EPSON

Sicherheitshandbuch

Dieses Handbuch enthdlt MaBinahmen fiir die sichere Verwendung des
Robotersystems. Lesen Sie sich diese durch, bevor Sie das Robotersystem
verwenden.

Bewahren Sie dieses Handbuch nach der Lektiire an einem leicht zugénglichen

Ort auf, um spéter darin nachschlagen zu kdnnen.

RC700-E
Ubersetzte Version

Main doc. No. MD001

©Seiko Epson Corporation 2023

Rev.4a
DEM23YB6367R



Sicherheitshandbuch Rev.4a

Inhalt

1. Einfiihrung 5
1.1 EinfUhrung 6
1.2 Marken 6
1.3 Nutzungsbedingungen 6
1.4 Hersteller 7
1.5 Importeure 7
1.6 Kontaktinformationen 7
1.7 Entsorgung 11
1.8 Entsorgung von Batterien 1"
1.8.1 FUr Kunden in der Europaischen Union 11
1.8.2 Fur Kunden in der Region Taiwan 12
1.8.3 Fur Kunden aus Kalifornien 12
2. Sicherheit dieses Produkts 13
2.1 Anwendung und Zweck dieses Produkts 14
2.2 Installationsumgebung 14
2.3 Restrisiken 15
2.4 Konformitatserklarung (nur EU-Mitgliedstaaten) 16
2.5 Einhaltung der Sicherheitsvorschriften 19
2.6 Hinweise zur CE-Kennzeichnung 20
2.7 Hinweise zur UKCA-Kennzeichnung 21




Sicherheitshandbuch Rev.4a

3. Sicherheitsvorkehrungen 22
3.1 In diesem Handbuch verwendete Konventionen 23
3.2 Vorsichtsmalinahmen fiir das Auspacken und den Transport ... 24
3.3 Vorsichtsmafinahmen fur die Installation und den Anschluss ... 26
3.4 Vorsichtsmalinahmen fir das Einlernen und Programmieren ... 34
3.5 Vorsichtsmafnahmen fir den automatischen Betrieb ... 37
3.6 Vorsichtsmalnahmen fir die Wartung 42
3.7 Etiketten an der Steuerung 46

3.7.1 Warnetiketten 46
3.7.2 Etiketten 47
3.7.3 Positionen der Etiketten 48
3.8 Manipulator-Etiketten 49
3.8.1 Warnetiketten 49
3.8.2 Etiketten 50
3.8.3 Positionen der Etiketten 52
3.8.3.1 GX-Serie 52
3.8.3.1.1 GX4 52
3.8.3.1.2 GX8 54
3.8.3.1.3 GX10/GX20 56

3.8.3.2 C-B-Serie 58
3.8.3.2.1C4-B 58
3.8.3.2.2 C8-B/C12-B 58

3.9 Sicherheitsfunktionen 59
3.10 Schutzfunktionen 62




Sicherheitshandbuch Rev.4a
4. Aufgaben und Schulung von Sicherheitsmanagern ...
64

4.1 Aufgaben fur Sicherheitsmanager 65
4.1.1 Passwortverwaltung 65
4.1.2 Durchflhrung von Schulungen 66

4.2 Fur die Arbeit mit Robotersystemen erforderliche Kenntnisse und

Schulungen

67
5. Handbucher fiir dieses Produkt 69

5.1 Handbuchtypen 70

5.2 Anzeigen von Handbiichern 71

5.3 Installation der Software und der Handbucher 72

6. Prozess vom Auspacken bis zur Entsorgung oo 73

6.1 Handhabung vom Auspacken bis zur Entsorgung

7. Anhang

7.1 Anhang: China RoHS

74

76

77




Sicherheitshandbuch Rev.4a

1. Einfuhrung
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1.1 EinfUhrung

Vielen Dank fiir den Erwerb dieses Epson-Robotersystems. Dieses Handbuch enthalt
die Informationen, die fiir die korrekte Verwendung des Robotersystems erforderlich
sind.

Bevor Sie das System verwenden, lesen Sie bitte dieses Handbuch und andere
zugehorige Bedienungsanleitungen, um die korrekte Verwendung sicherzustellen.
Bewahren Sie dieses Handbuch nach der Lektiire an einem leicht zugénglichen Ort auf,
um spater darin nachschlagen zu kénnen.

Epson fiihrt strenge Tests und Inspektionen durch, um sicherzustellen, dass die
Leistung seiner Robotersysteme den Standards entspricht. Bitte beachten Sie, dass das
Epson-Robotersystem nicht seine volle Leistungsfahigkeit erreicht, wenn es auflerhalb
der im Handbuch beschriebenen Betriebsbedingungen verwendet wird.

Dieses Handbuch beschreibt potenzielle Gefahren und vorhersehbare Probleme. Um
das Epson-Robotersystem sicher und korrekt zu verwenden, befolgen Sie unbedingt die
Sicherheitsinformationen in diesem Handbuch.

1.2 Marken

Microsoft, Windows und das Windows-Logo sind eingetragene Marken oder Marken
der Microsoft Corporation in den USA und/oder anderen Landern. Alle anderen
Firmennamen, Markennamen und Produktnamen sind eingetragene Marken oder

Marken der jeweiligen Unternehmen.

1.3 Nutzungsbedingungen

Kein Teil dieses Handbuchs darf ohne ausdriickliche schriftliche Genehmigung in
irgendeiner Form reproduziert oder nachgedruckt werden.

Die Informationen in diesem Dokument kénnen ohne vorherige Ankiindigung geéndert
werden.

Bitte kontaktieren Sie uns, wenn Sie Fehler in diesem Dokument finden oder wenn Sie
Fragen zu den Informationen in diesem Dokument haben.
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1.4 Hersteller

SEIKO EPSON CORPORATION

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

Werk Toyoshina, Abteilung Fertigungslosungen

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

FAX.: 0263-72-1685

1.5 Importeure

= Importeur fiir die EU
EPSON EUROPE B.V.
Azie Building, Atlas ArenA, Hoogoorddreef 5, 1101
BA Amsterdam Zuidoost, Niederlande
TEL.: +31-20-314-5000
FAX.: +31-20-314-5010

= Importeur fiir die UK
EPSON (U.K.) LIMITED
Westside, London Road, Hemel Hempstead, Hertfordshire,
HP3 9TD, GrofBbritannien
TEL.: +44-1442-261144
FAX.: +44-1442-227227

1.6 Kontaktinformationen
LIEFERANT (Land/Region)

= Nord- und Siidamerika: Epson America, Inc.
Fabrikautomation/Robotik
3131 Katella Ave., Los Alamitos, CA 90720,
USA
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TEL.: +1-562-981-3840
FAX.: +1-562-981-5220
E-MAIL: info@robots.epson.com

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

= Chinese mainland Epson (China) Co., Ltd.
Abteilung Robotik
4F, Tower 1, China Central Place,
81 Jianguo Road, Chaoyang District,
Peking, 100025, VR China
TEL.: +86-(0)-10-8522-1199
FAX.: +86-(0)-10-8522-1125
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= Region Taiwan: Epson Taiwan Technology & Trading Ltd.
Geschiéftsbereich Fertigungslosungen
15F, No.100, Song Ren Road, Sinyi Dist. Taipei City 11073,
Taiwan
TEL.: +886-(0)-2-8786-6688
FAX.: +886-(0)-2-8786-6600
E-MAIL: info.ms@exc.epson.com.tw
URL: https://www.epson.com.tw/robot-tech#
WEBSEITE FUR ANFRAGEN: https://www.epson.com.tw/contactrobot

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

= Siidostasien: Epson Singapore Pte. Ltd.
Fabrikautomationssystem
438B Alexandra Road,
Block B Alexandra TechnoPark, #04-01/04,
Singapur 119968
TEL.: +65-(0)-6586-5500
FAX.: +65-(0)-6271-7066
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= Indien: Epson India Pvt. Ltd.
Vertrieb und Marketing (Fabrikautomation)
12th Floor, The Millenia, Tower A, No. 1,
Murphy Road, Ulsoor, Bangalore,
Indien 560008
TEL.: +91-80-4566-5000
FAX.: +91-80-4566-5005

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

Installation und Online-Geschéftsberatung
TEL.: 03-5919-5257

E-MAIL: epson-robot@exc.chb.epson.co.jp
Technischer und Reparatur-Support

TEL.: 042-847-3035

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

10
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1.7 Entsorgung

Bei der Entsorgung dieses Produkts beachten Sie bitte die Gesetze und Vorschriften
Thres Landes.

1.8 Entsorgung von Batterien

Informationen zum Entfernen und Austauschen der Batterie finden Sie im folgenden
Handbuch.
,» Wartungshandbuch*

1.8.1 Fur Kunden in der Europaischen Union

Das Etikett mit der durchgestrichenen Miilltonne auf Threm Produkt weist darauf hin,
dass dieses Produkt und die darin enthaltenen Batterien nicht iiber den normalen
Hausmiill entsorgt werden diirfen.

Um nachteilige Auswirkungen auf die Umwelt und die menschliche Gesundheit zu
vermeiden, sollten das Produkt und seine Batterien von anderen Abfillen getrennt und
auf umweltvertragliche Weise recycelt werden. Wenden Sie sich an Thre ortliche
Behorde oder Thren Produkthédndler, um Informationen {iber Sammelstellen zu erhalten.
Das Symbol Pb, Cd oder Hg bedeutet, dass diese Metalle in der Batterie verwendet
werden.

#" WICHTIGSTE PUNKTE

Diese Informationen gelten nur fir Kunden in der Europaischen Union
gemaR der Richtlinie 2006/66/EG DES EUROPAISCHEN PARLAMENTS
UND DES RATES vom 6. September 2006 Gber Batterien und

11



Sicherheitshandbuch Rev.4a

Akkumulatoren sowie Altbatterien und Altakkumulatoren und zur Aufhebung
der Richtlinie 91/157/EWG und der Rechtsvorschriften zu ihrer Umsetzung
und Anwendung in den verschiedenen nationalen Rechtssystemen sowie fir
Kunden in den Landern Europas, des Nahen Ostens und Afrikas (EMEA),
die gleichwertige Vorschriften eingefuihrt haben.

Fir Informationen liber das Recycling von Produkten in anderen Landern
wenden Sie sich bitte an lhre 6rtlichen Behdrden.

1.8.2 FUr Kunden in der Region Taiwan

Gebrauchte Batterien sollten von anderen Abfillen getrennt und umweltvertrdglich
recycelt werden. Wenden Sie sich an Ihre ortliche Behdrde oder Thren Produkthéndler,

um Informationen {iber Sammelstellen zu erhalten.

1.8.3 Fir Kunden aus Kalifornien

Die Lithiumbatterie, die in diesem Produkt verwendet wird, enthélt Perchloratmaterial,
das eine besondere Handhabung erfordert.

Weitere Informationen finden Sie im folgenden Dokument.
https://dtsc.ca.gov/perchlorate/

12
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2. Sicherheit dieses Produkts
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2.1 Anwendung und Zweck dieses Produkts

Dieses Produkt ist fiir den Transport und die Montage von Teilen in einem isolierten,
sicheren Bereich vorgesehen.

2.2 Installationsumgebung

Um die Funktionsfdhigkeit des Robotersystems zu erhalten und seinen sicheren Einsatz
zu gewdhrleisten, sind geeignete Voreinstellungen erforderlich. Installieren Sie das
Robotersystem an einem Ort, der die folgenden Bedingungen erfiillt.

= Umgebungstemperatur
Installation: 5-40 °C
Transport oder Lagerung: -20-60 °C

= Relative Umgebungsfeuchte (keine Kondensation)
Installation: 10-80 % (GX, C-B), 20-80 % (RC700-E)
Transport oder Lagerung: 10-90 %

= Schnelles transientes Burst-Rauschen
1 kV oder weniger (Signalleitung)

= Elektrostatisches Rauschen
4 kV oder weniger

= Hohe
GX4, GX8: 2000 m oder weniger
GX10, GX20, C-B-Serie: 1000 m oder weniger

= Voreinstellungen
¢ In Innenrdumen installieren.
e Vor direkter Sonneneinstrahlung schiitzen.

e Von Staub, dligem Rauch, Salzgehalt, Metallpulver und anderen
Verunreinigungen fernhalten.

¢ Von brennbaren oder korrosiven Fliissigkeiten und Gasen fernhalten.

14
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¢ Von Wasser fernhalten.

e Von Stéfen oder Vibrationen fernhalten.

¢ Von elektrischen Storquellen fernhalten.

¢ Von explosionsgefahrdeten Bereichen fernhalten.

e Von groflen Strahlungsmengen fernhalten.

2.3 Restrisiken

Weitere Einzelheiten zu den Restrisiken unserer Manipulatoren und Steuerungen finden
Sie in den Warnhinweisen und Vorsichtsmafinahmen in den einzelnen Abschnitten.

15
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2.4 Konformitatserklarung (nur EU-Mitgliedstaaten)

Hersteller: SEIKO EPSON CORPORATION

Adresse: 3-5, Owa 3-chome, Suwa-shi, Nagano-ken 392-8502 Japan

Représentant: EPSON EUROPE B.V.

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

Markenname: EPSON

Produktname, Modell: Bitte beachten Sie die Bedienungsanleitung fiir die einzelnen
Modelle.

Entspricht der/den folgenden Richtlinie(n) und Norm(en):

Directive 2006/42/EC:

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

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

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

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

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

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

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

16
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= [EC 62061
Safety of machinery - Functional safety of safety-related control systems

= [EC 61508-1
Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic safety-related
systems - Part 1: General requirements

= [EC 61508-2
Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic safety-related
systems - Part 2: Requirements for electrical/electronic/programmable electronic
safety-related systems

= [EC 61508-3
Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic safety-related
systems - Part 3: Software requirements

Directive 2014/30/EU:

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

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

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

= JEC61000-6-7
Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 6-7: Generic standards - Immunity
requirements for equipment intended to perform functions in a safety-related
system (functional safety) in industrial locations

Directive 2011/65/EU:

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

17
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2.5 Einhaltung der Sicherheitsvorschriften

Spezifische Toleranzen und Einsatzbedingungen zur Gewahrleistung der Sicherheit
sind in den Handbiichern fiir die Manipulatoren und Steuerungen beschrieben. Lesen
Sie unbedingt auch diese Handbiicher.

Beachten Sie bei der Installation und dem Betrieb des Robotersystems die
Sicherheitsstandards des jeweiligen Landes und der betreffenden Region. Im Folgenden
finden Sie Beispiele fiir Sicherheitsstandards in Bezug auf Robotersysteme sowie
weitere Sicherheitsstandards.

Bitte beachten Sie nicht nur dieses Kapitel, sondern auch diese Standards und treffen
Sie entsprechende SicherheitsmaBnahmen.

Hinweis: Es ist nicht beabsichtigt, dass diese Standards alle erforderlichen
Sicherheitsstandards umfassen.

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

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

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

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

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

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

19
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= ISO 13855
Safety of machinery -- Positioning of safeguards with respect to the approach
speeds of parts of the human body.

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

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

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

requirements

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

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

2.6 Hinweise zur CE-Kennzeichnung

Das Epson Robotersystem (Manipulatoren und Steuerungen) ist ein Gerit, das in die
Fertigungsanlagen des Endverbrauchers eingebaut wird. Es handelt sich also um eine
,unvollstindige Maschine® im Sinne von Artikel 1 (Anwendungsbereich) Absatz 1 (g)
der Europédischen Maschinenrichtlinie (2006/42/EG). Geméal Artikel 13 (Verfahren fiir
unvollstdndige Maschinen) der Européischen Maschinenrichtlinie hat Epson in der
»Einbauerklarung fiir unvollstdndige Maschinen® erklért, dass das Epson
Robotersystem mit der Europédischen Maschinenrichtlinie, der Europédischen EM V-
Richtlinie (2014/30/EU) und der Europaischen RoHS-Richtlinie (2011/65/EU) konform
ist (Einzelheiten entnehmen Sie bitte der dem Robotersystem beiliegenden
Einbauerklarung fiir unvollstdndige Maschinen.) Weil das Epson Robotersystem eine
»unvollstindige Maschine* ist, tragen die Epson Manipulatoren keine CE-

20



Sicherheitshandbuch Rev.4a

Kennzeichnung.

Die Robotersteuerung RC700-E wird jedoch als ,,fertiges Produkt® betrachtet. Epson
hat separat erkldrt, dass der RC700-E mit der europdischen EMV-Richtlinie und der
europdischen RoHS-Richtlinie konform ist, und der RC700-E tragt die CE-
Kennzeichnung als Nachweis der Konformitat.

2.7 Hinweise zur UKCA-Kennzeichnung

Das Epson Robotersystem (Manipulatoren und Steuerungen) ist ein Gerit, das in die
Fertigungsanlagen des Endverbrauchers eingebaut wird. Es handelt sich also um eine
,unvollstindige Maschine* im Sinne von Unterabsatz (1) der Vorschrift 6 der Supply of
Machinery (Safety) Regulations 2008. Gemaf Vorschrift 8 der Supply of Machinery
(Safety) Regulations 2008 hat Epson in der ,,Einbauerklarung fiir unvollstdndige
Maschinen® erklért, dass das Epson Robotersystem mit den Supply of Machinery
(Safety) Regulations 2008, den Electromagnetic Compatibility Regulations 2016 und
den Restriction of the Use of Certain Hazardous Substances in Electrical and Electronic
Equipment Regulations 2012 konform ist. (Einzelheiten entnehmen Sie bitte der dem
Robotersystem beiliegenden Einbauerklarung fiir unvollstindige Maschinen.) Weil das
Epson Robotersystem eine ,,unvollstindige Maschine* ist, tragen die Epson
Manipulatoren keine UKCA-Kennzeichnung.

Die Robotersteuerung RC700-E wird jedoch als ,,fertiges Produkt* betrachtet. Epson
hat separat erkldrt, dass der RC700-E mit den Electromagnetic Compatibility
Regulations 2016 und den Restriction of the Use of Certain Hazardous Substances in
Electrical and Electronic Equipment Regulations 2012 konform ist, und der RC700-E
tragt die UKCA-Kennzeichnung als Nachweis der Konformitét.

21
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3. Sicherheitsvorkehrungen

Dieses Kapitel enthédlt Warnhinweise fiir die sichere Verwendung des Robotersystems.
Lesen Sie sich diese durch, bevor Sie das Robotersystem verwenden.

Die Verwendung des Robotersystems ohne Versténdnis der Sicherheitsinformationen
kann duferst gefahrlich sein und zu schweren Korperverletzungen und/oder schweren
Sachschidden am Robotersystem fiihren.

22
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3.1 In diesem Handbuch verwendete Konventionen

Die folgenden Symbole werden in diesem Handbuch verwendet, um wichtige
Sicherheitsinformationen anzuzeigen. Lesen Sie unbedingt die Beschreibungen zu den
einzelnen Symbolen.

A\ WARNUNG

Dieses Symbol weist auf eine unmittelbar gefahrliche Situation hin, die,
wenn der Vorgang nicht ordnungsgeman durchgefuhrt wird, zu schweren
Verletzungen oder gar zum Tod flihren kann.

/\ WARNUNG

Dieses Symbol weist auf eine potenziell gefahrliche Situation hin, die, wenn
der Vorgang nicht ordnungsgemaf durchgefiihrt wird, zu einer Verletzung
durch Stromschlag fihren kann.

/A\ VORSICHT

Dieses Symbol weist auf eine potenziell gefahrliche Situation hin, die, wenn
der Vorgang nicht ordnungsgemaf durchgefiihrt wird, zu einer Verletzung
oder lediglich zu Sachschaden fiihren kann.

23
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3.2 VorsichtsmalRnahmen fur das Auspacken und den
Transport

Das Auspacken und der Transport des Manipulators und der zugehdrigen Ausriistung
sollte von Personen durchgefiihrt werden, die eine von Epson und den Lieferanten
bereitgestellte Installationsschulung erhalten haben. Dariiber hinaus miissen die
Gesetze und Vorschriften des Installationslandes befolgt werden. Die folgenden Punkte
sind Sicherheitsvorkehrungen, die beachtet werden miissen.

/A WARNUNG

= Verwenden Sie beim Transport des Manipulators einen Wagen oder
ahnliches, um ihn im Auslieferungszustand zu transportieren. Nicht mit
angeschlossenem Endeffector oder angeschlossenen Peripheriegeraten
transportieren. Der Verlust des Gleichgewichts kann dazu flhren, dass
der Manipulator umfallt, was extrem gefahrlich ist und zu schweren
Verletzungen und/oder schweren Schaden am Robotersystem fihren
kann.

» Lediglich qualifiziertes Personal sollte Hebegurtarbeiten durchfiihren und
einen Kran oder Gabelstapler bedienen. Wenn diese Vorgange von
unqualifiziertem Personal durchgefiihrt werden, ist dies aufierst
gefahrlich und kann zu schweren Korperverletzungen und/oder schweren
Gerateschaden am Robotersystem flihren

= Verwenden Sie beim Anheben des Manipulators lhre Hande, um ihn
auszubalancieren. Der Verlust des Gleichgewichts kann dazu fiihren,
dass der Manipulator herunterfallt, was extrem gefahrlich ist und zu
schweren Verletzungen und/oder schweren Schaden am Robotersystem
fuhren kann.

= Wahrend des Transports sollte das an der Arbeit beteiligte Personal
Helme und andere personliche Schutzausriistung tragen. Stellen Sie
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aulRerdem sicher, dass sich keine anderen Personen in der Nahe
befinden.

/A VORSICHT

= Vermeiden Sie UbermaRige Vibrationen und Stofe beim Transport des
Manipulators. UbermaRige Vibrationen und StéRe kénnen zu Schaden
oder Fehlfunktionen des Manipulators flhren.

= Stltzen Sie den Manipulator beim Entfernen der Befestigungsschrauben,
mit denen er an der Transportpalette befestigt ist, oder der
Ankerschrauben ab, damit er nicht herunterfallt. Das Entfernen der
Befestigungsschrauben oder Ankerbolzen, ohne den Manipulator
abzustltzen, kann dazu fiihren, dass er herunterfallt und lhre Hande
oder Fifde erfasst werden.

= Entfernen Sie die Kabelbinder, mit denen der Arm befestigt ist, erst nach
Abschluss der Installation. Das Entfernen der Kabelbinder kann dazu
fuhren, dass lhre Hand oder Finger im Manipulator eingeklemmt werden.

= Um den Manipulator zu transportieren, befestigen Sie ihn entweder an
der Transportausristung oder verwenden Sie die im Manipulator-
Handbuch angegebene Transportmethode und Personenanzahl. Fassen
Sie nicht in Bereiche, in denen Einschrankungen fir das Anfassen
gelten.

25



Sicherheitshandbuch Rev.4a

3.3 Vorsichtsmalinahmen fur die Installation und den
Anschluss

Das Robotersystem sollte von Personen installiert und angeschlossen werden, die eine
von Epson und den Lieferanten angebotene Installationsschulung erhalten haben. Die
folgenden Punkte sind Sicherheitsvorkehrungen, die beachtet werden miissen.

/A WARNUNG

= Die Seriennummer des unterstlitzten Manipulators ist auf der Steuerung
angegeben. Uberpriifen Sie fir jedes Gerét, ob die Seriennummer
Ubereinstimmt. Eine unsachgemafe Verbindung zwischen Manipulator
und Steuerung kann nicht nur zu Fehlfunktionen des Robotersystems,
sondern auch zu Sicherheitsproblemen fihren.

= Das Robotersystem muss innerhalb der in den jeweiligen Handbichern
beschriebenen Rahmenbedingungen eingesetzt werden. Dieses Produkt
wurde flr den Einsatz in einem normalen Innenraum entwickelt und
hergestellt. Die Verwendung des Produkts in einer Umgebung, die nicht
den Betriebsbedingungen entspricht, verkurzt nicht nur die
Produktlebensdauer, sondern kann auch zu ernsthaften
Sicherheitsproblemen fiihren.

= Das Robotersystem muss innerhalb der vorgegebenen Spezifikationen
eingesetzt werden. Die Verwendung des Robotersystems aullerhalb der
Produktspezifikationen verkirzt nicht nur die Produktlebensdauer,
sondern kann auch ernsthafte Sicherheitsprobleme verursachen.

= Tragen Sie bei der Installation eines Robotersystems mindestens die
folgende Schutzausriistung. Das Arbeiten ohne Schutzausriistung kann
zu ernsthaften Sicherheitsproblemen flhren.
« Fur die Arbeit geeignete Arbeitskleidung

¢ Helm
¢ Sicherheitsschuhe

= Wenn Sie ein Robotersystem mit diesem Produkt entwerfen, lesen Sie
»3.5 Designing a Safe Robot System*” im Steuerungshandbuch oder
beziehen Sie sich auf die Normen zur Installation von
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Schutzabschrankungen. Die Nichtinstallation von Schutzabschrankungen
ist duBerst gefahrlich und kann zu schweren Kdérperverletzungen
und/oder schweren Sachschaden am Robotersystem fihren.

= Achten Sie darauf, eine Not-Halt-Vorrichtung zu integrieren, mit der der
Bediener das System sofort anhalten kann. Die Nichtinstallation einer
Not-Halt-Vorrichtung ist duRerst gefahrlich und kann zu schweren
Kérperverletzungen und/oder schweren Sachschaden am
Robotersystem flihren.

= |nstallieren Sie den Manipulator an einem Ort mit gentigend Platz, damit
ein Werkzeug oder eine Werkstuckspitze nicht eine Wand oder
Schutzabschrankungen erreicht, wenn der Manipulator seinen Arm
ausstreckt, wahrend er ein Werkstlick halt. Erreicht das Werkzeug oder
die Werkstiickspitze eine Wand oder Schutzabschrankungen, ist dies
auRerst gefahrlich und kann zu schweren Personenverletzungen
und/oder schweren Sachschaden am Robotersystem fihren.
Der Abstand zwischen den Schutzabschrankungen und dem Werkzeug
bzw. Werkstlck sollte nach ISO 10218-2 eingestellt werden. Die
Nachlaufzeit und den Bremsweg entnehmen Sie bitte den folgenden
Handblchern.
-Manipulator-Handbuch — Appendix B: Stopping Time and Stopping
Distance at Emergency Stop*®
~Manipulator-Handbuch — Appendix C: Stopping Time and Stopping
Distance When Safeguard Is Open®

= Bevor Sie den Manipulator installieren oder in Betrieb nehmen, stellen
Sie sicher, dass keine Teile des Manipulators fehlen und dass er keine
Beschadigungen oder andere dullere Defekte aufweist. Fehlende Teile
oder Beschadigungen kdnnen zu Fehlfunktionen des Manipulators
fuhren, sind duBerst gefahrlich und es kann u. U. zu schweren
Verletzungen und/oder schwerwiegenden Sachschaden am
Robotersystem kommen.

= Verwenden Sie den Manipulator nicht in der Nahe von Geraten, die
starke magnetische Krafte erzeugen. Dies kann zu einem Ausfall oder
einer Fehlfunktion des Manipulators fuhren.

= Verwenden Sie den Manipulator nicht in Bereichen, in denen die Gefahr
von elektromagnetischen Stérungen, elektrostatischer Entladung oder
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Hochfrequenzstérungen besteht. Dies ist gefahrlich, da der Manipulator
eine Fehlfunktion aufweisen kann.

Verwenden Sie den Manipulator nicht an Orten, an denen er brennbaren
Gasen, brennbaren Stauben, Benzin, Lésungsmitteln oder anderen
brennbaren Flissigkeiten ausgesetzt ist, die eine Explosion oder einen
Brand verursachen kdnnen. Anderenfalls kann dies zu schweren
Unfallen mit Verletzungen oder gar Todesfolge sowie zu Branden flihren.

Halten Sie Ihre Hande und andere Gegenstande von den beweglichen
Teilen des Manipulators fern. Es besteht Verletzungsgefahr durch
Einklemmen.

Installieren Sie die Steuerung nicht verkehrt herum oder schrag.

Fir geschitztes Modell

Verbinden Sie den Netzkabelstecker und den Stecker des Signalkabels
sofort nach der Installation des Manipulators mit der Anschlussplatte. Nur
wenn der Manipulator angeschlossen ist, kann der Schutzgrad IP65
gewabhrleistet werden.

Dies kann zu einem Stromschlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems flihren.

Wenn der Manipulator auf einer beweglichen Plattform installiert ist
(Linearachse, beweglicher Wagen, FTF usw.), stellen Sie sicher, dass
das System so konzipiert ist, dass die bewegliche Plattform auch stoppt,
wenn der Manipulator im Notfall gestoppt wird. Wenn die bewegliche
Plattform ohne Unterbrechung weiterlauft, ist dies auBerst gefahrlich und
kann zu schweren Verletzungen und/oder schweren Schaden am
Robotersystem flhren.

/\ WARNUNG

= Verwenden Sie immer einen Netzstecker oder eine Trennvorrichtung fir

das Netzkabel und nehmen Sie den Anschluss niemals direkt an das
werkseitige Netzteil oder Ahnliches vor.

» Offnen Sie die Abdeckung der Steuerung oder des Manipulators nur

wahrend der Wartung. Im Inneren befindet sich ein
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Hochspannungsladeabschnitt, und es besteht die Gefahr eines
Stromschlags, auch wenn der Strom abgeschaltet ist.

= Stellen Sie sicher, dass das Robotersystem ausgeschaltet ist, bevor Sie
Kabel anschlief3en oder abtrennen. Arbeiten bei eingeschalteter
Stromversorgung kann zu einem Stromschlag und/oder einer
Fehlfunktion des Robotersystems fuhren.

= Verwenden Sie Kabel mit besonders geschitzten
Hochspannungsabschnitten und schliefien Sie diese fest an. Legen Sie
auch keine schweren Gegenstande auf die Kabel, biegen Sie sie nicht
stark, ziehen Sie nicht gewaltsam daran und quetschen Sie sie nicht.
Beschéadigte Kabel, gebrochene Drahte oder Kontaktfehler sind dul3erst
gefahrlich und kénnen zu Stromschlagen und/oder Fehlfunktionen des
Robotersystems fiihren.

= Wenn ein Netzstecker an eine werksseitige Steckdose angepasst werden
soll, sollte die Installation von Fachpersonal mit entsprechenden
Kenntnissen und Fahigkeiten vorgenommen werden. Achten Sie bei der
Installation des Netzsteckers darauf, die Erdungsleitung (grtin/gelb) der
Netzanschlussleitung an die Erdungsklemme des
Stromverteilungssystems anzuschlieRen. Wenn die Erdungsleitung nicht
ordnungsgemafl mit der Erde verbunden ist, kann es zu einem
Stromschlag kommen.

= Verwenden Sie immer einen FI-Schutzschalter fiir die Stromversorgung
der Steuerung. Die Nichtverwendung eines FI-Schutzschalters kann zu
einem Stromschlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems
fhren.

= Wenn Sie die Stromversorgung der Steuerung an einen Transformator
anschlieen, verbinden Sie die Klemmen N und PE der
Netzanschlussleitung mit der Nullleiterklemme des Transformators.

= Die Installation von Optionen sollte von Personen durchgefiihrt werden,
die eine Wartungsschulung von Epson und den Lieferanten erhalten
haben. Stellen Sie sicher, dass das Robotersystem wahrend der Arbeit
ausgeschaltet ist und die Stromkabel abgezogen sind. Das Arbeiten bei
eingeschalteter Stromversorgung oder bei nicht vollstandig entladenen
Hochspannungsladeabschnitten kann zu einem Stromschlag und/oder
ernsthaften Sicherheitsproblemen flhren.
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= Ziehen Sie den Netzstecker ab, wenn Sie die Vorderseite der Steuerung

offnen. Das Beruhren der Netzanschluss-Eingangsklemmenleiste oder
anderer Komponenten im Inneren des Gehauses kann zu einem
Stromschlag und/oder ernsthaften Sicherheitsproblemen fihren.

Der Manipulator wird geerdet, indem man ihn mit der Steuerung
verbindet. Stellen Sie sicher, dass die Steuerung geerdet ist und die
Kabel richtig angeschlossen sind. Wenn die Erdungsleitung nicht
ordnungsgemal mit der Erde verbunden ist, kann es zu einem Brand
oder Stromschlag kommen.

Stellen Sie sicher, dass die Stromzufuhr unterbrochen ist und dass Sie
das Gerat kennzeichnen (z. B. mit einem Schild ,NICHT
EINSCHALTEN®), bevor Sie die Verkabelung vornehmen. Die
Ausflihrung eines Arbeitsvorgangs mit eingeschaltetem Strom ist aullerst
gefahrlich und kann zu Stromschlagen und/oder Fehlfunktionen des
Robotersystems flihren.

Wenn eine Bremsldseeinheit und ein externer Kurzschlussstecker
vorhanden sind

Schalten Sie die Steuerung und die Bremsldseeinheit aus, wenn Sie die
Bremsldseeinheit oder den externen Kurzschlussstecker anschlielen
oder austauschen. Das Anschliefsen oder Entfernen von Steckern bei
eingeschaltetem Gerat kann zu Stromschlagen und/oder Fehlfunktionen
des Robotersystems fihren.

Bertihren Sie die Klemmen nicht. Anderenfalls kann dies zu
Stromschlagen, Produktschaden oder Fehlfunktionen fiihren.

/\ VORSICHT

= Informationen zur Notwendigkeit von organisatorischen MaRnahmen fir

die Cybersicherheit
Organisatorische Mallnahmen wie die unten beschriebenen sollten
ergriffen werden, um Cybersicherheitsrisiken zu begegnen:

« Fuhren Sie eine Risikoanalyse auf der Grundlage von
Sicherheitsbedrohungen und Schwachstellen in Bezug auf die
Ressourcen lhres Unternehmens durch.
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« Erarbeiten Sie ein Sicherheitskonzept, um den Risiken zu begegnen,
und fhren Sie Schulungen und Weiterbildungen fur das
entsprechende Personal durch.

+ Legen Sie Richtlinien fur die Reaktion auf Sicherheitsprobleme fest
und machen Sie diese in lhrem Unternehmen bekannt.

= Epson Robotersysteme sind fiir den Einsatz innerhalb eines
geschlossenen lokalen Netzwerks konzipiert. Bitte stellen Sie keine
Verbindung zu Netzwerken mit Internetzugang her. Wenn eine
Verbindung zum Internet erforderlich ist, empfehlen wir, die notwendigen
technischen Ma3nahmen* zum Schutz vor bdswilligen Angriffen und
Schwachstellen uber das Internet zu ergreifen.
*: Zu diesen MalRnahmen gehoéren unter anderem Zugriffskontrollen,
Firewalls, Datendioden usw.

= Schliel3en Sie keine anderen als die im Handbuch aufgefiihrten Gerate
an die externen Anschlussklemmen dieses Produkts an. Verwenden Sie
die externen Anschlussklemmen nicht fiir andere als die im Handbuch
beschriebenen Zwecke. Es kann zu Fehlern wie unbefugten
Anmeldungen, Informationsfalschungen, Informationslecks und
Robotersystemausfallen kommen. Es wird empfohlen, physische
Mafnahmen zu ergreifen, um zu verhindern, dass andere Personen als
der Administrator und die vom Administrator autorisierten Personen die
Steuerung und die Steuergerate berihren. Darltiber hinaus wird
empfohlen, technische und physische MaRhahmen zu ergreifen, um den
Zugriff auf das Netzwerk, an das das Produkt angeschlossen ist, zu
verhindern.

= Beachten Sie bei der Verwendung von E/A mit Remote-Einstellungen die
folgenden Punkte. Die Verwendung von E/A mit Remote-Einstellungen
ohne Erfillung der Anforderungen kann zu Systemausfallen oder
Sicherheitsproblemen flhren.

+ Achten Sie beim Vornehmen von Einstellungen auf das richtige
Verhaltnis zwischen Funktionszuweisungen und Verkabelung.

« Achten Sie darauf, die Ubereinstimmung zwischen den Funktionen
und der Verkabelung zu berprifen, bevor Sie das System
einschalten.
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« Versuchen Sie bei der Uberpriifung des Betriebs, Konfigurations-
oder Verkabelungsfehler zu vermeiden.

Wenn der Manipulator aufgrund eines Einstellungs- oder
Verkabelungsfehlers einen anormalen Betrieb durchfiihrt, z6gern Sie
nicht, den Betrieb des Manipulators durch Driicken des Not-Halt-Tasters
oder mit anderen Mitteln sofort zu stoppen.

Je nach Steifigkeit des Basistisches kann es beim Betrieb des
Manipulators zu Resonanzen (Resonanzgerausche oder kleine
Vibrationen) kommen. Sollten Resonanzen auftreten, verbessern Sie die
Steifigkeit des Basistisches oder andern Sie die Geschwindigkeit oder
die Beschleunigungs- und Verzdgerungseinstellungen des Manipulators.

Lediglich autorisiertes oder zertifiziertes Personal sollte die Verkabelung
durchfiihren. Eine Verkabelung durch unbefugtes oder nicht zertifiziertes
Personal kann zu Verletzungen und/oder Fehlfunktionen des
Robotersystems fuhren.

Wandmontage, Deckenmontage

Im Fall einer Wandmontage oder Deckenmontage miissen Sie den
Manipulator an einer Wand bzw. Decke mit ausreichender Festigkeit und
Steifigkeit befestigen. Ergreifen Sie auch Malinahmen an der Basis des
Manipulators, um zu verhindern, dass er herunterfallt. Wenn der
Manipulator vibriert oder herunterfallt, ist dies auRerst gefahrlich und
kann zu schweren Verletzungen und/oder schwerwiegenden
Sachschaden am Robotersystem fihren.

Achten Sie darauf, dass keine Fremdkoérper, wie z. B. kleine Spane oder
Kabelreste, in die Steuerung gelangen. Fremdkdrper kdnnen
Fehlfunktionen, Ausfalle oder Brande verursachen.

Beim Anschlieen von Kabeln diirfen keine Stof3e oder Belastungen auf
die Stecker einwirken.

Ziehen Sie beim Entfernen eines Kabels nicht am Kabelteil.

Uberpriifen Sie fiir jedes Gerét, ob die Seriennummer lbereinstimmt.
Eine unsachgemalfe Verbindung zwischen Manipulator und Steuerung
kann nicht nur zu Fehlfunktionen des Robotersystems, sondern auch zu
Sicherheitsproblemen flhren.
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Prifen Sie vor dem Anschlieen des Steckers, ob die Stifte nicht
verbogen sind. Das Anschlieen mit verbogenen Stiften kann den
Stecker beschadigen und zu Fehlfunktionen des Robotersystems fiihren.

Wenn eine Bremsl&seeinheit und ein externer Kurzschlussstecker
vorhanden sind

Der Betrieb des Manipulators ohne angeschlossene Bremsldseeinheit
oder externen Kurzschlussstecker kann dazu fuhren, dass sich die
Bremse nicht I8st, was zu einer Beschadigung der Bremse flhren kann.
Achten Sie nach der Verwendung der Bremsldseeinheit darauf, den
externen Kurzschlussstecker an den Manipulator anzuschlieRen oder
den Stecker fur die Bremsldseeinheit angeschlossen zu lassen.
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3.4 VorsichtsmalRnahmen fur das Einlernen und
Programmieren

Die folgenden Punkte sind Sicherheitsvorkehrungen fiir das Personal, welches das

Einlernen oder die Programmierung durchfiihrt.

/A WARNUNG

» Falsch konfigurierte Sicherheitsfunktionen kdnnen zu ernsthaften

Sicherheitsproblemen fiihren.

Die Verriegelungen der Schutztiiren mussen bei der Ausfiihrung von
Arbeiten funktionsfahig sein. Die Durchflihrung von Arbeiten in einem
Zustand, in dem der Schalter nicht ein- oder ausgeschaltet werden kann,
z. B. wenn er mit Klebeband abgedeckt ist (in einem Zustand, in dem der
Schalter deaktiviert ist), ist dul3erst gefahrlich, da die Sicherheitsfunktion
des Schutztiireingangs nicht aktiviert werden kann. Dies kann zu
ernsthaften Sicherheitsproblemen fihren.

Stellen Sie sicher, dass Sie den Manipulator verankern, bevor Sie ihn
einschalten oder in Betrieb nehmen. Das Einschalten der
Stromversorgung oder das Bedienen des Manipulators, wahrend er nicht
verankert ist, kann dazu fiihren, dass der Manipulator umfallt, was
aullerst gefahrlich ist und zu schweren Verletzungen und/oder schweren
Sachschaden am Robotersystem fuihren kann.

Personen, die nicht geschult wurden, diirfen sich niemals einem
eingeschalteten Manipulator ndhern. Betreten Sie aul’erdem nicht den
Arbeitsbereich. Wenn der Manipulator eingeschaltet ist, kann er
unerwartete Bewegungen ausfiihren, selbst wenn er scheinbar gestoppt
ist, was zu ernsthaften Sicherheitsproblemen fiihren kann. Au3erdem
sollten sichere Arbeitsverfahren festgelegt und befolgt werden, um
Gefahren durch unerwartete Bewegungen des Manipulators oder eine
falsche Handhabung des Manipulators durch den Bediener zu
vermeiden.

Stellen Sie vor Beginn des Vollbetriebs sicher, dass die
Sicherheitseinrichtungen wie Not-Halt-Taster und verriegelter
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Schutzschalter funktionieren. Der Betrieb ohne ordnungsgeman
funktionierende Taster und Schalter kann dazu flhren, dass die
Sicherheitsfunktionen wahrend eines Notfalls wirkungslos sind, was
aulerst gefahrlich ist und zu schweren Verletzungen und/oder schweren
Schaden am Robotersystem flhren kann.

= Der Moduswahltastenschalter des Teach Pendant entspricht nicht der
funktionalen Sicherheit.

= Wahrend der Einlernpunkte und der Inbetriebnahme sollte sich das
Robotersystem im TEACH-Modus befinden, wobei der Not-Halt-Taster
jederzeit gedruckt werden kann. Falsche Betriebsvorgange oder dhnliche
Operationen kdnnen dazu fuhren, dass der Manipulator eine unerwartete
Bewegung ausfiihrt, was extrem gefahrlich ist und ein ernsthaftes
Sicherheitsproblem verursachen kann.

= Wenn Sie innerhalb der Schutzabschrankungen arbeiten, verwenden Sie
die Betriebsart ,Einlernen® (niedrige Geschwindigkeit, geringer
Stromverbrauch).

A\ VORSICHT

= Wann immer moglich, sollte nur eine Person das Robotersystem
bedienen. Wenn es notwendig ist, mit mehr als einer Person zu arbeiten,
stellen Sie sicher, dass alle Mitarbeiter miteinander kommunizieren und
alle notwendigen Sicherheitsvorkehrungen treffen. Wenn Sie in der Nahe
des Roboters arbeiten, sollten Sie aullerdem Sicherheitsvorkehrungen
treffen, z. B. eine Aufsichtsperson zuweisen.
= SCARA-Roboter
Achten Sie beim Betatigen des Bremsloseschalters darauf, dass sich die
Welle unter dem Gewicht der Hand senkt oder dreht. Das Herabsinken
des Arms kann dazu fuhren, dass Hande oder Finger eingeklemmt
werden oder der Manipulator beschadigt wird oder ausfallt.
= 6-Achs-Roboter
* Normalerweise werden die Bremsen der Gelenke nacheinander
geldst. Wenn die Bremsen von zwei oder mehr Gelenken aus
unvermeidlichen Griinden gleichzeitig gelost werden miissen, seien
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Sie aulerst vorsichtig. Das gleichzeitige Losen der Bremsen
mehrerer Gelenke kann dazu fiuhren, dass der Arm in eine
unerwartete Richtung fallt, wodurch Hande oder Finger eingeklemmt
werden kdnnen oder der Roboters beschadigt wird oder ausfallt.

Achten Sie darauf, dass der Arm beim Losen der Bremse nicht
herunterfallt. Wahrend der Bremsldseschalter gedrickt wird, fallt der
Roboterarm durch sein eigenes Gewicht herunter. Das Herabsinken
des Arms kann dazu fliihren, dass Hande oder Finger eingeklemmt
werden oder der Roboter beschadigt wird oder ausfallt.

Achten Sie vor dem Ldsen der Bremse darauf, dass der Not-Halt-
Taster an einer leicht zuganglichen Stelle angebracht ist, damit Sie
ihn bei Bedarf sofort betatigen konnen. Wenn der Not-Halt-Taster
nicht leicht zuganglich ist, kann der Arm bei einer Fehlbedienung
nicht sofort gestoppt werden, was zu einer Beschadigung oder einem
Ausfall des Roboters fuihren kann.
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3.5 VorsichtsmalRnahmen fur den automatischen Betrieb

Die folgenden Punkte sind Sicherheitsvorkehrungen fiir das Personal, das ein
Programm zur Durchfithrung des automatischen Betriebs ausfiihrt.

/A WARNUNG

= Betreten Sie wahrend des Automatikbetriebs nicht leichtfertig den
Arbeitsbereich. Dies ist auRerst gefahrlich und kann zu ernsthaften
Sicherheitsproblemen fiihren, da sich der Manipulator bewegen kann,
selbst wenn er gestoppt zu sein scheint.

= Wenn der Manipulator aus einem unbekannten Grund wahrend des
automatischen Betriebs stoppt, nahern Sie sich auf keinen Fall dem
gestoppten Manipulator. Wenn Sie sich dem Manipulator ndhern mussen,
driicken Sie den Not-Halt-Taster oder schalten Sie die
Hauptstromversorgung aus, bevor Sie sich nahern. Achten Sie beim
Abschalten der Hauptstromversorgung darauf, dass keine neuen
Gefahrenquellen entstehen.

= Wenn Sie ein Programm unterbrechen und das Robotersystem wahrend
des automatischen Betriebs neu starten, stellen Sie vor dem Start des
Programms sicher, dass keine neuen Gefahrdungen in Bezug auf
Peripheriegerate entstehen.

= Stellen Sie vor der Bedienung des Robotersystems sicher, dass sich
niemand innerhalb der Schutzabschrankungen befindet. Wenn der
Manipulator eine unerwartete Bewegung ausfiihrt, ist dies aulierst
gefahrlich und kann zu ernsthaften Sicherheitsproblemen fuhren.

= Sollte sich der Manipulator wahrend des Betriebs des Robotersystems
abnormal bewegen, dricken Sie sofort den Not-Halt-Taster. Die
Fortsetzung des abnormalen Betriebs ist duRerst gefahrlich und kann zu
schweren Verletzungen und/oder schweren Sachschaden am
Robotersystem flhren.

= Die Verriegelungen der Schutztliren mussen bei der Ausfuihrung von
Arbeiten funktionsfahig sein. Die Durchfiihrung von Arbeiten in einem
Zustand, in dem der Schalter nicht ein- oder ausgeschaltet werden kann,
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z. B. wenn er mit Klebeband abgedeckt ist (in einem Zustand, in dem der
Schalter deaktiviert ist), ist dul3erst gefahrlich, da die Sicherheitsfunktion
der Schutztlr nicht aktiviert werden kann. Dies kann zu ernsthaften
Sicherheitsproblemen fiihren.

= Wenn eine Person aufgrund einer Fehlfunktion oder Anomalie vom
Manipulator eingeklemmt oder festgehalten wird, verwenden Sie die
Funktion zum Lésen der Bremse, um den Manipulator zu bewegen und
zu entkommen.

+ SCARA-Roboter
Bewegen Sie Gelenke ohne elektromagnetische Bremsen direkt von
Hand. Bei Gelenken mit Bremsen (Gelenke #3 und #4): Driicken Sie
den Bremsldseschalter am Manipulator und bewegen Sie den
Manipulator manuell, fur die Hauptstromversorgung der Steuerung.

¢ 6-Achs-Roboter
Wenn eine Bremsldseeinheit vorhanden ist:
Ldsen Sie mittels der Bremsldseeinheit die elektromagnetische
Bremse des Manipulators und bedienen Sie den Manipulator von
Hand. Achten Sie darauf, dass der Arm dabei nicht herunterfalit.

Wenn keine Bremsloseeinheit vorhanden ist:

Lésen Sie in dem EPSON RC+ Befehlseingabefenster die
elektromagnetische Bremse des Manipulators und bedienen Sie den
Manipulator von Hand. Achten Sie darauf, dass der Arm dabei nicht
herunterfallt.

= Bewegen Sie den Manipulator nicht, wahrend die bewegliche Plattform
(Linearachse, beweglicher Wagen, FTF usw.) in Bewegung ist. Im
Einsatz muss der Manipulator immer von einem Schutzzaun umgeben
sein. Die Bedienung des Manipulators, wahrend die bewegliche Plattform
in Bewegung ist, kann zu schweren Verletzungen und/oder
schwerwiegenden Sachschdden am Robotersystem flhren.
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= Berlhren Sie den Manipulator oder die Steuerung nicht, wahrend sie in
Betrieb sind. Wahrend des Betriebs kénnen der Manipulator und die
Steuerung heifd sein und Verbrennungen verursachen.

/\ WARNUNG

= Um die Stromversorgung zu sperren, ziehen Sie den Netzstecker.

= Offnen Sie die Abdeckung der Steuerung oder des Manipulators nur
wahrend der Wartung. Im Inneren befindet sich ein
Hochspannungsladeabschnitt, und es besteht die Gefahr eines
Stromschlags, auch wenn der Strom abgeschaltet ist.

= Berihren oder bedienen Sie die Steuerung nicht mit nassen Handen.
Das Berlhren oder Bedienen des Produkts mit nassen Handen kann zu
Stromschlagen oder Fehlfunktionen flhren.

A\ VORSICHT

= SCARA-Roboter
* Gelenke #1, #2 und #4:

Wenn der Manipulator wiederholt mit einem Betriebswinkel von 5°
oder weniger betrieben wird, kdnnen die in den Gelenken
verwendeten Lager einen Olfimmangel aufweisen. Wiederholter
Betrieb kann zu vorzeitigen Schaden fihren. Um eine vorzeitige
Beschadigung zu vermeiden, sollten Sie den Manipulator etwa einmal
pro Stunde betatigen, um jedes Gelenk in einem Winkel von 50° oder
mehr zu bewegen.

* Gelenk #3:
Wenn die Auf- und Abwartsbewegung der Hand 10 mm oder weniger
betragt, bewegen Sie die Hand etwa einmal pro Stunde um die Halfte
oder mehr ihres maximalen Hubs.
= 6-Achs-Roboter
Wenn der Manipulator wiederholt mit einem Betriebswinkel von 5° oder
weniger an jedem Gelenk betrieben wird, konnen die in den Gelenken
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verwendeten Lager einen Olfilmmangel aufweisen. Wiederholter Betrieb
kann zu vorzeitigen Schaden fihren. Um eine vorzeitige Beschadigung
zu vermeiden, sollten Sie den Manipulator etwa einmal pro Stunde
betatigen, um jedes Gelenk in einem Winkel von 30° oder mehr zu
bewegen.

= Abhangig von der Kombination der Bewegungsgeschwindigkeit des
Manipulators, der Armausrichtung und der Handbelastung kénnen
wahrend des gesamten Betriebs kontinuierlich Vibrationen (Resonanzen)
auftreten. Vibrationen treten aufgrund der Eigenschwingungsfrequenz
des Arms auf und kénnen durch folgende MaRnahmen reduziert werden:
« Andern der Geschwindigkeit des Manipulators

« Andern der Einlernpunkte
« Andern der Handlast

= Wenn Sie den Manipulator auf einer beweglichen Plattform installieren,
stoppen Sie den Manipulator, wenn sich die bewegliche Plattform bewegt
oder in Betrieb ist. Der Manipulator kann gestoppt werden, indem die
Motoren aller Achsen ausgeschaltet werden (stromloser Zustand). Wenn
ein Motor nicht ausgeschaltet werden kann, stellen Sie den
Stromversorgungsmodus auf Niedrig und vergewissern Sie sich, dass
sich die bewegliche Plattform und der Manipulator ausschlieBlich und
nicht gleichzeitig bewegen.

= Unmittelbar nach dem Stoppen des Betriebs kann der Manipulator
aufgrund der vom Motor erzeugten Warme heil3 sein. Beriihren Sie den
Manipulator erst, wenn die Temperatur gesunken ist. Vorgange wie
Einlernen und Wartung sollten erst durchgefiuhrt werden, nachdem die
Temperatur des Manipulators gesunken ist und er sich nicht heif3 anfihlt.

= 6-Achs-Roboter

+ Normalerweise werden die Bremsen der Gelenke nacheinander
geldst. Wenn die Bremsen von zwei oder mehr Gelenken aus
unvermeidlichen Griinden gleichzeitig gelost werden miissen, seien
Sie aulerst vorsichtig. Das gleichzeitige Lésen der Bremsen von zwei
oder mehr Gelenken kann dazu flhren, dass der Arm in eine
unerwartete Richtung fallt, wodurch Hande oder Finger eingeklemmt
werden kdnnen oder der Roboter beschadigt wird oder ausfallt.
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« Achten Sie darauf, dass der Arm beim Losen der Bremse nicht
herunterfallt. Wahrend der Bremsldseschalter gedrickt wird, fallt der
Roboterarm durch sein eigenes Gewicht herunter. Das Herabsinken
des Arms kann dazu fihren, dass Hande oder Finger eingeklemmt
werden oder der Roboter beschadigt wird oder ausfallt.

¢ Achten Sie vor dem Ldsen der Bremse darauf, dass der Not-Halt-
Taster an einer leicht zuganglichen Stelle angebracht ist, damit Sie
ihn bei Bedarf sofort betatigen konnen. Wenn der Not-Halt-Taster
nicht leicht zuganglich ist, kann der Arm bei einer Fehlbedienung
nicht sofort gestoppt werden, was zu einer Beschadigung oder einem
Ausfall des Roboters fiihren kann.

= Wenn eine Bremsléseeinheit und ein externer Kurzschlussstecker
vorhanden sind
Der Betrieb des Manipulators ohne angeschlossene Bremsldseeinheit
oder externen Kurzschlussstecker kann dazu fuhren, dass sich die
Bremse nicht 16st, was zu einer Beschadigung der Bremse fiihren kann.
Achten Sie nach der Verwendung der Bremsldseeinheit darauf, den
externen Kurzschlussstecker an den Manipulator anzuschlieRen oder
den Stecker fiir die Bremsloseeinheit angeschlossen zu lassen.
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3.6 VorsichtsmalRnahmen fur die Wartung

Bevor Sie Inspektionen durchfiihren oder Teile austauschen, lesen Sie bitte diesen

Abschnitt ,,VorsichtsmaBinahmen fiir die Wartung* sorgféltig durch und stellen Sie

sicher, dass Sie die sicherheitsrelevanten Verfahren verstehen.

Die Wartung des Robotersystems sollte von Personen durchgefiihrt werden, die eine

Wartungsschulung von Epson und den Lieferanten absolviert haben.

/A\ WARNUNG

= Zerlegen Sie das Produkt nicht an Stellen, die nicht im

Wartungshandbuch beschrieben sind, und flihren Sie keine
Wartungsarbeiten durch, die von den hier beschriebenen Verfahren
abweichen. Eine unsachgemalle Demontage oder Wartung kann nicht
nur zu einer Fehlfunktion des Robotersystems flihren, sondern auch
ernsthafte Sicherheitsprobleme verursachen.

Personen, die nicht geschult wurden, diirfen sich niemals einem
eingeschalteten Manipulator ndhern. Betreten Sie auRerdem nicht den
Arbeitsbereich. Wenn der Manipulator eingeschaltet ist, kann er
unerwartete Bewegungen ausfiihren, selbst wenn er scheinbar gestoppt
ist, was zu ernsthaften Sicherheitsproblemen fiihren kann. AuRerdem
sollten sichere Arbeitsverfahren festgelegt und befolgt werden, um
Gefahren durch unerwartete Bewegungen des Manipulators oder eine
falsche Handhabung des Manipulators durch den Bediener zu
vermeiden.

Wenn Sie den Betrieb des Manipulators nach dem Austausch von Teilen
Uberprifen, achten Sie darauf, die Schutzabschrankungen zu verlassen.
Ein Manipulator, der nicht getestet wurde, kann sich unerwartet
bewegen, was zu ernsthaften Sicherheitsproblemen fihren kann.

Bevor Sie mit dem Vollbetrieb beginnen, stellen Sie sicher, dass der Not-
Halt-Taster und der verriegelter Schutzschalter funktionieren. Der Betrieb
ohne ordnungsgemalf funktionierende Taster und Schalter kann dazu
fuhren, dass die Sicherheitsfunktionen wahrend eines Notfalls
wirkungslos sind, was aulerst gefahrlich ist und zu schweren
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Verletzungen und/oder schweren Schaden am Robotersystem fiihren
kann.

= Schalten Sie die Steuerung aus und unterbrechen Sie die Stromzufuhr,
wenn Sie die dulleren Klemmen oder Anschlussstecker der Steuerung
zur Inspektion der Steuerung oder Ahnlichem beriihren, um einen
Stromschlag zu vermeiden.

= Schalten Sie die Versorgungsspannung aus, bevor Sie die
Klemmschrauben reinigen oder nachziehen. Bei Nichtabschaltung der
Stromversorgung kann es zu Stromschlagen, Produktschaden und
Fehlfunktionen kommen.

/\ WARNUNG

= Um die Stromversorgung zu sperren, ziehen Sie den Netzstecker.

= \ergewissern Sie sich vor der Durchfiihrung von Austauscharbeiten,
dass die Arbeiten angezeigt werden, schalten Sie die Stromversorgung
des Robotersystems und der zugehorigen Gerate aus und ziehen Sie
den Netzstecker. Die Ausflhrung eines Arbeitsvorgangs mit
eingeschaltetem Strom ist auRerst gefahrlich und kann zu Stromschlagen
und/oder Fehlfunktionen des Robotersystems fiihren.

= Schlieen Sie den Motorstecker nicht an und ziehen Sie ihn nicht ab,
wahrend die Stromversorgung eingeschaltet ist. Es besteht das Risiko
einer Fehlfunktion des Manipulators, was dulRerst gefahrlich ist. Darlber
hinaus kann das Ausfiihren von Arbeitsvorgangen bei eingeschaltetem
Strom zu Stromschlagen und/oder Fehlfunktionen des Robotersystems
fUhren.

= Verwenden Sie Kabel mit besonders geschitzten
Hochspannungsabschnitten und schlief3en Sie diese fest an. Legen Sie
auch keine schweren Gegenstande auf die Kabel, biegen Sie sie nicht
stark, ziehen Sie nicht gewaltsam daran und quetschen Sie sie nicht.
Beschadigte Kabel, gebrochene Drahte oder Kontaktfehler sind duf3erst
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gefahrlich und kdnnen zu Stromschlagen und/oder Fehlfunktionen des
Robotersystems fuhren.

/\ VORSICHT

= Wenn Sie Alkohol, Flissigdichtungen oder Klebstoffe verwenden, lesen
Sie die Sicherheitshinweise fiir diese Produkte sorgfaltig durch und
achten Sie auf deren Sicherheit. Achten Sie au3erdem auf die folgenden
Punkte. Wenn Sie nicht vorsichtig sind, kann es zu Branden oder
Sicherheitsproblemen kommen.
¢ Nicht in der Nahe von Feuer handhaben.

« Bei guter Beluftung verwenden.

+ Tragen Sie Schutzausristung (z. B. Schutzbrille, 6lbestandige
Handschuhe und eine Maske).

« Bei Anhaftung auf der Haut mit Wasser und Seife abwaschen.

¢ Bei Eindringen in die Augen oder den Mund grundlich mit klarem
Wasser ausspilen und einen Arzt aufsuchen.

= Tragen Sie beim Auftragen von Fett eine Schutzausristung (z. B. eine
Schutzbrille, élbestéandige Handschuhe und eine Maske) und achten Sie
auf die Sicherheit bei der Durchfiihrung der Arbeiten. Wenn Fett in die
Augen oder den Mund gelangt oder auf der Haut haftet, sind folgende
MaRnahmen zu ergreifen:
+ Bei Eindringen in die Augen
Nachdem Sie die Augen grindlich mit klarem Wasser ausgespult
haben, suchen Sie einen Arzt auf.
¢ Bei Eindringen in den Mund
Bei Verschlucken kein Erbrechen herbeifiihren, sondern einen Arzt
aufsuchen. Wenn der Mund verunreinigt ist, spulen Sie ihn griindlich
mit Wasser aus.

« Bei Anhaftung auf der Haut
Mit Wasser und Seife absplilen.

= Unmittelbar nach dem Stoppen des Betriebs kann der Manipulator
aufgrund der vom Motor erzeugten Warme heil® sein. Beriihren Sie den
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Manipulator erst, wenn die Temperatur gesunken ist. Vorgange wie
Einlernen und Wartung sollten erst durchgefiihrt werden, nachdem die
Temperatur des Manipulators gesunken ist und er sich nicht heif3 anfihlt.

= Achten Sie bei Wartungsarbeiten am Manipulator auf ca. 50 cm Freiraum
um den Manipulator.

= Wenn Sie den Manipulator reinigen, reiben Sie ihn nicht zu stark mit
Alkohol oder Benzol ein. Beschichtete Oberflachen konnen ihren Glanz
verlieren.
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3.7 Etiketten an der Steuerung
Warnhinweise und Etiketten sind an der Steuerung und am Manipulator angebracht.

In der Néhe dieser gekennzeichneten Stellen bestehen besondere Gefahren. Seien Sie

daher sehr vorsichtig bei der Handhabung.

Um das Robotersystem gefahrlos zu bedienen und zu warten, beachten Sie unbedingt
die auf den Warnhinweisen beschriebenen Vorsichtsmafnahmen und Warnhinweise.
AuBlerdem diirfen diese Etiketten nicht eingerissen, beschidigt oder entfernt werden.

3.7.1 Warnetiketten
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Das Beriihren innerer elektrischer Teile bei eingeschaltetem Gerét kann zu einem

Stromschlag

Offnen Sie die Abdeckung friihestens 300 Sekunden nach dem Ausschalten des Geriits.

fuhren.

Restspannung kann einen Stromschlag verursachen.
Schalten Sie den POWER-Schalter aus und fiihren Sie eine

Verriegelung/Kennzeichnung durch, bevor Sie mit der Wartung oder Reparatur

beginnen.
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C1

( &  CAUTION]
A 7% ATTENTION
% iE&  ATENCION
Fo| CUIDADO
OCTOPYXHO

TPRASME I CONNECT ONLY TP
TPLLSME IR CONNECTER UNIQUEMENT TP
TPUSMERRLE CONECTAR SOLO TP

Tpeted CONECTAR SOMENTE O TP
MOAKTOHYNTE TOMNBKO TP)

Schlieen Sie die folgenden Geréte nicht an den TP-Port an. Die unterschiedliche
Signalanordnung kénnte zu einem Ausfall des Gerites fithren.

= Blindstopfen (optionales Gerit)
= Operation Pendant OP500

= Qperator Pendant OP500RC

= Jog Pad JP500

= Teach Pendant TP-3**

= Operator Panel OP1

= Teach Pendant TP1

3.7.2 Etiketten

Replace only with battery type:

CR17335SE(Sanyo or FDK)

Dieses Etikett gibt den Batterietyp an. Es ist im Inneren des Geréts angebracht.

2

Hier finden Sie den Produktnamen, die Modellbezeichnung, die Seriennummer,
Informationen {iber unterstiitzte Gesetze und Vorschriften, Produktspezifikationen
(Rated, Full load Current, SCCR, Weight, Largest Motor Rating), Main Document No.,
den Hersteller, den Importeur, das Herstellungsdatum, das Herstellungsland und
dhnliche Informationen.

Weitere Informationen finden Sie auf dem Etikett, das am Produkt angebracht ist.
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3.7.3 Positionen der Etiketten

C1 A1
|
5 . J 2
2—
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3.8 Manipulator-Etiketten

Warnhinweise und Etiketten sind an der Steuerung und am Manipulator angebracht.
In der Néhe dieser gekennzeichneten Stellen bestehen besondere Gefahren. Seien Sie
daher sehr vorsichtig bei der Handhabung.

Um das Robotersystem gefahrlos zu bedienen und zu warten, beachten Sie unbedingt
die auf den Warnhinweisen beschriebenen Vorsichtsmafinahmen und Warnhinweise.

AuBerdem diirfen diese Etiketten nicht eingerissen, beschédigt oder entfernt werden.

3.8.1 Warnetiketten

A
e WARNING)
& AVERTISSEMENT
g ADVERTENCIA
#a ATENCAO
OCTOPYXHO
é M&@ ELECTRIC SHOCK HAZARD
RISQUE DE CHOC ELECTR\QUE
F%mtuﬁn PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA
& PERIGO DE CHOQUE ELETRICO
LOI'IACHOCT!: MOPAXKEHMA SNEKTPUHYECKMM TOKOMA

Das Beriihren innerer elektrischer Teile bei eingeschaltetem Gerét kann zu einem

Stromschlag fiihren.
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Bl, B2

B1 B2

HOT SURFACE

SURFACE CHAUDE
SUPERFICIE CALIENTE
SUPERFICIE QUENTE
rOPAYAA NOBEPXHOCTb

HOT SURFACE
DERRE SURFACE CHAUDE
FANRE SUPERFICIE CALIENTE
¥ : ) SUPERFICIE QUENTE
rOPAYAA NMOBEPXHOCTH J

Die Oberflache des Manipulators ist wiahrend und nach dem Betrieb heif3 und es besteht
die Gefahr von Verbrennungen.

FALLING HAZARD

OMACHOCTb NALEHWUA

3.8.2 Etiketten

1

Hier finden Sie den Produktnamen, die Modellbezeichnung, die Seriennummer,
Informationen tiber unterstiitzte Gesetze und Vorschriften, Produktspezifikationen
(Weight, MAX. REACH, MAX. PAYLOAD, AIR PRESSURE, Motor Power), Main
Document No., Hauptdokumentennummer, Hersteller, Importeur, Herstellungsdatum,
Herstellungsland und &hnliche Informationen.

Weitere Informationen finden Sie auf dem Etikett, das am Produkt angebracht ist.
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2

BRAKE RELEASE

Zeigt die Position einer Bremslosetaste an.

3

®

Zeigt die Position des Gewindelochs fiir die Ringschraubenbefestigung an.
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3.8.3 Positionen der Etiketten

3.8.3.1 GX-Serie

3.8.3.1.1 GX4

Allgemein (Arm #2)

0

N

I
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Spezifikationen fiir die Tischmontage (Kabelfiihrung von der Unterseite aus)

Mehrfachmontage-Spezifikationen

=

-

|

1

) B £

B1
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3.8.3.1.2 GX8

Allgemein (Arm #2)

Spezifikationen fiir die Tischmontage

-
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Spezifikationen fiir die Tischmontage (Kabelfiihrung von der Unterseite aus)

e : : - - -

[

il
f@*ﬂ s

B2 A 3

Spezifikationen fiir die Wandmontage

:

(=
4{

P —

B2 A

l \ \
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3.8.3.1.3 GX10/GX20

Gemeinsam fiir alle Modelle

)
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Spezifikationen fiir die Wandmontage

Ll
A=

Spezifikationen fiir die Deckenmontage

sj
F

0D =

B1

[T
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3.8.3.2 C-B-Serie

3.8.3.2.1 C4-B

1 I e e
7 =

(B2: nur fiir C4-B601**)

3.8.3.2.2 C8-B/C12-B
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3.9 Sicherheitsfunktionen

Das Robotersystem verfiigt iiber folgende Sicherheitsfunktionen. Wegen ihrer
besonderen Bedeutung fiir die Sicherheit sollten Sie sich vor dem Einsatz des

Robotersystems stets vergewissern, dass sie funktionieren.

Standardsicherheitsfunktionen der Steuerung:

= Sicher abgeschaltetes Moment (STO)
Ein Signaleingang der Robotersteuerung 6ffnet ein Relais, um die Stromversorgung
der Motoren zu unterbrechen und den Roboter zu stoppen. Dies ist ein sicherer
Zustand fiir die Robotersteuerung.
STO wird indirekt von einem Not-Aus oder Schutzanschlag aus betrieben. Eine

direkte Umsetzung ist nicht moglich.

= Not-Aus
Diese Funktion ermdglicht es dem Roboter, ein Not-Aus durch einen Signaleingang
von einem Sicherheitsrelais oder von einem Not-Halt-Taster durchzufiihren, der am
Not-Aus-Eingangsanschluss oder E/A-Sicherheitsanschluss angebracht ist. Nach
der Eingabe des Signals wird ein SS1 ausgefiihrt, und nach dem Stoppen des
Motors befindet sich der Roboter in einem Not-Aus-Zustand. Wéhrend des Not-
Aus-Zustands wird EP auf der 7-Segment-LED der Robotersteuerung angezeigt.
Fiir die Robotersteuerung gibt es drei Not-Aus-Kreise:

¢ Not-Aus-Eingangsanschluss (E-Stop)

¢ Port des E/A-Sicherheitsanschlusses, der fiir das Not-Aus konfiguriert wurde
(Safety Input)

¢ Not-Halt-Taster am Teach Pendant (E-Stop, TP)

= Sicherheitsabschrankung (SG) (Schutzanschlag)
Diese Funktion ermdglicht es dem Roboter, einen Schutzanschlag durch eine
Signaleingabe von einem Sicherheitsperipheriegerit durchzufiihren, das am E/A-
Sicherheitsanschluss angebracht ist. Nach der Eingabe des Signals wird SS1
ausgefiihrt, und nach dem Stoppen des Motors befindet sich der Roboter in einem
Schutzanschlag-Status. SO wird auf der 7-Segment-LED der Robotersteuerung
angezeigt.
Der Kreis fiir die Robotersteuerung-Schutztiir (SG) sieht folgendermalien aus:
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¢ Fiir die Schutztiir (SG) konfigurierter Port des E/A-Sicherheitsanschlusses

= Aktivieren
2Aktivieren® ist der Pfad, der mit dem Zustimmtaster verbunden ist, wenn das
Teach Pendant angeschlossen ist. Es kdnnen nur Teach Pendants von Epson
angeschlossen werden, und kundenspezifische Zustimmtaster lassen sich nicht
verbinden.
Wenn das System erkennt, dass sich der Zustimmtaster des Teach Pendants nicht in
der mittleren Position befindet, wird SS1 ausgefiihrt und der Roboter befindet sich
in einem STO-Zustand.

= Weiche Achsenbegrenzung
Diese tiberwacht, dass sich jede Achse des Roboters innerhalb ihres
Betriebsbereichs befindet. Erkennt das System, dass eine Achse des Roboters den
Grenzbereich iiberschritten hat, werden Roboter-Not-Aus und STO sofort
ausgefithrt, wodurch die Robotersteuerung in den Not-Aus-Zustand versetzt wird.
Der eingeschrinkte Bereich fiir jede Achse des Roboters wird in der dedizierten
Software (Safety Function Manager) eingestellt.

= Sicherheitsausginge
Externe Sicherheitsvorrichtungen kénnen an die Sicherheitsausgénge der
Robotersteuerung angeschlossen werden, um Benachrichtigungen iiber den
EIN/AUS-Status der Sicherheitsfunktionen zu iibermitteln.
Durch die Zuweisung von Einstellungen in der dedizierten Software (Safety
Function Manager) konnen folgende Sicherheitssignale ausgegeben werden:
e STO-Status
o Status des Not-Halt-Tasters
e Status des Zustimmtasters
o Aktivierter/deaktivierter Status der Sicherheitsbegrenzten Geschwindigkeit
(SLS)

o Aktivierter/deaktivierter Status der Sicherheitsbegrenzten Position (SLP)
Kostenpflichtige optionale Funktionen fiir die Sicherheitsfunktion der Steuerung:

= Sicherheitsbegrenzte Geschwindigkeit (SLS)
Diese liberwacht die Arbeitsgeschwindigkeit des Roboters. Erkennt das System,
dass der Roboter die maximale Geschwindigkeit tiberschritten hat, werden sofort
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Roboter-Not-Aus und STO ausgefiihrt, wodurch die Robotersteuerung in den Not-
Aus-Zustand versetzt wird.

Die Sicherheitsgeschwindigkeitsbegrenzung des Roboters wird in der dedizierten
Software (Safety Function Manager) eingestellt.

# WICHTIGSTE PUNKTE

Die Geschwindigkeitsiiberwachungsfunktion wahrend des Einlernens
kann als Standardfunktion verwendet werden.

= Sicherheitsbegrenzte Position (SLP)
Diese iiberwacht die Position und die Gelenkwinkel des Roboters. Erkennt das
System, dass der Roboter die iiberwachten Bereiche oder das Gelenkwinkellimit
iiberschritten hat, werden sofort Roboter-Not-Aus und STO ausgefiihrt, wodurch
die Robotersteuerung in den Not-Aus-Zustand versetzt wird.
Die iiberwachten Bereiche und das Gelenkwinkellimit des Roboters werden in der
dedizierten Software (Safety Function Manager) eingestellt.
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3.10 Schutzfunktionen

Das Robotersystem ist mit Schutzfunktionen ausgestattet, um Peripheriegeréte und das
Robotersystem selbst zu schiitzen. Diese Funktionen sind jedoch nur fiir unerwartete

Ereignisse vorgesehen.

Energiesparmodus

In diesem Modus bleibt die Motorleistung niedrig.

Die Ausfiihrung eines Leistungsmodus-Anderungsbefehls ermdglicht den Wechsel in
einen eingeschriankten Status (Energiesparmodus) unabhingig davon, ob die Schutztiir
geodftnet oder geschlossen ist und unabhéngig von der Betriebsart. Der
Energiesparmodus gewéhrleistet die Sicherheit des Bedieners und verringert die Gefahr

der Zerstorung und Beschddigung von Peripheriegeriten durch unvorsichtigen Betrieb.

Dynamisches Bremsen

Der Stromkreis der dynamischen Bremse besteht aus einem Relais, das die
Motorstromleitung auf der Motorseite kurzschlieft (Bremswirkung). Wenn ein Not-
Aus eingegeben wird oder wenn die folgenden Anomalien erkannt werden, wird die
dynamische Bremse aktiviert, um die Motordrehung zu stoppen. (Erkennung der
Unterbrechung der Encoderverbindung, Uberlasterkennung,
Drehmomentfehlererkennung, Drehzahlfehlererkennung,
Positionsabweichungsiiberlauferkennung, Drehzahlabweichungsiiberlauferkennung,
CPU-Fehlererkennung, Speicherfehlererkennung, Uberhitzungserkennung)

Uberlasterkennung
Hierdurch wird ein Motoriiberlastzustand erkannt.

Erkennung von Drehmomentfehlern
Hierdurch werden Anomalien im Motordrehmoment erkannt.

Erkennung von Geschwindigkeitsfehlern
Hierdurch werden Anomalien in der Motordrehzahl erkannt.

Positionsabweichung-Uberlauferkennung
Hierdurch werden Anomalien in der Differenz zwischen dem Fahrbefehl und der
aktuellen Position erkannt.
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Geschwindigkeitsabweichung-Uberlauferkennung
Hierdurch werden Anomalien in der Differenz zwischen dem Geschwindigkeitsbefehl
und der tatsdchlichen Geschwindigkeit erkannt.

Erkennung von CPU-Fehlern

Ein Watchdog-Timer wird verwendet, um Anomalien in der CPU zu erkennen, die den
Motor steuert. AuBBerdem tiberwachen die CPU, die das System in der Steuerung
verwaltet, und die CPU, die den Motor steuert, stindig den Status des jeweils anderen.

Erkennung von Speicherfehlern
Hierdurch werden Priifsummenfehler im Speicher erkannt.

Uberhitzungserkennung
Hierdurch werden Temperaturanomalien im Motortreibermodul erkannt.

Erkennung von Relaisschmelzen
Hierdurch wird ein Schmelzen oder ein offener Fehler der Relaiskontakte erkannt.

Uberspannungserkennung
Hierdurch werden Uberspannungsfehler in der Steuerung erkannt.

Erkennung von Spannungsabfall in der Stromversorgung
Hierdurch wird ein Abfall der Versorgungsspannung erkannt.

Erkennung von Temperaturfehlern
Hierdurch werden Anomalien in der Steuerungstemperatur erkannt.

Erkennung von Liifterfehlern
Hierdurch werden Anomalien in der Liifterdrehzahl erkannt.
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4. Aufgaben und Schulung von
Sicherheitsmanagern
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4.1 Aufgaben fur Sicherheitsmanager

Sicherheitsmanager sollten Folgendes tun:
= Passwortverwaltung

= Durchfithrung von Schulungen

4.1.1 Passwortverwaltung

Sicherheitsmanager sollten die folgenden Passworter verwalten:

= EPSON RC+ Sicherheitsbenutzerpasswort
= Passwort der Sicherheitsfunktion
= Passwort fiir die Ethernet-Verbindung der Steuerung

= Passwort fiir den T2-Modus des Teach Pendant TP3
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4.1.2 Durchfihrung von Schulungen

Sicherheitsmanager sollten sicherstellen, dass das Personal, das fiir die
Programmierung, den Betrieb und die Wartung des Manipulators und des

Robotersystems verantwortlich ist, ordnungsgemél geschult wird. AuBerdem sollten

sie sicherstellen, dass das Personal in der Lage ist, diese Arbeit gefahrlos auszufiihren.

Die Schulung sollte mindestens die folgenden Punkte umfassen:

Beschreibung von Standard-Sicherheitsverfahren und Sicherheitsempfehlungen von
Roboterherstellern und Robotersystementwicklern

Beschreibung der Reaktion auf einen Notfall oder eine Ausnahmesituation (z. B.
Mittel zur Befreiung, wenn man in einem Manipulator festsitzt)

Prézise Beschreibung der Arbeit
Beschreibung aller fiir die Arbeit erforderlichen Steuergerite und deren Funktionen
Beschreibung der mit der Arbeit verbundenen Gefdhrdungen

Spezifische Methoden zur Vermeidung vorhersehbarer Gefahren, einschlie8lich
sicherer Arbeitsverfahren

Beschreibung des Verfahrens zur Priifung der Funktionen von
Sicherheitsvorrichtungen und Verriegelungen oder Beschreibung des Verfahrens zur
Uberpriifung ihrer Funktionstiichtigkeit

Beschreibung des Verfahrens zum Uberpriifen der Sicherheitsfunktionsparameter
und des Verfahrens zur korrekten Einstellung der Parameter der Sicherheitsfunktion

66



Sicherheitshandbuch Rev.4a

4.2 Fur die Arbeit mit Robotersystemen erforderliche
Kenntnisse und Schulungen

Erforderliche Qualifikationen

Benutzerdefinition | Arbeitsbeschreibung und Schulungen

Arbeiten mit

Robotersystemen
Personen, die an einer
Bediener Tégliche/periodische ,Sicherheitsschulung**!
Inspektionen teilgenommen haben

(Arbeiten, die keine
Demontage erfordern)

- Personen, die an einer

4 «*1 und

. . *
Ictallatonre Installationsarbeiten _ Sicherheitsschulung

N - An ei

/Lehrkrifte .n e“mer 2

Einlernen ,.Einfiihrungsschulung
teilgenommen haben
Reparatur
. q - Personen, die an einer
nstandsetzun . .
. ) & ,,Slcherheltsschulung“ﬂﬁ1 und

Servicetechniker ] *3
Einbau von optionalen - An einer ,,Wartungsschulung®
Leiterplatten in teilgenommen haben
Steuerungen

*1 ,,Sicherheitsschulung* bezieht sich auf ,,Sicherheitsschulungen fiir Arbeitnehmer,
die mit Industrierobotern arbeiten®, wie sie in den Gesetzen und Vorschriften des
jeweiligen Landes vorgeschrieben sind.

Die Sicherheitsschulung fiir Arbeitnehmer, die mit Industrierobotern arbeiten, muss
folgende Inhalte umfassen.

= Kenntnisse iiber Industrieroboter
= Kenntnisse in der Bedienung, im Einlernen usw. von Industrierobotern
= Kenntnisse iiber Inspektionen und andere Arbeiten

= Aufkldrung iiber relevante Gesetze und Verordnungen
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*2 ,Einfihrungsschulung® bezieht sich auf Schulungen, die von Epson und dem
Lieferanten angeboten werden.

*3  Wartungsschulung® bezieht sich auf Schulungen, die von Epson und dem
Lieferanten angeboten werden.

*4 Der Transport von Materialien mit Krdnen und Gabelstaplern sowie die Installation
von Netzsteckern (z. B. bei der Installation eines Netzsteckers, der an eine werkseitige
Steckdose passt) muss von Personen mit den erforderlichen Qualifikationen und
Fahigkeiten durchgefiihrt werden.
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5. Handbucher fur dieses Produkt
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5.1 Handbuchtypen

Hier werden die typischen Handbuchtypen fiir dieses Produkt beschrieben und ein
Uberblick iiber deren Inhalt gegeben.

= Sicherheitshandbuch (Broschiire, PDF-Handbuch)

Dieses Handbuch enthélt sicherheitsrelevante Informationen fiir alle Personen, die
dieses Produkt verwenden. Es fiihrt den Benutzer auch durch den Prozess vom
Auspacken bis zur Verwendung und gibt Hinweise zu weiteren relevanten
Handbiichern.
Bitte lesen Sie zuerst dieses Handbuch.

¢ Sicherheitshinweise und Restrisiken von Robotersystemen

¢ Konformititserkldrung

e Schulung

¢ Prozess vom Auspacken bis zur Verwendung

= Handbuch zu den Sicherheitsfunktionen der Robotersteuerung (PDF-
Handbuch)
Hier werden die Verfahren zur Konfiguration der Sicherheitsfunktionen dieses
Produkts und die Konfigurationssoftware beschrieben. Es ist in erster Linie fiir
Personen gedacht, die Robotersysteme entwerfen.

* Handbuch zum RC700-E (PDF-Handbuch)
Dieses Handbuch beschreibt die Installation des gesamten Robotersystems und
erldutert die Spezifikationen und Funktionen der Steuerung. Es ist in erster Linie
fiir Personen gedacht, die Robotersysteme entwerfen.
¢ Installationsverfahren filir das Robotersystem (spezifische Details zum Prozess
vom Auspacken bis zur Verwendung)

o Tégliche Inspektionspunkte der Steuerung

e Spezifikationen und Grundfunktionen der Steuerung

= Handbuch fiir die xx-Serie (PDF-Handbuch) (xx: Serienname des Manipulators)
Dieses Handbuch beschreibt die Spezifikationen und Funktionen des Manipulators.
Es ist in erster Linie fiir Personen gedacht, die Robotersysteme entwerfen.
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¢ Manipulatorinstallation, technische Informationen fiir die Konstruktion,
Funktions- und Spezifikationstabellen usw.

o Tigliche Inspektionspunkte des Manipulators

= Liste der Statuscodes/Fehlercodes (PDF-Handbuch)
Hier finden Sie die auf der Steuerung angezeigten Codenummern und die im
Meldungsbereich der Software angezeigten Meldungen. In erster Linie fiir Personen

gedacht, die Robotersysteme entwerfen und programmieren.

= Bedienungsanleitung fiir EPSON RC+ (PDF-Handbuch)
Dieses Handbuch gibt einen Uberblick iiber die Programmentwicklungssoftware.

= SPEL+ Sprachreferenz fiir EPSON RC+ (PDF-Handbuch)
In diesem Handbuch wird die Roboterprogrammiersprache SPEL+ erldutert.

= Weitere Handbiicher (PDF-Handbiicher)
Fiir jede Option sind Handbiicher verfiigbar.

Wartungshandbiicher sind nicht im Lieferumfang des Produkts enthalten. Die Wartung
sollte von Personen durchgefiihrt werden, die eine Wartungsschulung von Epson und
den Lieferanten absolviert haben. Fiir weitere Informationen wenden Sie sich bitte an

den Lieferanten.

5.2 Anzeigen von Handbuchern
PDF-Handbiicher konnen iiber die EPSON RC+ Software angezeigt werden.

Um die PDF-Handbiicher auf Threm PC anzuzeigen, wihlen Sie EPSON RC+ — [Hilfe]
— [Handbiicher].

(Klicken Sie auf dem Windows-Desktop auf <Start>— [Programme] — [EPSON RC+
7.01.)

Sie konnen sie auch auf der folgenden Website einsehen:
URL.: https://download.epson.biz/robots/
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5.3 Installation der Software und der Handbucher

1. Legen Sie die im Lieferumfang des Produkts enthaltene EPSON RC+ Setup-DVD
in das DVD-Laufwerk des PCs ein. Folgen Sie den Anweisungen auf dem
Bildschirm, um Informationen einzugeben, und wihlen Sie das Laufwerk aus, auf
dem die Software installiert werden soll.

2. Wenn die Optionsauswahl angezeigt wird, vergewissern Sie sich, dass neben den
Handbiichern ein Hékchen angezeigt wird, bevor Sie fortfahren.

# WICHTIGSTE PUNKTE

= Die Installation dauert einige Minuten.

= Die Handbiicher sind im PDF-Format verfligbar. Um die Handbuicher
anzuzeigen, verwenden Sie den PDF-Viewer, der im Lieferumfang
von Windows enthalten ist. Sie kdnnen auch den Adobe Acrobat
Reader oder einen anderen PDF-Viewer installieren.

3. Wenn der Abschlussbildschirm angezeigt wird, ist die Installation abgeschlossen.

# WICHTIGSTE PUNKTE

Wenn eine Meldung angezeigt wird, in der Sie zum Neustart aufgefordert
werden, starten Sie den PC neu.
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6. Prozess vom Auspacken bis zur
Entsorgung
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6.1 Handhabung vom Auspacken bis zur Entsorgung

Geréatelebenszyklus Gliederung der Arbeit
1. Auspacken, Packen Sie die Produkte* aus und transportieren Sie sie
Transportieren zum Installationsort
2. Installieren, Installieren Sie die Produkte* und schliefen Sie die
Anschlieen Kabel an

Schalten Sie die Steuerung ein und priifen Sie die
Inbetriebnahme

- Fiihren Sie die Ersteinrichtung von EPSON RC+ 7.0
durch

- Uberpriifen der Sicherheitsfunktionsparameter

- Fiihren Sie die Ersteinrichtung der

Erster Sicherheitsfunktionsparameter durch (nur fiir Kunden,
Schritt | die die Sicherheitsfunktionen bearbeiten mochten)

- Uberpriifen Sie die Funktion der
Sicherheitsvorrichtungen (Not-Halt-Taster, Schutztiir)
- Bewegen Sie den Manipulator in die
Ausgangsposition

3. Einlernen,
Programmieren

Zweiter

Schritt Schlielen Sie die externen Geréte (Peripheriegerite) an

- Lernen Sie den Manipulator ein
- Erstellen Sie ein SPEL-Programm

Fiihren Sie einen Programmtestbetrieb aus
Fiihren Sie das Programm aus und arbeiten Sie
automatisch

4. Testbetrieb
5. Automatischer Betrieb

- Fiihren Sie die tdgliche Inspektion der Produkte
durch*

6. Wartung - Fiihren Sie eine regelmédBige Inspektion der Produkte
durch*

- Uberholung der Produkte* (Ersetzen von Teilen)

7. Lagerung, Entsorgung | Lagern Sie die Produkte*, entsorgen Sie die Produkte*
8. Fehlerbehebung Unterstiitzung fiir Produkte* Probleme und Fehler
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*: Manipulator und Steuerung
Weitere Informationen finden Sie im Handbuch des von Thnen verwendeten Produkts.

Ausfiihrliche Informationen zum Anzeigen von Handbiichern finden Sie im folgenden
Abschnitt.
,Handbiicher fiir dieses Produkt (p.69) “

#" WICHTIGSTE PUNKTE

Wenn ein Fehler auftritt, sollten Sie Folgendes beachten:

= Fehlernummern, die auf der Steuerung oder dem Teach Pendant
angezeigt werden, geben Hinweise auf die Ursache der Anomalie. Wenn
ein Fehler auftritt, notieren Sie sich die Fehlernummer und schlagen Sie
im folgenden Handbuch nach, um KorrekturmaBnahmen zu ergreifen.
,Liste der Statuscodes/Fehlercodes”

= Wenn die Anomalie ausschlieflich durch das Epson-Robotersystem
verursacht wird und nicht in den Zustandigkeitsbereich des Kunden fallt,
wenden Sie sich bitte an unsere Serviceabteilung (den Lieferanten).
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7. Anhang
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7.1 Anhang: China RoHS

Diese Tabelle und die Etiketten mit dem Ablaufdatum des Umweltschutzes auf dem
Produkt beruhen auf den Gesetzen und Vorschriften des chinesischen Festlandes und

gelten nicht auBerhalb des chinesischen Festlandes.
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