’aide de 1’étiquette E/S.
Saisissez le texte a rechercher et appuyez sur le bouton Rechercher. Vous pouvez procéder

a la recherche dans la liste actuellement affichée.
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2.3.2 Vue 3D du robot

Appuyez sur % pour afficher le panneau [Vue 3D du robot].

Emergency Stop  Safeguard

OFF OFF

Robot 3DView =

fuie - r— -
- 0 v r

{ Close Reset Camera

Close b

Le robot peut étre affiché en 3D.

Les points et axes de coordonnées sont affichés sur le méme panneau que le robot.  Cela vous

permet de vérifier le déplacement et la posture du robot a partir de différents points de vue.

Affichage du robot :
Il est possible d’afficher un robot sélectionné. L’affichage change lorsque vous changez

le robot.

Affichage du systéme de coordonnées :
Pour afficher le systétme de coordonnées, appuyez sur <Local>, <Outil> ou <ECP> de
maniére a sélectionner le systétme de coordonnées que vous souhaitez afficher et a
sélectionner le numéro de coordonnée. Vous pouvez sélectionner plusieurs numéros de

coordonnées.

Les axes de coordonnés sont affichés comme suit :
Axe X : vert
Axe Y : bleu

Axe Z : rouge

Affichage du point :
Pour afficher le point, appuyez sur le bouton <Point> et sélectionnez le numéro du point
dans le fichier de points. Vous pouvez sélectionner plusieurs points.

Le point peut étre affiché en 3D.
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Contréle du champ de vision :

Agrandissement/réduction du panneau : Appuyez sur le bouton <+/—> au niveau du

panneau.

Rotation de la vue : Balayez I’écran avec le bouton <Caméra>
désactivé.

Défilement de la fenétre : Balayez I’écran avec le bouton <Caméra>
activeé.

Rétablissement des paramétres par défaut : Appuyez sur le bouton <Réinitialiser>.

Mise a jour de l'affichage
I1 est possible de sélectionner la mise a jour manuelle ou automatique. Appuyez sur le
bouton Auto/Manuel pour basculer entre la mise a jour automatique et la mise a jour

manuelle.
Auto :I’affichage est mis a jour automatiquement de maniére régulicre.

Manuel :D’affichage est mis a jour lorsque vous appuyez sur le bouton <Actualiser>.
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2.3.3 Réglage des freins

Appuyez sur 54 pour afficher le panneau [Frein].

Emergency Stop  Safeguard

OFF OFF

Jog Mode: j

< Close Brake
[

x |

Current P/

7
U | I J1 J4 |
| | Z
» Current Al )
Hand 2 5 I
RZ
Elbow E
Wrist
I RY
i J3 Jé E
Point File :
robot1.pts | RX

Edit

Il est possible d’activer et de désactiver le frein de chaque axe pour les robots 6 axes

verticaux.
Cette fonction n’est pas disponible pour les robots autres que les robots 6 axes.

Le panneau de saisie du mot de passe s’affiche si le mot de passe est défini. Saisissez le

mot de passe et appuyez sur <OK> pour afficher le panneau [Frein].

Frein activé :
Cochez les cases des articulations dont vous souhaitez verrouiller les freins.

Les freins seront verrouillés.

Frein désactivé :
Décochez les cases.
Un message de confirmation s’affiche lorsque vous décochez les cases. Lisez le
message et appuyez sur <OK> pour déverrouiller les freins. Les articulations peuvent

&tre déplacées a la main.
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2.3.4 Fenétre de commande

Appuyez sur pour afficher le panneau [Fenétre commande].

Emergency Stop  Safeguard

OFF OFF

Jog Mode: — - - j

‘ { Close Command Window j E
X

Current

In
Ent
M | = | [

Input Histon
u P y

Clear
> Current

Hand All Clear
____ | RZ
Elbov

Wrist
‘ I | RY
Point File
robot1.pf | RX
Edil

Vous pouvez exécuter les commandes SPEL™ a ’aide du systéme Robot et consulter les

résultats.

Le panneau est divisé en deux catégories : les entrées et les sorties.
Saisissez les paramétres et les commandes SPEL" dans la zone [Entrée].
Pour exécuter les commandes de sortie E/S et les commandes de mouvement du robot,

appuyez sur le bouton <Entrée> avec le commutateur d’activation activé.

La désactivation du commutateur d’activation entraine 1’arrét du déplacement du robot, le

panneau [Commande] est également de nouveau affiché.

Pour exécuter des commandes autres que les commandes de sortie E/S et les commandes de
mouvement du Autre robot, appuyez sur le bouton <Entrée> indépendamment de 1’état du

commutateur d’activation.

Pour plus de détails au sujet des commandes exécutables, reportez-vous au manuel suivant :
EPSON RC+ Language Reference

Annexe A : liste de conditions d utilisation des commandes SPEL+
En cas d’erreur, le message et le code d’erreur sont affichés dans la zone [Sortie].

Il est possible de saisir les commandes en majuscules et en minuscules.

Les boutons sont décrits ci-dessous.
<Entrée> : les commandes sont envoyées au systéme Robot.
<Effacer> : les chaines de caractéres d’une fenétre ou de I’autre sont effacées.

<Effacer tout> : les chaines de caractéres des deux fenétres sont effacées.
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2.3.5 Gestionnaire de taches

Appuyez sur pour afficher le panneau [Gestionnaire de tiches].

Ce panneau permet de surveiller I’état des taches lorsque le programme est en cours

d’exécution. Les tiches ne peuvent étre actionnées.

Robot:

[1.fobov o000 ____ V]

{ Close

Task

1 main

2

3

10

Emergency Stop  Safeguard Motors Power 000
OFF OFF ON Low u

Task Manager

Status Type Line Function Program Start

Finished Normal main Main.prg 2017/01/26 09:08:5!

Lorsque le panneau [Gestionnaire de taches] est ouvert, les informations d’état relatives a

32 taches standard et 11 tiches de déroutement sont affichées. Si des tdches sont actives

en arriére-plan, les informations d’état relatives a 16 taches en arriére-plan peuvent étre

affichées.

Elément

Description

Tache

Taches numérotées de 1 a 32 et 11 taches de déroutement

Nom

Nom de la tiche

Etat

Etat de la tache : en cours d’exécution, en attente, interrompue, en
pause, annulée ou terminée

Type

Normal : tdches normales

NoPause : taches qui ne sont pas interrompues en cas de
déclaration Pause, de signal d’entrée Pause et de
porte de sécurité ouverte.

NoEmgAbort : tdches dont le traitement se poursuit en cas
d’arrét d’urgence ou d’erreur

Ligne

Numéro de la ligne de la tiche

Fonction

Nom de la fonction de la tiche

Programme

Nom du programme de la tache

Début

Heure de début de la tache

Processeur

Taux de charge du processeur de chaque tiche
Cette fonction aide a détecter les problémes au niveau des taches
créées par I’utilisateur
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2.3.6 Moniteur de force

Appuyez sur - pour afficher le panneau [Moniteur de force].

Affichez la valeur de force actuelle.

[1.Robo 0000x ]

Emergency Stop  Safeguard Motors

OFF OFF ON

{ Close

Force Monitor

Force / Time Force[N]

Force[N]
o

¥ Fx .
X 0.000

Fy ®FY 0000

10
~A FZ Fz 0.000
-20

5
Time[seconds]

Torque / Time Torque[N- mm]

Torque[N- mm]
F
88 B8
88 8
88c8

4
N

T ¥ TX 0.000
TY ¥ 1Y 0.000
T ri 0.000

3 4 5 6 7 8 9 10
Time[seconds]

Force Scale: Torque Scale: Time Scale: Monitor Start
Force Monitor Object: ‘ Teach, Sensor1 "‘ Sensor Reset
Elément Description
Graphique Affiche chaque valeur sur le graphique.
Force(N) Affiche la valeur de force des axes Fx, Fy et Fz.
Affiche la valeur finale de chaque axe. Les données dont la
FX, FY,FZ . .
case est cochée sont affichées.
Affiche la valeur de couple des axes Tx, Ty et Tz sur le
Couple (N'-mm) graphique.
X, TY, TZ Affiche la valeur finale de chaque axe. Les données dont la
case est cochée sont affichées.
Echelle de force Définit 1’échelle de 1’axe vertical du graphique de force.
Echelle de couple Définit 1’échelle de 1’axe vertical du graphique de couple.
Echelle de temps Définit I’échelle de 1’axe horizontal du graphique de force et

du graphique de couple.

Objet du moniteur
de force

Permet de sélectionner un objet dans la liste d’objets définis
(numéros ou étiquettes). Une fois ’objet du moniteur de
force sélectionné, la force et le couple du systéme de
coordonnées de force sont affichés.

Début du moniteur

Affiche la valeur actuelle sur le graphique.

Réinitialisation du
capteur de force

Les valeurs de force et de couple sont réglées sur « 0 ».
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2.4 Sous-menus

TP3 Rev.19

Appuyez sur le bouton de menu de droite pour afficher le sous-menu.
Le sous-menu affiché varie selon le panneau actuellement utilisé.

2.4.1 Modification de la touche de déplacement

Sélectionnez « Modification de la touche de déplacement » dans la liste de sous-menus pour
modifier les axes qui correspondent aux touches matérielles.

Lors de I’utilisation du robot 7 axes, vous pouvez faire correspondre les trois jeux de touches
du bas aux différents axes. Si les touches n’ont pas besoin d’étre modifiées, ce menu ne
peut étre sélectionné.

Une fois les touches modifiées, I’affichage du guide des axes sera mis a jour.

2.4.2 Historique du systeme

Sélectionnez « Historique du systéme » dans la liste de sous-menus pour afficher le panneau
[Historique du systéme].

Affiche les événements, les erreurs et les avertissements enregistrés dans 1’historique du
systéme Robot.

Robot: Emergency Stop  Safeguard Motors: Power 6060
000
OFF OFF ON Low eco
{ Close System History
Data To Display: From: 10/19/2016 n To:| 01/26/2017 ﬂ Refresh
Message Contains: Time Zune:‘ GMT "|
Date Time Type  Number Message Function Line

01/26/2017  09:14:23:804  Events 127  Working mode changed to Program.
01/26/2017  09:13:11:587  Events 128 Working mode changed to Teach.
01/26/2017  09:12:59:408  Events 121 TP connected to the Controller.

» 01/26/2017  09:12:49:563  Events 127 Working mode changed to Program.
01/26/2017  09:12:45:812  Events 120  RC+ connected to the Controller.
01/26/2017  09:12:31:560  Events 1 Controller control program started.

|~ 01/26/2017  09:12:30:364  Events 3 Controller control program has completed.

Communication disconnection between TP3 and Controller.

01/26/2017  09:12:25:460  Errors 1506 Re-establish communication.

01/26/2017  09:12:25:370  Events 124 TP disconnected from the Controller.
01/26/2017  09:11:18:127  Events 127 Working mode changed to Program.
01/26/2017  09:11:12:302  Events 120  RC+ connected to the Controller.
01/26/2017  09:10:23:181  Events 126 Working mode changed to AUTO.

Elément Description

Sélectionnez le panneau 4 afficher. (Tous, Evénements, Erreurs
ou Avertissements)

Sélectionnez la période dont les données doivent étre affichées.

Données a afficher

De/A Le paramétre par défaut est de la date de début de I’historique
a la date de fin de I’historique.
Le message Saisissez le message d’erreur a rechercher et appuyez sur le
contient bouton <Actualiser>.
Sélectionnez le fuseau horaire.
Fuseau horaire L’heure a laquelle 1I’événement, I’avertissement ou 1’erreur est
survenu est affichée en fonction du fuseau horaire sélectionné.
Actualiser Les données sont chargées a partir du systéme Robot.

La date et I’heure de 1’élément sélectionné sont affichés en

Date/Heure fonction du paramétre [Fuseau horaire].
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NOTE

NOTE

Elément Description

Evénement : informations relatives a des changements de
mode et de fonctionnement effectués par
I’opérateur.

Avertissement : informations relatives a un état qui nécessite de
prendre des mesures, il est cependant possible
de poursuivre I’exécution du programme.

Erreur : erreurs survenues au niveau du programme ou
du robot.

Affiche les codes d’erreur.

Numéro Pour plus de détails au sujet des codes, reportez-vous au manuel suivant.

Status Code / Error Code List
Fonction et ligne
. Affiche le nom de fonction et le numéro de ligne
de I’erreur si I’erreur survient lors de I’exécution
du programme.

Type

Robot et axe
. Affiche les numéro de robot et d’axe de I’erreur si
I’erreur survient au niveau du robot.
Numéro de la tache
: Affiche le numéro de tache de I’erreur si I’erreur
survient dans le programme.
Affiche « 0 » pour les autres cas.
Code 1 et code 2
: Affiche les causes détaillées de [’erreur pour
certaines erreurs.
Pour plus de détails, reportez-vous au manuel suivant.
Status Code / Error Code List

Message

2.4.3 Moteur

Sélectionnez « Moteur » dans le sous-menu pour activer ou désactiver tous les moteurs du robot.

Activation des moteurs : appuyez sur le bouton <Activation du moteur> lorsque le
moteur est coupé.
La fenétre de confirmation s’affiche. Appuyez sur le
bouton <OK> tout en maintenant enfoncé le commutateur
d’activation.
Les moteurs sont activés.

Désactivation des moteurs : appuyez sur le bouton <Désactivation du moteur> lorsque
le moteur est allumé.
Les moteurs sont immédiatement désactivés.

Effectuez les opérations suivantes pour couper le moteur.
- Désactivez le commutateur d’activation
- Choisissez le mode a I’aide du commutateur a clé de sélection du mode

Désactivez le commutateur d’activation lorsque vous réglez le mode a I’aide du
commutateur a clé de sélection du mode.

Si le mode est réglé a I’aide du commutateur a clé de sélection du mode alors que le
commutateur d’activation est activé et que le moteur est mis en marche, une erreur survient.
Veillez donc a désactiver le commutateur d’activation, puis a I’activer a nouveau avant de
mettre le moteur en marche.

2.4.4 Réinitialisation

Sélectionnez « Réinitialisation » dans le sous-menu pour réinitialiser 1’état d’arrét d’urgence
et le systéme servo du robot.
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Un message d’erreur s’affiche en cas d’erreur.

Exemple : un message s’affiche au niveau du panneau.

Robot: Emergency Stop  Safeguard Motors Power

OFF OFF OFF Low

[2005]Please turn on the controller again.

HIError: 1506, Communication disconnection between TP3 and Controller. Re-establish communication.

Exemple : un message s’affiche dans une fenétre contextuelle.

Error

Cannot execute a motion command during emergency stop

condition.

Appuyez sur <OK> pour fermer la fenétre contextuelle et afficher de nouveau le panneau

d’origine.
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3. Mode APPRENTISSAGE/T1

Placez le commutateur a clé de sélection du mode sur « APPRENTISSAGE/T1 » pour
activer le mode APPRENTISSAGE. Lorsque ce mode est activé, les opérations de base

du robot, le déplacement, I’apprentissage des points, la programmation, la vérification et le

paramétrage du robot peuvent étre effectués.

APPRENTISSAGE/T1

46

Panneau de controle

Déplacement &
enseignement

3.1 Panneau de contréle

3.2 Déplacement & enseignement

Programmation

-~ 3.3 Programmation

Test

Parameétres du robot

3.5 Parametres du robot

Apprentissage direct

3.6 Apprentissage direct

|| :nom du panneau

: section pertinente
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3.1 Panneau de contrble

Au niveau du panneau [Panneau], les opérations de base du robot, telles que I’activation/la

désactivation des moteurs et la calibration, peuvent étre effectuées.

Placez le commutateur a clé de sélection du mode sur « APPRENTISSAGE/T1 » et appuyez

sur I’onglet [Panneau] pour afficher le panneau [Panneau].

Robot: Emergency Stop  Safeguard

OFF OFF
Motors Free Joints
Reset
. ’
MOTOR MOTOR
OFF (o]]
Home
J2 ey
S o J3 Pulse 0
>
J4
>
Free All
Lock All
3.1.1 Moteurs
Ce bouton permet d’activer et de désactiver tous les moteurs du robot.
Activation des moteurs : appuyez sur le bouton <Activation du moteur> lorsque le

moteur est coupé.

La fenétre de confirmation s’affiche. Appuyez sur le
bouton <OK> tout en maintenant enfoncé le commutateur
d’activation.

Les moteurs sont activeés.

Désactivation des moteurs : appuyez sur le bouton <Désactivation du moteur> lorsque le
moteur est allumé.

Les moteurs sont immédiatement désactivés.

NOTE  Effectuez les opérations suivantes pour couper le moteur.
- Désactivez le commutateur d’activation
- Choisissez le mode a 1’aide du commutateur a clé de sélection du mode

'(\IZ\,,Ii Désactivez le commutateur d’activation lorsque vous réglez le mode a 1’aide du

commutateur a clé de sélection du mode.

Si le mode est réglé a I’aide du commutateur a clé de sélection du mode alors que le
commutateur d’activation est activé et que le moteur est mis en marche, une erreur survient.
Veillez donc a désactiver le commutateur d’activation, puis a I’activer a nouveau avant de

mettre le moteur en marche.
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3.1.2 Articulations libres

Vous pouvez définir 1’état Verrouillage de 1’articulation et 1’état Articulation libre des

articulations de maniére individuelle.

Lors de I’apprentissage du robot SCARA par le biais de ’apprentissage direct, libére

I’articulation des axes du robot.

Cette fonction n’est pas disponible pour les robots 6 axes verticaux.

Les boutons sont décrits ci-dessous.

<J*> :

<Libérer tout>

<Verrouiller tout> :

cochez la case de chaque articulation, 1’état Articulation libre est
activé.
Décochez la case, ’état Verrouillage de I’articulation est activé.

libére I’articulation de tous les axes du robot.

verrouille 1’articulation de tous les axes du robot.

3.1.3 Boutons de commande

Les boutons varient selon le type de robot sélectionné.

Les boutons sont décrits ci-dessous.

<Réinitialiser>

<Home>

<Pulse0>

<MCal>

48

réinitialise I’état d’arrét d’urgence et le systéme servo du robot.

place le robot au point indiqué par la commande HomeSet.

Cette opération peut étre effectuée en appuyant sur la
touche <EXE.> avec le commutateur d’activation activé lorsque la
boite de dialogue de confirmation s’affiche.

place chaque articulation sur la position de I’impulsion 0.

Cette opération peut étre effectuée en appuyant sur Ia
touche <EXE.> avec le commutateur d’activation activé lorsque la
boite de dialogue de confirmation s’affiche.

procéde a la calibration (détecte la position home mécanique).
Cette opération peut étre effectuée en appuyant sur la
touche <EXE.> avec le commutateur d’activation activé lorsque la
boite de dialogue de confirmation s’affiche.
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3.2 Déplacement & enseignement

Le panneau [Déplacement & enseignement] est utilisé lors de ’apprentissage.

Placez le commutateur a clé de sélection du mode sur « APPRENTISSAGE/T1 » et appuyez

sur I’onglet [Déplacement & enseignement] pour afficher le panneau [Déplacement &

enseignement].
Robot:

Emergency Stop

OFF

Safeguard

OFF

1, Robot, XXX-XXXX v

Jog Mode: Speed Gcal ‘ 0 "‘Taol ‘ 0 "
m Tool Local Joint High Low Arm ‘ ‘ ‘ECP ‘ /"
Current Position Jog Dislance
X 0.1~ o
X -9999.000mm Y -9999.000mm Z -9999.000mm m Continuous
Y 0.100mm ————————
U -9999.000deg v -9999.000deg W -9999.000deg R | 0.100mm -
Pulse RZ 0.100deg
S -9999.000mm T -9999.000mm RY  0.100deg | Medium
> Current Arm Orientation RX 01 OOdeg m
Hand Righty  J1Flag 0
Elbow  Above  J4Flag 0
Wrist NoFlip  J6Flag 0

1EG L Execute Motion

Point File : Point :
‘ robot1.pts "‘ | 0 Point0 "‘
Edit Save Search Empty

Teach

Appuyez sur le bouton de menu supérieur droit pour afficher les sous-menus.

Pour plus de détails au sujet des panneaux affichés lors de la sélection des menus, reportez-

Vous aux sections suivantes :
[Moniteur E/S]
[Vue 3D du robot]
[Frein]
[Fenétre commande]

[Modification de la touche de déplacement]

[Moteur]

[Réinitialiser]

: Fonctionnement
: Fonctionnement
: Fonctionnement
: Fonctionnement

: Fonctionnement

de déplace ment

: Fonctionnement

: Fonctionnement

: 2.3.1 Moniteur E/S

2 2.3.2 Vue 3D du robot

0 2.3.3 Réglage des freins

: 2.3.4 Fenétre de commande

: 2.3.5 Modification de la touche

:2.4.3 Moteur

: 2.4.4 Réinitialisation

Le guide correspondant aux touches de déplacement est affiché a I’extrémité droite du

panneau [Déplacement & enseignement].
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3.2.1 Mode

Sélectionnez le mode de déplacement.

11 est possible que certains modes ne soient pas disponibles selon le type de robot.

Elément Description
Déplacement selon les systémes de coordonnées Local, Outil, Bras et ECP
Monde
actuels.
Outil Déplacement selon le systéme de coordonnées Outil actuel.
Local Déplacement selon le systéme de coordonnées Local actuel.
Articulation | Déplace chaque articulation du robot.
Déplacement selon le systéme de coordonnées du point de contrdle
ECP . . . , .
externe. Cette option est disponible lorsque 1’option ECP est activée.

Fonctionnement des touches

Monde, Outil, Local, ECP :
Déplace le robot le long des axes X, Y et Z.
Pour les robots avec 4 DOF (coordonnées cartésiennes et SCARA), il est également
possible d’effectuer le déplacement U (rouleau).
Pour les robots avec 6 DOF (6 axes verticaux), il est également possible d’effectuer les
déplacements rotateZ (rouleau), rotateY (pas) et rotateX (lacet).
L’affichage du guide des touches de déplacement change.

Articulation :
Déplace le robot a I’aide des touches J1 (articulation 1) a J** (** correspond au nombre
d’articulations).
L’affichage du guide des touches de déplacement change conformément aux numéros

des articulations.

3.2.2 Vitesse

11 est possible de modifier la vitesse des commandes de mouvement en sélectionnant Faible

ou Elevée.

3.2.3 Systéme de coordonnées

Il est possible de sélectionner le systeme de coordonnées pour le déplacement et

I’apprentissage a partir des systémes de coordonnées définis par 1’utilisateur.

Reportez-vous a : Fonctionnement : 3.5 Paramétres du robot

Elément Description

Systéme de coordonnées Local défini

Le systéeme 0 est identique au systéme de coordonnées Base.

Outil Systéme de coordonnées Outil défini

Systeme de coordonnées Bras défini en tant que bras supplémentaire.
Cette option est disponible pour les robots suivants :

Local

Bras robots a coordonnées rectangulaires,
robots SCARA.
ECP Systéme de coordonnées défini pour le point de controle externe.

Cette option est disponible lorsque le point de contréle externe est activé.
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3.2.4 Position actuelle

Ce groupe affiche la position actuelle du robot.  La position peut étre affichée de trois maniéres.

11 est possible que certains modes d’affichage ne soient pas disponibles selon le type de robot.

Elément Description
Position actuelle et orientation de I’outil dans le systéme de
Monde . e
coordonnées Local sélectionné.
Avrticulation Coordonnées actuelles des articulations
Impulsion Impulsion des articulations

3.2.5 Orientation actuelle du bras
Ce groupe affiche I’orientation actuelle du bras.

Les drapeaux indiquant 1’orientation du bras varient en fonction du type de robot.

3.2.6 Distance de déplacement

Tor o B
Jog Mode: Speed: Local ‘ 0 "‘Tool | 0 ‘v‘
m Tool Local Joint High | [SEceN| -] E
Current Position Jog Distance
X -9999.000mm Y -9999.000mm Z -9999.000mm m : 2:222: Continuous Iz
U -9999.000deg V -9999.000deg W -9999.000deg R |- 0.100mm -
S -9999.000mm T 9999.000mm  _PUSE [ 0 des T IZ
RY 0.100deg = Medium
> Current Arm Orientation RX L OOdEQ m
Hand Righty  J1Flag 0
Elbow Above J4Flag 0 E
Wrist NoFlip  J6Flag 0 L

- RY
Execute Motion E
Point File : Point :
‘ robot1.pts "‘ ‘ 0 Point0 "| O\ || RX

Teach

Edit Save Search Empty v

Ce groupe permet de définir la distance (Continue, Longue, Moyenne ou Courte) de
déplacement de chaque axe lorsque le bouton de déplacement correspondant est actionné.

Lorsque I’option « Continue » est sélectionnée :
Le robot se déplace en continu. Les zones de texte [Distance de déplacement] ne peuvent
étre modifiées.

Lorsqu’une option autre que I’option « Continue » est sélectionnée :
Le robot se déplace par étape sur la distance définie dans la zone de texte [Distance de
déplacement].

La zone de texte [Distance de déplacement] change en fonction du mode de déplacement et
du robot.

Pour modifier les valeurs, sélectionnez la distance de déplacement a modifier et saisissez la
nouvelle valeur.

Distance Valeur définie* Valeur par défaut
Short (Courte) De plus de 0 a 10 maximum 0.1
Medium (Moyenne) De plus de 0 a 30 maximum 1
Long (Longue) De plus de 0 a 180 maximum 10
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3.2.7 Enregistrement de la position du robot

Ce groupe permet d’enregistrer la position actuelle du robot.

[Fichier de points] . sélectionne un fichier de points.
[Point] : sélectionne un numéro du point.
Bouton <Apprentissage> : enregistre la position actuelle du robot sur le numéro de point

du fichier de points spécifié. Les données sont enregistrées
dans la mémoire.

Bouton <Enregistrer> . enregistre les données au niveau du systéme Robot.

Bouton <Edition> . active I’éditeur de données des points qui vous permet de
modifier les points.
Référence : Fonctionnement : 3.3.4 Modification des
données ponctuelles

Pour rechercher des points :
Q
Appuyez sur le bouton de recherche pour afficher la fenétre de recherche.

Dans la fenétre de recherche, la recherche de correspondances partielles pour les chaines de

caractéres de 1’étiquette de point et la recherche du numéro de point sont disponibles.

Recherche de chaines de caractéres : saisissez un texte a rechercher, puis appuyez sur le
bouton vers le bas (|) ou vers le haut (1) pour
procéder a la recherche avec 1’étiquette de point.

Recherche de numéros . sélectionnez la recherche de numéros, saisissez un
numéro a rechercher, puis appuyez sur le bouton vers
le bas (|) ou vers le haut (1) pour procéder a la
recherche avec le numéro de point.

Dans le cadre de la recherche de numéros inactifs, appuyez sur le bouton vers le bas (|) ou
vers le haut (1) du numéro inactif pour rechercher le numéro inactif le plus proche.

3.2.8 Commande

Ce groupe exécute les commandes de mouvement.

(1) Sélectionnez le nom et les paramétres de la commande et appuyez sur le
bouton <Exécuter>.
La boite de dialogue de confirmation s’affiche.

(2) Appuyez sur la touche <EXE.> avec le commutateur d’activation activé.
La commande est exécutée lorsque la touche <EXE.> est actionnée.
Le déplacement s’arréte lorsque le commutateur d’activation et/ou la touche <EXE.>
sont relachés.

3.2.9 Guide des touches de déplacement
Il est possible d’afficher ’affectation des touches de déplacement.
L’affectation des touches change en fonction de I’association des éléments suivants et

I’écran change conformément.

Type de robot
Mode de déplacement
Modification de la touche de déplacement
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3.3 Programmation

Les opérations suivantes sont disponibles au niveau du panneau [Programmation].

Gestion de projets
Modification du programme
Gestion des fichiers de points
Modification des données ponctuelles
Pour afficher le panneau [Programmation], placez le commutateur a clé de sélection du

mode sur « APPRENTISSAGE/T1 » et appuyez sur 1’onglet [Programmation].

Raobot: Emergency Stop  Safeguard Motors
1, Robot1, C4-A901S OFF OFF ON
B Program Files Open File: ‘ Main.prg ‘ '|
Mnclude Files Function: ‘ main "‘ Jump O‘\
I Robot Points
1
M Functions g
4
5
6
7
8
9
10 Function main
> 11 Integeri

13 Motor On

14 Power High

15  Speed 100, 50, 50

_a 16  Accel 100, 100, 50, 50, 50, 50

17  SpeedS 2000, 1000, 1000

18  AccelS 20000, 20000, 10000, 10000, 10000, 10000

20 GoXY(0, 450, 260, 90, 0, 180)

Save Close Build

3.3.1 Gestion de projets
Les fichiers du programme et les fichiers inclus sont affichés dans 1’arborescence.
Saisissez le nom du fichier dans 1’arborescence de fichiers pour ouvrir le fichier.
Le projet modifié¢ peut étre créé.
Appuyez sur le bouton <Créer>. Un message s’affiche lorsque le projet est correctement
créé.
En cas d’erreur, un message d’erreur s’affiche.

NOTE  pour la série T/VT, le programme ne peut étre créé a partir de TP3. Lors de ’exécution de

la création, I’opération se termine sur une erreur. D’autres fonctionnalités sont disponibles.
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3.3.2 Modification du programme

Il est possible de modifier le programme. Les options suivantes sont disponibles pour les

fichiers : Ouvrir, Fermer, Enregistrer et Modifier.

Pour ouvrir le fichier, appuyez sur le nom du fichier dans I’arborescence de fichiers. Les

fichiers applicables sont les fichiers du programme (.prg) et les fichiers inclus (.inc).

Vous pouvez ouvrir plusieurs fichiers mais ne pouvez modifier qu’un fichier a la fois.

Elément Description
Fermer Ferme le fichier actif.
Le message de confirmation s’affiche si le fichier est en cours de
modification.
Enregistrer Enregistre le fichier actif.

3.3.3 Gestion des fichiers de points
Les noms des fichiers de points sont affichés dans I’arborescence.

Saisissez le nom du fichier de points dans I’arborescence de fichiers pour ouvrir le fichier.

3.3.4 Modification des données ponctuelles
Vous pouvez modifier les données ponctuelles des fichiers de points.

Sélectionnez le fichier de points dans I’arborescence de fichiers pour afficher la liste de

données.
Robot: Emergency Stop  Safeguard Motors Power
OFF  OFF o Low
I Program Files
0 |Point0 0.001 565.902 506.025 -93.264
M Include Files
X 1 1 |Pointl 89.056 465.365 328.786 -162.901
¥ Robot Points
2 | Point2a 216.072 371.391 201.921 -176.438
& common.pts
3 pt3 0.001 0.001 0.0 0.001
& robot1.pts
4 |test4 0.0 415.0 570.0 0.0
M Functions
5 testh -20.0 385.0 527.766 0.0
> 6 pto 0.001 415.808 570.06 0.0
7 |test? -20.0 385.0 527.766 0.0
8 | test8 20.251 462.902 472.597 -177.309
o
9
10
Cut Copy

Delete Line Delete All

Modification des valeurs des données ponctuelles :
(1) Appuyez sur la valeur a modifier pour afficher la boite de dialogue de modification.
(2) Saisissez la valeur.

(3) Appuyez sur <OK> pour fermer la fenétre de dialogue.
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Vous pouvez copier la valeur de la fenétre de dialogue de modification et la coller dans
une autre fenétre.
Il est possible d’afficher le menu de fonctions (copie, par exemple) en appuyant de maniére

prolongée dans la zone de saisie de texte de la fenétre de dialogue de modification.
Pour sélectionner la ligne, cochez la case. Vous pouvez sélectionner plusieurs lignes.

Pour faire défiler, faites glisser le tableau vers le haut et vers le bas.

Elément Description
Couper Coupe les données de la ligne sélectionnée.
Copier Copie les données de la ligne sélectionnée.

Colle les données copiées ou coupées sur les lignes cochées. Les
données seront écrasées.

Si les données sont copiées ou coupées a partir de plusieurs lignes,
elles sont collées sur les lignes a la suite de la ligne cochée.

Coller

Supprime les données des lignes sélectionnées.

Supprimer la ou | Si plusieurs lignes sont sélectionnées, plusieurs données ponctuelles
les lignes seront supprimées. Les numéros de points dont les données sont
supprimées deviennent des numéros inactifs.

Supprime toutes les données.

Supprimer tout Le fichier sera vide.

Enregistrer Enregistre les modifications apportées au systéme Robot.

Les modifications sont annulées.

R rer , . . T
estaure L’¢état précédent du fichier est rétabli.
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3.4 Test
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Vous pouvez vérifier le programme en mode TEST au niveau du panneau [Test].

Ce mode permet de vérifier le programme lorsque le commutateur d’activation est maintenu
enfoncé et que la protection est ouverte. Il s’agit d’une fonction de vérification du
programme a faible vitesse (T1 : mode de décélération manuelle), définie dans les normes

de sécurité.

Lorsque ce mode est activé, vous pouvez exécuter la fonction spécifiée en mode taches

multiples/une tache, manipulateurs multiples/un manipulateur a faible vitesse.

Pour afficher le panneau [Test], placez le commutateur a clé de sélection du mode sur
« APPRENTISSAGE/T1 » et appuyez sur I’onglet [Test].

Robot: Emergency Stop  Safeguard
OFF OFF
Test mode: | Single-task "‘
B Program Files File: Main.prg Function: n
B Functions ]2
3
4
5
6
7
8
9
10 Function main
1 Integer i
> 12
13 MotorOn

14 Power High

15  Speed 100, 50, 50

16 Accel 100, 100, 50, 50, 50, 50

~ @ 17 SpeedS 2000, 1000, 1000

18  AccelS 20000, 20000, 10000, 10000, 10000, 10000

20 Go XY(0, 450, 260, 90, 0, 180)

22 Fend

Les panneaux suivants peuvent étre affichés a partir de la liste de sous-menus.

[Gestionnaire de taches] : Référence : Fonctionnement : 2.3.5 Gestionnaire de tdaches
[Moniteur E/S] : Référence : Fonctionnement : 2.3.1 Moniteur E/S

Le bouton de menu ne peut étre utilisé lors de 1’exécution du programme. Ouvrez les
panneaux de sous-menus avant de démarrer le programme ou lorsque le programme est

interrompu.
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3.4.1 Vérification du programme en une tache

La vérification du programme en une tache permet de vérifier un programme pour controler
le déplacement du robot et des périphériques en exécutant une tiche avec un ou plusieurs
manipulateurs (exécution Cycle/Etape) lorsque la protection est ouverte.

La fonction peut étre spécifiée et exécutée dans une limite de vitesse.

Pour exécuter le programme :
Apres avoir appuyé sur la touche <Démarrer>, appuyez sur la touche de I’opération
(Continuer, Pas a pas détaillé, Pas a pas principal ou Avancer), puis sur la
touche <EXE.> lorsque le commutateur d’activation est activé et la fenétre de
confirmation, ouverte.

Pour arréter le programme de maniére temporaire :
Relachez le commutateur d’activation ou la touche <EXE.>.
Le robot s’arréte. (Pause rapide)

Pour reprendre le programme :
Appuyez sur la touche de 1’opération (Continuer, Pas a pas détaillé, Pas a pas principal
ou Avancer), puis sur la touche <EXE.> lorsque le commutateur d’activation est activé
et la fenétre de confirmation, ouverte.
Le programme reprendra au point ou il s’est interrompu.

Pour annuler le programme :
Appuyez sur Iinterrupteur d’arrét d’urgence. Le programme est également annulé en
cas d’erreur.
Le robot s’arréte.

Pause en raison de I'état d’'ouverture/de fermeture de la protection :
Le programme s’interrompt en fonction de I’état d’ouverture/de fermeture de la
protection.
Le robot s’arréte immédiatement. (Pause rapide)

Pour reprendre le programme interrompu en raison de I'état d’ouverture/de
fermeture de la protection :
Désactivez le verrouillage de la protection. Appuyez ensuite sur la touche de
I’opération (Continuer, Pas a pas détaillé, Pas a pas principal ou Avancer), puis sur la
touche <EXE.> lorsque le commutateur d’activation est activé et la fenétre de
confirmation, ouverte.

AVERTISSE
MENT

m Avant de procéder a la vérification du programme, assurez-vous que le systéeme

robot fonctionne normalement a 'aide de la fonction de débogage de EPSON RC+.
Pour plus de détails sur la fonction de débogage de EPSON RC+, reportez-vous
au Guide d'’utilisation de EPSON RC+.

Si le débogage est insuffisant, il est possible que le robot cause un mouvement
inopiné. Cela est extrémement dangereux et cela peut entrainer des blessures
graves ou des dommages importants au niveau du robot.

m Avant de procéder a la vérification du programme, assurez-vous que personne ne

se trouve dans la zone de fonctionnement du robot.

Le robot commence automatiquement a se déplacer lorsque la vérification du
programme démarrer. Si I'opérateur se trouve dans la zone de fonctionnement
du robot, cela est extrémement dangereux et cela peut entrainer des blessures
graves ou des dommages importants au niveau du robot.
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m Si un fonctionnement anormal, tel qu’'une collision avec des périphériques, est
prévisible, relachez immeédiatement la touche <EXE.> et arrétez le robot.

Il est également possible d’arréter le robot en relachant le commutateur d’activation
A ou en appuyant plus fort sur le commutateur.
m Une fois la vérification du programme effectuée, veillez a procéder comme suit :
ATTENTION - : e . :
- Vérifiez les parties modifiées dans le logiciel avant de mettre sous tension.
- Effectuez le test de fonctionnement afin de déterminer si le systéme robot
fonctionne normalement.

Le programme ne peut étre modifi¢ en mode TEST. Pour modifier le programme, utilisez

le panneau [Programmation] (Référence : Fonctionnement : 3.3 Programmation)
Procédez comme suit pour modifier les données ponctuelles :

Apprenez le point au niveau du panneau [Déplacement & enseignement].

Référence : Fonctionnement : 3.2 Déplacement & enseignement

Modifiez les données ponctuelles au niveau du panneau [Programmation].

Référence : Fonctionnement : 3.3 Programmation

Comportement des taches lors de la vérification d’'un programme en une tache :
Les taches en arri¢re-plan s’arrétent lorsque le mode TEST est activé.
Les taches reprennent lorsque le mode APPRENTISSAGE est activé.

Comportement des événements et des taches

. Type de tache Tache en
Evénement -
Normal NoPause NoEmgAbort arriere-plan

L’e gorpmutateur d’activation  est Pause #1 #1 9
désactivé
La touche <EXE.> est désactivée Pause *1 *1 *2
Modification de 1’état d’ouverture/de " " "
fermeture de la porte de sécurité Pause ! ! 2
Erreur lors d’un test Annuler *1 *1 *2
Arrét d’urgence Annuler *1 *1 *2
Déplacement du commutateur a clé Annuler *1 *1 *2

*1 Les taches du type Xqt (NoPause, NoEmgAbort) ne peuvent étre exécutées.

Lorsque ces taches sont spécifiées, elles procedent a la vérification du programme en tant que tiches

normales.

*2 Lorsque des taches en arriére-plan sont spécifiées, elles proceédent a la vérification du programme en tant

que taches normales.
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Fonction disponible :

Fonctions dont la source n’est pas masquée

Réglage de la vitesse de déplacement du robot (en mode T1):
Lors de la vérification du programme, les robots fonctionnent toujours en mode Faible
puissance.
Mode Faible puissance :
Vitesse inférieure a 250 mm/s
La sortie de puissance du moteur est limitée

11 est possible de modifier le paramétre [Vit] dans une plage définie pour le mode Faible
puissance en appuyant sur la touche <Vit>.

Faible : 25 % de la vitesse du mode Faible puissance

Moyenne : 50 % de la vitesse du mode Faible puissance

Elevée : 100 % de la vitesse du mode Faible puissance

m Plus la vitesse est élevée, plus la distance d’arrét en cas d’arrét d’'urgence ou de
A pause est importante. Si des interférences avec des équipements périphériques
sont prévisibles lors de [l'utilisation du robot, procédez a la vérification du

ATTENTION programme a faible vitesse en tenant compte de la distance d’arrét.

Fonctions et commandes dont I'exécution est limitée
Puissance forte : mode T1
Le mode est toujours réglé sur Faible puissance.
La fonction de spécification ne peut étre exécutée.
mode T2
La fonction de spécification peut étre exécutée.

TRAP : la tiche correspondante ne peut étre exécutée méme lorsqu’une
condition est remplie.

XQT : une erreur survient et I’exécution du programme est annulée.

INPUT : D’entrée au niveau de la console entraine une erreur et ’annulation de

I’exécution du programme.
PRINT #20 : la sortie vers le pupitre d’apprentissage entraine une erreur et
I’annulation de I’exécution du programme.

3.4.2 Vérification du programme en plusieurs taches

La vérification du programme en plusieurs tdches permet de vérifier un programme pour
controler le déplacement du robot et des périphériques en exécutant plusieurs taches avec
un ou plusieurs manipulateurs (exécution Cycle/Etape) lorsque la protection est ouverte.
La fonction peut étre spécifiée et exécutée dans une limite de vitesse.

Pour exécuter le programme :
Aprés avoir appuyé sur la touche <Démarrer>, appuyez sur la touche de 1’opération
(Continuer), puis sur la touche <EXE.> lorsque le commutateur d’activation est activé
et la fenétre de confirmation, ouverte.

Pour arréter le programme de maniére temporaire :
Relachez le commutateur d’activation ou la touche <EXE.>.
Le robot s’arréte. (Pause rapide)
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Pour reprendre le programme :
Appuyez sur la touche de I’opération (Continuer), puis sur la touche <EXE.> lorsque le
commutateur d’activation est activé et la fenétre de confirmation, ouverte.

Le programme reprendra a la position ou il s’est interrompu.

Pour annuler le programme :
Appuyez sur I’interrupteur d’arrét d’urgence. Le programme est également annulé en
cas d’erreur.
Le robot s’arréte.

Pause en raison de I'état d’'ouverture/de fermeture de la protection :
Le programme s’interrompt en fonction de 1’état d’ouverture/de fermeture de la
protection.
Le robot s’arréte immédiatement. (Pause rapide)

Pour reprendre le programme interrompu en raison de I'état d’ouverture/de
fermeture de la protection :
Désactivez le verrouillage de la protection. Appuyez sur la touche de I’opération
(Continuer), puis sur la touche <EXE.> lorsque le commutateur d’activation est activé

et la fenétre de confirmation, ouverte.

m Avant de procéder a la vérification du programme, assurez-vous que le systéme
robot fonctionne normalement a 'aide de la fonction de débogage de EPSON RC+.

Pour plus de détails sur la fonction de débogage de EPSON RC+, reportez-vous
au Guide d'’utilisation de EPSON RC+.

Si le débogage est insuffisant, il est possible que le robot cause un mouvement

A inopiné. Cela est extrémement dangereux et cela peut entrainer des blessures
AVERTISSE graves ou des dommages importants au niveau du robot.
MENT m Avant de procéder a la vérification du programme, assurez-vous que personne ne

se trouve dans la zone de fonctionnement du robot.

Le robot commence automatiquement a se déplacer lorsque la vérification du
programme démarrer. Si 'opérateur se trouve dans la zone de fonctionnement
du robot, cela est extrémement dangereux et cela peut entrainer des blessures

graves ou des dommages importants au niveau du robot.

m Si un fonctionnement anormal, tel qu'une collision avec des périphériques, est
prévisible, relachez immeédiatement la touche <EXE.> et arrétez le robot.

Il est également possible d’arréter le robot en relachant le commutateur d’activation
ou en appuyant plus fort sur le commutateur.

ATTENTION | m Une fois la vérification du programme effectuée, veillez a procéder comme suit :

- Vérifiez les parties modifiées dans le logiciel avant de mettre sous tension.

- Effectuez le test de fonctionnement afin de déterminer si le systéme robot
fonctionne normalement.
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Le programme ne peut étre modifié en mode TEST. Pour modifier le programme, utilisez

le panneau [Programmation] (Référence : Fonctionnement : 3.3 Programmation)
Procédez comme suit pour modifier les données ponctuelles :

Apprenez le point au niveau du panneau [Déplacement & enseignement].

Référence : Fonctionnement : 3.2 Déplacement & enseignement

Modifiez les données ponctuelles au niveau du panneau [Programmation].

Référence : Fonctionnement : 3.3 Programmation

Comportement des taches lors de la vérification du programme en plusieurs taches
Les taches en arriére-plan s’arrétent lorsque le mode TEST est activé. Les taches sont
automatiquement exécutées au début de la vérification du programme et assurent la
vérification en méme temps que les tdches normales spécifiées.

Ces taches s’arrétent lorsque la vérification du programme en plusieurs taches s’arréte et
reprennent lorsque le mode APPRENTISSAGE est activé.

Comportement des événements et des taches

. Type de tache Tache en arriere-plan
Evénement
Normal | NoPause NoEmgAbort Normal
L mm r d’activation . .
’e Co. , utateur - d’activation est Pause Pause Continuer Continuer
désactivé
La touche <EXE.> est désactivée Pause Pause Continuer Continuer
Modification de 1’état
d’ouverture/de fermeture de la Pause Pause Continuer Continuer
porte de sécurité
Erreur lors d’un test Annuler Annuler Annuler Annuler
Arrét d’urgence Annuler | Annuler Continuer Annuler
Déplacement du commutateur a clé | Annuler | Annuler Annuler Continuer/Reprendre

Fonction disponible :

Fonctions dont la source n’est pas masquée

Réglage de la vitesse de déplacement du robot (en mode T1) :
Lors de la vérification du programme, les robots fonctionnent toujours en mode Faible
puissance.
Vitesse inférieure a 250 mm/s
La sortie de puissance du moteur est limitée
11 est possible de modifier le parametre [Vit] dans une plage définie pour le mode Faible
puissance en appuyant sur la touche <Vit>.
Faible : 25 % de la vitesse du mode Faible puissance
Moyenne : 50 % de la vitesse du mode Faible puissance

Elevée : 100 % de la vitesse du mode Faible puissance

pause est importante. Si des interférences avec des équipements périphériques
sont prévisibles lors de [l'utilisation du robot, procédez a la vérification du
programme a faible vitesse en tenant compte de la distance d’arrét.

f m Plus la vitesse est élevée, plus la distance d’arrét en cas d’arrét d’'urgence ou de

ATTENTION
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Fonctions et commandes dont I'exécution est limitée :
Puissance forte :
Mode T1
Le mode est toujours réglé sur Faible puissance.
La fonction de spécification ne peut étre exécutée.
Mode T2
La fonction de spécification peut étre exécutée.
INPUT : P’entrée au niveau de la console entraine une erreur et I’annulation de
I’exécution du programme.
PRINT #20 : la sortie vers le pupitre d’apprentissage entraine une erreur et

I’annulation de 1’exécution du programme.

3.4.3 Mode de fonctionnement du mode TEST

Sélectionnez « Une tache/plusieurs tiches » en mode TEST.

Pour ouvrir le fichier :
Sélectionnez le fichier du programme dans I’arborescence [Fichiers programmes] et
appuyez sur le nom du fichier.

Le programme ne peut étre modifié.

Pour vérifier le programme :

Sélectionnez la fonction a exécuter dans la liste [Fonction] et appuyez sur la
touche <Démarrer> pour démarrer une tiche. Appuyez ensuite sur la touche de
I’opération (Continuer, Pas a pas détaillé, Pas a pas principal ou Avancer). La fenétre de
dialogue de confirmation s’affiche. Maintenez le commutateur d’activation activé et
appuyez sur la touche <EXE.> lorsque la fenétre de dialogue est ouverte.

Si vous souhaitez exécuter et confirmer une partie du mouvement, définissez un point
d’arrét, arrétez le programme et exécutez la partie a I’aide du bouton <Pas a pas détaillé>,
<Pas a pas principal> ou <Avancer>.

Appuyez sur le numéro de ligne sur la gauche pour définir ou annuler le point de rupture.

Elément Description
Début Exécute une tache.
Arréter Arréte les tiches en cours.

Continuer | Poursuit I’exécution de la tiche en pause a partir de la ligne en cours.
Exécute la ligne en cours de la tache en pause et s’arréte a la ligne suivante.
Pas a pas | Si la ligne suivante est un appel de fonction, le programme s’arréte au début
détaillé de la fonction appelée.

Cette option est disponible pour la vérification du programme en une tache.
Exécute la ligne en cours de la tache en pause et s’arréte a la ligne suivante.
Pas a pas | Si la ligne suivante est un appel de fonction, le programme s’arréte apres
principal | avoir exécuté la fonction appelée.

Cette option est disponible pour la vérification du programme en une tache.
S’exécute jusqu’a la commande de mouvement ou la commande de sortie
suivante, puis s’arréte.

Avancer | Vous pouvez définir si le programme doit étre arrété a I’aide de la commande
de sortie dans EPSON RC+.

Cette option est disponible pour la vérification du programme en une tache.
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3.5 Parametres du robot
Le panneau [Paramétres du robot] vous permet de définir le systéme de coordonnées Local
et le systéme de coordonnées Outil et de configurer les bras supplémentaires.
3.5.1 Réglage du systéme de coordonnées Local

Ce panneau permet de régler le systéme de coordonnées Local du robot.

Robot: Emergency Stop  Safeguard Motors Power

1, Robot1, C4-A901S \4 OFF OFF ON Low
Function: ‘ Local |"
Apply
1 100.000 100.000 100.000 0.000 0.000 0.000 T
2 Undo

3 10.000 10.000 10.000 0.000 0.000 0.000

Sélectionnez « Local » sous [Fonction]. Les valeurs des 15 systemes de coordonnées
Local pouvant étre définis par I'utilisateur sont affichées. Le systéme Local « 0 » est le

systéme de coordonnées de base et ne peut étre modifi¢ au niveau de ce panneau.

NOTE Le systéme de coordonnées de base peut étre modifié en exécutant la commande Base dans
& la fenétre de commande.
Pour plus de détails, reportez-vous au manuel suivant.
EPSON RC+ SPEL+ Language Reference

Les cellules pour lesquelles aucun systéme de coordonnées Local n’est défini sont vides.
La saisie d’une valeur au niveau d’un systéme de coordonnées Local non défini régle les
cellules restantes sur « 0 ».

La numérotation des systémes de coordonnées Local de 1 a 15 peut étre définie. Appuyez

sur le bouton <Appliquer> pour configurer le systéme de coordonnées Local.
Pour plus de détails au sujet du réglage Local, reportez-vous au manuel suivant.

EPSON RC+ SPEL+ Language Reference

: déclaration Local
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Elément Description
X Coordonnée X de I’origine locale dans le systéme de coordonnées de base.
Y Coordonnée Y de I’origine locale dans le systéme de coordonnées de base.
Z Coordonnée Z de I’origine locale dans le systéme de coordonnées de base.
U Angle de rotation du local autour de 1’axe Z de base (rouleau).
Vv Angle de rotation du local autour de I’axe Y de base (pas).
w Angle de rotation du local autour de I’axe X de base (lacet).
Appliquer | Applique les valeurs actuelles.
Restaurer | Rétablit les valeurs précédentes.
Effacer Efface toutes les valeurs pour le local sélectionné.

3.5.2 Réglage du systéme de coordonnées Outil

Sélectionnez « Outil » sous [Fonction].

Les valeurs des 15 systémes de coordonnées Outil pouvant étre définis par [’utilisateur sont

affichées.

Les cellules pour lesquelles aucun systéme de coordonnées Outil n’est défini sont vides.

La saisie d’une valeur au niveau d’un systeme de coordonnées Outil non défini régle les

cellules restantes sur « 0 ».

La numérotation des systémes de coordonnées Outil de 1 a 15 peut étre définie. Appuyez

sur le bouton <Appliquer> pour configurer le systéme de coordonnées Outil.

Pour plus de détails au sujet du réglage Outil, reportez-vous au manuel suivant.
EPSON RC+ SPEL+ Language Reference
: déclaration TLSet

Elément Description
X Coordonnée X de I’outil.
Y Coordonnée Y de ’outil.
Z Coordonnée Z de I’outil.
U Angle de rotation de I’outil autour de I’axe Z (rouleau).
V Angle de rotation de I’outil autour de I’axe Y (pas).
W Angle de rotation de I’outil autour de 1’axe X (lacet).
Appliquer Définit les valeurs actuelles.
Restaurer Rétablit les valeurs précédentes
Effacer Efface toutes les valeurs pour ’outil sélectionné.
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3.5.3 Réglage des bras supplémentaires

Sélectionnez « Bras » sous [Fonction]. Les valeurs des 15 bras pouvant étre définis par

’utilisateur sont affichées.

Ce réglage n’est pas disponible pour les robots 6 axes verticaux et les robots qui ne prennent

pas en charge la commande ArmSet.

Les cellules pour lesquelles aucun bras n’est défini sont vides. La saisie d’une valeur au

niveau d’un bras non défini régle les cellules restantes sur « 0 ».

Appuyez sur le bouton <Appliquer> pour configurer le bras supplémentaire.

Pour plus de détails au sujet du réglage Bras, reportez-vous au manuel suivant.
EPSON RC+ SPEL+ Language Reference

s declaration ArmSet

Elément Description
. Distance entre le centre de I’articulation 2 et le centre de 1’articulation
Distance L2 .. . e
d’orientation en millimétres.
Inclinaison de la ligne du centre de ’articulation 2 au centre de
Offset J2 L . N . ,
I’articulation d’orientation en degrés.
Décalage offset Z entre le nouvel axe d’orientation et I’axe
Offset Z , . .
d’orientation standard.
: Distance entre le centre de I’articulation d’épaule et le centre de
Distance L1 S . D
I’articulation de coude en millimétres.
Décalage de 1’angle entre la position zéro de 1’orientation standard et
Offset U .S , .. . .
la position zéro du nouvel axe d’orientation en degrés.
Appliquer Définit les valeurs actuelles.
Restaurer Rétablit les valeurs précédentes.
Effacer Efface toutes les valeurs pour le bras sélectionné
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3.6 Apprentissage direct

A

L’exécution de I'apprentissage direct avec des réglages incorrects du capteur de
force, de la transformation des coordonnées et de la compensation de la gravité
peut entrainer un mouvement inopiné. Soyez vigilant lors de la configuration des
parameétres et vérifiez le fonctionnement avant de procéder a I'apprentissage direct.

ATTENTION Pour plus de détails au sujet de la vérification des parametres et du fonctionnement,
reportez-vous au manuel suivant.
Option Force Guide 7.0 de EPSON RC+ 7.0
NOTE

66

Cette fonction est disponible lorsque I’option Force Guide 7.0 est installée.
Pour plus de détails au sujet de I'utilisation de 1’option Force Guide 7.0, reportez-vous au
manuel suivant.

Option Force Guide 7.0 de EPSON RC+ 7.0

Procédez a I’apprentissage direct au niveau du panneau [Apprentissage direct].

Pour afficher le panneau [Apprentissage direct], placez le commutateur a clé de sélection du
mode sur « APPRENTISSAGE/T1 » et appuyez sur I’onglet [ Apprentissage direct].

Safeguard

Robot:

Emergency Stop

OFF OFF
anal‘ﬂ |"Tanl ‘0 "‘Arm | ‘ ‘ECP ‘ ‘ ‘
Current Position Current Arm Orientation
X -9999.000mm Y -9999.000mm Z -9999.000mm m Hand Righty  J1Flag 0
U -9999.000deqg V -9999.000deg W -9999.000deg . Joint Ebow [NEUCNCE J4Flag EEED
Wrist NoFlip  J6Flag 0
Pulse
S -9999.000mm T -9999.000mm
Force Settings Teach
» Mass Properties : | 0: Gravity Compensation Off |"
Mode : | Base |"
-~ Motion Direction : |Line |" — Y r4
Hardness : Hard Soft
Sensor Reset Start

Les boites de dialogue suivantes peuvent étre affichées a partir de 1’icone ou du sous-menu.

[Moniteur E/S] : Fonctionnement : 2.3.1 Moniteur E/S
[Vue 3D] : Fonctionnement : 2.3.2 Vue 3D du robot
[Moniteur de force] : Fonctionnement : 2.3.6 Moniteur de force
[Moteur] : Fonctionnement : 2.4.3 Moteur
[Réinitialiser] : Fonctionnement : 2.4.4 Réinitialisation
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3.6.1 Systéme de coordonnées

11 est possible de sélectionner le systéme de coordonnées pour le 1’apprentissage a partir

des systémes de coordonnées définis par I’utilisateur.

Pour en savoir plus, reportez-vous a la section Fonctionnement : 3.5 Paramétres du robot

Elément Description

Systéme de coordonnées Local défini.

Local X S \ .
Le systéme 0 est identique au systéme de coordonnées Base.

Outil Systéme de coordonnées Outil défini

Systéme de coordonnées Bras défini en tant que bras supplémentaire.
Cette option est disponible pour les robots suivants :

robots a coordonnées rectangulaires,

robots SCARA.

Bras

3.6.2 Position actuelle

Ce groupe affiche la position actuelle du robot. La position peut étre affichée de trois
manieres.

I1 est possible que certains modes d’affichage ne soient pas disponibles selon le type de

robot.
Elément Description
Position actuelle et orientation de 1’outil dans le systéme de
Monde . e
coordonnées Local sélectionné
Articulation Coordonnées actuelles des articulations
Impulsion Impulsion des articulations

3.6.3 Orientation actuelle du bras
Ce groupe affiche I’orientation actuelle du bras.

Les drapeaux indiquant 1’orientation du bras varient en fonction du type de robot.
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3.6.4 Parameétre Force

Procédez a la configuration de 1’apprentissage direct au niveau du panneau [Parametres

Force].

Robot: Emergency Stop  Safeguard

OFF OFF
Local | 0 "|Toal | 0 ‘V|Arm ‘ ‘ ‘ECP ‘ ‘ ‘
Gurrent Position Current Arm Orientation

X -9999.000mm Y -9999.000mm Z -9999.000mm m Hand Righty  J1Flag 0

U -9999.000deg V -9999.000deg W -9999.000deq ~ Joint | Elbow — Above = J4Flag 0

Pulse Wrist NoFlip  J6Flag 0
S -9999.000mm T -9999.000mm

Force Settings Teach

> Mass Properties : ‘ 0: Gravity Compensation Off | "
Mode: ‘ Base |v‘

- Motion Direction : ‘ Line |V‘ “ Y z
Hardness : Hard ————¢ Soft

Sensor Reset Start

Appuyez sur I’onglet [Paramétres Force] pour afficher le panneau [Paramétres Force].

[Propriétés masse] :Sélectionnez I’objet de la propriété de masse.
L’objet de la propriété de masse peut étre défini au niveau du panneau
[Masse/Gravité] de EPSON RC+. Pour plus de détails au sujet du
panneau [Masse/Gravité], reportez-vous au manuel :
Option Force Guide 7.0 de EPSON RC+ 7.0

m L’exécution de I'apprentissage direct alors que 'objet de la propriété de masse n’est
pas paramétré correctement peut entrainer un mouvement inopiné. Soyez
vigilant lors de la configuration des paramétres et avant de procéder a

ATTENTION . .
I'apprentissage direct

[Mode] . Sélectionnez le mode.
[Sens de déplacement] : Sélectionnez le sens de déplacement.

[Dureté] : Sélectionnez la dureté.
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Bouton <Réinitialisation du capteur> :
Réinitialisez le capteur de force.
Notre capteur de force dispose d’une fonctionnalité de décalage.
Le capteur peut donc se déplacer sans qu’aucune force ne soit
appliquée lors de I’exécution de 1’apprentissage direct en raison
d’erreurs de décalage.
Si les erreurs de décalage du capteur se multiplient, appuyez sur
le bouton <Réinitialisation du capteur> pour réinitialiser le
capteur.

Une erreur survient en cas d’exécution de 1’apprentissage direct
sans réinitialisation pendant 10 minutes ou plus.

B Assurez-vous qu’aucune force externe n’est exercée sur le capteur de force
lorsque vous le réinitialisez.
A Dans le cas contraire, I'état auquel une force externe est exercée est « 0 ». Par
conséquent, si la force exercée est supprimée, le capteur de force détecte une
ATTENTION force, méme si aucune n’est exercée. Sil'apprentissage direct est effectué dans
cet état, il est possible que le robot se déplace de maniére non intentionnelle.
Soyez donc prudent.

Bouton <Démarrer> :

Démarrez I’apprentissage direct.

(1) Appuyez sur le bouton <Démarrer>.

Le panneau de confirmation s’affiche.

(2) Appuyez sur le bouton <OK> en activant le commutateur d’activation.
Procédez a 1’exécution tout en appuyant sur le commutateur
d’activation.

Le fonctionnement cesse lorsque le commutateur d’activation est

désactivé.

W L’exécution de I'apprentissage direct avec un mode ou un sens de déplacement
incorrect peut entrainer un mouvement inopiné.
Soyez vigilant lors de la configuration des parametres et avant de procéder a
I'apprentissage direct.

le capteur de force.

Le capteur de force ne peut pas détecter la force lorsqu’elle est exercée sur le bras
ATTENTION du robot ou sur le capteur lui-méme, ce qui peut provoquer le mouvement inopiné
du robot. Soyez donc prudent.

m Exercez la force sur la main ou la piéce fixée a proximité de I'extrémité et non sur

B Lors de I'utilisation du robot, faites attention a la position de la main ou de la piéce
mais également au mouvement du bras du robot.
Le mouvement du bras du robot peut étre important, surtout lorsque le robot est
proche de la singularité. Soyez donc prudent.
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3.6.5 Apprentissage

Procédez a I’apprentissage au niveau du panneau [ Apprentissage].

Robot: Emergency Stop  Safeguard

OFF OFF
Local | 0 "|Toal | 0 "|Arm ‘ ‘ ‘ECP ‘ ‘ ‘
Current Position Current Arm Orientation

X -9999.000mm Y -9999.000mm Z -9999.000mm m Hand Righty  J1Flag 0

U -9999.000deg V -9999.000deg W -9999.000deg  .J0int Elbow [SABOVER J4Flag ESN0

Pulse Wrist NoFlip  J6Flag 0

S -9999.000mm T -9999.000mm

Force Settings I Teach l
Motion Direction : ‘ Line |" “ Y z

d 1GEELTGTES Execute Motion

Point File : Point :
‘ robot1.pts "‘ ‘ 0 Point0 "‘ q Teach ‘
Edit Save Search Empty v
Sensor Reset Start

Appuyez sur I’onglet [ Apprentissage] pour afficher le panneau [ Apprentissage].
[Sens de déplacement] : Sélectionnez le sens de déplacement.

Bouton <Réinitialisation du capteur> :
Réinitialisez le capteur de force.
Notre capteur de force dispose d’une fonctionnalité de décalage. Le
capteur peut donc se déplacer sans qu’aucune force ne soit appliquée
lors de I’exécution de I’apprentissage direct en raison d’erreurs de
décalage.
Si les erreurs de décalage du capteur se multiplient, appuyez sur le

bouton <R¢initialisation du capteur> pour réinitialiser le capteur.

Une erreur survient en cas d’exécution de 1’apprentissage direct sans

réinitialisation pendant 10 minutes ou plus.

A

ATTENTION

B Assurez-vous qu’aucune force externe n’est exercée sur le capteur de force

lorsque vous le réinitialisez.

Dans le cas contraire, I'état auquel une force externe est exercée est « 0 ». Par
conséquent, si la force exercée est supprimée, le capteur de force détecte une
force, méme si aucune n’est exercée. Sil'apprentissage direct est effectué dans
cet état, il est possible que le robot se déplace de maniére non intentionnelle.
Soyez donc prudent.
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Bouton <Démarrer> :

Démarrez ’apprentissage direct.

(1) Appuyez sur le bouton <Démarrer>.

Le panneau de confirmation s’affiche.

(2) Appuyez sur le bouton <OK> en activant le commutateur
d’activation.
Procédez a I’exécution tout en appuyant sur le commutateur
d’activation.
Le fonctionnement cesse lorsque le commutateur d’activation est

désactivé.

m L’exécution de 'apprentissage direct alors que I'objet du contréle de force et I'objet
du systéme de coordonnées de force ne sont pas paramétrés correctement peut
entrainer un mouvement inopiné.

Soyez vigilant lors de la configuration des parametres et avant de procéder a
I'apprentissage direct.

le capteur de force lors de I'application de la force au capteur de force.

Le capteur de force ne peut pas détecter la force lorsqu’elle est exercée sur le bras
du robot ou sur le capteur lui-méme, ce qui peut provoquer le mouvement inopiné
du robot. Soyez donc prudent.

,_\ m Exercez la force sur la main ou la piéce fixée a proximité de I'extrémité et non sur

ATTENTION

B Lors de I'utilisation du robot, faites attention a la position de la main ou de la piéce
mais également au mouvement du bras du robot.

Le mouvement du bras du robot peut étre important, surtout lorsque le robot est
proche de la singularité. Soyez donc prudent.

Lors de I'enregistrement de la position du robot
Appuyez sur ’onglet [ Apprentissage] pour afficher le panneau [ Apprentissage].

Pour plus de détails au sujet de I’enregistrement de la position du robot, reportez-vous a

la section suivante :

Fonctionnement : 3.2.7 Enregistrement de la position du robot

Lors de I'exécution de la commande

Appuyez sur I’onglet [Exécution de la commande] pour afficher le panneau [Exécution
de la commande].

Pour plus de détails au sujet de la commande, reportez-vous a la section suivante :

Fonctionnement : 3.2.8 Commande
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4. Mode APPRENTISSAGE/T2

NOTE
& Le mode T2 ne peut étre utilisé sur les controleurs RC700-A et RC700-D conformes aux normes

UL.

Le mode T2 peut étre utilisé sur les controleurs RC700-E conformes aux normes UL.

En mode APPRENTISSAGE/T2, la vérification du programme a haute vitesse est
disponible en plus des fonctions du mode APPRENTISSAGE/T1.

APPRENTISSAGE/T2

Panneau de controle  |----- 3.1 Panneau de contréle
Déplacement & | ___. 3.2 Déplacement &
enseignement enseignement
Programmation |- 3.3 Programmation

Test(T2) |- 4.1 Test (T2)
Parametres du robot  |.---- 3.5 Parameétres du robot
Apprentissage direct  |.---- 3.6 Apprentissage direct

|| :nom du panneau

...... : section pertinente

Les fonctions et opérations sont communes aux modes APPRENTISSAGE/T1 et
APPRENTISSAGE/T2, a I’exception de la fonction « Test (T2) ».

Ce chapitre décrit uniquement la section 4./ Test (T2). Pour les autres fonctions et
opérations, reportez-vous aux sections suivantes.

Fonctionnement : 3.1 Panneau de contréle

Fonctionnement : 3.2 Déplacement & enseignement

Fonctionnement : 3.3 Programmation

Fonctionnement : 3.5 Parameétres du robot

Fonctionnement : 3.6 Apprentissage direct
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41 Test(T2)

NOTE

&

NOTE

=

TP3 Rev.19

Le mode T2 ne peut étre utilisé sur les controleurs RC700-A et RC700-D conformes aux normes UL.
Le mode T2 peut étre utilisé sur les contrdleurs RC700-E conformes aux normes UL.

Ce mode permet de vérifier le programme lorsque le commutateur d’activation est maintenu
enfoncé et que la protection est ouverte.

Il s’agit d’une fonction de vérification du programme a haute vitesse (T2: mode
d’accélération manuelle), définie dans les normes de sécurité.

Lorsque ce mode est activé, vous pouvez exécuter la fonction spécifiée en mode plusieurs
taches/une tache, plusieurs manipulateurs/un manipulateur a haute vitesse. La différence par
rapport au mode T1 réside dans la limitation de vitesse.

Robot: Emergency Stop  Safeguard Motors: Power 6060 F"]
00
off | [ofEl [oww [wwn B
Test mode: ‘ Single-task |"
B Program Files File: Main.prg Function: ﬂ
B Functions ;
3
4
5
6
7
8
9
10 Function main
11 Integeri
| 2 12

@® 13 Maotor On
14  Power High
15  Speed 100, 50, 50
16 Accel 100, 100, 50, 50, 50, 50
L~ 17  Speeds 2000, 1000, 1000
18  AccelS 20000, 20000, 10000, 10000, 10000, 10000

20 GoXY(0, 450, 260, 90, 0, 180)

22 Fori=0To2
23 Jump3 Here -TLZ(50), PO -TLZ(50), PO

- Speed limit

_ 0% Start
Pour afficher le panneau [Test (T2)], placez le commutateur a clé de sélection du mode sur
« APPRENTISSAGE/T2 » et appuyez sur I’onglet [Test (T2)]. La fenétre d’authentification a

I’aide du mot de passe s’affiche. Saisissez le mot de passe et appuyez sur le bouton <OK>.
11 est possible de régler la vitesse de 0 % (faible vitesse) a 100 % (haute vitesse).

La vitesse est réglée sur Faible lorsque le panneau [Test (T2)] est ouvert.
La vitesse est également réglée sur Faible dans les cas suivants :
-si le pupitre d’apprentissage n’est pas utilisé pendant un certain temps,
-si le commutateur d’activation est désactivé alors que le programme est exécuté
en appuyant sur le bouton <Démarrer>.
Les autres procédures de fonctionnement sont les mémes que la procédure « Test», a

I’exception de la couleur du panneau.

Référence : Fonctionnement : 3.4 Test
Le mot de passe de la procédure Test (T2) ne peut étre configuré sur le pupitre d’apprentissage.
Définissez le mot de passe dans EPSON RC+.

En mode T1, la vitesse maximale du robot est limitée a 250 mm/s maximum.

En mode T2, le robot peut fonctionner a des vitesses supérieures a 250 mm/s.

Pour plus de détails sur la vitesse de fonctionnement maximale, reportez-vous au manuel de
chaque manipulateur.
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5. Mode AUTO

Placez le commutateur a clé de sélection du mode sur « AUTO » pour activer le mode

74

AUTO.

Le mode AUTO est utilisé pour le fonctionnement automatique (exécution du programme)

lors des opérations sur site et pour indiquer 1’état du systéme robot.

Toutefois, le robot ne peut étre actionné et le programme ne peut étre exécuté lorsque la

porte de sécurité est ouverte.

Le robot ne peut étre modifié.

Référence : Fonctionnement : 2.1 Robot actuel

AUTO

Panneau opérateur

Maintenance

Configuration

5.1 Panneau opérateur

5.2 Maintenance

5.3 Configuration

| ] :nom du panneau

...... : section pertinente
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5.1 Panneau opérateur
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Le panneau opérateur vous permet d’exécuter et de vérifier les programmes.

Pour afficher le panneau [Panneau opérateur], placez le commutateur a clé de sélection du

mode sur « AUTO » et appuyez sur I’onglet [Panneau opérateur].

Emergency Stop  Safeguard Power 600
OFF OFF Low

Operate ON

S E

Start

Vous pouvez sélectionner les sous-menus a partir de la liste de sous-menus, qui peut étre
affichée en appuyant sur le bouton de menu.
La sélection du sous-menu affiche la boite de dialogue correspondante. Pour plus de
détails, reportez-vous aux sections suivantes :

Moniteur E/S . Fonctionnement : 2.3.1 Moniteur E/S

Gestionnaire de tdches : Fonctionnement : 2.3.5 Gestionnaire de tdches

Historique du systéme : Fonctionnement : 2.4.2 Historique du systéme

5.1.1 Exécution du programme

Sélectionnez d’abord « TP3 » dans EPSON RC+, sous [Contréleur]-[Configuration]-
[Périphérique de contrdle]. Activez ensuite le bouton <Lancer> au niveau du [Panneau
opérateur] de TP3.

L’activation du bouton affiche et active les boutons suivants :

<Démarrer> <Arréter> <Pause> <Continuer>

Sélectionnez le programme du projet dans la liste [Programme a exécuter].

Vous pouvez lancer le programme en cliquant sur les boutons <Démarrer>, <Arréter>,
<Pause> et <Continuer>.

La fenétre de sortie affiche les données de sortie. En cas d’erreur, les informations

relatives a I’erreur s’affichent.

Elément Description
Début Lance I’exécution du programme sélectionné.
Arréter Arréte toutes les taches.
Pause Arréte toutes les tdches qui peuvent étre interrompues de maniére temporaire.
Continuer | Reprend les tiches interrompues.
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5.2 Maintenance

Ce panneau permet d’enregistrer et d’afficher les données.

Pour afficher le panneau [Maintenance], placez le commutateur a clé de sélection du mode
sur « AUTO » et appuyez sur 1’onglet [Maintenance].

Sélectionnez I’une des options suivantes dans la liste [Fonction].
Sauvegarde
Restaurer
Maintenance du contréleur

Maintenance du robot

Le mot de passe est nécessaire s’il est défini dans EPSON RC+.  Saisissez le mot de passe.

5.2.1 Sauvegarde

Ce panneau permet d’enregistrer les informations relatives au contréleur dans la mémoire

Robot: Emergency Stop  Safeguard Motors Power
OFF OFF ON LowW
Function: ‘ Backup |"
Save all controller data and status to the USB memory.
*Caution*
- Do not remove the Teach Pendant power cable and USB memory while backup or unmount.
File and USB memory may be damaged.
+ When removing the USB memory, tap the <Unmount> button and make sure that processing has
successfully completed before the USB is removed.
>
Backup
|~

Pour enregistrer I'état actuel :
Appuyez sur le bouton <Sauvegarde> pour enregistrer 1’état actuel dans la mémoire USB.

L’état, tel que paramétre du controleur, état de la tache, état E/S et état du robot, est
enregistré. Cela est utile pour indiquer 1’état du systéme Robot aux distributeurs et a
notre assistance technique.

Les données sont enregistrées dans le dossier appelé « B_numéro de série_date heure »,
qui est automatiquement créé dans le dossier EPSON de la mémoire USB.

Pour retirer la mémoire USB :
Appuyez sur le bouton <Démonter> pour afficher les consignes de retrait. Retirez la

mémoire USB en suivant les consignes.
Pour plus de détails au sujet des mises en garde d’utilisation de la mémoire USB, reportez-

vous a la section Fonctionnement : 8. Port USB.
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5.2.2 Restauration

Ce panneau permet de restaurer la configuration du systéme Robot a partir des données de
sauvegarde enregistrées dans la mémoire USB. Le systéme Robot ne peut pas étre restauré

lorsque la tache est en cours d’exécution.

Pour restaurer la configuration du systéme Robot :

(1) Insérez la mémoire USB contenant les données dans le pupitre d’apprentissage.

(2) Appuyez sur le bouton <Restaurer>.
Le panneau [Rechercher un dossier] s’affiche.

(3) Sélectionnez les données que vous souhaitez restaurer a partir du panneau [Rechercher
un dossier].

(4) Appuyez sur le bouton <OK>.
Le panneau [Rechercher un dossier] se ferme et le panneau [Restauration du contrdleur|
s’affiche.

(5) Sélectionnez les informations a restaurer au niveau du panneau [Restauration du
contrdleur].

(6) Appuyez sur le bouton <OK>.

La restauration des données commence.

En cas de configurations différentes du contréleur et des données de sauvegarde, un message
d’avertissement s’affiche. La restauration doit étre effectuée sur le méme systéme.

Le systéme Robot redémarre une fois les données restaurées.

Pour retirer la mémoire USB :
Appuyez sur le bouton <Démonter> pour afficher les consignes de retrait. Retirez la

mémoire USB en suivant les consignes.

Pour plus de détails au sujet des mises en garde d’utilisation de la mémoire USB, reportez-

vous a la section Fonctionnement : 8. Port USB.
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5.2.3 Maintenance du controleur

Ce panneau permet de consulter et modifier les informations relatives aux pieces du
contrdleur.

Robot: Emergency Stop  Safeguard Motors Power

OFF OFF ON Low

Function: ‘ Controller Maintenance ‘ v ‘

General

Months

Installation Date P
Remaining

0% 100% Consumption|

® Battery 2016/02/02 89.80 20%

Note: If Consumption is 100% or more, the part should be replaced.

Change

Pour modifier les informations :

Appuyez sur le bouton <Modifier>, puis définissez la date d’installation.

Pour annuler I'avertissement :

Appuyez sur le bouton <Effacer>.

Pour plus de détails au sujet de la gestion de la consommation des piéces, reportez-vous
au manuel suivant :

MANUEL d’entretien de la série RC700

MANUEL d’entretien de la série T

MANUEL d’entretien série T-B

Manuel d’entretien de la série VT
Si vous utilisez le contréleur RC700-D ou RC700-E, contactez le fournisseur de votre

région.
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5.2.4 Maintenance du robot

Ce panneau permet de consulter et modifier les informations relatives aux piéces du robot.

Selon le paramétrage du systéme Robot, il est possible que ce panneau ne soit pas affiché.

Robot: Emergency Stop ~ Safeguard Motors Power
OFF OFF ON Low
Function: ‘ Robot Maintenance ‘V‘
Robot: ‘LHmbm‘XXX-XXXX ‘V|
General Ji J2 J3 J4 - J6
Part Installation Date Mon_th_s 0% 100% Consumption|
Remaining

O) Belt 2016/02/26 456.00 32%

> Grease 2016/02/26 200.00 70%

Motor 2016/02/26 10.00 70%

/
Gear 2016/02/26 1500.00 2%
BallScrew 2016/02/26 300.00 120%

Note: If Consumption is 100% or more, the part is recommended to be replaced. (L10)

Change

Pour afficher les informations relatives aux pieces :

Sélectionnez le robot sous [Robot] et appuyez sur 1’élément a consulter.

Pour modifier les informations :

Appuyez sur le bouton <Modifier>, puis définissez la date d’installation.

Pour annuler 'avertissement :

Appuyez sur le bouton <Effacer>.

Pour plus de détails au sujet de la gestion de la consommation des pieces, reportez-vous

au manuel suivant :
MANUEL d’entretien de la série RC700
MANUEL d’entretien de la série T
MANUEL d’entretien série T-B

Manuel d’entretien de la série VT

Si vous utilisez le contrdéleur RC700-D ou RC700-E, contactez le fournisseur de votre

région.
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5.3 Configuration
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Ce panneau est utilisé pour différents paramétres.
Pour afficher le panneau [Configuration], placez le commutateur a clé de sélection du mode

sur « AUTO » et appuyez sur I’onglet [Configuration].

Sélectionnez 1’une des options suivantes dans la liste [Fonction].
Préférences
Informations relatives au systéme
Mise a jour du logiciel
Arrét

5.3.1 Préférences

Robot: Emergency Stop  Safeguard Motors. Power
I C—. OFF  OFF oN Low
Function: ‘Preferences "‘
Language: English M

LCD Settings

Brightness: Dark Light
> Speaker
Volume: Min Max
o Font Size
Program: Small ® Middle Large

Les paramétres suivants sont disponibles.
Langue : sélectionne la langue pour 1’écran et le pavé.
Les langues disponibles sont les suivantes: japonais, anglais,
frangais, allemand, chinois simplifié et chinois traditionnel.
L’application redémarre automatiquement en cas de changement de
langue.

Paramétres LCD : définit la luminosité de 1’écran LCD.
Placez le curseur sur la luminosité adaptée.

Haut-parleur : définit le volume du haut-parleur.
Placez le curseur sur le volume adapté.

Taille de la police : définit la taille de police utilisée dans la zone d’affichage du contenu
des fichiers du panneau [Programmation] et du panneau [Test].
Sélectionnez I’option « Petite », « Moyenne » ou « Grande ».
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5.3.2 Informations relatives au systéme

Ce panneau affiche des informations relatives au contrdleur, au pupitre d’apprentissage et a

la licence.

Informations relatives au contréleur

Nom du contréleur :nom du contrdleur
Numéro de série :numéro de série du controéleur
Version du Firmware: : version du micrologiciel du contrdleur

Informations relatives au périphérique terminal :
Version du Firmware: : version du micrologiciel du pupitre d’apprentissage

Version du logiciel :version du logiciel du pupitre d’apprentissage

Licence a code source ouvert :
Appuyez sur le bouton <Affichage> pour ouvrir un autre panneau dans lequel les

informations relatives a la licence sont affichées.

5.3.3 Mise a jour du logiciel

Ce panneau permet de mettre le logiciel du pupitre d’apprentissage a jour.
Les deux éléments suivants sont nécessaires pour la mise a jour :
- mémoire USB d’une capacité suffisante,

- PC pour écrire le fichier de la mise a jour dans la mémoire USB.

Robot: Emergency Stop  Safeguard Motors Power

OFF OFF ON Low

Function: | Update Software ‘V‘

TP3 will be restarted after upgrade.

Upgrade

Préparation
(1) Insérez la mémoire USB dans le PC.

(2) Copiez le fichier de la mise a jour du PC a la mémoire USB.
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Fonctionnement 5. Mode AUTO

Mise a jour
(1) Insérez la mémoire USB dans le port USB (inférieur) du pupitre d’apprentissage.

(2) Une fois la mémoire USB reconnue, appuyez sur le bouton <Mise a niveau> du
panneau [Configuration].

(3) Une fois la fenétre de confirmation affichée, appuyez sur le bouton <OK> et lancez
la mise a jour.

La mise a jour est effectuée en quelques minutes.
Pour retirer la mémoire USB, appuyez sur le bouton <Démonter> et suivez les consignes.

Vous pouvez retrouver la version sous [Informations relatives au systéme] - [Informations
relatives au périphérique terminal] - [Version du logiciel].
Référence : Fonctionnement : 5.3.2 Informations relatives au systéme

m Ne retirez pas la mémoire USB et le cable d’alimentation du pupitre

A d’apprentissage lors de la mise a jour du logiciel.
La mémoire USB et le pupitre d’apprentissage pourraient étre endommagés.

ATTENTION | m N'utilisez pas le robot lors de la mise a jour du logiciel.
Il est possible que le logiciel soit endommageé et que le systéme ne démarre pas.

Pour plus de détails au sujet des mises en garde d’utilisation de la mémoire USB, reportez-
vous a la section Fonctionnement : 8. Port USB.

534 Arrét

Ce panneau permet d’éteindre le systéme du pupitre d’apprentissage.
Appuyez sur le bouton <Exécuter> pour lancer la procédure d’arrét.

Les opérations suivantes coupent l’alimentation électrique du pupitre d’apprentissage.
Avant d’effectuer les opérations suivantes, veillez a arréter le systéme du pupitre
d’apprentissage :

lorsque vous éteignez le contrdleur,

lorsque vous retirez le pupitre d’apprentissage du contréleur.

Robot: Emergency Stop  Safeguard Motors Power

OFF OFF ON Low

Function: ‘ Shutdown ‘ v ‘

It will shutdown the TP3 system.

Shutdown
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Fonctionnement 6. Définition du mot de passe

6. Définition du mot de

Vous pouvez définir un mot de passe pour limiter I’accés des opérateurs aux fonctions
suivantes :

freins (robot 6 axes uniquement),

maintenance,

test (T2).

Définissez le mot de passe dans EPSON RC+.

NOTE
i Le mode T2 ne peut étre utilisé sur les contréleurs RC700-A et RC700-D conformes aux normes

UL.

Le mode T2 peut étre utilisé sur les contrdleurs RC700-E conformes aux normes UL.
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Fonctionnement 7. Dépannage

7. Dépannage

Si le probléme reste le méme une fois la mesure corrective effectuée, il est possible que
I’unité soit défaillante.
Veuillez contacter le centre de service ou le fabricant.

L’écran est vide

- Le contrdleur assure 1’alimentation en 24 V c.c.
Vérifiez que le contréleur est sous tension.

- Vérifiez que le contréleur est bien connecté au port TP du contrdleur.

Un code d’erreur apparait et le robot ne fonctionne pas normalement
- Veuillez vous reporter au code d’erreur dans le manuel suivant :

Status Code /Error Code List

Le robot ne se déplace pas lorsque la touche de déplacement est
actionnée
- Exécutez la commande de mise en marche du moteur pour actionner le moteur du robot.

Pour plus de détails, reportez-vous au manuel suivant :
EPSON RC+ SPEL+ Language Reference: Moteur

- Actionnez le moteur du robot.

Pour plus de détails, reportez-vous au manuel suivant :
EPSON RC+ SPEL+ Language Reference: SLock

- Il est possible qu’une courte distance de déplacement ait été sélectionnée.
Vérifiez la valeur au niveau de 1’écran [Distance de déplacement] et sélectionnez le
paramétre de longue distance si nécessaire.
Pour plus de détails, reportez-vous a la section suivante :
Fonctionnement : 3.2.6 Distance de déplacement

Impossible de basculer du mode opérationnel APPRENTISSAGE au
mode AUTO

- Activez I’entrée de déverrouillage du contréleur pour déverrouiller.

La liste des programmes n’est pas affichée dans la fenétre de
vérification des programmes du mode TEST

- Déterminez si le paramétre est défini pour stocker les fichiers source d’exécution dans le
controleur.

Les paramétres peuvent étre confirmés en procédant comme suit :

Sélectionnez le menu EPSON RC+- [Projet]-[Propriétés]-[Fichiers sources dans le
controleur] et assurez-vous que les fichiers souhaités sont cochés sous [Sélectionner les
fichiers sources a conserver dans le contrdleur :].

Le mouvement du robot ralentit lorsque vous passez du mode
APPRENTISSAGE au mode AUTO

Reportez-vous a la NOTE de la section suivante :

Fonctionnement : 1. Procédure d’apprentissage
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8. Liste des pieces de maintenance

Nom de la piéce Code
Clé TP3

2175228

9. Liste des pieces optionnelles

Nom de la piece Code
Support mural R12NZ900NH
5m R12NZ90111
Céable d’extension | 10 m R12NZ900NJ
15 m R12NZ900NK
Kit de branchement a chaud R12N2900NL
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