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1. Introduzione
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1.1 Introduzione

Grazie per aver acquistato questo sistema robotico Epson.

Questo manuale fornisce le informazioni necessarie per utilizzare correttamente le funzioni di sicurezza del controller robot.
Prima di utilizzare il sistema, leggere questo manuale e i manuali correlati per un uso corretto.

Dopo aver letto il manuale, conservarlo in un luogo facilmente accessibile per consultarlo in futuro.

Epson conduce ispezioni e test rigorosi per garantire che le prestazioni dei sistemi robotici soddisfino i suoi standard. Si prega
di notare che, se il sistema robotico Epson viene utilizzato al di fuori delle condizioni operative descritte nel manuale, il

prodotto non garantira le sue prestazioni di base.

Questo manuale descrive i pericoli e i problemi che possono verificarsi. Per utilizzare il sistema robotico Epson in modo sicuro
e corretto, seguire le informazioni di sicurezza contenute in questo manuale.

1.2 Marchi

Microsoft, Windows, il logo Windows, Visual Basic e Visual C++ sono marchi o marchi registrati di Microsoft Corporation
negli Stati Uniti e/o in altri paesi. Tutti gli altri nomi di societa, marchi e prodotti sono marchi o marchi registrati delle

rispettive societa.

1.3 Annotazione

Sistema operativo Microsoft® Windows® §

Sistema operativo Microsoft® Windows® 10

Sistema operativo Microsoft® Windows® 11

In questo manuale, i sistemi operativi di cui sopra sono indicati rispettivamente come Windows 8, Windows 10 e Windows 11.
Occasionalmente, Windows 8, Windows 10 ¢ Windows 11 sono indicati collettivamente come Windows.

1.4 Termini di utilizzo

Nessuna parte di questo manuale di istruzioni puo essere riprodotta o ristampata in qualsiasi forma senza esplicita
autorizzazione scritta.

Le informazioni contenute in questo documento sono soggette a modifiche senza preavviso.

Contattare Epson se si riscontrano errori nel presente documento o per eventuali domande al riguardo.

1.5 Produttore
SEIKO EPSON CORPORATION

1.6 Recapiti

Per i recapiti dettagliati, vedere il capitolo "Fornitore" del seguente manuale.
"Manuale di sicurezza"

1.7 Prima dell'uso

Prima di utilizzare questo manuale, accertarsi di aver compreso le seguenti informazioni.
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Precauzioni di sicurezza

1l trasporto e 1'installazione del robot e delle relative apparecchiature devono essere affidati a personale qualificato. Inoltre, ¢
obbligatorio seguire le leggi e le normative del paese di installazione.

Prima dell'uso, leggere attentamente questo manuale e altri manuali correlati per un uso corretto.

Dopo aver letto il manuale, conservarlo in un luogo facilmente accessibile per consultarlo in futuro.

Significato dei simboli

/A\ AVWVISO

Questo simbolo indica una situazione di pericolo imminente che, qualora I'operazione non venga eseguita in
modo corretto, provoca il decesso o lesioni gravi.

/\ ATTENZIONE

Questo simbolo indica una situazione di potenziale pericolo che, qualora 'operazione non venga eseguita in
modo corretto, pud provocare solo lesioni o danni materiali.

1.8 Corsi di formazione

11 personale che utilizza le funzioni di sicurezza del controller robot deve sottoporsi ai "corsi di formazione sull'installazione" o
ai "corsi di formazione sulla manutenzione" tenuti da Epson. Per fare in modo che i clienti comprendano al meglio i prodotti,
Epson offre corsi di formazione a cadenza regolare o ad hoc.

La partecipazione a un corso formale consente di utilizzare correttamente il prodotto e aumentare la produttivita. Per ulteriori
dettagli sui corsi di formazione, contattare il fornitore.
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2. Panoramica delle funzioni di sicurezza del controller
robot




Controller robot Manuale delle funzioni di sicurezza Rev.5

2.1 Spiegazione delle funzioni di sicurezza del controller robot

Le funzioni di sicurezza del controller robot possono essere utilizzate per impostare ingressi e uscite di sicurezza e creare
applicazioni che si collegano ai dispositivi di sicurezza.

Inoltre, le opzioni delle funzioni di sicurezza supportano funzioni che controllano in modo sicuro la velocita operativa e
l'intervallo operativo del robot. E possibile impostare la velocitd massima e I'area di monitoraggio del robot per creare
un'applicazione per il controllo del robot in sicurezza.

/\ ATTENZIONE

Le prestazioni delle funzioni di sicurezza del controller robot rientrano nella Categoria 3, PLd (norma di
riferimento: ISO 13849-1: 2015).

Garantire la sicurezza del sistema robotico alla luce delle prestazioni delle funzioni di sicurezza del controller
robot. Inoltre, fare riferimento e osservare gli standard di sicurezza nazionali e regionali.

Di seguito vengono descritti i tipi e le caratteristiche delle funzioni di sicurezza del controller robot.

Funzioni standard di Controller Safety Function:

= Disattivazione coppia di sicurezza (STO)
Un segnale in ingresso dal controller robot apre un relé per interrompere l'alimentazione ai motori e arrestare il robot. Si
tratta di uno stato di sicurezza per il controller robot.

STO viene azionato indirettamente da un arresto di emergenza o da un arresto protettivo. Non puo funzionare direttamente.

= Arresto di emergenza
Questa funzione consente al robot di eseguire un arresto di emergenza tramite un segnale in ingresso da un relé di sicurezza
o da un interruttore arresto di emergenza collegato al connettore ingresso di arresto di emergenza o al connettore 1/0O di
sicurezza. Dopo l'immissione del segnale, viene eseguito SS1; dopo l'arresto del motore, il robot si trova in uno stato di
arresto di emergenza. Durante lo stato di arresto di emergenza, EP viene visualizzato sul LED a 7 segmenti del controller
robot.
Esistono tre circuiti di arresto di emergenza per il controller robot:

¢ Connettore ingresso arresto di emergenza (E-Stop)
¢ Porta del connettore I/O di sicurezza configurata per 'arresto di emergenza (Safety Input)

¢ Interruttore arresto di emergenza collegato al Teach Pendant (E-Stop, TP)

= Protezione (SG) (arresto protettivo)
Questa funzione consente al robot di eseguire un arresto protettivo tramite un segnale in ingresso da un dispositivo
periferico di sicurezza collegato al connettore I/O di sicurezza. Dopo l'immissione del segnale, viene eseguito SS1; dopo
l'arresto del motore, il robot si trova in uno stato di arresto protettivo. SO viene visualizzato sul LED a 7 segmenti del
controller robot.
11 circuito di protezione (SG) del controller robot ¢ il seguente:

¢ Porta del connettore I/O di sicurezza configurata per la protezione (SG)

= Abilita
Abilita ¢ il percorso collegato all'interruttore Abilita quando ¢ collegato il Teach Pendant. E possibile collegare solo Teach
Pendant Epson e non ¢ possibile collegare interruttori Abilita del cliente.
Quando il sistema rileva che l'interruttore Abilita del Teach Pendant non ¢ in posizione centrale, viene eseguito SS1 e il
robot ¢ in uno stato STO.

= Soft Axis Limiting
Monitora che ciascun asse del robot si trovi all'interno del suo intervallo operativo. Se il sistema rileva che un asse del
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robot ha superato l'intervallo limite, I'arresto di emergenza del robot e STO vengono eseguiti immediatamente, ponendo il
controller robot nello stato di arresto di emergenza.
L'intervallo vietato per ciascun asse del robot ¢ impostato nel software dedicato (Safety Function Manager).
Uscite di sicurezza
E possibile collegare dispositivi di sicurezza esterni alle uscite di sicurezza del controller robot per eseguire notifiche dello
stato ON/OFF delle funzioni di sicurezza.
Assegnando le impostazioni nel software dedicato (Safety Function Manager), € possibile emettere i seguenti segnali di
sicurezza:

e Stato STO

¢ Stato dell'interruttore arresto di emergenza

e Stato dell'interruttore Abilita

¢ Stato abilitato/disabilitato di Safety Limited Speed (SLS)

¢ Stato abilitato/disabilitato di Safety Limited Position (SLP)

Funzioni opzionali a pagamento di Controller Safety Function:

Safety Limited Speed (SLS)

Monitora la velocita operativa del robot. Se il sistema rileva che il robot ha superato la velocita massima, l'arresto di
emergenza del robot e STO vengono eseguiti immediatamente, ponendo il controller robot nello stato di arresto di
emergenza.

I1 limite di velocita di sicurezza del robot ¢ impostato nel software dedicato (Safety Function Manager).

# PUNTI CHIAVE

La funzione di monitoraggio della velocita durante il teaching pud essere utilizzata come funzione standard.

Safety Limited Position (SLP)

Controlla la posizione del robot e gli angoli dei giunti. Se il sistema rileva che il robot ha superato le aree monitorate o il
limite dell'angolo di un giunto, l'arresto di emergenza del robot e STO vengono eseguiti immediatamente, ponendo il
controller robot nello stato di arresto di emergenza.

Le aree monitorate ¢ il limite dell'angolo dei giunti del robot sono impostati nel software dedicato (Safety Function
Manager).

Riferimento
Per i dettagli su ciascuna funzione, vedere i seguenti capitoli.

Funzioni standard:

Disattivazione coppia di sicurezza (STO)
Fermo di sicurezza 1 (SS1)

Arresto di emergenza

Abilita

Soft Axis Limiting

Ingressi di sicurezza

Uscite di sicurezza

Funzioni delle opzioni a pagamento:

Safety Limited Speed (SLS)
Safety Limited Position (SLP)
Joint Angle Limit

10
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# PUNTI CHIAVE

Per i dettagli su "Safety Function Manager", vedere il seguente capitolo.
Impostazione delle funzioni di sicurezza (Software di impostazione: Safety Function Manager)

1"
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2.2 Conoscenze necessarie

2.2.1 Corsi di formazione obbligatori

Il personale che utilizza le funzioni di sicurezza del controller robot deve sottoporsi ai "corsi di formazione sull'installazione" o

ai "corsi di formazione sulla manutenzione" tenuti da Epson.

2.2.2 Conoscenza basilare di EPSON RC+

L'uso delle funzioni di sicurezza del controller robot richiede la conoscenza di EPSON RC+, il software utilizzato per

sviluppare programmi per il controller, e dei robot EPSON. I contenuti di questo manuale sono destinati a persone che

conoscono quanto seguc:

Concetti sulla gestione di un progetto EPSON RC+ e sull'utilizzo
Creazione e modifica di programmi SPEL+ in EPSON RC+
Esecuzione del programma SPEL+ dalla finestra Run

Struttura di base del linguaggio, funzionalita ¢ uso di SPEL+

# PUNTI CHIAVE

Il personale che utilizza EPSON RC+ per la prima volta deve sottoporsi ai "corsi di formazione sull'installazione"
tenuti da Epson.

2.3 Precauzioni per l'uso delle funzioni di sicurezza del controller robot

Quando si utilizzano le funzioni di sicurezza del controller robot, seguire le precauzioni descritte di seguito.

/A AWISO

Controllare sempre le impostazioni dei parametri delle funzioni di sicurezza quando si utilizza un controller
robot nello stato iniziale o con impostazioni sconosciute dei parametri delle funzioni di sicurezza. Inoltre,
azionare il manipolatore dopo aver compreso il funzionamento delle funzioni di sicurezza.

Verificare che le operazioni previste vengano eseguite regolarmente quando si passa da uno stato di utilizzo
all'altro, ad esempio quando si modificano i parametri delle funzioni di sicurezza o vengono sostituiti
componenti per la manutenzione.

Per il controllo delle operazioni, utilizzare la modalita a bassa potenza.
La riduzione della potenza del motore tutela la sicurezza dell'operatore e riduce il rischio di distruzione e
danni alle apparecchiature periferiche per incauto utilizzo.

Prima di iniziare il funzionamento a regime, verificare che i parametri delle funzioni di sicurezza siano
impostati come previsto.

Il checksum dei parametri delle funzioni di sicurezza viene calcolato dai parametri delle funzioni di sicurezza.
Se il checksum dei parametri delle funzioni di sicurezza cambia, i parametri delle funzioni di sicurezza sono
stati cambiati. Le funzioni di sicurezza impostate in modo errato possono causare gravi problemi di sicurezza.
Prima del funzionamento a regime, assicurarsi che i dispositivi di sicurezza come l'interruttore arresto di
emergenza e l'interruttore di protezione funzionino. Se gli interruttori non funzionano correttamente, le
funzioni di sicurezza potrebbero non attivarsi in caso di emergenza; questo &€ estremamente pericoloso e pud
provocare gravi lesioni e/o danni al sistema robotico.

12
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2.4 Terminologia

Dispositivo di sicurezza
Indica un dispositivo collegato a un connettore I/O di sicurezza del controller robot.

Dry Run
Indica lo stato in cui si utilizza un controller robot non collegato a un manipolatore per controllare il funzionamento del

programma del robot.

Modalita di funzionamento
Indica la modalita AUTO (inclusa la modalita PROGRAM), la modalita TEACH, la modalita TEST T1 o la modalita TEST
T2. Puo essere modificata con il Teach Pendant.

Hofs
Indica il valore di offset degli assi dei giunti del robot.

Scheda di sicurezza
Indica la scheda che monitora il sistema robotico.
E integrata nel controller robot.

Punto estremo coordinata utensile (TCP)
Indica il punto di contatto tra la mano e il pezzo. Impostare questo parametro in base alla mano.

13
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2.5 Panoramica del sistema

I dispositivi di sicurezza possono essere collegati ai connettori I/O di sicurezza del controller robot.
= Collegare le uscite di sicurezza dei dispositivi di sicurezza agli ingressi di sicurezza dei connettori I/O di sicurezza.

= Collegare gli ingressi di sicurezza dei dispositivi di sicurezza alle uscite di sicurezza dei connettori I/O di sicurezza.

Manipulator

Robot Controller

Safgty Safety Safety Safety Safety Saf(_aty
device | output input output input device

Esempio di configurazione del sistema utilizzando le funzioni di sicurezza del controller robot:

Manipulator Robot Controller
e e Satety Input,
I . Safety output
""1.'"""""'_'_'_'_'_'I":' """""""""" >
| I -7 \
1 1 ] |
: , _ Teach Pendant | 1
| Safety device Safety device (TP2 / TP3) :
: |
\ PC /
s e

e e o e e e e e e e e e e e Em e e e e e e e Em e e e e e e e e e e e e e

# PUNTI CHIAVE

Per i dettagli su come collegare i dispositivi di sicurezza e il controller robot, consultare il seguente manuale.
"Manuale controller robot RC700-E"

14
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3. Dettagli delle funzioni di sicurezza del controller robot

15
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3.1 Funzioni principali

Per i dettagli, vedere il seguente capitolo.
Spiegazione delle funzioni di sicurezza del controller robot

Per i dettagli su ciascuna funzione, vedere i seguenti capitoli.
Funzioni standard:

= Disattivazione coppia di sicurezza (STO)
= Fermo di sicurezza 1 (SS1)

= Arresto di emergenza

= Abilita

= Soft Axis Limiting

= Ingressi di sicurezza

n  Uscite di sicurezza

Funzioni delle opzioni a pagamento:
= Safety Limited Speed (SLS)
= Safety Limited Position (SLP)
= Joint Angle Limit

16
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3.2 Disattivazione coppia di sicurezza (STO)

3.2.1 Descrizione e schemi operativi per Disattivazione coppia di sicurezza (STO)

Disattivazione coppia di sicurezza (STO) ¢ una funzione che apre il relé e spegne i motori quando si supera il valore di

monitoraggio di una funzione di sicurezza.

Disattivazione coppia di sicurezza (STO) equivale alla categoria di arresto 0. (Norma di riferimento: IEC 60204-1)

Robot’s operating value (speed, position)

A

Not exceeded

a monitored value

Exceeded a monitored value

Not exceeded
a monitored value

Time

A

STO statement On|-------------------------o-ooo-

Safe Torque Off (STO) statement
Within 16 ms

>

Within 16 ms

»

»

Time

Motor On/Off

A

On

80 ms or the duration that
a monitored value is exceeded

<
<

Within 30 ms

l

Off

\4

Time

17
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3.3 Fermo di sicurezza 1 (SS1)

3.3.1 Descrizione e schemi operativi per Fermo di sicurezza 1 (SS1)

Fermo di sicurezza 1 (SS1) € una funzione che monitora se il robot decelera e si arresta normalmente in caso di arresto di
emergenza o arresto protettivo. Se si rileva una decelerazione anomala della velocita TCP durante il controllo di arresto, viene
eseguita immediatamente la funzione Disattivazione coppia di sicurezza (STO).

Fermo di sicurezza 1 equivale alla categoria di arresto 1. (Norma di riferimento: IEC 60204-1)

Relazione tra Fermo di sicurezza 1 (SS1) e l'istruzione STO (stato normale)
Se il controllo di arresto ¢ normale, la funzione Disattivazione coppia di sicurezza (STO) viene eseguita dopo il completamento

del controllo di arresto.

Safe Stop 1 (SS1) statement

A
SS1 statement Onf-ooooooeeoo o
Time
Monitoring for deceleration
A Within 108 ms| P Within 500 ms
Decelerationis | |
being monitored
Time
>
Robot TCP speed Within 8 ms
A <>
1mm/sec Time
Safe Torque Off (STO) statement
A Within 16ms | 80ms
STO statement On{-=---=--============mmmmmmmommo oo
Time
Motor On/Off
A 30 ms
On
Time
Off >

18
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Relazione tra Fermo di sicurezza 1 (SS1) e l'istruzione STO (quando viene rilevata un'anomalia di decelerazione)
Se si osserva una decelerazione anomala della velocita TCP durante il controllo di arresto, viene eseguita immediatamente la

funzione Disattivazione coppia di sicurezza (STO).

Safe Stop 1 (SS1) statement

A

SS1 statement On|-----------------

Time
Monitoring for deceleration
A\ Within 108 ms  Within 500 ms
Decelerationis | |
being monitored
Time
>
Robot TCP speed Within 8 ms
il
Abnormality detection
1mm/sec NGO Time
Safe Torque Off (STO) statement
A Within 16 ms PN 80 ms -
STO statement ONf-------ommm oo
Time
>
Motor On/Off
A Within 30 ms
On
Off Ilme

19
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Relazione tra Fermo di sicurezza 1 (SS1) e l'istruzione STO (dopo il tempo di monitoraggio)
Se la velocita TCP non decelera a 1 [mm/sec] o meno anche dopo un certo periodo di tempo dall'inizio del controllo di arresto,
viene eseguita immediatamente la funzione Disattivazione coppia di sicurezza (STO).

Safe Stop 1 (SS1) statement

A
SS1 statementOn | -__..__________
Time
Monitoring for dedeleration
A Within 108 mg 500 ms has passed
Deceleration is
being monitored [ T[T
Time
>
Robot TCP speed
1mm/sec \ Time
A >
Safe Torque Off (STO) statement Within 16 ms 80 ms
— >
STO statement On |
Time
>
Motor On/Off
A Within 30 ms
On
Off Time

20
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3.4 Arresto di emergenza

3.4.1 Descrizione e schemi operativi per Arresto di emergenza

Quando l'interruttore arresto di emergenza viene attivato (€ premuto), viene eseguito Fermo di sicurezza 1 (SS1) e quindi
Disattivazione coppia di sicurezza (STO), ponendo il controller robot nello stato di arresto di emergenza.

Relazione tra I'arresto di emergenza e l'istruzione STO

A signal from an emergency stop switch

A

Switch Off: High

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

3.5.1 Descrizione e schemi operativi per Abilita

Quando l'interruttore Abilita ¢ OFF (si trova in una posizione diversa da quella centrale), viene eseguito Fermo di sicurezza 1

(SS1) e quindi Disattivazione coppia di sicurezza (STO), eseguendo un arresto protettivo.

Relazione tra Abilita e l'istruzione STO

A signal from an enable switch

A

Switch On: High

Time
Switch Off: Low »
>
Safe Stop 1 (SS1) statement | Within 24 ms
>
SS1 statement On [------------
Time
»
»
Monitoring for deceleration
Within 108 ms Within 500 ms
Being monitored |-----------------}------
. Time
Not being -
monitored »
Robot TCP speed Within 8 ms
A -«
1mm/sec Time
»
L
Safe Torque Off (STO) statement
Within16ms | 80 ms
STO statement On - oo
Time
»
>
Motor On/Off
A Within 30 ms
On
Time
off >
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3.6 Safety Limited Speed (SLS)

3.6.1 Descrizione e schemi operativi per Safety Limited Speed (SLS)

Safety Limited Speed (SLS) ¢ una funzione che monitora la velocita operativa del robot. Se durante il funzionamento il robot
supera la velocita massima, viene immediatamente eseguita la funzione Disattivazione coppia di sicurezza (STO), ponendo il
controller robot nello stato di arresto di emergenza.

/\ AVVISO

Impostare la velocita massima considerando la distanza di arresto. Per la distanza di arresto, consultare |l
seguente manuale.
"Manuale del manipolatore - Appendix B: Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop"

Modalita di funzionamento e abilitazione/disabilitazione di Safety Limited Speed (SLS)
Quando la modalita di funzionamento ¢ TEACH o TEST T1, lo schema Safety Limited Speed SLS_T ¢ sempre abilitato.
Safety Limited Speed SLS_T ¢ una funzione standard.

Quando la modalita di funzionamento ¢ TEST T2, lo schema Safety Limited Speed SLS_T2 ¢ sempre abilitato. Lo schema
Safety Limited Speed SLS T2 ¢ una funzione standard.

Quando la modalita di funzionamento ¢ AUTO, TEST T1 o TEST T2, gli ingressi di sicurezza possono essere utilizzati per
abilitare o disabilitare Safety Limited Speed (SLS). In queste modalita di funzionamento, ¢ possibile impostare tre schemi di
velocita massima, ovvero SLS 1, SLS 2 e SLS 3. Gli schemi Safety Limited Speed SLS 1, SLS 2 e SLS 3 sono opzioni

delle funzioni di sicurezza.

Abilitare o disabilitare per ciascuna modalita operativa
A: sempre abilitato
Schemi Safety Limited Speed (SLS) B: abilitato o disabilitato in ba_se ag_li ingressi di sicurezza
-: sempre disabilitato
AUTO TEACH TEST T1 TEST T2
SLS T* | - A A -
Funzioni standard
SLS T2 | - - - A
SLS' 1 |B - B B
Funzioni di sicurezza opzionali | SLS 2 | B - B B
SLS3 |B - B B

*: per 1 dettagli sullo schema Safety Limited Speed SLS_T, vedere il seguente capitolo.
= Safety Limited Speed (SLS) per un manipolatore SCARA
= Safety Limited Speed (SLS) per un manipolatore a 6 assi
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Relazione tra Safety Limited Speed (SLS) e l'istruzione STO
Se durante il funzionamento del robot il sistema rileva che ¢ stata superata la velocita massima, viene immediatamente eseguita
la funzione Disattivazione coppia di sicurezza (STO), ponendo il controller robot nello stato di arresto di emergenza.

Exceeds the monitoring speed Robot speed

Robot speed
pee Monitoring speed
A -
Time
>
Safe Torque Off (STO) statement
\Within 16 ms Within 16 ms
> <>
STO statement On | _____________ ..
Time
80 ms or the >
duration that
the monitoring speed is
Motor On/Off P exceeded N
A Within 30 ms
\ —
On
off lme
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3.6.2 Safety Limited Speed (SLS) per un manipolatore SCARA

Quando si utilizza Safety Limited Speed (SLS) per un manipolatore SCARA, sei punti sono soggetti a monitoraggio della
velocita massima. La velocita (rotazione o su/git) di ciascun giunto ¢ espressa come percentuale della velocita massima
(rotazione o su/giu) del giunto.

= Velocita (rotazione) ai giunti #1, #2 e #4 [%]
= Velocita (su/giu) del giunto #3 (meccanismo di movimento lineare con vite a ricircolo di sfere) [%]
= Velocita al giunto #2 (traslazione) [mm/sec]

= Velocita TCP [mm/sec]

L'offset TCP dalla punta del meccanismo di movimento lineare con vite a ricircolo di sfere a TCP viene impostato in Safety
Function Manager. Se Safety Limited Speed (SLS) utilizza lo schema Safety Limited Speed SLS_T, i limiti di velocita TCP e
velocita al giunto #2 (traslazione) sono di 250 [mm/sec].

[\ ATTENZIONE

L'offset TCP impostato in Safety Function Manager non € legato ai parametri di impostazione definiti al capitolo
“Impostazioni Tool” della "Guida dell'utente EPSON RC+". Verificare che queste impostazioni siano coerenti.

Joint #2
(rotation)

]
@':f' Joint #1

' (rotation)

N

ST

U

AN
Y

JARY
N
\v;

Joint #3
(up/down movement)

Joint #4
(rotation)
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Gli standard X, Y e Z per l'offset TCP sono il sistema di coordinate Tool 0 in EPSON RC+.
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3.6.3 Safety Limited Speed (SLS) per un manipolatore a 6 assi

Quando si utilizza Safety Limited Speed (SLS) per un manipolatore a 6 assi, 10 punti sono soggetti a monitoraggio della
velocita massima. La velocita di rotazione di ciascun giunto ¢ espressa come percentuale della velocita massima di rotazione
del giunto corrispondente.

= Velocita al giunto da #1 a #6 (rotazione) [%]
= Velocita al giunto #2 (traslazione) [mm/sec]
= Velocita al giunto #3 (traslazione) [mm/sec]
= Velocita al giunto #5 (traslazione) [mm/sec]

= Velocita TCP [mm/sec]

L'offset TCP dalla punta del giunto #6 a TCP viene impostato in Safety Function Manager. Se Safety Limited Speed (SLS)
utilizza lo schema Safety Limited Speed SLS T, i limiti di velocita TCP e al giunto #2, giunto #3 e giunto #5 (traslazione) sono
di 250 [mm/sec].

TCP TCP Offset Arm #4 Joint #4

ﬁ 2
W - [ Arm #3
3 | el e ] Joint #3

Arm #5 Joint #5

[J6-]

!"’ T T Arm #2
@D a
l

Arm #6 Joint #6

Joint #1

Base
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Gli standard X, Y e Z per I'offset TCP sono il sistema di coordinate Tool 0 in EPSON RC+. Per il supporto da tavolo,
procedere come segue.

Per i dettagli sul sistema di coordinate Tool O per I'attacco a soffitto o il supporto a parete, vedere il seguente manuale.

"Guida dell'utente EPSON RC+ - 6.16.4 Tool Coordinate System"
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3.7 Safety Limited Position (SLP)

3.7.1 Descrizione e schemi operativi per Safety Limited Position (SLP)

Safety Limited Position (SLP) ¢ una funzione che monitora la posizione operativa del robot. Se il sistema rileva che, durante il
funzionamento del robot, I'intervallo monitorato del robot ¢ entrato nell'area monitorata, viene immediatamente eseguita la
funzione Disattivazione coppia di sicurezza (STO), ponendo il controller robot nello stato di arresto di emergenza.

Safety Limited Position (SLP) ¢ un'opzione delle funzioni di sicurezza.

/\ AWISO

= |mpostare l'intervallo di movimento considerando la distanza di arresto. Per la distanza di arresto, consultare
il seguente manuale.
"Manuale del manipolatore - Appendix B: Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop"

= Se la velocita del robot € limitata da Safety Limited Speed (SLS), I'area vietata puo essere determinata in
base alla distanza di arresto calcolata a partire dalla velocita impostata in Safety Limited Speed (SLS). Se
non si utilizza la funzione Safety Limited Speed (SLS), determinare l'area vietata considerando la distanza di
arresto calcolata a partire dalla velocita massima del robot.

Modalita di funzionamento e abilitazione/disabilitazione di Safety Limited Position (SLP)
Quando la modalita di funzionamento ¢ AUTO, TEST T1 o TEST T2, gli ingressi di sicurezza possono essere utilizzati per
abilitare o disabilitare le aree monitorate e Joint Angle Limit.

# PUNTI CHIAVE

= Per i dettagli sull'area di monitoraggio, vedere il seguente capitolo.
« Aree di monitoraggio per un manipolatore SCARA

« Aree di monitoraggio per un manipolatore a 6 assi

= Peri dettagli su Joint Angle Limit, consultare il seguente capitolo.
Joint Angle Limit

Quando la modalita di funzionamento ¢ TEACH, Safety Limited Position (SLP) ¢ sempre disabilitato.

Abilitare o disabilitare per ciascuna modalita operativa
B: abilitato o disabilitato in base agli ingressi di sicurezza

Schemi Safety Limited Position (SLP) -: sempre disabilitato

AUTO TEACH TEST T1 TEST T2
SLP A | B
Funzioni di sicurezza opzionali | SLP_ B | B
SLP C | B
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Relazione tra Safety Limited Position (SLP) e l'istruzione STO
Se il sistema rileva che, durante il funzionamento del robot, l'intervallo monitorato del robot ha superato 1'area monitorata,

viene immediatamente eseguita la funzione Disattivazione coppia di sicurezza (STO), ponendo il controller robot nello stato di

arresto di emergenza.

The position of the robot monitoring range and the monitoring area

Detdction that the monitoring Monitoring position
Robot monitoring range position in the robot monitoring ]
range is exceeded Time
Safe Torque Off (STO) statement
Within 16 ms
>
STO statement On|- .
Time
>
The robot monitoring range exceeds

Motor On/Off

A

On

the monitoring position

<
< »

Within 30 ms
>

Time
|

Off
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3.7.2 Intervallo di monitoraggio del robot per un manipolatore SCARA

Gli intervalli di monitoraggio del robot per Safety Limited Position di un manipolatore SCARA si trovano in due posizioni: un
cerchio centrato sul giunto #2 (J2, Intervallo monitorato robot 1) e un cerchio centrato sul giunto #3 (J3, Intervallo monitorato
robot 2). Gli intervalli di monitoraggio del robot vengono impostati in Safety Function Manager. I valori minimi impostabili
sono definiti dal tipo di manipolatore.

Safety Limited Position (SLP) monitora se I'intervallo di monitoraggio impostato supera le aree monitorate impostate dal
sistema di coordinate in cui ¢ installato il robot.

Xr

Robot monitoring range 2 Robot monitoring range 1 A

Con Safety Limited Position (SLP) di un manipolatore SCARA, I'offset della posizione di installazione del robot (Xofs, Yofs)
nel sistema di coordinate del robot Xg-Yg e la rotazione del piano di installazione del robot U,; vengono impostati in base al

sistema di coordinate Xy-Y in cui ¢ installato il robot.

Yw
A

Yols

Kofs Xw
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3.7.3 Aree di monitoraggio per un manipolatore SCARA

Le aree di monitoraggio per un manipolatore SCARA sono specificate nell'intervallo vietato di un piano Xy-Yy nel sistema di

coordinate Xy-Y w in cui € installato il robot con Safety Limited Position. Sono disponibili 16 schemi configurabili di

intervallo vietato, da (a) a (p).

Queste aree monitorate sono impostate come le posizioni (X1, 0), (X, 0), (0, Y1), (0, Y») che si intersecano con il sistema di

coordinate Xy -Yy in cui ¢ installato il robot. L'intervallo di monitoraggio del robot viene monitorato per garantire che non

entri nelle aree di monitoraggio.

Yw Yu Yw Yw
A A A
—_—
Yy
» X » X, » X > X
X, w X, W W W
Y,
—_——
(a) (b) (c) (d)
Yw Yw Yw Yw
A A A A
Yy
X
X X 2
> X ! > Xw ! > Xw > Xu
Xq X,
\f Y,
(e) (G} (&) (h)
Yo Yo " Yw
A A A 4
Y2 Y2 YZ
> X > X,y > Xy > Xy
X, v Xq X, X X,
Y, Y,
® 0] ® 0
Y‘W Yw Yw
A A
Yz Y, Y2
> Xy L
X % X TTx, X
Y, Y, Y,

(m)

(n)
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3.7.4 Intervallo di monitoraggio del robot per un manipolatore a 6 assi

Gli intervalli di monitoraggio del robot per Safety Limited Position di un manipolatore a 6 assi si trovano in quattro posizioni:
una sfera centrata sul giunto #2 (J2, Intervallo monitorato robot 1), una sfera centrata sul giunto #3 (J3, Intervallo monitorato
robot 2), una sfera centrata sul giunto #5 (J5, Intervallo monitorato robot 3) e una sfera centrata sul giunto #6 (J6, Intervallo
monitorato robot 4). Gli intervalli di monitoraggio del robot vengono impostati in Safety Function Manager. I valori minimi
impostabili sono definiti dal tipo di manipolatore.

Safety Limited Position (SLP) monitora se l'intervallo di monitoraggio impostato supera le aree monitorate impostate dal
sistema di coordinate in cui ¢ installato il robot.

Robot monitoring range 3

\ Robot monitoring range 2

A Zr

Robot monitoring range 4

Robot monitoring range 1

%@
XRr, YrR
P | 1
<

Con Safety Limited Position (SLP) di un manipolatore a 6 assi, l'offset della posizione di installazione del robot (X, Yofs»
Zots) nel sistema di coordinate del robot Xg-YRr-Zpg ¢ la rotazione del piano di installazione del robot (U,qt, Vits Wrot)

vengono impostati in base al sistema di coordinate Xy, Yyw-Zy in cui ¢ installato il robot.
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Yo A

Kofs Xw

Xw, Yw

3.7.5 Aree di monitoraggio per un manipolatore a 6 assi

Le aree di monitoraggio per un manipolatore a 6 assi sono specificate in base a una combinazione tra lo schema di intervallo
vietato di un piano Xy-Yw ¢ lo schema di intervallo vietato nella direzione Zy; del sistema di coordinate Xy-Yw-Zyy in cui &
installato il robot con Safety Limited Position. Esistono 16 schemi configurabili di intervallo vietato su un piano Xy-Yw, da
(a) a (p). Queste aree monitorate sono impostate come le posizioni (X1, 0), (X5, 0), (0, Y1), (0, Y,) che si intersecano con il
sistema di coordinate Xy-Yyy in cui ¢ installato il robot. L'intervallo di monitoraggio del robot viene monitorato per garantire

che non entri nelle aree di monitoraggio.
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Yu Yu Yu Yu
A A
_Yq;_
2
X > X > X > X
X, W X, W W W
e
(a) (b) (c) (d)
Yw r‘W Y:N ‘Y‘w
Yy
X
X X J
Xu ! > Xy ! > Xy, > Xy
X X,
Y, Y
(e) () (& (h)
Yo Yu Yo Yw
A A A 4
Yz Y2 Yy
> X > Xy 20 > X
X, " X, %, X X,
Y, Y,
0} 0] ® 0
Y, Y,
3 - N
Y, Y, Y,
> Xy L
X X, K X X,
Yi Y, \f
(m) (n (o)

Sono disponibili tre schemi configurabili di intervallo vietato nella direzione Zyy, da (q) a (s). Queste aree monitorate sono
impostate come posizioni (Z;, Z,) nella direzione Zyy del sistema di coordinate in cui ¢ installato il robot. L'intervallo di

monitoraggio del robot viene monitorato per garantire che non entri nelle aree di monitoraggio.

Zu Zu Zu
& &
L L
L AT AL B VY
Z1 Z1
I

(g ir) (=)
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3.8 Joint Angle Limit

3.8.1 Descrizione e schemi operativi per Joint Angle Limit

Joint Angle Limit € una funzione che monitora gli angoli dei giunti del robot. Se il sistema rileva che il robot ha superato
l'intervallo di movimento, viene immediatamente eseguita la funzione Disattivazione coppia di sicurezza (STO), ponendo il

controller robot nello stato di arresto di emergenza.
Joint Angle Limit € un'opzione delle funzioni di sicurezza.

Modalita di funzionamento e abilitazione/disabilitazione di Joint Angle Limit

Quando la modalita di funzionamento ¢ AUTO, TEST T1 o TEST T2, ¢ possibile assegnare schemi* che utilizzano l'intervallo
ridotto in base all'angolo di rotazione o al movimento verticale di un asse del robot come intervallo operativo.

*: quando si utilizza SLS 1 come Joint Angle Limit

Quando la modalita di funzionamento ¢ TEACH, Joint Angle Limit ¢ sempre disabilitato.

Abilitare o disabilitare per ciascuna modalita operativa
B: abilitato o disabilitato in base agli ingressi di sicurezza
Schema di Joint Angle Limit -: sempre disabilitato
AUTO TEACH TEST T1 TEST T2
Funzioni di sicurezza opzionali | SLS 1* [ B - B B

*: caso in cui a SLS_1 viene assegnato uno schema che imposta l'intervallo ridotto in base all'angolo di rotazione o al
movimento verticale di un asse del robot come intervallo operativo per il monitoraggio.

Relazione tra Joint Angle Limit e l'istruzione STO
Se il sistema rileva che I'angolo di rotazione o il movimento verticale di un asse del robot ha superato l'intervallo di
movimento, viene immediatamente eseguita la funzione Disattivazione coppia di sicurezza (STO), ponendo il controller robot

nello stato di arresto di emergenza.

Therotation  The rotation angle or vertical movement of an axis Operating range
angle or vertical

movement A
standards

A — . . N e — — — — s — — —_

e R N v
The rotation angle /—/

or vertical Time
movement

(N
>l

Detection that the monitoring range is exceeded
Safe Torque Off (STO) statement
Within 16 ms

STO statement Onj----------m-mmomomo oo

Time
The monitoring range is exceeded
Motor On/Off < >
A Within 30 ms
[—P
On
Time
Off
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3.8.2 Joint Angle Limit per il manipolatore

Con un manipolatore SCARA, il giunto #1 (rotazione), il giunto #2 (rotazione), il giunto #3 (su/giu) e il giunto #4 (rotazione)

sono soggetti a Joint Angle Limit, che imposta 1'intervallo ridotto in base all'angolo di rotazione o al movimento verticale di un

asse del robot come intervallo operativo.

Joint #2
(rotation)

)

]

L}
@;’7+ Joint #1

(rotation)

\

.

SEEE TS

N
eee

AW
(N
v,

7

Atm#) ———e

+
Joint #3 ‘

(up/down movement)

Joint #4
(rotation)

S
e
|
i

Con un manipolatore a 6 assi, il giunto #1 (rotazione), il giunto #2 (rotazione), il giunto #3 (rotazione), il giunto #4 (rotazione),

il giunto #5 (rotazione) e il giunto #6 (rotazione) sono soggetti a Joint Angle Limit, che imposta l'intervallo ridotto in base

all'angolo di rotazione di un asse del robot come intervallo operativo.

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

—
— \\ = = Arm #3
[.[_ Jo8 ) 'S\ Joint #3
! I

Arm #6 Joint #6

Arm #1 (Lower Arm)

Joint #1

Base
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3.9 Soft Axis Limiting

3.9.1 Descrizione e schemi operativi per Soft Axis Limiting

Soft Axis Limiting ¢ una funzione che monitora l'intervallo operativo dei giunti del robot. Se il sistema rileva che l'angolo di
rotazione o il movimento verticale di un asse del robot ha superato I'intervallo di movimento di un asse, vengono eseguiti
l'arresto di emergenza e STO, ponendo il controller robot nello stato di arresto di emergenza.

Modalita di funzionamento e abilitazione/disabilitazione di Soft Axis Limiting
Quando la modalita di funzionamento ¢ AUTO, TEST T1 o TEST T2, Soft Axis Limiting ¢ sempre abilitato.
Quando la modalita di funzionamento ¢ TEACH, Soft Axis Limiting ¢ sempre disabilitato.

Abilitare o disabilitare per ciascuna modalita operativa
A: sempre abilitato
Soft Axis Limiting -: sempre disabilitato

AUTO TEACH TEST T1 TEST T2

Funzioni standard | A - A A

Relazione tra Soft Axis Limiting e l'istruzione STO

Se il sistema rileva che I'angolo di rotazione o il movimento verticale di un asse del robot ha superato l'intervallo di
movimento, vengono immediatamente eseguiti l'arresto di emergenza e STO, ponendo il controller robot nello stato di arresto
di emergenza.

The rotation angle or vertical movement of an axis

Monitoring range
The rotation angleA L,

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

is exceeded Time

afe Torque Off (STO) statement Within 16 ms

»(D

STO statement On f -

Time
>
The monitoring range
Motor On/Off < is exceeded
A Within 30 ms
On
Time
Off
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3.9.2 Intervallo operativo del manipolatore

Con un manipolatore SCARA, il giunto #1 (rotazione), il giunto #2 (rotazione), il giunto #3 (su/giu) e il giunto #4 (rotazione)

sono soggetti al monitoraggio di Soft Axis Limiting.

Joint #2
(rotation)

Tt

)

L}
@:7* Joint #1

(rotation)

.

.

ST

A
.
v’/

\ﬁ‘_‘-_‘ =
LW

+
Joint #3 _
(up/down movement) !

@;
- L]
]
'

Joint #4
(rotation)

Con un manipolatore a 6 assi, il giunto #1 (rotazione), il giunto #2 (rotazione), il giunto #3 (rotazione), il giunto #4 (rotazione),

il giunto #5 (rotazione) e il giunto #6 (rotazione) sono soggetti al monitoraggio di Soft Axis Limiting.

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

I\ < En
j = = Arm #3
P.I:_ S S !} B ——=— Joint #3
‘ “ '

— Arm #2

Arm #6 Joint #6

,,,,,,,,,, Joint #2

Arm #1 (Lower Arm)

Joint #1

Base
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L'angolo di rotazione o l'intervallo di movimento per il movimento verticale di un asse del robot possono essere impostati su

un valore pari o inferiore all'intervallo di impulsi impostato per ciascun modello di robot. Per i dettagli sull'intervallo di impulsi
configurabile, vedere il seguente manuale.

"Manuale del manipolatore - Impostazioni dell'area operativa"

Le impostazioni dell'intervallo di movimento vengono effettuate in Safety Function Manager.

/\ ATTENZIONE

L'intervallo operativo impostato in Safety Function Manager non & legato ai parametri di impostazione definiti al
capitolo "Impostazioni Tool" della "Guida dell'utente EPSON RC+". Verificare che queste impostazioni siano
coerenti.

Quando I'arresto meccanico e Soft Axis Limiting sono utilizzati insieme

l<——Operating range——>

Mechanical stop [ Operating area==—t=p1>1\lechanical stop

&—— Pulserange —>
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Quando si utilizza solo Soft Axis Limiting

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

l<———  Pulserange

A4

/\ AVVISO

= Quando si progetta un sistema robotico e si limita I'area di movimento del robot, eseguire le limitazioni
utilizzando Soft Axis Limiting o l'arresto meccanico. Tuttavia, a causa dei requisiti standard di sicurezza del
robot, un arresto meccanico ad asse singolo non pud essere sostituito da Soft Axis Limiting. Per i dettagli
sulla limitazione mediante un arresto meccanico, consultare il seguente manuale.
"Manuale del manipolatore"

= Se la velocita del robot € limitata da Safety Limited Speed (SLS), I'area vietata puo essere determinata in
base alla distanza di arresto calcolata a partire dalla velocita impostata in Safety Limited Speed (SLS). Se
non si utilizza la funzione Safety Limited Speed (SLS), determinare I'area vietata considerando la distanza di
arresto calcolata a partire dalla velocita massima del robot.

= Quando si utilizzano insieme I'arresto meccanico e Soft Axis Limiting, non € necessario impostare l'intervallo
di movimento considerando la distanza di arresto, perché il limite & I'arresto meccanico.

= Se si utilizza solo Soft Axis Limiting, impostare l'intervallo di movimento considerando la distanza di arresto.
Per la distanza di arresto, consultare il seguente manuale.
"Manuale del manipolatore - Appendix B: Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop"
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3.10 Ingressi di sicurezza

3.10.1 Descrizione e schemi operativi per gli ingressi di sicurezza

Gli ingressi di sicurezza sono funzioni che eseguono le funzioni di sicurezza assegnate agli ingressi di sicurezza in base al
segnale di uscita del dispositivo di sicurezza collegato agli ingressi di sicurezza dei connettori I/O di sicurezza.

I connettori I/O di sicurezza dispongono di cinque porte per gli ingressi di sicurezza.

Le funzioni di sicurezza che possono essere assegnate agli ingressi di sicurezza sono le seguenti:

= Arresto di emergenza (ESTOP)
= Protezione (SG)

» Safety Limited Speed (SLS) SLS_1, SLS 2e SLS 3
Per i dettagli, vedere il seguente capitolo.
Safety Limited Speed (SLS)

= Safety Limited Positions (SLP) SLP_A, SLP B,SLP CeSLS 1*
Per i dettagli, vedere il seguente capitolo.
Safety Limited Position (SLP)

*: caso in cui Joint Angle Limit ¢ abilitato nelle impostazioni SLS 1. Per i dettagli, vedere il seguente capitolo.
Joint Angle Limit

Modalita di funzionamento e abilitazione/disabilitazione degli ingressi di sicurezza
Arresto di emergenza (ESTOP) puo essere eseguito in qualsiasi modalita di funzionamento.
Protezione (SG) puo essere eseguito nella modalita di funzionamento AUTO.

Abilitare o disabilitare per ciascuna modalita operativa
B: abilitato o disabilitato in base agli ingressi di sicurezza
Fermo di sicurezza 1 da ingresso di sicurezza 1 -: sempre disabilitato

AUTO TEACH TEST T1 TEST T2

ESTOP B B B B
Funzioni standard

SG B - - -

E possibile assegnare pitl funzioni di sicurezza a una singola porta di ingresso di sicurezza. Se le funzioni di sicurezza sono piu
di una, la priorita viene assegnata nel seguente ordine:
= Priorita: alta
Arresto di emergenza (ESTOP)
Protezione (SG)
= Priorita: bassa
Safety Limited Speed (SLS)
Safety Limited Position (SLP)
Joint Angle Limit
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Relazione tra gli ingressi di sicurezza e I'istruzione STO (quando viene assegnato ESTOP o SG)

Gli ingressi di sicurezza a cui ¢ assegnato Arresto di emergenza (ESTOP) o Protezione (SG) eseguono Fermo di sicurezza 1

(SS1) quando il livello del segnale ¢ "Low".

Livello del segnale dell'ingresso di sicurezza

Funzionamento della funzione di sicurezza

High Non esegue Fermo di sicurezza 1 (SS1)
Low Esegue Fermo di sicurezza 1 (SS1)
An input signal from a safety device
A
High
Time
Low |
Safe Stop 1(SS1) | within 32 ms
statement A le—p
SS1 statement
On
Time
»
>
Monitoring for deceleration
Within 108 ms Within 500 ms
Decelerationis | |
being monitored
Time
»
>
Robot TCP speed Within 8 ms
A >
1mm/sec Time
»
>
Safe Torque Off (STO) statement
Within 16 ms| 80 ms -
STO statement |
On
Time
B
>
Motor On/Off
A Within 30 ms
On
Time
off >
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Relazione tra gli ingressi di sicurezza e I'istruzione STO (quando viene assegnato SLS)

L'ingresso di sicurezza a cui ¢ assegnato Safety Limited Speed (SLS) disabilita Safety Limited Speed (SLS) quando il livello
del segnale ¢ "High" e abilita Safety Limited Speed (SLS) quando il livello del segnale ¢ "Low".

Il tempo di ritardo per l'abilitazione/disabilitazione della Safety Limited Speed (SLS) ¢ impostato in Safety Function Manager.

Livello del segnale dell'ingresso di sicurezza | Funzionamento della funzione di sicurezza

High Disabilita Safety Limited Speed (SLS)

Low Abilita Safety Limited Speed (SLS)

An input signal from a safety device

A
High
Time
Low »
Safety Iimiispeed function (Within 32 ms + delay time) (Within 32 ms)
Enabled {--------------mmmmm oo
Time
Disabled
Speed limit on the robot speed and Within 8 ms Within 8 ms
the safety limit speed function Speed limit
Robot speed \ /
Time
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Relazione tra gli ingressi di sicurezza e l'istruzione STO (quando viene assegnato SLP)
L'ingresso di sicurezza a cui ¢ assegnato Safety Limited Position (SLP) disabilita Safety Limited Position (SLP) quando il
livello del segnale ¢ "High" e abilita Safety Limited Position (SLP) quando il livello del segnale ¢ "Low".

Livello del segnale dell'ingresso di sicurezza | Funzionamento della funzione di sicurezza

High Disabilita Safety Limited Position (SLP)

Low Abilita Safety Limited Position (SLP)

An input signal from a safety device

A
High
Ti
Low » me
Safety A"'m'ted Position)\vithin 32 ms Within 32 ms
—> >
Enabled{------------=---------mmmmooe
Time
Disabled
The position of the robot monitoring | within 8 ms Within 8 ms
range and the monitoring area Monitoring area
itori
—_— _— —_— —_— —_— _—
Robot monitoring range
Time
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3.11 Uscite di sicurezza

3.11.1 Descrizione e schemi operativi per le uscite di sicurezza

Le uscite di sicurezza sono funzioni che emettono informazioni relative alle funzioni di sicurezza del controller robot ai
dispositivi di sicurezza collegati alle uscite di sicurezza dei connettori I/O di sicurezza.

11 controller robot dispone di tre porte per le uscite di sicurezza.

Le informazioni che possono essere assegnate alle uscite di sicurezza sono le seguenti:

= Emissione o meno dell'istruzione STO

= Accensione o spegnimento dell'interruttore arresto di emergenza (interruttore arresto di emergenza collegato al connettore
EMERGENZA, interruttore arresto di emergenza collegato al Teach Pendant)

= Accensione o spegnimento dell'interruttore Abilita

= Abilitazione o disabilitazione di Safety Limited Speed (SLS) (SLS_1, SLS 2, SLS 3,SLS Te SLS T2)

= Abilitazione o disabilitazione di Safety Limited Position (SLP) (SLP_A, SLP B e SLP _C)

E possibile assegnare piti informazioni relative alle funzioni di sicurezza a una singola porta di uscita di sicurezza. In caso di
assegnazioni multiple, il livello del segnale delle uscite di sicurezza diventa Low se viene emessa 1'istruzione STO (il livello
del segnale & Low), l'arresto di emergenza ¢ attivato (il livello del segnale ¢ Low), l'interruttore Abilita ¢ disattivato (il livello
del segnale ¢ Low), Safety Limited Speed (SLS) ¢ abilitato (il livello del segnale ¢ Low) o Safety Limited Position (SLP) ¢
abilitato (il livello del segnale ¢ Low).

Stato delle uscite di sicurezza e livello del segnale di uscita
L'uscita di sicurezza a cui ¢ assegnata l'emissione o meno dell'istruzione STO trasmette un segnale a livello Low se l'istruzione
STO viene emessa e un segnale a livello High se l'istruzione STO non viene emessa.

Assegnazione alle uscite di sicurezza Livello del segnale di uscita
Istruzione STO High Low
Funzioni standard STO Istruzione non emessa | Istruzione emessa

L'uscita di sicurezza a cui ¢ assegnata l'attivazione o la disattivazione dell'interruttore arresto di emergenza trasmette un
segnale a livello Low se l'interruttore ¢ attivato e un segnale a livello High se l'interruttore ¢ disattivato.

Assegnazione alle uscite di sicurezza Livello del segnale di uscita
Interruttore arresto di emergenza High Low
EP RC * Interruttore disattivato | Interruttore attivato

Funzioni standard
EP TP* Interruttore disattivato | Interruttore attivato

*: EP_RC: interruttore arresto di emergenza collegato al connettore EMERGENCY, EP_TP: interruttore arresto di emergenza
collegato al Teach Pendant

L'uscita di sicurezza a cui ¢ assegnata l'attivazione o la disattivazione dell'interruttore Abilita emette un segnale a livello Low
se l'interruttore ¢ disattivato e un segnale a livello High se l'interruttore ¢ attivato.

Assegnazione alle uscite di sicurezza Livello del segnale di uscita

Interruttore Abilita High Low

Interruttore attivato | Interruttore disattivato

Funzioni standard EN SW .. . ..
- (posizione centrale) | (non in posizione centrale)
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/\ ATTENZIONE

SLS e SLP indicano se la funzione di monitoraggio & abilitata o meno.
Il segnale non cambia anche se il manipolatore supera i limiti di velocita o entra in un'area vietata. Pertanto, per

attivare un trigger quando il manipolatore supera i limiti di velocita o entra in un'area vietata, utilizzare anche il
segnale di uscita STO.

L'uscita di sicurezza a cui ¢ assegnata l'abilitazione o la disabilitazione di Safety Limited Speed (SLS) emette un segnale a
livello Low se Safety Limited Speed (SLS) ¢ abilitata e un segnale a livello High se ¢ disabilitata.

Assegnazione alle uscite di sicurezza Livello del segnale di uscita
Safety Limited Speed (SLS) High Low

SLS T

Funzioni standard Limitazione disabilitata | Limitazione abilitata
SLS T2
SLS 1

Funzioni di sicurezza opzionali | SLS 2 | Limitazione disabilitata | Limitazione abilitata
SLS 3

L'uscita di sicurezza a cui ¢ assegnata l'abilitazione o la disabilitazione di Safety Limited Position (SLP) emette un segnale a
livello Low se Safety Limited Position (SLP) ¢ abilitata e un segnale a livello High se ¢ disabilitata.

Assegnazione alle uscite di sicurezza Livello del segnale di uscita
Safety Limited Position (SLP) High Low
SLP_A

Funzioni di sicurezza opzionali | SLP_B | Limitazione disabilitata | Limitazione abilitata

SLP C

Tempo dall'ingresso delle informazioni sulla funzione di sicurezza all'emissione del segnale di uscita di sicurezza

Input signal level of the safety function information

A
High
Low >Tlme
A signal from n
a safety output Within 8 ms Within 8 ms
A <>
MRl
High P——
Time
Low
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4. Impostazione delle funzioni di sicurezza
(Software di impostazione: Safety Function Manager)
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4.1 Che cos'é Safety Function Manager?
4.1.1 Operazioni possibili con Safety Function Manager

Safety Function Manager consente di controllare e modificare le seguenti impostazioni relative alle funzioni di sicurezza del
controller robot:

= Configurazione delle impostazioni di Dry Run
Per i dettagli, vedere il seguente capitolo.
Configurazione delle impostazioni di Dry Run

= Controllo del modello del robot, dei dati Hofs e delle date di modifica delle impostazioni della scheda di sicurezza
= Controllo e modifica dei parametri delle funzioni di sicurezza (parametri delle funzioni di sicurezza del controller robot)

= Modifica della password della scheda di sicurezza

La lingua visualizzata cambia automaticamente in base alla lingua di EPSON RC+.

/\ AVVISO

Se si modificano i parametri di una funzione di sicurezza in Safety Function Manager, accertarsi di verificare tale
funzione e controllarne la validita prima dell'uso.

4.1.2 Ambiente operativo
Safety Function Manager puo essere utilizzato nel seguente ambiente operativo:

EPSON RC+ 7.0: Ver. 7.5.4 o successiva
Controller robot: RC700-E
Manipolatore/Applicazione:

= Per GX4-B/GX8-B:
PC con EPSON RC+7.0 Ver. 7.5.4 o successiva installata

= Per GX10-B/GX20-B:
PC con EPSON RC+7.0 Ver.7.5.4 A o successiva installata

= Per C4-B/C8-B/C12-B:
PC con EPSON RC+7.0 Ver.7.5.4 C o successiva installata

4.1.3 Installazione
Safety Function Manager viene installato automaticamente durante l'installazione di EPSON RC+.

Per le versioni supportate di EPSON RC+, vedere il seguente capitolo.
Ambiente operativo

4.1.4 Controllo della versione (Version Info)
E possibile controllare le versioni di Safety Function Manager e del firmware della scheda di sicurezza.

Selezionare la scheda [Version Info] e verificare le versioni visualizzate.
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Safety Function Manager: 1.0.0 o versione successiva
Versione scheda di sicurezza: rel. 02.00.00.0031 o successiva

[ Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Versien Info | Maintenance

Version Info
Safety Function Manager

Safety board version B " " 1N el
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4.1.5 Voci impostabili per le opzioni delle funzioni di sicurezza

Alcune impostazioni di Safety Function Manager sono opzioni delle funzioni di sicurezza.

Se sono necessarie opzioni delle funzioni di sicurezza, contattare il fornitore.

v : disponibile
-: non disponibile

Impostazione

Funzioni standard

Opzioni delle funzioni di sicurezza

Impostazioni di Dry Run

v

v

Ingressi di sicurezza

ESTOP
SG

SLS_1
SLS 2
SLS 3
SLP A
SLP B
SLP C

Uscite di sicurezza

STO
EP_RC
EP_TP
EN_SW
SLS T
SLS_T2
SLS_1
SLS 2
SLS 3
SLP A
SLP B
SLP C

R N O N N

Safety Limited Speed (SLS)

SLS T
SLS T2
SLS 1
SLS 2
SLS 3

Safety Limited Position (SLP)

SLP A
SLP B
SLP C
SLS 1*

Soft Axis Limiting

Impostazioni di fabbrica

Gestione password

*: caso in cui Joint Angle Limit ¢ abilitato nelle impostazioni SLS 1.

51



Controller robot Manuale delle funzioni di sicurezza Rev.5

4.2 Flusso dall'avvio alla fine

4.2.1 Flusso operativo

Le modifiche ai parametri delle funzioni di sicurezza della scheda di sicurezza vengono eseguite come segue:

1. Avviare "Safety Function Manager"
Per i dettagli, vedere il seguente capitolo.
Avvio di Safety Function Manager

2. Modificare le impostazioni
Per i dettagli, vedere il seguente capitolo.
Modifica delle impostazioni

3. Applicare le impostazioni
Per i dettagli, vedere il seguente capitolo.
Applicazione delle impostazioni

4.2.2 Avvio di Safety Function Manager

In EPSON RCH, selezionare [Setup] - [System Configuration]. Quindi, in [Controller] - [Safety Functions], fare clic su [Safety
Function Manager].

- System Configuration ? X
ools | Setup | Window  Help
IR |o=0 PCio Controller Communications: ﬁ i - Startup SRR Close
= — —J-Controller
L] [M Syntem Configurabicn .. ] |
Gener3 Safety board installed:  Yes
‘Y::. Prefesences (;:ﬂgurancn .
'erences
Safety board version:  Rel.02.00.00.0031
Oyptices, Simuiator Jan 17 2023 135401
- Drive Units 00.00.0121
- Robots 0

- Inputs / Outputs
#)- Remote Control
#-RS232

Safety Function Manager
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# PUNTI CHIAVE

= Safety Function Manager deve essere avviato per la prima volta dal responsabile della sicurezza.

= Al primo avvio viene visualizzata la seguente finestra di dialogo. Seguire le istruzioni a schermo e cambiare la

password. La password iniziale & "EpsonSafety".

M Safety Board Password Setting X

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

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

New Password

Confirm Password

= La lingua del display di Safety Function Manager cambia automaticamente in base alla lingua impostata in
EPSON RC+.

= Se non & possibile eseguire l'avvio, verificare le seguenti condizioni:
+ Deve essere collegato un controller robot dotato di funzioni di sicurezza.
+ La modalita di avvio di EPSON RC+ deve essere in modalita programma.

« |l dispositivo di controllo del controller robot deve essere un PC.

4.2.2.1 Controllo delle impostazioni all'avvio di Safety Function Manager

Quando si avvia Safety Function Manager, controllare le impostazioni della scheda di sicurezza nella scheda [Basic Settings] e
assicurarsi che siano identiche a quelle del controller robot.

Si consiglia di tenere un registro del [Parameter Checksum] di [Robot] e del [Parameter Checksum] delle [Safety Functions]
visualizzati in Safety Function Manager.

W1 Safety Function Manager - O X
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Basic Settings

Confirm that the controller settings and the safety board settings have same values

Controller Settings Safety Board Settings

Robot

Model

GX8-B5525

GX8-B552S

Parameter Checksum

Oxb7ca

Oxb7ca

Hofs

1

86631

86631

-688318

-688318

-6259

-6259

-146

146

Last Modified

2022/11/15 18:20:05

Safety Functions

Parameter Checksum

Oxfeea

Last Modified

2022/11/15 14:57:12
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_Voce di . Funzione Osservazioni
impostazione
Nome del
Modello modello del -
robot
Robot Checksum dei
parametri di
Checksum impostazione | Valori specifici per il modello di robot.
parametri
del robot
(nascosto)
1 Valore Hofs
per giunto #1
» Valore Hofs
per giunto #2
Valore di correzione dell'origine dell'asse del giunto.
13 Valor.e Hofs Questi valori possono variare a seconda della macchina, anche all'interno dello
per giunto #3 stesso modello.
Unita: impulso)
Valore Hofs |
J4 a‘ore HOTS I valori Hofs per il giunto #5 e il giunto #6 vengono visualizzati solo per un robot
per giunto #4 .
Hofs a 6 assi.
15 Valore Hofs
per giunto #5
16 Valore Hofs
per giunto #6
Data e ora in
Ultima cui Hofs & )
modifica stato
modificato
Checksum dei | Valore specifico calcolato dai parametri delle funzioni di sicurezza per ingressi di
Checksum | parametri delle | sicurezza, uscite di sicurezza, Safety Limited Speed (SLS), Safety Limited
parametri | funzioni di Position (SLP), Joint Angle Limit, Soft Axis Limiting e Dry Run, nonché ultimo
Funzioni sicurezza valore di modifica dei parametri delle funzioni di sicurezza.
di
sicurezza Data € ora di
Ultima modifica dei i
modifica | parametri di
sicurezza

Se viene visualizzato un errore all'avvio di Safety Function Manager

All'avvio di Safety Function Manager potrebbe essere visualizzata una schermata di errore. Seguire le istruzioni di ciascuna

schermata e adottare le seguenti misure.

= Se il modello di robot o il checksum dei parametri del robot € diverso

Fare clic sul pulsante [OK].

Fare clic su [Send robot parameters to the Safety Board].

Seguire le istruzioni a schermo e cambiare le impostazioni.
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Safety Function Manager x

There are differences in the robot medel or robot parameter
| /checksum_
== For safety reasons, the robot cannct operate.

= Se il valore Hofs ¢ diverso
Fare clic sul pulsante [OK].
Fare clic su [Send Hofs to the Safety Board].
Seguire le istruzioni a schermo, immettere la [Password] e modificare le impostazioni.

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

= Se le impostazioni di Dry Run sono diverse
Fare clic sul pulsante [OK] per riavviare il controller robot.

Safety Function Manager x

p—

i \'-I The dry run setting differs between the controller and the Safety
\ ! board. Use the settings on the Safety board.

L y

4.2.3 Modifica delle impostazioni

1. Selezionare la scheda [Safety Function Settings] per visualizzare la schermata [Safety Function Settings].
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vga | Mersion lafu | Maimennce

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

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

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

The tempeeany settings are applied to the safety boand,

w

b safuty Tunction manages

Safety Inputs
Salety Inputs

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

Linaticn of assion

tof. 50§ prOtactivg Shap.

y Function Options

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

SAFETY_IM4 ] ] | I 1 [

SAFEIY NS

2. Selezionare le voci per le quali si desidera modificare le impostazioni.

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

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

[ Enable Dry run

e —————

Aafety Inputs

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

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

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

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

Safety Outy
Safety Outputs

Assign conditions for safety board outputs.

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

STO : Safe Torque Off. EP_RC : emergency stop on robot controller port. EP_TP : emergency stop on TP EN_SW : enabling switch on TP SLS_T : SLS on
teach mode. SLS_T2 : SLS on Test_T2 mode.
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81 Safety Bumsmme=

Seffty Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

SAFETY ouTs [ ] UJ UJ [ UJ [ O O ] O o o

Safety Limited Speed

TCP Offset
Enter the hand tip position (farthest part) in the tool 0 coordinate system. ¢
[

X_TCP 0 mm

X.Y.2Z)

Y_TCP 0 mm

z_Tcp 0 mm

Safety Limited Speed
Set the maximum speed and one or more monitored joints of the robot.
Joints : Monitor all joints with the maximum joint speed.

Maximum Joint Angle (x 0.1 deg)

Monitored Joints ,J—\
i v

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

SLs_T 250

[}

=
o

SLS_T2 250

Per i dettagli sulle impostazioni, vedere il seguente capitolo.

Parametri delle funzioni di sicurezza

# PUNTI CHIAVE

| parametri per cui sono state modificate le impostazioni vengono visualizzati con uno sfondo blu. Dopo aver

applicato le impostazioni alla scheda di sicurezza, il display torna normale.

Ll

#" PUNTI CHIAVE

Se il valore impostato di un parametro delle funzioni di sicurezza non rientra nell'intervallo di immissione, lo
sfondo viene visualizzato in giallo e l'intervallo di impostazione viene visualizzato in una finestra a comparsa. In

questo caso, reinserire il valore nell'intervallo appropriato.

! »

égggéi

4.2.4 Applicazione delle impostazioni

Completare la modifica dei parametri delle funzioni di sicurezza e visualizzare la schermata di conferma.

1. Fare clic sul pulsante [Confirm].
| safety Board Communications |

Click Confirm and then Apply to set the safety functions.
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2. Immettere la password nella schermata di immissione della password, quindi fare clic sul pulsante [Confirm].

" Safety Board Password Authentication

Enter Safety Board password.

PaSSWOrd kkkkkkkkkk

# PUNTI CHIAVE

= Se viene immessa una password errata per tre volte, Safety Function Manager si arresta e il controller robot
viene riavviato. Le impostazioni non vengono modificate.

3. Nella schermata di conferma visualizzata, confermare i parametri delle funzioni di sicurezza modificati.

# PUNTI CHIAVE

= | e impostazioni non possono essere modificate nella schermata di conferma. Se & necessario continuare ad
apportare modifiche, fare clic sul pulsante [Cancel].

= Se una voce di impostazione viene visualizzata in giallo dopo aver fatto clic sul pulsante [Confirm], si &
verificato un errore di comunicazione con la scheda di sicurezza. Riavviare il controller robot e il PC su cui &
in funzione Safety Function Manager, quindi eseguire nuovamente I'impostazione. Se il problema persiste,
interrompere I'uso del sistema robotico e contattare il fornitore.

4. Fare clic sul pulsante [Apply].
Safety Function Manager si arresta e il controller robot viene riavviato.

Safety Board Communications

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

5. Dopo il riavvio del controller robot, EPSON RC+ si connette automaticamente.

6. Avviare Safety Function Manager e verificare che i parametri modificati siano stati applicati.

# PUNTI CHIAVE

= | parametri delle funzioni di sicurezza devono essere applicati alla scheda di sicurezza solo dopo che |l
responsabile della sicurezza ne ha verificato accuratamente il contenuto.

Annullamento

E possibile annullare le modifiche ai parametri delle funzioni di sicurezza.

j Safety Board Communications

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

In caso di annullamento prima di fare clic sul pulsante [Confirm], Safety Function Manager si chiude senza modificare i
parametri delle funzioni di sicurezza della scheda di sicurezza. Il controller robot non viene riavviato in questa fase.
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In caso di annullamento dopo aver fatto clic sul pulsante [Confirm], Safety Function Manager si chiude senza modificare i

parametri delle funzioni di sicurezza della scheda di sicurezza. Il controller robot viene anche riavviato.

4.2.5 Salvataggio delle impostazioni (esecuzione di un backup)

Le impostazioni di Safety Function Manager possono essere salvate utilizzando "Controller Backup" in EPSON RC+. 11
backup delle impostazioni consente di ripristinare le impostazioni salvate se si commette un errore durante 1'esecuzione delle
impostazioni o se la scheda di sicurezza non funziona correttamente. Eseguire sempre un backup quando si modificano le
impostazioni della scheda di sicurezza, dopo il teaching e prima di eseguire la manutenzione.

# PUNTI CHIAVE

A seconda dello stato del dispositivo, il backup potrebbe non essere disponibile prima della manutenzione.
Eseguire sempre il backup delle impostazioni piu recenti.

Dati di cui é possibile eseguire il backup
11 backup salva i parametri delle funzioni di sicurezza e 1'ultimo valore di modifica dei parametri di sicurezza.

= Ingressi di sicurezza

= Uscite di sicurezza

= Safety Limited Speed (SLS)

= Safety Limited Position (SLP)
= Joint Angle Limit

= Soft Axis Limiting

= Dry Run

# PUNTI CHIAVE

Per i dettagli sui dati di backup diversi dai parametri delle funzioni di sicurezza, consultare il seguente manuale.
"Guida dell'utente EPSON RC+"

Procedura di backup

Il backup viene eseguito utilizzando "Controller Backup" in EPSON RC+. Per i dettagli, vedere il seguente manuale.
"Guida dell'utente EPSON RC+"

Per il metodo di ripristino, vedere il seguente capitolo.
Ripristino delle impostazioni salvate (di backup).

4.2.6 Verifica delle informazioni salvate (visualizzatore degli stati di salvataggio)

E possibile consultare le impostazioni di Safety Function Manager utilizzando i dati di backup salvati con "Backup controller"
in EPSON RC+. In EPSON RC+ 7.0, aprire la finestra di dialogo [Controller], quindi selezionare [View Controller Status]. Per
i dettagli, vedere il seguente manuale.

"Guida dell'utente EPSON RC+"

Per una spiegazione dei valori di impostazione visualizzati, fare riferimento alla funzione SF_GetParam nel manuale indicato
di seguito.
"Riferimento lingua SPEL+ EPSON RC+"
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Controller Status Viewer

Status Folder: |B_RC700-E_E7EADDO010_2023-07-04_082001

Program Files
nclude Files
Robet Poirts

[#- Maintenance

General

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

Item Value
Operation Mode Program
Control Device PC
Digplay Device FC
Controller Preferences
SF_TOOLVERSION 1]
SF_CHECKSUM 43
SF_LAST_MODIFIED 2023/07/03 20.07 55
SF_ROBOT_MODEL_MNAME Gx10-BE81S
SF_ROBOT_CHECKSUM E4CE
SF_HOFS 000000
SF_HOFS_LAST_MODIFIED 2023/07/03 20.06:19
DRYRUMOFF 1
SLS_1_HaAND_EN 0
SL5_1_SPEED 250
SL5_1_ELBOW_EN 0
SLS_1_JOINT_EM 1]
SLS_1_JOINTSPEED 7
SL5_2_HAMD_EM 1]
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4.3 Parametri delle funzioni di sicurezza

Questo capitolo descrive i parametri delle funzioni di sicurezza che impostano le funzioni di sicurezza del controller robot.

4.3.1 Impostazione dei parametri delle funzioni di sicurezza relativi agli ingressi e alle uscite di

sicurezza

Queste impostazioni sono utilizzate dalle funzioni degli ingressi di sicurezza e delle uscite di sicurezza.

W Safety Function Manager - [m] X
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

[] Enable Dry run

[ Zatety Inp N

Safety Inputs

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

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

Safety Function Options
ESTOP SG SLS_1 SLs2 SLS.3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 ] = = (] [} [} =

SAFETY_IN2 ] [ = [} ] [
SAFETY_IN3 ] [] [J (] ] Ll [
SAFETY_IN4 [ [ [ (] O [l [

\smm_ws [ 0o o \ \ o o /

Safety Outputs

Safety Outputs

Assign conditions for safety board outputs.

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

STO : Safe Torque Off. EP_RC : emergency stop on robot controller port. EP_TP : emergency stop on TR EN_SW : enabling switch on TR 5L5_T : 5LS on
teach mode. SLS_T2 : SLS on Test_T2 mode.

STO EPRC EPTP ENSW SLST SIST2 SIS1 SLS2 SLS3 SLP.A SLPB SLP.C
SAFETY_.OUTT | ] ] | [ ] [ (] ]
SAFETY_OUT2 | [ [ ] [ [N 1 (] =

carrTy AT — [ (] (] — M = [ = =

Impostazioni degli ingressi di sicurezza

Queste impostazioni assegnano una funzione da abilitare per gli ingressi di sicurezza. Ad esempio, se si desidera eseguire un
arresto di emergenza quando viene inviato un segnale a SAFETY IN1, abilitare la casella di controllo all'intersezione di

SAFETY IN1 e ESTOP.

N. Nome Funzione Note

1. Impostazioni degli ingressi di sicurezza

Impostazione della
1.1 SAFETY IN1 | funzione per
SAFETY IN1

Impostazione della
1.2 SAFETY IN2 | funzione per
SAFETY IN2

SAFETY IN3 tabella seguente.

Impostazione della
1.4 SAFETY IN4 | funzione per
SAFETY IN4

Impostazione della
1.5 SAFETY INS5 | funzione per
SAFETY_IN5

Impostazione della Impostare la funzione per ogni ingresso di sicurezza assegnando una
1.3 SAFETY IN3 | funzione per delle "A. Funzioni di sicurezza che possono essere assegnate” nella
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N. Nome Funzione Note
A. Funzioni di sicurezza che possono essere assegnate
Arresto di . . . .
ESTOP ESTOP ¢ assegnato a SAFETY IN1 per impostazione predefinita.
FunZioni emergenza
standard
Arresto . . . .
SG . SG ¢ assegnato a SAFETY IN2 per impostazione predefinita.
protettivo -
E possibile assegnare SLS_1, 2 e 3 agli ingressi di sicurezza per
impostare le uscite di sicurezza e il limite di velocita di sicurezza.
Per i dettagli, vedere il seguente capitolo.
SLS 1, Safety Imposta?lo.ne dei parametri delle funzioni di sicurezza relativi a
- . Safety Limited Speed (SLS)
SLS 2, Limited . . e e
SLS 3 Speed (SLS) Il monitoraggio di SLS T e SLS T2 ¢ abilitato nelle modalita di
Opzioni delle - P funzionamento prescritte senza dover essere assegnato a un ingresso di
funzioni di SicureZZa.
sicurezza Per i dettagli, vedere il seguente capitolo.
Safety Limited Speed (SLS)
E possibile assegnare SLP_A, B e C agli ingressi di sicurezza per
Safety . S . T )
SLP A, .. impostare le uscite di sicurezza e le aree monitorate.
- Limited . . . .
SLP B, Position Per i dettagli, vedere il seguente capitolo.
SLP C (SLP) Impostazioni della posizione di installazione del robot per Safety
Limited Position (SLP)
/\ ATTENZIONE

= Se ESTOP non & impostato per SAFETY_IN, & necessario collegare un interruttore arresto di emergenza al

connettore di ingresso dell'arresto di emergenza o collegare un Teach Pendant.

= SG deve essere impostato su uno o piu SAFETY_IN.

# PUNTI CHIAVE

Le impostazioni degli ingressi di sicurezza sono suddivise in tre gruppi.

SAFETY_IN1

Grop1 Grop2  Grop3
ESTOP || SG SLS_1 SLS_2 SLS_ 3 SLP.A SLP. B SLP.C
| | | | | |

= Perun SAFETY_IN & possibile selezionare qualsiasi gruppo singolo di funzioni di sicurezza.

= |l Gruppo 3 consente di selezionare una combinazione di funzioni.
* Per le opzioni SLS, & possibile selezionarne una.

* Per le opzioni SLP, & possibile selezionare una combinazione arbitraria. Quando SAFETY _IN é attivato,

tutte le funzioni combinate sono abilitate.
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TCP Offset

X_TCP
¥ TCP

Z_TCP

sAFETY_ ouTt [

sAFETY_OUuT3 [

T

Assign conditions for Safety Board outputs.
Each signal becomes active when one or more conditions are met.
STO : Safe Torque Off. EP_RC : emergency stop on robot controller port. EP_TP : emergency stop on TP. EN_SW : enabling switch on TP.
SLS_T : SLS on teach mode. SLS_T2 : SLS on Test_T2 mode.

0 mm
0 mm

0 mm

Safety Limited Speed

B Safety Function Manager - O x
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
SAFETY_INS [ [ Ll W] [ [ Ll
Coarer ovmpues /)

STO EP_RC EP_TP EN_SW SLS_T SLS. T2 SLS_1 SLS 2 SLS 3 SLP_A SLP_B SLP_C
0 1 0 | [ [ ] O B B B3
saFETY_out2 [ | 1 | | [J O ] O O o &
| 1 | | [ | [} O B B B

Enter the hand tip pesition (farthest part) in the tool 0 coordinate system.

Set the maximum speed and one or more monitored joints of the robot.

Impostazioni delle uscite di sicurezza

Queste impostazioni assegnano le condizioni per quando le uscite di sicurezza emettono un segnale. Ad esempio, se si desidera
emettere un segnale da SAFETY OUT]1 quando si esegue STO, abilitare la casella di controllo all'intersezione di
SAFETY_OUTI e STO.

N. Nome Funzione Note
2. Porte di uscita di sicurezza
Impostazione della
2.1 SAFETY OUTI | funzione per
SAFETY _OUTI
Impostazione della Impostare la funzione per ogni porta di uscita di sicurezza assegnando
2.2 SAFETY OUT2 | funzione per una delle "B. Funzioni di sicurezza che possono essere assegnate"
SAFETY OUT2 nella tabella seguente.
Impostazione della
23 SAFETY_OUTS3 | funzione per
SAFETY OUT3
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N.

Nome

Funzione

Note

B. Funzioni di sicurezza che possono essere assegnate

Per i dettagli, vedere il seguente

SLP_A,SLP B,SLP C

Indica se la funzione Safety Limited Position
(SLP) ¢ abilitata o disabilitata.

STO Emette un segnale quando viene eseguita la capitolo.
funzione Disattivazione coppia di sicurezza. Disattivazione coppia di
sicurezza (STO)
Indica se il pulsante di ar.r(.asto di emergenza Per i dettagli, vedere il seguente
collegato al connettore di ingresso arresto di .
EP RC L capitolo.
- emergenza del controller robot ¢ attivato o .
.S Arresto di emergenza
disattivato.
Funzioni EP TP Indica se il pulsante di arresto di emergenza del E;ri{[(i?tagh’ vedere il seguente
standard - Teach Pendant ¢ attivato o disattivato. p "
Arresto di emergenza
Indica se l'interruttore Abilita del Teach Per ! dettagli, vedere il seguente
EN_SW o L capitolo.
- Pendant ¢ attivato o disattivato. -
Abilita
SIS T Indica se la funzione Safety Limited Speed
- (SLS_T) ¢ abilitata o disabilitata. Per i dettagli, vedere il seguente
capitolo.
SLS T2 Indica se la funzione Safety Limited Speed Safety Limited Speed (SLS)
- (SLS_T2) ¢ abilitata o disabilitata.
Opzioni delle funzioni di
sicurezza.
Una funzione puo essere
. . . assegnata a un'uscita di sicurezza
Indica se la funzione Safety Limited Speed . i
SLS 1,SLS 2,SLS 3 (SLS) ¢ abilitata o disabilitata. sglq se € assegnata a un ingresso
di sicurezza.
Per i dettagli, vedere il seguente
Funzioni capitolo. L.
d&i Safety Limited Speed (SLS)
sieurezza Opzioni delle funzioni di
opzionali

sicurezza.

Una funzione puo essere
assegnata a un'uscita di sicurezza
solo se ¢ assegnata a un ingresso
di sicurezza.

Per i dettagli, vedere il seguente
capitolo.

Safety Limited Position (SLP)

# PUNTI CHIAVE

E possibile selezionare pit funzioni.

segnale da SAFETY_OUT.

Quando anche una sola delle funzioni selezionate & attiva, viene emesso un
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4.3.2 Impostazione dei parametri delle funzioni di sicurezza relativi a Safety Limited Speed
(SLS)

Queste impostazioni sono utilizzate dalla funzione Safety Limited Speed (SLS). Impostare le seguenti voci:
= Offset TCP
= Safety Limited Speed

/A AWISO

Assicurarsi di impostare Offset TCP per operare correttamente Safety Limited Speed.
L'offset TCP impostato in Safety Function Manager non € legato ai parametri di impostazione definiti al capitolo
“Impostazioni Tool” della "Guida dell'utente EPSON RC+". Verificare che queste impostazioni siano coerenti.

# PUNTI CHIAVE

SLS_1, SLS_2 e SLS_3 possono essere maodificati solo quando una funzione & assegnata all'ingresso di
sicurezza.

Offset TCP deve essere impostato sulla posizione della punta della mano* utilizzando il sistema di coordinate
Tool 0 come riferimento.

*: posizione in cui la mano si muove alla velocita massima durante il funzionamento del robot. Oppure,
posizione piu lontana dalla punta del meccanismo di movimento lineare con vite a ricircolo di sfere.

Per un controllo che non superi Safety Limited Speed (SLS), € necessario impostarlo esplicitamente
utilizzando il comando SPEL+.

Il robot effettua un arresto di emergenza se € abilitata Safety Limited Speed (SLS) e la velocita del robot
supera la velocita di monitoraggio.

Se SLS 1, SLS 2 e SLS_3 sono abilitate, il comando SPEL+ successivo viene impostato automaticamente
all'avvio del controller.

¢ Numero SLS impostato in SF_LimitSpeedS, 0
¢ Numero SLS impostato in SF_LimitSpeedSEnable, On

SF_LimitSpeedS e SF_LimitSpeedSEnable sono funzioni che regolano la velocita nella posizione
dell'utensile selezionata dal comando Tool. Per i dettagli, vedere il seguente manuale.
"Riferimento lingua SPEL+"

La velocita di Monitored Joints pud essere acquisita con SF_PeakSpeedS/SF_RealSpeedS. Inoltre, la

velocita ai giunti di Monitored Joints pud essere acquisita con PeakSpeed. Per i dettagli, vedere il seguente
manuale.

"Riferimento lingua SPEL+"
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DN Safety Function Manager

_P Offset

X_TCP 0 mm
Y_TCP 0 mm
Z_TCP O mm

Safety Limited Speed

Enter the hand tip position (farthest part) in the tool 0 coordinate system.

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

SAFETY_OUT3 | L]

] | [ 5] (] g @

Set the maximum speed and one or more monitored joints of the robot.
Joints : Manitor all joints with the maximum joint speed.

] Maximum Joint Angle (x 0.1 deg)

Monitored Joints

Limited Position

| N

Maximum Speed (mm/s)
SLS_T 250 B E N

a ST 250

Delay Time

. J2 3 J5 Hand Joim}{ Maximum Joint Speed (%)
(msec)

7

7

Installation Position

Enter the robot installation position in the robot coordinate system.

a: controllo tramite SPEL+ per garantire che non venga superata Maximum Speed (mm/s) riferita al valore del comando

SF PeakSpeedsS.

b: facendo riferimento ai valori del comando PeakSpeed, controllare con SPEL+ per evitare di superare Maximum Joint Speed

(%).

N. Nome Funzione Note

1. Impostazioni Offset TCP | Impostano Offset TCP [mm].

1.1 X TCP Impostazione della posizione di offset [mm] dell'asse X | -

1.2 Y TCP Impostazione della posizione di offset [mm] dell'asse Y | -

1.3 Z TCP Impostazione della posizione di offset [mm] dell'asse Z | -

N. Nome Funzione Note

2. Joint Angle Limit Configurano le impostazioni relative a Joint Angle Limit.

21 Casella di Impostazione per I'esecuzione di E una funzione di SLS_1 (opzione funzione di
controllo Joint Angle Limit sicurezza).
Maximum Joint | Impostazione dell'angolo limite [ Per ut11.1zz.ar.1a, abilitare SLS 1 nelle impostazioni degli

2.2 . ingressi di sicurezza.
Angle 0,1 gradi]

66



Controller robot Manuale delle funzioni di sicurezza Rev.5

N. Nome Funzione Note
Sono disponibili le seguenti impostazioni:
- Impostazione Maximum Speed (obbligatoria)
3 Impostazioni | Impostazione di Maximum Speed in | Impostare a 250 [mm/sec] o meno.
SLS T modalita TEACH e TEST Tl - Impostazione Maximum Joint Speed (facoltativa)
E sempre abilitata per Monitored Joints diversi da
Maximum Joint Speed. Non puo essere disabilitata.
Sono disponibili le seguenti impostazioni:
Impostazioni | Impostazione di Maximum Speed in | - Imp ostaz%one Ma)qmum Sp .eed (obbhgatorla).
4 SIS T2 modalita TEST T2 - Impostazione Maximum Joint Speed (facoltativa)
- E sempre abilitata per Monitored Joints diversi da
Maximum Joint Speed. Non pud essere disabilitata.
5 Impostazioni | Impostazione di Maximum Speed in Opzioni delle funzioni di sicurezza.
SLS_1 SLS_1 Sono disponibili le seguenti impostazioni:
Impostazioni | Impostazione di Maximum Speed in | ~ lmpostaglone Max1mum Speed (obbligatoria)
6 SLS 2 SLS 2 - Delay Time (facoltativa)
- - - Monitored Joints (selezionarne almeno uno, includendo
Impostazioni | Impostazione di Maximum Speed in Maximum .J omt Spe.ed) ) ) )
7 SLS 3 SLS 3 - Impostazione Maximum Joint Speed (obbligatoria)
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verticale [%]

N. Nome Funzione Note
Maximum Impostazione di Maximum Effettuare questa impostazione in base alle velocita che ¢
A Speed Speed [mm/sec] in ciascun possibile ottenere con il comando SF_PeakSpeedsS e il comando
(mm/s) limite SF_RealSpeedsS.
B Delay Time Impostazione di Delay Time |
(msec) [ms] in ciascun limite
Monitored Impostazioni per Monitored .
C ) R o Impostare sempre almeno un giunto.
Joints Joints in ciascun limite
Impostazione per il
C.1 2 monitoraggio o meno della -
velocita J2 (spalla).
Impostazione per il
C2 I3 monitoraggio o meno della Puo essere impostata solo per un robot a 6 assi.
velocita J3 (gomito).
Impostazione per il
C3 J5 monitoraggio o meno della Puo essere impostata solo per un robot a 6 assi.
velocita J5 (polso).
Impostazione per il
C4 Mano momt'o‘ragglo 0 meno dellg -
velocita della mano (velocita
TCP)
. Impostazione per il
Impostazione . .
. monitoraggio o meno della
D rotazione oy . . -
. velocita del giunto in ciascun
giunto .
limite
Impostazione per il
D.1 Giunti monitoraggio o meno della -
velocita del giunto
. Impostazione di Maximum Impostare utilizzando una percentuale [%] della velocita
Maximum . . \ . o .
D2 Joint Speed Speed di rotazione dell'asse massima. Impostare utilizzando il comando PeakSpeed facendo
’ [%] del giunto o movimento riferimento al valore assoluto di velocita di picco che puo essere
0

ottenuto.

68



Controller robot Manuale delle funzioni di sicurezza Rev.5

4.3.3 Impostazioni della posizione di installazione del robot per Safety Limited Position (SLP)

Impostare la posizione di installazione del robot per utilizzare la funzione Safety Limited Position (SLP). Impostare le seguenti
voci:
= Posizione di installazione

= Rotazione piano di installazione

/A AVVISO

Impostare sempre Posizione di installazione e Rotazione piano di installazione in modo che Safety Limited
Position funzioni correttamente.

W Safety Function Manager - o x
Y 2

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

afety Limited Position

Installation Position

Enter the robot installation position in the robot coordinate system.

X_OFS 0 [mm) Y1

Y_OFS 0 [mm]

Urot
| x
. Yafs.
Installation Plane Rotation
Enter the rotation angle of the robot installation plane to the robot coordinate system Xofs

U_ROT 0 [deg]

\ /

Monitored Areas

Set the areas for restricted robot entry.
Enable one or more monitored areas located between X1 and X2, ¥1 and Y2, 71 and Z2.

5 't m

N. Nome Funzione Note
.1' P03|z[one di Impostare la posizione di offset del robot [mm].
installazione
11 X OFS Irppqstazmne della posizione di offset [mm] in i

- direzione X
12 Y OFS Impogtazmne della posizione di offset [mm] in i

- direzione Y

Impostazione della posizione di offset [mm] in Puo essere impostata solo per un robot a

1.3 Z OFS e .

- direzione Z 6 assi.
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N. Nome Funzione Note

.2' Rota;|one piano di Impostare I'angolo di offset del robot [gradi].

installazione

21 U ROT Impostazione dell'angolo di offset intorno i
- all'asse U

29 V ROT Impostazione dell'angolo di offset intorno Puo essere impostata solo per un robot a
- all'asse V 6 assi.

23 W ROT Impostazione dell'angolo di offset intorno Puo essere impostata solo per un robot a

all'asse W

6 assi.
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4.3.4 Impostazione di Safety Limited Position (SLP)

Eseguire le impostazioni per utilizzare la funzione Safety Limited Position (SLP). Impostare le seguenti voci:

= Intervallo monitorato robot

= Aree monitorate

# PUNTI CHIAVE

= SLP A, SLP B e SLP_C possono essere modificati solo se assegnati a ingressi di sicurezza.

= Questa funzione non esegue il controllo per impedire l'ingresso nelle aree monitorate. Effettuare le seguenti

impostazioni secondo necessita.

¢ Impostare i limiti XYZ (XYLim) in modo che il robot non entri nelle aree monitorate.

+ Impostare I'area di rilevamento ingresso (Box) o il piano di rilevamento ingresso (Plane) considerando la
distanza di arresto intorno alle aree monitorate ed eseguire un controllo opportuno quando viene rilevato

un ingresso.

Per i dettagli sui limiti XYZ (XYLim), sull'area di rilevamento ingresso (Box) e sul piano di rilevamento

ingresso (Plane), vedere il seguente manuale.

"Guida dell'utente EPSON RC+", "Riferimento lingua SPEL+"

= Per i manipolatori SCARA, impostare il raggio di monitoraggio dell'asse J3 su un valore che comprenda la
mano (end effector). Questo valore viene utilizzato per determinare se la mano € entrata nelle aree

monitorate.

= Per i manipolatori a 6 assi, impostare il raggio di monitoraggio dell'asse J6 su un valore che comprenda la
mano (end effector). Questo valore viene utilizzato per determinare se la mano & entrata nelle aree

monitorate.

] Safety Function Manager
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Robat Monitored Range

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

Monitoring Range Radius

12 7 (mm) '
J3 56 (mm) |
BoR
v o
Axis Limiting \
Enter the limit range of joint motion.
This setting is not associated with the Robot Manager "Range” setting.
Min Max Minimum  Maximum
(pulse) (pulse) (Joint) (Joint)
n -1805881 7048761 _1g05881 To 7048761 62000  242.000 (deg)
52 -2776178 2776178 3776178 To 2776178 ~ -152500  152.500 (deg) 2
13 -811008 0 -811008To 0 -150.000 0.000 (mm) n ‘ &_D
Ja -1951517 1951517 1951517 To 1951517~ -360.000 ~ 360.000 (deg) FFS ¥ 1
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[N Safety Function Manager - [m] X
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
Jlonitored Areas
Set the areas for restricted robot entry.
Enable one or more monitored areas located between X1 and X2, Y1 and Y2, Z1 and Z2
.
b
Y2 Urot
O e
I
X1
¥1 Xofs! x2
=

1. Intervallo monitorato

Impostare il raggio di monitoraggio di sicurezza [mm] per ciascun giunto.

robot
Impostazione del raggio di monitoraggio per
1.1 J2 -
l'asse J2
Impostazione del raggio di monitoraggio per
1.2 I3 , -
l'asse J3
13 15 Impostazione del raggio di monitoraggio per Puo essere impostata solo per un robot a 6
' l'asse J5 assi.
14 16 Impostazione del raggio di monitoraggio per Puo essere impostata solo per un robot a 6
' l'asse J6 assi.
2 SLP_A Impostazioni relative a SLP_A -
3 SLP B Impostazioni relative a SLP_B -
4 SLP C Impostazioni relative a SLP_C -
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N. Nome Funzione Note
A Impostazioni del Impostazione per il piano XY in ciascuna
piano XY funzione
Al Abilita Impostazione per eseguire o meno il
’ impostazione monitoraggio del piano XY
. Selezione dell'intervallo di impostazione \ . .
A2 Selezione Wall P Puo essere impostato solo se "A.1 Abilita
: intervallo ) . impostazione" ¢ abilitato.
v - Restricted Area posiaz
B Abilita intervallo | Impostazione per eseguire o meno il Puo essere impostato solo se "A.1 Abilita
piano XY monitoraggio in ciascuna direzione XY impostazione" ¢ abilitato.
Impostazione per eseguire o meno il
B.1 X1 . . e
monitoraggio nella direzione X1
B2 X2 Impostazione per eseguire o meno il
’ monitoraggio nella direzione X2 Puo essere impostato solo quando ¢
selezionato Parete.
B3 Y1 Impostazione per eseguire o meno il Abilitare sempre almeno una posizione.
' monitoraggio nella direzione Y1
Impostazione per eseguire o meno il
B.4 Y2 . . -
monitoraggio nella direzione Y2
C Input intervallo Impostazione dell'intervallo di monitoraggio Puo essere impostato solo se "A.1 Abilita
piano XY in direzione XY impostazione" ¢ abilitato.
C.1 X1 Impostazione dell'intervallo in direzione X1
C2 X2 Impostazione dell'intervallo in direzione X2
Impostare X2 su un valore maggiore di X1.
C3 Yl Impostazione dell'intervallo in direzione Y'1
C4 Y2 Impostazione dell'intervallo in direzione Y2
D lgngi(r)zt;(z)ﬁen;per Impostazione per il monitoraggio in direzione Z
D1 Abilita Impostazione per eseguire o meno il Per la direzione Z ¢ possibile impostare
’ impostazione monitoraggio in direzione Z solo Wall (pavimento, soffitto).
E Abilita intervallo | Impostazione per eseguire o meno il
in direzione Z monitoraggio in direzione Z
E1 71 Impostazione per eseguire o meno il
monitoraggio nella direzione Z1 Puo essere impostato solo se "D.1 Abilita
. . . impostazione" ¢ abilitato.
Impostazione per eseguire o meno il
E.2 72 . . =
monitoraggio nella direzione Z2
F Ingresso intervallo | Impostazione dell'intervallo di monitoraggio
direzione Z in direzione Z
. By o
F.1 Z1 Impostazione dell'intervallo in direzione Z1 Impostare su un valore inferiore alla
F.2 Z2 Impostazione dell'intervallo in direzione Z2 posizione del robot.

Differenza tra "Wall" e "Restricted Area"

Wall

Vengono impostati i limiti superiore e inferiore dell'area operativa del robot e, se il robot si sposta dall'interno dell'area

73



Controller robot Manuale delle funzioni di sicurezza Rev.5

impostata verso l'esterno, viene eseguita la funzione Disattivazione coppia di sicurezza (STO), ponendo il controller robot
nello stato di arresto di emergenza. Impostare l'intervallo di monitoraggio considerando la distanza di arresto. Per la
distanza di arresto, consultare il seguente manuale.

"Manuale del manipolatore - Appendix B. Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop, Appendix C:
Stopping Time and Stopping Distance When Safeguard Is Open"

Esempio di utilizzo: prevenzione delle collisioni con le barriere di sicurezza

Per i dettagli, vedere il seguente capitolo.

Aree di monitoraggio per un manipolatore SCARA

Aree di monitoraggio per un manipolatore a 6 assi

Per un manipolatore SCARA, ¢ possibile specificare 15 schemi da (a) a (o) per l'intervallo vietato sul piano XY che
corrispondono a Walls.

Per un manipolatore a 6 assi, sono disponibili in totale 18 schemi, inclusi tre schemi da (q) a (s), per la posizione
monitorata in direzione Z, oltre a quelli specificati per I'intervallo vietato sul piano XY, che corrispondono a Walls.

Restricted Area

All'interno dell'area operativa del robot viene impostata un'area vietata e, se il robot si sposta dall'esterno all'interno
dell'area impostata, viene eseguita la funzione Disattivazione coppia di sicurezza (STO), ponendo il controller robot nello
stato di arresto di emergenza. Impostare le aree monitorate considerando la distanza di arresto. Per la distanza di arresto,
consultare il seguente manuale.

"Manuale del manipolatore - Appendix B. Stopping Time and Stopping Distance at Emergency Stop, Appendix C:
Stopping Time and Stopping Distance When Safeguard Is Open"

Esempio di utilizzo: prevenzione di collisioni con strutture vicine al robot

Per i dettagli, vedere il seguente capitolo.

Aree di monitoraggio per un manipolatore SCARA

Aree di monitoraggio per un manipolatore a 6 assi

Lo schema (p) corrisponde ad Area vietata.
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4.3.5 Impostazione di Soft Axis Limiting
Eseguire le impostazioni per utilizzare la funzione Soft Axis Limiting.

L'intervallo di impostazione di Soft Axis Limiting viene visualizzato a destra del valore di impostazione di Soft Axis Limiting.
L'intervallo di impostazione varia a seconda del modello di robot.

A AWVISO

L'intervallo operativo impostato in Safety Function Manager non € legato ai parametri di impostazione definiti al
capitolo "Impostazioni Tool" della "Guida dell'utente EPSON RC+". Impostare l'intervallo operativo facendo
riferimento a quanto segue.

# PUNTI CHIAVE

= La funzione Soft Axis Limiting € sempre abilitata, tranne in modalita TEACH.

= Se un qualsiasi asse esce dall'intervallo di movimento, viene eseguita la funzione Disattivazione coppia di
sicurezza (STO), ponendo il robot nello stato di arresto di emergenza.

= L'impostazione [Soft Axis Limiting] impostata in Safety Function Manager e [Range] impostato in EPSON

RC+ possono essere configurate separatamente. Si consiglia di impostare [Range] su valori uguali o inferiori

a quelli di [Soft Axis Limiting].

[ Robot Manager = ol (==

Robot: 1, Robot], GX&-B4525 w Llocal 0 v Took O w Amu 0 w ECP:0 v i [>] 338

Arch Range

Define limits for each robot joint

Locals
Tools
Arms ( Values are in encoder pulses \
el a1 [11z28676 | To [24047 |
ECP
12 |-2685156 | To [2685156 |
Boxes
Planes B |-1D5225? |TD |D | Defaults
Weight 14 [1663189 | 7o [1668129 |
Inertia

. \_ /

Range

Read J1 Minimum
Home Config

~
d
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B Safety Function Manager - O x
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Robot Monitored Range

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

Monitoring Range Radius :

J2 % (mm) |
3 56 (mm) H H
a3z
Axis Limiting \
Enter the limit range of joint motion.
This setting is not associated with the Robot Manager "Range” setting.
Min Max Minimum  Maximum
(pulse} (pulse) (Joint) (Joint)
1 -1805881 7048761 1305881 To 7048761 62000 242000 (deg)
52 -2776178 2776178 3776178 To 2776178 -152500 152500 (deg) J‘Z m
J3 -811008 0 811008 To 0 -150.000 0,000 (mm) 5 : &D
“ | €S
Ja 1951517 1951517 1951517 To 1951517 -360.000  360.000 (deg) F
IJ3

N. Nome | Funzione Note
I1_i.rrsli?i];1tgAX|s Impostare il valore di monitoraggio dell'intervallo di movimento per ciascun giunto.
51 1 Impostare il valore di monitoraggio dell'intervallo di movimento |

' per ciascun giunto.
59 n Impostazione del valore di monitoraggio dell'intervallo i

' operativo per l'asse J2
53 13 Impostazione del valore di monitoraggio dell'intervallo i

’ operativo per l'asse J3
54 14 Impostazione del valore di monitoraggio dell'intervallo i

' operativo per l'asse J4
55 15 Impostazione del valore di monitoraggio dell'intervallo Puo essere impostata solo per un

' operativo per l'asse J5 robot a 6 assi.
56 16 Impostazione del valore di monitoraggio dell'intervallo Puo essere impostata solo per un

' operativo per l'asse J6 robot a 6 assi.
N. Nome Funzione Note
A Minimo Impostazione del valore minimo dell'intervallo )

(impulso) limite
B Massimo Impostazione del valore massimo dell'intervallo i
(impulso) limite
C - Visualizzazione dell'intervallo minimo accettabile | -
D - Visualizzazione dell'intervallo massimo accettabile | -
.. . . . . " .. . 0 [impulsi] viene visualizzato come 0
E Minimo (giunto) | Visualizzazione dell'intervallo minimo accettabile ]
. . . . , . . 0 [impulsi] viene visualizzato come 0

F Massimo (giunto) | Visualizzazione dell'intervallo massimo accettabile €]
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4 3.6 Visualizzatore SLP

Consente di creare un modello 3D per visualizzare le aree monitorate e l'intervallo monitorato del robot modificati in Safety
Function Manager per verificare le impostazioni.

Visualizzatore SLP viene avviato facendo clic sul pulsante [Start SLP Viewer].
Con Visualizzatore SLP in esecuzione, fare clic sul pulsante [Start SLP Viewer] per aggiornare la visualizzazione.

|07 Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

D XY Plane
- a
SLP.C =/

Tx

X1
vi| [esl xe

GX8-BE53S / USB - SLP Viewer = [m] x

Rabot Monitored Range
(K

[]Je

45

[ 46

Monitored Area

[ 5LP.A
Flx K
HYl M2
Oz [z

{ ]5LP.B
%1 [Ix2
vt Oy
[ [l 2o

[]SLP.G
Oxt [Ox
W
[z 22
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N. Nome

Funzione

Note

Sezione di visualizzazione
del modello 3D

Visualizzazione dell'area di sicurezza vietata
e dell'intervallo monitorato del robot

Non ¢ disponibile una funzione di
rilevamento delle collisioni.

Pannello operativo di

Selezionare I'area di monitoraggio dell'asse

di sicurezza vietata

2 Intervallo monitorato del . -
del robot da visualizzare
robot
3 Pannello operativo dell'area | Selezionare 1'area di sicurezza da )

visualizzare

Movimento dei giunti del robot

Trascinare i giunti del robot per muovere ciascun giunto. I giunti selezionati vengono visualizzati in blu.

Cambiamento del punto di visuale

Trascinare la schermata di visualizzazione del modello 3D con il pulsante sinistro del mouse per ruotare il punto di visuale.

Trascinare la schermata di visualizzazione del modello 3D con il pulsante destro del mouse per spostare il punto di visuale in

alto, in basso, a sinistra o a destra.

Zoom avanti o indietro

Spostare la rotella di scorrimento per ingrandire o ridurre la visualizzazione 3D.

# PUNTI CHIAVE

= |e aree monitorate e l'intervallo monitorato del robot visualizzati in Visualizzatore SLP sono i valori modificati
in Safety Function Manager. | valori di impostazione possono differire da quelli della scheda di sicurezza.

= |a postura del robot visualizzata all'avvio di Visualizzatore SLP riflette la postura effettiva del robot.

= Visualizzatore SLP non & collegato al movimento effettivo del robot.
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4.3.7 Applicazione dei parametri delle funzioni di sicurezza

Applicare i parametri delle funzioni di sicurezza modificati alla scheda di sicurezza.

51 Safety Function Manager - [u} X
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Robot Menitored Range

Enter the radius of the joint monitoring range used to determine the entry into the
monitored position.
Monitoring Range Radius
J2 84 (mm)
J3 54 (mm)

Soft Axis Limiting

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

Min Max Minimum Maximum
(pulse) (pulse) (Joint) (oint)
n -1128676 4405476 1128676 To 4405476 = -62.000 242000 (deg)
2 ~2685156 2685156 2685156 To 2685156 = -147.500 147500 (deg) 2w
3 -1802240 0 -1802240 To 0 -330.000 0.000 (mm) 5 ;
J4 -1668189 1668189 _1668189 To 1668189 ~ -360.000  360.000 (deg) e ! :
; IJS

Safety Board Communications

Click Confirm and then Apply to set the safety functions.

[ Confirm Cancel

\—/

N. Nome Funzione Note

Invia i parametri delle funzioni di sicurezza
1 Confirm alla scheda di sicurezza e visualizza i valori di
risposta dalla scheda

Modificare le voci necessarie prima di
selezionare questa funzione.

Assicurarsi che non vi siano anomalie nei valori
di risposta prima di selezionare questa
funzione.

Applica i parametri delle funzioni di sicurezza

2 Apply alla scheda di sicurezza

Facendo clic su [Cancel] dopo aver fatto clic su
3 Annullamento | Annulla le modifiche [Confirm], si annullano le modifiche e si
riavvia il controller robot.

79



Controller robot Manuale delle funzioni di sicurezza

Rev.5

4.4 Configurazione delle impostazioni di Dry Run

Quando Dry Run (funzionamento simulato) ¢ abilitato, il controller robot puo essere eseguito senza collegarlo a un

manipolatore.

Safety Function Manager dispone di impostazioni di Dry Run sia per il controller robot che per la scheda di sicurezza.

Quando si passa dall'abilitazione alla disabilitazione del funzionamento simulato, la relazione tra il funzionamento del robot e

il funzionamento delle funzioni di sicurezza da parte della scheda di sicurezza ¢ la seguente:

Impostazioni di Dry Run | Funzionamento del robot | Funzioni di sicurezza

Abilitato In arresto In arresto

Disabilitato In funzione* In funzione

*: prestare attenzione alle operazioni del robot.

Impostazione del funzionamento simulato
Nella scheda [Safety Function Settings], selezionare [Enable Dry run].

W Safety Function Manager - [m] X

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
I he temporary settings are appliea to the satety board.

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

[[J Enable Dry run
| safeynopots |
Safety Inputs
Assign the functions to be enabled for each safety board input.
SLS_1. 2. 3. SLP_A, B. C require the safety function option to be enabled. If these are enabled, you can set safety outputs and monitoring their status.

There are restrictions on the combination of assignments for a safety input. If the intended setting cannot be performed, cancel the assigned function.
ESTOP : emergency stop. SG : protective stop.

Safety Function Options
ESTOP SG SLS_1 SLS_2 SLS.3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 (] ] (] [N [N [

SAFETY_IN2 (] [} (] W] [N (]
SAFETY_IN3 [l L] L] O O ] [
SAFETY_IN4 [ [ [ O 0 | [1
SAFETY_IN5 [ ] [ | [ ] [

Safety Outputs
Assign conditions fer safety board outputs.
Each signal becomes active when one or more conditions are met.
STO : Safe Torque Off. EP_RC : emergency stop on robot controller part. EP_TP : emergency stop on TR EN_SW : enabling switch on TR SLS_T : SLS on
teach mode. SLS_T2: SLS on Test_T2 mode.

# PUNTI CHIAVE

= | parametri delle funzioni di sicurezza non possono essere modificati finché il funzionamento simulato non
viene disabilitato. Tuttavia, i valori impostati per i parametri delle funzioni di sicurezza vengono mantenuti.

= |l funzionamento simulato non puo essere impostato con EPSON RC+ per un controller robot dotato di

funzioni di sicurezza.
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4.5 Esportazione dei parametri delle funzioni di sicurezza in formato testo

Per esportare i parametri delle funzioni di sicurezza configurati al controller robot in formato testo, implementare il programma

SPEL come illustrato nel seguente esempio.

Function main

Fend

Integer fileNum, i, J

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

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

For i = 1 To 7

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

Next i

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

For j =1 To 174

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

Next J

Close #fileNum

# PUNTI CHIAVE

Per i dettagli sulla funzione SF_GetParam$, che restituisce i parametri delle funzioni di sicurezza, e sulla
funzione SF_GetParam (indice corrispondente a ciascun parametro delle funzioni di sicurezza), consultare il
seguente manuale.

"Riferimento lingua EPSON RC+"
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4.6 Manutenzione della scheda di sicurezza

E possibile riportare i parametri delle funzioni di sicurezza alle impostazioni di fabbrica e modificare la password della scheda
di sicurezza.

4.6.1 Ripristino delle impostazioni di fabbrica
Questa funzione riporta i parametri delle funzioni di sicurezza impostati sulla scheda di sicurezza alle impostazioni di fabbrica.

1. Nella schermata [Maintenance], selezionare [Defaults] per visualizzare la schermata Safety Function Settings con

l'aggiunta dei valori predefiniti.

2. Utilizzare [Confirm] o [Apply] per impostare i parametri della funzione di sicurezza configurati in fabbrica per la scheda di
sicurezza.

| Safety Board Communications

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

# PUNTI CHIAVE

Questa funzione non modifica la password. Per modificare la password, vedere il seguente capitolo.
Modifica della password
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4.6.2 Modifica della password

Questa funzione modifica la password della scheda di sicurezza.

#" PUNTI CHIAVE

= |a password deve essere modificata dal responsabile della sicurezza.

1. Nella schermata [Maintenance], selezionare [Password].

DN Safety Function Manager

Safety Functien Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Maintenance

Defaults Recall factory default settings (excluding the password).

[ Password ] Change safety board password.

2. Immettere la password corrente in [Current Password] e la nuova password che si desidera impostare in [New password] e

[Confirm Password], quindi fare clic su [Update].

11 controller robot viene riavviato.

(] Safety Board Password Setting

Current Password |¥**¥ik&xdick

New Password Fhkkihihk

Confirm Password

Update

# PUNTI CHIAVE

La password deve contenere almeno otto caratteri, ma non piu di 15. | caratteri utilizzabili sono i seguenti:

Caratteri alfabetici maiuscoli a mezza larghezza: da Aa Z
Caratteri alfabetici minuscoli a mezza larghezza: daaaz

Numeri a mezza larghezza: da0 a 9
Simboli a mezza larghezza: (spazio) '"#$ % &' () *+,-./:;<=>2@[]1* _{|}~
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3. Dopo il riavvio del controller robot, avviare Safety Function Manager.

# PUNTI CHIAVE

= Se viene immessa una password errata per tre volte, Safety Function Manager si arresta e il controller robot
viene riavviato. In questo caso, le impostazioni non vengono modificate.

= |a password € sempre richiesta quando si utilizza Safety Function Manager. Custodirla in un luogo sicuro per
non dimenticarla.

= Se € necessario reimpostare la password, contattare il responsabile della sicurezza o il fornitore.
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4.6.3 Ripristino delle impostazioni salvate (di backup).

Procedura di ripristino
E possibile eseguire un ripristino utilizzando [Restore Controller] in EPSON RC+.

/\ ATTENZIONE

Assicurarsi di eseguire il ripristino sullo stesso controller robot per il quale € stato eseguito il backup dei dati.

Inoltre, non riscrivere il contenuto dei dati di backup. Il funzionamento del sistema robotico non pud essere
garantito se viene eseguito un ripristino utilizzando i dati di un altro controller robot o con dati riscritti.

1. Dal menu EPSON RC+, selezionare [Tools] - [Controller] per visualizzare la finestra di dialogo [Controller Tools].
2. Fare clic sul pulsante [Restore Controller...] per visualizzare la finestra di dialogo [Browse For Folder].

3. Specificare la cartella in cui sono archiviati i dati di backup.

B RC700-E_Numero di serie_Data e ora di esecuzione del backup
Esempio: B RC700-E 12345 2011-04-03 092941

4. Fare clic sul pulsante [OK] e selezionare [Safety board configuration].
Per altre voci di selezione, consultare il seguente manuale.
"Guida dell'utente EPSON RC+"

Restore Controller

All basic controller settings will be restored.

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

[ Vision hardware configuration

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

[] Part feeders configuration

[ [] Safety board corfiguration ]

Cance

5. Fare clic sul pulsante [OK] e ripristinare le impostazioni delle funzioni di sicurezza.
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# PUNTI CHIAVE

= Ripristinare i dati di backup salvati nel backup delle impostazioni del controller robot sullo stesso sistema.
Se si tenta di ripristinare le informazioni da un sistema diverso, viene visualizzata la seguente finestra di
dialogo.

EPSON RC+ 7.0

e Warning:

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

Rabat calibration values will be overwritten and will need to be
corrected.

Continue?

- (=]

Tranne in casi speciali, come la sostituzione di un controller robot, fare clic sul pulsante [No].

= |l ripristino dei dati di backup da un sistema con le opzioni delle funzioni di sicurezza abilitate a un sistema
con le opzioni delle funzioni di sicurezza disabilitate non imposta le funzioni delle opzioni.
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4.7 Ripristino del robot se si € arrestato a causa di una funzione di sicurezza

Se il robot si ¢ arrestato a causa di una funzione di sicurezza, deve essere riportato a uno stato in cui possa riprendere a

funzionare. Consultare i capitoli "Ripristino" di seguito e ripristinare il robot.

Se il robot si ¢ arrestato a causa di un ingresso di sicurezza: Esempio di utilizzo delle funzioni di ingresso di sicurezza
Se il robot si ¢ arrestato a causa di Safety Limited Speed (SLS): Esempio di utilizzo di Safety Limited Speed (SLS)

Se il robot si ¢ arrestato a causa di Joint Angle Limit: Esempio di utilizzo di Joint Angle Limit

Se il robot si ¢ fermato a causa di Safety Limited Position (SLP): Esempio di utilizzo di Safety Limited Position (SLP)

Se il robot si ¢ arrestato a causa di Soft Axis Limiting: Esempio di utilizzo di Limitazione software asse
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5. Esempio di utilizzo delle funzioni di sicurezza

Questo capitolo spiega come utilizzare ciascuna funzione di sicurezza illustrando un semplice esempio.
Per una descrizione dettagliata di ciascuna funzione, consultare la schermata di Safety Function Manager.

88



Controller robot Manuale delle funzioni di sicurezza Rev.5

5.1 Ambiente necessario per controllare il funzionamento
Di seguito viene descritto 'ambiente necessario per controllare il funzionamento.

Configurazione delle apparecchiature e applicazioni
Preparare le seguenti apparecchiature e applicazioni:

= Manipolatore: serie GX-B, serie C-B

= Controller robot: RC700-E

= PLC disicurezza

= Per GX4-B/GX8-B: PC con EPSON RC+7.0 Ver.7.5.4 o successiva installata

Per GX10-B/GX20-B: PC con EPSON RC+7.0 Ver.7.5.4A o successiva installata
Per C4-B/C8-B/C12-B: PC con EPSON RC+7.0 Ver.7.5.4C o successiva installata

= Interruttore arresto di emergenza

= Teach Pendant*

*: puo essere utilizzato quando si utilizza Safety Limited Position (SLP) e Soft Axis Limiting.

Apparecchiature e metodi di cablaggio

. Robot Controller
Manipulator RC700-E Teach Pendant
| ~
i | S
// \ \\
// | AN
, \ N

Emergency stop

witch Safety PLC

PC
EPSON RC+ 7.0

Per i metodi di collegamento specifici, consultare il seguente manuale.
"Manuale controller robot RC700-E"
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5.2 Esempio di utilizzo delle funzioni di ingresso di sicurezza

Di seguito viene descritto un esempio di utilizzo degli ingressi di sicurezza.

In questo esempio, una funzione di arresto di emergenza (ESTOP) ¢ assegnata a SAFETY IN1, un interruttore arresto di

emergenza ¢ collegato alla porta SAFETY INI1 e l'interruttore arresto di emergenza viene azionato per confermare l'ingresso di

sicurezza.

Impostazione

Seguire la procedura illustrata di seguito per impostare i parametri delle funzioni di sicurezza.

1. In EPSON RCH+, selezionare [Setup] - [System Configuration], quindi avviare Safety Function Manager in [Controller] -

[Safety Functions].

c |

ools | Setup | Window Help

B |o=3 PCio Controller Commurications... ﬁ i

# (B Smemcoiguaicn. | [T
¥ Freferences

. COrpticrs
!

System Configuration

- Startup
&-Controller
General
Configuration
Preferences
Simulator
(- Drive Units
(- Robots
(- Inputs / Outputs
(- Remote Control

#
0
7}
N
@
L5}

@-TCP /1P

ar Encode
Safety Functions
Secui

Safety Functions

Safety board installed:

Safety board version:

Yes

Rel.02.00.00.0031
Jan 17 2023 13:54:01
80 00.0121

Safety Function Manager

Close

2. Per [SAFETY INT1], selezionare [ESTOP].

[N Safety Function Manager

Safety Functien Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
Ihe temporary setings are applied to the safety board.

[J Enable Dry run

Safety Inputs
Safety Inputs

ESTOP : emergency stop. SG : protective stop.

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

‘ Safety Function Options

ESTOR  SG  SLS_1 SLS.2
SAFETY_IN1 0 0 (]
SAFEIY_INZ = ] =
SAFETY_IN3 [ O | |
SAFETY_IN4 [J J [l [l
SAFETY_IN5 [ O L] L]

Safety Outputs
Assign conditions for safety board outputs.

teach mode. SL5_T2 : SLS on Test_T2 mode.

sLs_3
(W]
]
0
(W]
(H]

Each signal becomes active when one or more conditions are met.
STO : Safe Torque Off. EP_RC : emergency stop on robot controller port. EP_TP : emergency stop on TR EN_SW : enabling switch on TR SLS_T : SLS on

SLP.A SLPB SLPC
0 (] (]

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

Safety Outputs

3. Applicare le impostazioni.

Controllo del funzionamento

Seguire la procedura illustrata di seguito per controllare il funzionamento.
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1. In EPSON RCH, selezionare [Tools] - [

*: /O Monitor

Standard View  Custom View 1
Safety Board

Inputs and Outputs:

Statu Signal
SAFETY_IN1
SAFETY_IN2

SAFETY_IN4
SAFETY_INS
SAFETY_QUT1
SAFETY_OUT2
SAFETY_OUT3

QOO0 O00 0

States
Statu
o}
)
SAFETY_IN3 o]
o
)
<
@
<

Signal

I/0 Monitor], quindi selezionare [Safety Board].

2. Premere l'interruttore arresto di emergenza collegato a SAFETY IN1 per abilitare la funzione di arresto di emergenza.

# PUNTI CHIAVE

Poiché gli ingressi di sicurezza utilizzano una logica negativa, il livello Low (0 V) corrisponde allo stato ON.

3. Verificare che SAFETY IN1 diventi ON (bianco).

*: /O Monitor

Standard View  Custom View 1
Safety Board

Statu Signal
O SAFETY_INI

SAFETY_IN3
SAFETY_IN4
SAFETY_INS
SAFETY_QUT1
SAFETY_OUT2
SAFETY_OUT3

D000 00(

Inputs and Outpts: States:

Signal

7

4. Verificare che [EStop] visualizzato nell'angolo in basso a destra di EPSON RC+ si accenda.

5. Rilasciare l'interruttore arresto di emergenza collegato a SAFETY INI1 per disabilitare la funzione di arresto di emergenza.

6. Verificare che SAFETY IN1 diventi OFF (verde).

i:1 /O Monitor i X
Standard View =~ Custom View 1 | Safety Board
Safety Board
Inputs and Outputs States:
Statu Signal Statu Signal
@ IN1 O i8S
S O ss2
O SAFETY_IN3 Q7 5E5-3
O SAFETY_IN4 O SPA
O SAFETY_INS O SPB
O SAFETY_OUT [l o e
O SAFETY_OUT2 ® SiPJ
) SAFETY_OUT3 O FALL
o e e
Ripristino

Seguire la procedura illustrata di seguito per ripristinare lo stato di arresto di emergenza.

1. Rilasciare l'interruttore arresto di emergenza.

2. In EPSON RCH+, selezionare [Tools] - [Robot Manager] - [Control Panel], quindi eseguire 1'operazione di ripristino

dell'errore.

3. Verificare che [EStop] visualizzato nell'angolo in basso a destra di EPSON RC+ si spenga.
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5.3 Esempio di utilizzo delle funzioni di uscita di sicurezza

Di seguito viene descritto un esempio di utilizzo delle uscite di sicurezza.

In questo esempio, la funzione Disattivazione coppia di sicurezza (STO) ¢ assegnata a SAFETY OUT]1. Azionando
l'interruttore arresto di emergenza utilizzato per controllare l'ingresso di sicurezza, l'uscita di sicurezza viene confermata dallo
stato del display SAFETY_OUT]1 nella scheda Safety Board del monitor I/O.

Impostazione
Seguire la procedura illustrata di seguito per impostare i parametri delle funzioni di sicurezza.

1. In EPSON RCH+, selezionare [Setup] - [System Configuration], quindi avviare Safety Function Manager in [Controller] -

[Safety Functions].

- |
o0ls | Setup | Window Help
B |o=3 PCio Controller Commurications... B i

System Configuration ? e

& Statup Safety Functions s

# (P System Conguration |
¥ Freferences

. COrpticrs
!

Configuration
Preferences
Simulator
(- Drive Units
(- Robots

Safety board installed:

Safety board version:

Yes

Rel.02.00.00.0031
Jan 17 2023 13:54:01
80 00.0121

(- Inputs / Outputs
(- Remote Control

#
0
7}
N
@
L5}

- TCP /IP Safety Function Manager

ar Encode
Safety Functions
Secui

2. Per [SAFETY_OUT1], selezionare [STO].

W Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Sestings | Version Info | Maintenance

[[] Enable Dry run

Safety Inputs

Safety Inputs
Assign the functions to be enabled for each safety board input
5151, 2, 3, SLP_A. B, C require the safety function option to be enabled. If these are enabled, you can set safety outputs and monitoring their
There are restric

ESTOP : emergency stop. SG : protec

ESTOP SG  SLS.1 SLS.2 SLS.3 SLPA SLPB SLP.C
SAFETY_IN1 = = ] [ ]
SAFETY_IN2 = I [ |
SAFETY_IN3 L] ]

SAFETY_IN4 ] |
SAFETY_INS ] |

Safety Outputs

Safety Outputs
Assign conditions for safety board out
Each signal becomes active wh: ore ©
STO : Safe Torque Off. EP_RC : emergency stop o
teach mede. 5L5_T2 : 515 on Test_T2 mode.

ions are met.
t controller port. EP_TP : emergency stop on TR EN_SW : enabling switch on TR SL5_T: 5.5 on

[ SAFETY_OUT1 ]I | ] [
[N [N

STy _FP RC EP_TP EN_SW S5LST SLS T2 SLS.1 5152 SLS.3 SLP.A SLP_B SLP.C
I
SAFETY_OUT2 [] ] ]
1

3. Applicare le impostazioni.

Controllo del funzionamento
Seguire la procedura illustrata di seguito per controllare il funzionamento.

1. Premere l'interruttore arresto di emergenza.

2. Verificare che [EStop] visualizzato nell'angolo in basso a destra di EPSON RC+ si accenda.
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3. In EPSON RCH, selezionare [Tools] - [I/O Monitor], quindi selezionare la scheda [Safety Board] e verificare che
SAFETY_ OUT]1 sia ON (bianco).

*: /O Monitor

Standard View = Custom View 1
Safety Board

Inputs and Outputs: States

Statu Signal Statu Signal
O SAFETY_IN1
O SAFETY_IN2
O SAFETY_IN3
O SAFETY_IN4
O SAFETY_INS
» 70U
< SAFETY_OUT2

S®OOO0O0
!

4. Rilasciare l'interruttore arresto di emergenza.

5. Verificare che SAFETY_OUT]1 diventi OFF (verde).

*: /O Monitor 7 X

Standard View  Custom View 1
Safety Board

Inputs and Outputs States

Statu Signal Statu Signal
®  SAFETY_IN1

& SAFETY_INZ

< SAFETY_IN3

O SAFETY_IN4

O SAFETY N

0 SAFETY_QUTZ
{ SAFETY_OUT3

O@®@OOO0O0
|

Ripristino
Seguire la procedura illustrata di seguito per ripristinare lo stato di arresto di emergenza.

1. Rilasciare l'interruttore arresto di emergenza.

2. In EPSON RCH+, selezionare [Tools] - [Robot Manager] - [Control Panel], quindi eseguire 1'operazione di ripristino
dell'errore.

3. Verificare che [EStop] visualizzato nell'angolo in basso a destra di EPSON RC+ si spenga.
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5.4 Esempio di utilizzo di Safety Limited Speed (SLS)

Di seguito viene descritto un esempio di utilizzo di Maximum Speed di Safety Limited Speed (SLS).
In questo esempio, SLS 1 ¢ assegnato a SAFETY IN3 e Maximum Speed di SLS 1 ¢ impostato su 1000 [mm/sec].

Impostazione

Seguire la procedura illustrata di seguito per impostare i parametri delle funzioni di sicurezza.

1. In EPSON RC+, selezionare [Setup] - [System Configuration], quindi avviare Safety Function Manager in [Controller] -

[Safety Functions].
R ;
asls | Sewp | Window Help System Configuration ? X
B o3 PCio Controller Commurications... ﬁ i @) Startup SRy UcL Close
- - I_ &=)-Controller
| vt Conlyp o J | General Safety board installed:  Yes
¥ Freferences Configuration -
Preferences
Safety board version:  Rel.02.00.00.0031
Diptices Simulator CY v Jan 17 2023 13:54:01
T +)- Drive Units 00.00.0121
! +-Robots 0
+- Inputs / Outputs
+- Remote Control
+-RS232
+ Safety Function Manager
2. Per [SAFETY IN3], selezionare [SLS 1].
[N Safety Function Manager - ] X

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Safety Function Settings

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

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

[[] Enable Dry run

Safety Inputs

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

‘ Safety Function Options
ESTOP SG  SLS.1 SLS2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_INT [ R ] @ @3 @

SAFETY_IN2 [ ] = ] = = (i
SAFETY_IN3 [N N | [ [] ]
SAFETY_IN4 [ [ ] ] ] [ [ ]

SAFETY_INS [ ] ] ] | ] [ O

3. Per l'offset TCP, immettere [X_TCP:0mm], [Y_TCP:0mm], [Z TCP:0mm].

# PUNTI CHIAVE

In questo esempio, la conferma viene eseguita senza la mano collegata. Se viene immesso 0 mm per tutti gli
Offset TCP, viene visualizzato un messaggio di avviso quando si fa clic sul pulsante [Confirm]. Tuttavia, &
possibile continuare senza variazioni.
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4. Per [SLS_1], immettere 1000 per [Maximum Speed], 0 per [Delay Time] e selezionare [Hand].

W Safety Function Manager

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

Safety Limited Speed

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

Safety Limited Speed

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

Joints : Monitor all joints with the maximum joint speed,
Maximum Joint Angle x 0.1 deg)
Monitored Joints
Maximum Speed (mmys :_'::‘_I:I.’;:Iillw 13 J5  Hand Joints Maximum Joint Speed (%
st T 250 E B 7
5L5_T2 250 7

l SL5_1 1000 o

Safety Limited Position

Installation Position

Enter the robot installation position in the nobot coordinate system.

5. Applicare le impostazioni.

Controllo del funzionamento
Seguire la procedura illustrata di seguito per controllare il funzionamento.

1. Portare SAFETY IN3 su ON (0V) per abilitare la funzione di monitoraggio della velocita.
2. In EPSON RCH+, azionare il robot a una velocita di 500 mm/sec.
Esempio di programma per operare a 500 mm/sec:

Function SLS Test 500
SF LimitSpeedS SLS 1, 500 'Sets the speed limit to 500 mm/s when SLS 1 is enablec
SF_LimitSpeedSEnable SLS 1, On 'Enables speed control when SLS 1 is enabled.
Motor On
Power Low
Go P1 'Moves in PTP mode to the operation start position (P1).
Power High
Speed 100
Accel 100, 100
SF PeakSpeedSClear 'Clears the peak speed value.
Go P2
SF PeakSpeedsS 'Displays the peak speed value.
Motor Off
Fend

# PUNTI CHIAVE

Le funzioni di sicurezza non sono operative perché la velocita operativa € inferiore a Maximum Speed (1000
mm/sec).

3. In EPSON RC+, modificare la velocita a 1500 mm/sec, quindi azionare il robot.
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Esempio di programma per operare a 1500 mm/sec:

Function SLS Test 1500

SF LimitSpeedS SLS 1, 1500 'Sets the limit speed to 1500 mm/s when SLS 1 is er
SF _LimitSpeedSEnable SLS 1, On 'Enables speed control when SLS 1 is enabled.
Motor On

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

4. Controllare che si verifichi un arresto di emergenza e che il robot si arresti.

Ripristino
Seguire la procedura illustrata di seguito per ripristinare lo stato di arresto di emergenza.

1. Rilasciare l'interruttore arresto di emergenza.

2. In EPSON RCH+, selezionare [Tools] - [Robot Manager] - [Control Panel], quindi eseguire 1'operazione di ripristino
dell'errore.

3. Verificare che [EStop] visualizzato nell'angolo in basso a destra di EPSON RC+ si spenga.
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5.5 Esempio di utilizzo di Joint Angle Limit

Di seguito viene descritto come utilizzare Joint Angle Limit utilizzando SLS 1.

In questo esempio, SLS 1 ¢ assegnato a SAFETY IN3 per abilitare Joint Angle Limit. Impostare Maximum Joint Angle su 15

gradi e SLS 1 Maximum Speed su 1000 [mm/sec]. Verificare che il manipolatore continui a funzionare finché non viola
Maximum Joint Angle e che qualsiasi violazione di Joint Angle Limit provochi un arresto di emergenza.

# PUNTI CHIAVE

Per i dettagli su Joint Angle Limit, consultare il seguente capitolo.
Joint Angle Limit

Impostazione
Seguire la procedura illustrata di seguito per impostare i parametri delle funzioni di sicurezza.

1. In EPSON RCH+, selezionare [Setup] - [System Configuration], quindi avviare Safety Function Manager in [Controller] -

[Safety Functions].
- | ;
System Configuration ? X
ools | Setup | Window Help y ¢
B |03 PCis Controller Communications... B - Statup ST Close
" - =)-Controller
(P Syt Connen.. ) | General Safety board installed:  Yes
,'E Freferences Configuration Z
Preferences .
Safety board version:  Rel.02.00.00.0031
Dipticrs Simulator Jan 17 2023 13:54:01
| (- Drive Units 00.00.0121
! (#)-Robots 0

(- Inputs / Outputs
(- Remote Control

®

0
7
N
@
L5}

a TCP /1P Safety Function Manager

ar Encoders
Secui

2. Per [SAFETY IN3], selezionare [SLS 1].

W Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

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

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

[] Enable Dry run

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

‘ Safety Function Options
ESTOP SG  SLS.1 SLs2 SLS3 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 a a (] ] @ (] a

SAFETY_IN2 [ ] = ] = = =
SAFETY_IN3 = O ] O [ O
]
]

SAFETY_IN4 [ ] L] L]
SAFETY_INS [ ] [ L1
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3. Selezionare [Joint Angle Limit].
Quando si seleziona [Joint Angle Limit], il tempo di ritardo [SLS 1] ¢ fisso su O.

4. Immettere 150 per [Maximum Joint Angle] e 1000 per [Maximum Speed] in [SLS_1].

5. Applicare le impostazioni.

[ Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

SAFETY_.OUT3 [ [ | | O [ [ O E E B B

TCP Offset

Enter the hand tip position (farthest part) in the tool 0 coordinate system.

X_TCP 0 mm
Y_TCP 0 mm
Z_Tep 0 mm

Safety Limited Speed

Set the maximum speed and one or more monitored joints of the robot.
Joints : Monitor all joints with the maximum joint speed.

[ Joint AngleLimit  Maximum Joint Angle 80 (x 0.1 degj
Monitored Joints
Maximum Speed (mmy/s) ?n:‘s?;}ﬂme 2 JE] J5  Hand Joints Maximum Joint Speed (%)
SLS_T 250 5 S o B = I 7
SLs_T2 250 7
[ SLS_1 ey U [ ]

Safety Limited Position

Installation Position

Enter the robot installation position in the robot coordinate system.

Controllo del funzionamento
Seguire la procedura illustrata di seguito per controllare il funzionamento.

1. Portare SAFETY IN3 su ON (0V) per abilitare Joint Angle Limit.

2. In EPSON RCH+, selezionare [Tools] - [Robot Manager] - [Control Panel], quindi attivare la modalita.

3. In EPSON RCH+, selezionare [Tools] - [Robot Manager] - [Jog & Teach], quindi impostare [Jog Distance] per l'asse J1 su 10

gradi.
4. Fare clic su [+]J1] per ruotare di 10 gradi a bassa velocita.
¥ Robot Manager =5 Eow ==
Robot: 1, robot1, GX8-B653S v local 0 v Took0 + Am: 0 + ECP:0 ~ | @[>
Control Panel 90999 Curent Position
. J1 (deg) J2 (deg) J3 frm)
Jog & Teach Mode: | Joint v Speed: | Low VI I ID.DODI [ U.ODD‘ I D.DOD] O Word
Points J4 (deg) ® Joint
= - @ [ o] | | | | O Puse
Hands 1 ~2 +J3
Cument Am Orientation
Arch
A = g Hand ]
Locals +J1 +J2 J3 ]
7 —  —
Tools
. =1 | = Jon Nistance
me -~J4 -~J5 -~J6 J1 (deg) J2 (deg) J3 fmm) (O Continuous
Pallets 10.000) 1.000] | 1000] O Long
ECP = A & J4 (deg) @® Medium
4 +J5 +J6 1.000 O Shot
Boxes
Planes Teach Points  Execute Motion
Weight Point File: Point:
_— robot1 pts v| [P0 (undefined) v Teach Edt
~
v
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# PUNTI CHIAVE

Poiché la distanza di spostamento (angolo) € uguale o inferiore all'angolo limite (15 gradi), il motore rimane

acceso senza attivare la funzione di sicurezza.

5. Impostare [Jog Distance] per l'asse J1 su 20 gradi.

6. Fare clic su [+J1] per ruotare di 20 gradi a bassa velocita.

ﬁknbot Manager [ S
Robot: 1, robot1, GX8-B653S v loca 0 v Took 0 ~v Am: 0 ~ ECP:0 «~ | @ [3]3%88
Control Panel Jogging Current Posttion
. . i . J1 (deg) J2 (deg) J3 (mm)
Jog & Teach Mode: | Joint v Speed:  Low v [ P 000‘ [ 0.000 ‘ { 0 le O Woid
Points J4 (deg) @ Joint
<« [}
i \ 0000] | | | | O puse
Hands B | ~J2 +J3
Arch Curment Am Orientation
&a = g Hand L]
Locals +1 2 3 ]
[ Righty ‘ l ‘ ‘ I ]
Tools
A < 1 1 Jog Distance
ms
-~J4 -J5 -J6 J1 (deg) J2 (deg) J3 (mm) (O Continuous
Pallets 20.000 1.000] 1000] O Long
ECP <A <A =] J4 (deg) @® Medum
+4 +J5 +J6 [ 1.000 O Shott
Boxes
Planes Teach Points  Execute Motion
Weight Point File Point
Inestia robot1.pts v PO: (undefined) v Teach Edit
~
v

7. Controllare che si verifichi un arresto di emergenza e che il robot si arresti.

Ripristino

Seguire la procedura illustrata di seguito per ripristinare lo stato di arresto di emergenza.

1. In EPSON RCH+, selezionare [Tools] - [Robot Manager] - [Control Panel], quindi eseguire 1'operazione di ripristino

dell'errore.

2. Verificare che [EStop] visualizzato nell'angolo in basso a destra di EPSON RC+ si spenga.
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5.6 Esempio di utilizzo di Safety Limited Position (SLP)

Di seguito viene descritto un esempio di utilizzo di Safety Limited Position (SLP). In questo esempio, SLP_A ¢ assegnato a
SAFETY IN3 per confermare che si verifica un arresto di emergenza quando il robot entra nell'area vietata. Questo esempio

utilizza il modello GX8-B653S come manipolatore SCARA e il modello C4-B901S come manipolatore a 6 assi.
5.6.1 Impostazioni Safety Limited Position (SLP) per un manipolatore SCARA

Procedere come segue per impostare i parametri delle funzioni di sicurezza per la scheda di sicurezza.

1. In EPSON RCH+, selezionare [Setup] - [System Configuration], quindi avviare Safety Function Manager in [Controller] -

[Safety Functions].

e
o0ls | Setup | Window Help

B |o=3 PCio Controller Commurications... ﬁ i
R
¥ Freferences
Oplices

System Configuration

- Startup
&-Controller
General
Configuration
Preferences
Simulator
(- Drive Units
(- Robots
(- Inputs / Outputs
(#- Remote Control
RS232
TCP /1P

-5

on ers

Safety Functions

Safety Functions

Safety board installed:  Yes

Safety board version:  Rel.02.00.00.0031

Jan 17 2023 13:54:01
8000.0121

Safety Function Manager

2. Per [SAFETY IN3], selezionare [SLP_A].

[ Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Wersion Info | Maintenance

Safety Function Settings

1. Edit safiety function parameters.
2. Click Confirm in “Safety Board Communications”.

The safety function parameters are sent to the temporary area of the safety board,

3. Make sure that the set value and the response value match,

The respense values from the safety board are displayed in the safety function manager.

4. Click Apply in “Safety Board Communications™.

The temparary settings are applied to the safety board.

“Ena

Whe

Enable Dry run

e Dry Run” changes dry run for both the controller and the safety board.
iry run is enabled, robot control by the cantraller and monitaring by the safety board are disabled

n the functions to be enabled for each safety board input.
C require the safety fun ion to be enabl
ons on the combination of assignments for a safet

ey stop. 5G @ protective stop,

Safety Funiction Options

SAFETY_IN1 ]
SAFETY_INZ (N} =
SAFETY_IN3 ]
SAFETY_IN4 [l [l
SAFETY_INS 1 |

ESTOP 56 5151 sL52 5153 SLPA SLPB SLPC

1. If these are enabled, you can set safety outputs and monitoring their status.
nput. If the intended setting cannot be performed, cancel the assigned function.
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3. In [Robot Monitored Range], immettere 100 (mm) per [J2] e 80 (mm) per [J3].

[ Safety Function Manager

Safety Furction Settings | Basic Sestings | Versian Info | Maintenance
SLP Viewer

Robot Monitored Range

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

Menitoring Range Radius

(= n

13 80 mm

Soft Axis Limiting

Enter the limit range of joint motion.
This setting is mot associated with the Robot Manager "Range” setting.

Min (Pulse) Max (Pulse) Minimum(loint) Maximum(loint)
n -1128678 4405476 111128676 To 4405476) -62.000 242000  (deg)
2 -2685156 2683156 [ 2685156 To 2685156) -147.500 147.500  (deq) 2 u
JE] -928427 0 (-928427 To Q) -170.000 0000  (mm) 5 l
= ' edio T
14 -1668183 1668189 (.1568189 To 1668189) -360,000 360000 (deq) i I |

Safety Board Communications

4. Selezionare il piano XY in SLP_A, quindi selezionare [Wall].

5. Attivare le caselle di controllo per [X1], [X2], [Y1] e [Y2], quindi inserire -700 (mm) per [X1], 700 (mm) per [X2], -700
(mm) per [Y1 ] e 700 (mm) per [Y2] come posizioni di ciascuna parete.

[W Safety Function Manager - o X

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Monitored Areas

Set the areas for restricted robot entry.
Enable one or more monitored areas located between X1 and X2, Y1 and Y2, Z1 and Z2.

XY Plane
SLP_A @ wall
- Restricted Area

/ v2 700 \

Y2 o lurot,

X1 -700 ) x X2 700
Yors||
X1 4
Y1 Xofs XZ'
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6. Controllare l'intervallo impostato in Visualizzatore SLP.

GX8-B6535 / UUSE - S5LP Viewer
Robot Monitored Range V
[ J2
[ J8
15
[]J6
Monitored Area
[ SLP_A
[ A v
[ v ¢
lzn ]z
{ ]8LP.B
Ox Ox
LIyt [1y2
[ Pl =2
[5LPC
= =2
Oyt Oy?2
[ 121 |22

7. Applicare le impostazioni.

5.6.2 Impostazioni Safety Limited Position (SLP) per un manipolatore a 6 assi

Procedere come segue per impostare i parametri delle funzioni di sicurezza per la scheda di sicurezza.

1. In EPSON RCH, selezionare [Setup] - [System Configuration], quindi avviare Safety Function Manager in [Controller] -

[Safety Functions].

ouls | Setup | Window _Help
[ |3 PC 1o Controller Communications...

'8 (B Spem Coobguraion. |

i

[ System Configuration

- Startup

- Drive Units

- Robots

£~ Inputs / Outputs
- Remote Control

1-RS232

#-TCP /1P

? X
e o
St e e
Saotyboand veror: Jm%'ozggia 54.01
1722 [ |
Safety Function Manager
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2. Per [SAFETY IN3], selezionare [SLP_A].

N Safety Function Manager

Safety Function Settings | Basic Settings | Wersion Info | Maintenance

Safety Function Settings

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

[

w

I

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

| Emable Dry run

Safety Inputs
Assign the functions to be enabled for each safety board input.
8151, 2, 3, SLP_A. B. C require the safety function oplion to be enabled. If these are enabled. you can set safety outputs and monitoring their status.

There are restrictions on the combination of assignments for a safety input. If the intended setting cannot be performed, cancel the assigned function.
ESTOP : emergency stop. SG : protective stop

Safety Function Options
ESTOP  5G 5151 5152 5153 SLPA SLPB SLPC
SAFETY_IN1 B B3 ] 3 ] @ =

SAFETY_INZ (N} (N} ] = = =
SAFETY_IN3 [ [ [ ] |
SAFETY_ING ] [l [l ] ] [
SAFETY_INS ] [ ] ] ] ] [

3. In [Robot Monitored Range], immettere 99 (mm) per [J2], 99 (mm) per [J3], 48 (mm) per [J5] e 30 (mm) per [J6].

W7 Safety Function Manager - o
Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance

Robot Monitored Range

Enter the radius of the joint monitoring range used to determine the entry into the J6 J5 A2
monitored position. no

Monitoring Range Radius

12 ¥ (mm)
13 99 (mm)
15 48 (mm)
J6 0 (mm)

Soft Axis Limiting

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

Min Max Minimum Maximum

(pulse) (pulse) (Joint) (Joint)
n -8102633 8102633 8102633 To 8102633 | -170.000 = 170.000 (deg)
2 -7626008 3098066 7626008 To 3098066 | -160.000 | 65.000 (deg)
13 -2310751 10194489 3310751 To 10194489  -51.000 = 225000 (deg)
14 -4723316 4723316 4723316 To 4723316 -200.000 = 200.000 (deg)
15 -3188238 3188238 3188238 To 3188238 | -135000 = 135000 (deg)
16 -6553600 6553600 .6553600 To 6553600  -360.000 = 360.000 (deg)

x

4. Selezionare il piano XY in SLP_A, quindi selezionare [Wall]. Selezionare anche la direzione Z.
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5. Attivare le caselle di controllo per [X1], [X2], [Y1] e [Y2], quindi inserire -700 (mm) per [X1], 700 (mm) per [X2], -700
(mm) per [Y1 ] e 700 (mm) per [Y2] come posizioni di ciascuna parete. Attivare le caselle di controllo per [Z1] e [Z2],

quindi inserire -700 (mm) per [Z1] e 700 (mm) per [Z2] come posizioni di ciascuna parete.

7 Safety Function Manager - o

Saflety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Mo I

X

Safety Limited Position

Installation Position
Enter the robot installation position in the robot coordinate system,

X_OFS
Y_OFs
Z.0Fs

coordinate system.

omm
0 mm

0 mm

Installation Plane Rotation

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

U_ROT 0 deg
V_ROT 0 deg
W BOT 0 Aden

/@ud Areas \

Set the areas for restricted robot entry.
Enable one or more monitored areas located between X1 and X2. ¥1 and Y2, Z1 and 22.
X¥ Plane Z Direction
® wall
pred O Restricted Area
) )
b z
2
Y2
urot,
-
vors -
X1
¥i Xofs| X2 ml T?_I xy

A

6. Controllare 'intervallo impostato in Visualizzatore SLP.

Robot Monitored Range
=)
&= J3
B J5
& J6
Monitored Area
[m] SLP.A
Fx Ax
v O
Mzt Oz
[]SLP.B
X1 X2
Y1 ] Y2
z1 72
SLP.C
X1 X2
Y1 1 Y2
zi [z

7. Applicare le impostazioni.

5.6.3 Verifica del funzionamento di Safety Limited Position (SLP)

Seguire la procedura illustrata di seguito per controllare il funzionamento.

104



Controller robot Manuale delle funzioni di sicurezza

Rev.5

1. Portare [SAFETY IN3] su ON (0V) per abilitare Safety Limited Position.

2. In EPSON RCH+, selezionare [Tools] - [Robot Manager] - [Jog & Teach], quindi spostare il robot al di fuori della parete

(area vietata).

h ,
5% Robot Manager o|-&
Robot: 1, robot1, GX8-B653S v loca 0 v Took 0 v Am: 0 ~ ECP:0 ~ &8 338
Control Panel Jogging Current Posttion
IJ Low X (mm) Y (mm) Z (mm)
oo <] st ton <] [ o] [ o] [_oom] @
Points U (deg) O Jont
= = 1) | 0000] | | | | O Puise
Hands 1 2 3
Asch Current Am Orientation [
s <A <A 3 Hand [ ]
el 1 +J2 3 [ m | | | | |
ghty ]
Tools
reme < fom| <1 Jog Distance
~J4 ~J5 ~J6 J1 (deg) J2 (deg) J3 {mm) ) O Continuous
Fallets l 1 000] | 1.000 1.000f O Long
ECP < < = J4 (deg) (® Medium
4 +J5 +6 \ 1.000] O shot
Boxes
Planes Teach Points  Execute Motion
\Wweight Point File: Point
robot1.pts v PO: (undefined) v: Teach Edit

Inertia
~

v

3. Controllare che si verifichi un arresto di emergenza e che il robot si arresti.

Ripristino
Per ripristinare un arresto di emergenza ¢ possibile utilizzare i tre metodi descritti di seguito.
= Metodo che utilizza gli ingressi di sicurezza

= Metodo che utilizza il rilascio del freno motore

= Metodo che utilizza il Teach Pendant
Metodo che utilizza gli ingressi di sicurezza
1. Impostare [SAFETY IN3] sullo stato OFF (24 V) per disabilitare Safety Limited Position.

2. In EPSON RCH+, selezionare [Tools] - [Robot Manager] - [Control Panel], quindi eseguire 1'operazione di ripristino
dell'errore.

3. Verificare che [EStop] visualizzato nell'angolo in basso a destra di EPSON RC+ si spenga.

4. In EPSON RCH+, selezionare [Robot Manager] - [Control Panel], quindi fare clic sul pulsante [MOTOR ON].
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5. In EPSON RCH, selezionare [Tools] - [Robot Manager] - [Jog & Teach], quindi spostare il robot all'interno della parete

(fuori dall'area vietata).

Metodo che utilizza il rilascio del freno motore

Come ripristinare un manipolatore SCARA

@ Robot Manager E = ]
Robot: 1, robot1, GX8-B6535 w loca: 0 w Took 0 » Am:0 ~ ECP:0 ~ & §§§
Control Panel  299ing Current Position
) X (mm) Y (mm) Z {mm)
jogaTesch ~ Moderlom Y| Seed[low ¥ [™esoom] [ oow] [ ooeo] ©Wewd
Foints U (deg) O Joint
= = ° | 0000‘ ‘ ‘ | ‘ O Pulse
Hands 1 2 w3
Arch Current Am Orientation
<A =] O Hand [ ]
Locals w1 w2 3 [ oy || | ‘ ]
Tools I:l
s (2] < (=] Jog Distance
~J4 ~J5 -J6 J1 (deg) J2 (deg) J3 {mm) O Continuous
Pallets [ 1.000] 1.000 | 1000 O Long
ECP <A < | J4 (deg) (® Medium
+4 +J5 +J6 l 1 ooo] O shot
Boxes
Planes Teach Points  Execute Motion
\Weight Point File Point
Ineetin robot1.pts v ‘F‘O (undefined) v Teach Edit
~
v

1. Nel pannello di controllo di EPSON RC+, in [Free Joints], fare clic sul pulsante [Free All] per rilasciare il freno motore su

clascun asse.

[F% Robot Manager El [25m]
Robot: 1, robot1, GX8-B653S v Llocal 0 v Took 0 ~ Am: 0 ~ ECP:0 -+ | [3] 383
Control Panel Status

Emergency Stop: OFF ‘ [ Safeguard: OFF l l Motors: OFF | l Power: LOW ‘
Jog & Teach
Points Motors Free Joints
Hands
Arch MOTOR MOTOR
OFF ON
Local
ocals Oa
Free Al Reset

oo n. (=]
Arms Power 0
Pallels Lock All Home
= 0 s
ECP POWETF POWEF
Boxes
Planes
\weight
Inartia

-~

v

2. Spostare manualmente il robot al di fuori dell'area vietata.

3. In EPSON RCH, selezionare [Tools] - [Robot Manager] - [Control Panel], quindi eseguire 1'operazione di ripristino

dell'errore.

4. Verificare che [EStop] visualizzato nell'angolo in basso a destra di EPSON RC+ si spenga.

Come ripristinare un manipolatore a 6 assi

Un metodo consiste nell'utilizzare 1'unita rilascio freno (opzione). Per i dettagli, vedere il seguente manuale.
"Manuale del manipolatore — Sicurezza - Come spostare i bracci con il freno elettromagnetico"
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Metodo che utilizza il Teach Pendant

1. Collegare il Teach Pendant al controller robot e impostare il controller robot in modalita TEACH.

/\ ATTENZIONE

In modalita TEACH, Safety Limited Position & disabilitato. prestare attenzione alle operazioni del robot.

2. Azionare il Teach Pendant per spostare il robot al di fuori dell'area vietata.
3. Passare alla modalita AUTO ed eseguire 'operazione di ripristino dell'errore utilizzando il Teach Pendant o EPSON RC+.

4. Utilizzare il Teach Pendant o EPSON RC+ per verificare che [EStop] sia spento.
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5.7 Esempio di utilizzo di Limitazione software asse

Di seguito viene descritto un esempio di utilizzo di Limitazione software asse. Questo esempio utilizza un manipolatore
SCARA come robot. Nota: la stessa procedura si applica quando si utilizza un manipolatore a 6 assi.
Questo esempio verifica che, se 1'asse J1 si sposta oltre 'intervallo limite, il robot entri nello stato di arresto di emergenza.

Impostazione

Seguire la procedura illustrata di seguito per impostare i parametri delle funzioni di sicurezza.

1. In EPSON RCH+, selezionare [Setup] - [System Configuration], quindi avviare Safety Function Manager in [Controller]

[Safety Functions].

- |
ools | Setup | Window Help

System Configuration ?

P— Safety Functi
IR |3 FC o Coniroller Communications ety Functions

(B2 System Configuration...

#- Startup
=J-Controller
| General

¥
)

Close

!‘i Freferences Configuration
Preferences

Ohptices Simulator

Safety board installed:

Safety board version:

Yes

Rel.02.00.00.0031
Jan 17 2023 13:54:01

Drive Units
Robots

Inputs / Outputs
Remote Control
RS232
TCP/IP

onveyo

l

00.00.0121
0

Safety Function Manager

Safety Functions
+1- Secu
+-Vision

2. Immettere un valore di intervallo limite per ciascun giunto da [J1] a [J4] impostato con Soft Axis Limiting come segue:
Min [pulse]
J1:-1100000, J2:-2200000, J3:-1500000, J4:-1000000
Max [pulse]
J1:4400000, J2:2200000, J3:0, J4:1000000

B Safety Function Manager - [m] X

Safety Function Settings | Basic Settings | Version Info | Maintenance
Enter the radius of the joint monitoring range used to determine the entry into the
monitored position.

Monitoring Range Radius
84 (mm)

54 (mm)

Soft Axis Limiting

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

Min Max Minimum Maximum
(pulse) (pulse) (Joint) (Joint)
)1 -1100000 4400000 | 1128676 To 4405476 ~ -60425 241699 (deg)
12 -2200000 2200000 | 2685156 To 2685156 ~ 120850 120850 (deg) 2w
;3 Sy 0 |-1802240 To 0 -274,658 0000 (mim) no g
14 1000000 1000000 1668189 To 1668189 = -215803 215803 (deg) C'l') !
IJ3

Safety Board Communications

Click Confirm and then Apply to set the safety functions.

Confirm Cancel

3. Applicare le impostazioni.

Controllo del funzionamento
Seguire la procedura illustrata di seguito per controllare il funzionamento.
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1. In EPSON RCH+, selezionare [Tools] - [Robot Manager] - [Jog & Teach], quindi spostare l'asse J1 al di fuori dell'intervallo

limite.
5% Robot Manager [=d-o- =]
Robot: 1, robot1, GX8-B653S w locat 0 w» Took 0 ~ Am: 0 ~ ECP: 0 ~ i@ [3]$%
Control Panel ~ J099n9 Current Position
- . ) X (mm) Y (mm) Z (mm)
Jog & Teach Mode: |Joint v |  Speed: |[Low v | 550000‘ ‘ 0000‘ | 0000‘ @ Word
Points U (deg) O Joit
I = @ [ oon] | | | O puse
Hands 1 -~J2 +J3
Arch Current Am Orientation
< o 3 Hand ]
Locals +J1 w2 J3 [TRow || | [ ‘ [:||:]
Tools
— < <1 <= Jog Distance
-4 J5 -J6 J1 (deg) J2 (deg) J3 (mm) O Continuous
palis [ 0w [ 1000 [ 100 O tong
ECP <A < J4 (deg) (® Medium
4 +5 +I6 [ 1.000] O Shot
Boxes
Planes Teach Points  Execute Motion
\Weight Point File Point
Inartia robot1.pts v (PO (undefined) v Teach Edit
~
v

2. Controllare che si verifichi un arresto di emergenza e che il robot si arresti.

Ripristino
Le due seguenti procedure possono ripristinare lo stato di arresto di emergenza.
= Metodo che utilizza il rilascio del freno motore

= Metodo che utilizza il Teach Pendant
Metodo che utilizza il rilascio del freno motore

Come ripristinare un manipolatore SCARA

1. Nel pannello di controllo di EPSON RC+, in [Free Joints], fare clic sul pulsante [Free All] per rilasciare il freno motore su

ciascun asse.

Robot: 1, robot1, GX8-B653S v local: 0 v Took 0 ~ Am: 0 ~ ECP:0 ~ @@ [>]3$38

Control Panel Status

— Emergency Stop: OFF | | Safeguard: OFF | [ Motors:OFF | [ PowerLOW |

Points Motors Free Joints

Hands

@ Robot Manager E] ==

Arch

MOTOR
OFF

MOTOR
ON

Locals

On
Free Al
= ne (TR

Arms Power 0
Lock All
Pallets )

\Weight

Inartia
~

v

Reset

Home

2. Spostare manualmente il robot all'interno dell'intervallo operativo.

3. In EPSON RCH, eseguire l'operazione di ripristino dell'errore.
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4. Verificare che lo stato di arresto di emergenza sia ripristinato.
Come ripristinare un manipolatore a 6 assi

Utilizzare 1'unita rilascio freno (opzionale) o il comando Brake del software. Per i dettagli, vedere il seguente manuale.
"Manuale del manipolatore — Sicurezza - Come spostare i bracci con il freno elettromagnetico”

Metodo che utilizza il Teach Pendant

1. Collegare il Teach Pendant al controller robot e impostare il controller robot in modalita TEACH.

/\ ATTENZIONE

In modalita TEACH, Soft Axis Limiting & disabilitato. prestare attenzione alle operazioni del robot.

2. Azionare il Teach Pendant per spostare il robot all'interno dell'intervallo operativo.

3. Passare alla modalitda AUTO ed eseguire 'operazione di ripristino dell'errore.
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