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1. PREFACIO
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1.1 Introducao

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

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

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

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

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

1.2 Marcas comerciais

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

1.3 Termos de Utilizacao

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

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

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

1.4 Fabricante
SEIKO EPSON CORPORATION

1.5 Informagdes de contacto

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

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

11
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1.6 Eliminacao

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

1.7 Antes de Ler este Manual

Esta sec¢@o descreve o que deve saber antes de ler este manual.

1.7.1 Estrutura do sistema de controlo
O Manipulador da série LS-C é composto por uma combinacdo do seguinte Controlador e software.

Série LS4-C
= Controlador: RC800-A

= Software: Epson RC+ 8.0 ou posterior

Série LS8-C
= Controlador: RC800-A

= Software: Epson RC+ 8.0 ou posterior

Série LS20-C
= Controlador: RC800-A

= Software: Epson RC+ 8.0 ou posterior

Série LS50-C
= Controlador: RC800-A

= Software: Epson RC+ 8.0 ou posterior

1.7.2 Ligar/Desligar o Controlador

Quando vir a instrugd@o "Ligar/Desligar o Controlador" neste manual, certifique-se de ligar/desligar todos os componentes de
hardware.

Para a composi¢do do Controlador, consulte o seguinte.

Estrutura do sistema de controlo

1.7.3 Formato dos motores

O formato dos motores utilizados no Manipulador que esta a utilizar pode ser diferente do descrito neste manual, devido as
especificacdes.

1.7.4 Definigao através do Software

Este manual contém procedimentos de defini¢do através do software. Estes estdo assinalados com o seguinte simbolo.

Epson
RC+
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1.7.5 llustragoes neste Manual

As ilustragdes dos Manipuladores indicadas neste manual correspondem aos Manipuladores do modelo Padrdo. Salvo
indicagdo especial, as especificagdes do modelo Padrdo e do modelo Sala limpa sdo as mesmas.

1.7.6 llustragoes neste Manual

As imagens e ilustracdes do Manipulador neste manual podem diferir do Manipulador que esté a utilizar, dependendo da data
de envio e das especificagdes.

1.8 Os Manuais deste produto

Os seguintes sao os tipos tipicos de manuais para este produto e um resumo das suas descrigdes.
"Manual de Seguranga”

Este manual contém informagdes de seguranga para todas as pessoas que utilizam este produto. O manual também descreve o
processo desde a desembalagem até a operacdo ¢ indica qual o manual que devera consultar em seguida.

Leia este manual primeiro.
= Precaugdes de seguranga relativas ao sistema robotico e riscos residuais
= Declaragio de conformidade
= Formacao

= Processo desde a desembalagem até a operagdo
Manual da série RC800

Este manual explica a instalagdo de todo o sistema robotico, bem como as especificagdes e funcionalidades do controlador. O

manual destina-se principalmente a pessoas que projetam sistemas roboticos.
= O procedimento de instalacdo do sistema robotico (detalhes especificos desde a desembalagem até a operagdo)
= Inspecdo diaria do controlador

= Especificacdes e fungdes basicas do Controlador
Manual da série LS-C (este livro)

Este manual descreve as especificagdes e fungdes do Manipulador. O manual destina-se principalmente a pessoas que projetam
sistemas roboticos.

= Informagdes técnicas, fungdes, especificacdes, etc., necessarias para a instalagdo e design do Manipulador

= Inspecdo diaria do Manipulador
Lista de cédigos de estado/erro

Este manual contém uma lista de ntimeros de cddigo apresentados no controlador e mensagens mostradas na area de
mensagens do software. O manual destina-se principalmente a pessoas que projetam sistemas roboticos ou que fazem

programagao.
Manual de Servigo da série RC800
Manual de Servigo da série LS-C

Este manual descreve os detalhes da manuteng@o, entre outros. Destina-se a pessoas que realizam a manutengao.

= Inspecdo didria

13
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= Substituigdo e reparagdo de pecas de manutengdo

= O método de atualizagdo de firmware e de copia de seguranga das configuragdes do controlador, entre outros.
Manual do Utilizador do Epson RC+ 8.0
Este manual descreve informagdes gerais sobre o software de desenvolvimento de programas.
Referéncia Linguistica SPEL+ do Epson RC+ 8.0
Este manual descreve a linguagem de programacao de robds "SPEL+".
Outro Manual

Estdo disponiveis manuais para cada opgao.

14
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2. Manipulador LS4-C, LS8-C

Este volume contém informagdes para a configuracdo e operagdo dos Manipuladores.

Leia atentamente este volume antes de configurar e operar os Manipuladores.

15
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2.1 Seguranca

O Manipulador e equipamentos relacionados devem ser desembalados e transportados por pessoas que tenham recebido

formagdo em instalagdo fornecida pela Epson e pelos fornecedores. Além disso, devem ser cumpridas as leis ¢ normas do pais
de instalagdo.

Antes de utilizar, leia este manual e os manuais relacionados para garantir uma utilizagdo correta. Depois de ler este manual,
guarde-o num local facilmente acessivel para referéncia futura.

Este produto destina-se ao transporte ¢ montagem de pegas uma area isolada com seguranca.

2.1.1 Convencgoes

Os seguintes simbolos sdo utilizados neste manual para indicar informagdes de seguranca importantes. Certifique-se de que 1&
as descri¢des mostradas com cada simbolo.

/A AVISO

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

/\ AVISO

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

/\ ATENCAO

Este simbolo indica uma situagédo potencialmente perigosa, que, caso néo seja corretamente executada, podera
resultar em ferimentos ligeiros ou moderados ou apenas danos materiais.

2.1.2 Seguranga de concec¢ao e instalagao
Este produto destina-se ao transporte ¢ montagem de pegas numa zona isolada em seguranga.

A concegdo e a instalag@o do sistema robdtico devem ser realizados por pessoal que tenha frequentado a formacdo em sistemas
robdticos ministrada por nos e pelos fornecedores.

Para garantir a seguranca, deve ser instalada uma protegdo para o sistema robdtico. Para detalhes sobre a protecdo, consulte o
seguinte.

Protecao

16



Rob6d industrial: Robés SCARA Manual da série LS-C Rev.3

Os seguintes pontos sdo precaugdes de seguranca para a equipa de projeto.

A\ AVISO

= O pessoal que projeta e/ou constroi o sistema robotico com este produto deve ler o "Manual de Segurancga”
para compreender os requisitos de seguranga antes de projetar e/ou construir o sistema robético. Projetar
e/ou construir o sistema robético sem compreender os requisitos de seguranca € extremamente perigoso,
podendo resultar em ferimentos corporais graves e/ou danos severos ao equipamento do sistema robético,
além de causar sérios problemas de segurancga.

= O Manipulador e o Controlador devem ser utilizados dentro das condicdes ambientais descritas nos
respetivos manuais. Este produto foi concebido e fabricado estritamente para utilizagdo num ambiente
interior normal. A utilizagdo do produto num ambiente que exceda as condigdes ambientais especificadas
pode ndo sé encurtar o ciclo de vida do produto, como também causar sérios problemas de seguranca.

= O sistema robético deve ser utilizado dentro dos requisitos de instalacdo descritos nos manuais. A utilizagédo
do sistema robético fora dos requisitos de instalagdo pode nédo s6 encurtar o ciclo de vida do produto, como
também causar sérios problemas de seguranca.

= Ao projetar ou instalar um sistema robotico, utilize pelo menos o seguinte equipamento de protecao.
Trabalhar sem equipamento de protecéo pode causar sérios problemas de seguranca.
* Roupa de trabalho adequada
e Capacete

+ Calgado de seguranga

Outras precaugdes para a instalagdo sdo mencionadas no seguinte.
Ambiente e instalaciao

Leia atentamente este capitulo para compreender os procedimentos de instalagdo segura antes de instalar os robds e
equipamentos robdticos.

2.1.2.1 Resisténcia do eixo estriado do parafuso de esfera

Se for aplicada uma carga que exceda o valor admissivel no eixo estriado do parafuso de esfera, 0 mesmo podera nao funcionar

corretamente devido a deformacgao ou quebra do eixo.

Se o eixo estriado do parafuso de esfera suportar uma carga que exceda o valor permitido, ¢ necessario substituir a unidade
estriada do parafuso de esfera.
As cargas admissiveis variam consoante a distdncia onde a carga ¢ aplicada. Consulte a formula abaixo para calcular a carga

admissivel.

Simbolo Descricao

a Extremidade da porca estriada
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Exemplo:
Se for aplicada uma carga de 100 N (10,2 kgf) a 100 mm da extremidade da porca estriada
Momento de curvatura admissivel

LS4-C:M=13 000 N-mm
LS8-C:M=27 000 N-mm

Momento

M=F-L=100-100=10 000 N-mm

2.1.3 Seguranga operacional

Os seguintes pontos sdo precaugdes de seguranga para os operadores qualificados:

/\ AVISO

= |eia cuidadosamente os Requisitos de Seguranga no "Manual de Seguranga" antes de operar o sistema
robdtico. Operar o sistema robotico sem compreender os requisitos de segurancga é extremamente perigoso
e pode resultar em ferimentos corporais graves e/ou danos severos ao equipamento do sistema robético.

= N3&o entre na area de operacao do Manipulador enquanto a alimentacao do sistema robético estiver ligada.
Entrar na area de operacao com a alimentagéao ligada é extremamente perigoso e pode causar sérios
problemas de seguranga, uma vez que o Manipulador pode mover-se mesmo que parega estar parado.

= Antes de utilizar o sistema robético, certifique-se de que ninguém se encontra dentro da area protegida. O
sistema robadtico pode ser utilizado no modo de programacdo mesmo quando alguém se encontra dentro da
area protegida. O movimento do Manipulador esta sempre em estado restrito (baixa velocidade e baixa
poténcia) para garantir a seguranga do operador. Contudo, operar o sistema robético enquanto alguém se
encontra dentro da érea protegida é extremamente perigoso e pode resultar em sérios problemas de
seguranga caso o0 Manipulador se mova de forma inesperada.

= Prima imediatamente o interruptor de paragem de emergéncia sempre que o Manipulador se mova de forma
anormal durante a operacgao do sistema robotico.

/\ AVISO

= Para desligar a alimentacao do sistema robético, desligue a ficha de alimentagéo da fonte de energia ou
utilize um interruptor de corte. Certifique-se de ligar o cabo de alimentacdo CA a uma tomada elétrica ou a
um interruptor de corte. NAO o ligue diretamente a uma fonte de alimentagéo da fabrica.

= Antes de realizar qualquer procedimento de substituicdo, desligue o Controlador e o equipamento
relacionado e, em seguida, desligue o cabo da fonte de alimentacao. Realizar qualquer procedimento de
substituigdo com a alimentagao ligada é extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou
mau funcionamento do sistema robatico.

= N3o ligue nem desligue os conectores do motor enquanto a alimentacéo do sistema robotico estiver ligada.
Ligar ou desligar os conectores do motor com a alimentagao ligada é extremamente perigoso e pode resultar
em ferimentos corporais graves, uma vez que o Manipulador pode mover-se de forma anormal. A execugéo
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de qualquer procedimento com a energia ligada € extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico
e/ou avaria do sistema do robé.

A\ ATENCAO

= Sempre que possivel, o sistema robotico deve ser operado por apenas por uma pessoa. Se for necessario

operar o sistema robotico com mais do que uma pessoa, assegure-se de que todas as pessoas envolvidas
comunicam entre si sobre o que estao a fazer e tomam todas as precaugdes de seguranga necessarias.

Junta #1, #2 e #4: Se as juntas forem utilizadas repetidamente com um angulo de operagao inferior a 5
graus, é provavel que os rolamentos sofram escassez de pelicula de éleo nessa situagéo. A repetigcdo dessa
operagao pode levar a uma degradagao mais rapida do Manipulador. Para evitar uma avaria prematura,
mova cada junta mais de 50 graus aproximadamente uma vez por hora.

Junta #3: Se o movimento vertical da méao for inferior a 32 mm para o LS4-C e 40 mm para o LS8-C, mova a
junta metade do curso maximo aproximadamente uma vez por hora.

Pode ocorrer vibragédo (ressonancia) continua em movimentos do Manipulador a baixa velocidade
(velocidade: aprox. 5 a 20%) dependendo da combinagéo da orientagéo do Brago e da carga do manipulador
terminal. A vibracao resulta da frequéncia natural de vibragdo do Braco e pode ser controlada através das
seguintes medidas.

« Alterar a velocidade do Manipulador

» Alterar os pontos de aprendizagem

¢ Alterar a carga do manipulador terminal

2.1.4 Paragem de emergéncia

Cada sistema roboético necessita de equipamento que permita ao operador parar imediatamente a operagao do sistema. Instale

um dispositivo de paragem de emergéncia utilizando a entrada de paragem de emergéncia do Controlador ou outro

equipamento.

Antes de utilizar o interruptor de paragem de emergéncia, tenha em atengdo os seguintes pontos.

O interruptor de paragem de emergéncia deve ser utilizado para parar o Manipulador apenas em caso de emergéncia.
Para além de premir o interruptor de paragem de emergéncia quando ocorrer uma emergéncia, para parar o Manipulador
durante o funcionamento do programa, utilize as instru¢des Pause ou STOP (paragem do programa) atribuidas a uma E/S

padrio.
As instrugdes Pause e STOP ndo desligam a energizagao do motor, pelo que o travao ndo ¢ bloqueado.

Para colocar o sistema robotico no modo de paragem de emergéncia numa situa¢do ndo emergencial (normal), prima o

interruptor de paragem de emergéncia enquanto o Manipulador ndo estiver a funcionar.

Nao prima desnecessariamente o interruptor de paragem de emergéncia enquanto o Manipulador estiver a funcionar

normalmente.

Poderia encurtar a vida util dos seguintes componentes.

Travoes
Os travdes serdo bloqueados, o que reduzira a vida util dos travdes devido ao desgaste das placas de fricgdo dos travdes.
¢ Vida ttil normal dos travdes:
Cerca de 2 anos (quando os travdes sdo usados 100 vezes/dia)
ou cerca de 20 000 vezes

= Engrenagens de redugdo

Uma paragem de emergéncia aplica um impacto na engrenagem de redugdo que pode reduzir a sua vida util.
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Se 0 Manipulador for parado desligando o Controlador enquanto este estiver a funcionar, podem ocorrer os seguintes

problemas.
= Vida util reduzida e danos na engrenagem de reducao

= Mudanga de posi¢do nas articulagdes

Se ocorrer uma falha de energia ou outra interrupcao inevitavel do funcionamento do Controlador durante o funcionamento do
Manipulador, verifique os seguintes pontos apds o restabelecimento da energia.

= Danos no redutor

= Mudanga das articulagdes em relacdo as suas devidas posi¢des

Se ocorrer algum deslocamento, sera necessario executar operagdes de manutencgao. Para obter mais informagoes, contacte o

fornecedor.
Distancia de paragem de emergéncia

Durante o funcionamento, o Manipulador nao podera parar imediatamente apds o interruptor de paragem de emergéncia ter
sido premido. Além disso, o tempo de paragem e a distdncia de movimento variam de acordo com os seguintes fatores.
= Peso da mao, definicio WEIGHT, definicdo ACCEL, peso da peca de trabalho, definigdo SPEED, postura de movimento,
etc.

Consulte o tempo de paragem e distdncia de movimento do Manipulador na sec¢éo seguinte.

Anexo C: Tempo e distincia de paragem em emergéncia

2.1.5 Protecao

Para manter uma zona de trabalho segura, devem ser criadas barreiras de prote¢do em torno do Manipulador e devem ser
instaladas protecdes na entrada e saida das barreiras de protecao.

O termo "protecdo" utilizado neste manual refere-se a um dispositivo de seguranca com um bloqueio que permite a entrada nas
barreiras de proteg@o. Mais especificamente, inclui interruptores de porta de seguranga, barreiras de protecdo, cortinas de luz,
portas de seguranga, tapetes de segurancga, e assim por diante. A prote¢ao ¢ uma entrada que informa o Controlador do Robd de
que um operador pode estar dentro da area de prote¢@o. Tem de atribuir pelo menos uma protegao (SG) no Safety Function
Manager.

Quando a protecao estiver aberta, a paragem de proteco sera acionada para mudar para o estado de protecdo aberta (indicagio
exibida: SO).
= Protegdo aberta

As operagoes sdo proibidas. A operagdo do robo ndo é possivel até que a protegdo seja fechada, o estado trancado seja
acionado e um comando seja executado, ou 0 modo TEACH ou TEST seja ligado e o circuito Ativar seja ativado.

= Protegdo fechada
O robd pode operar automaticamente sem restri¢des (alta poténcia).

A AVISO

= Se um terceiro desativar acidentalmente a protecdo enquanto um operador esta a trabalhar dentro das
barreiras de protegao, tal podera resultar numa situagao perigosa. Para proteger o operador que trabalha
dentro das barreiras de prote¢ao, adote medidas para bloquear ou colocar uma etiqueta de aviso no
interruptor de abertura do trinco.

= Para proteger os operadores que trabalham préximo do robd, ligue um interruptor de protegéo e certifique-se
de que o mesmo funciona corretamente.
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Instalagao de barreiras de prote¢ao

Ao instalar barreiras de protecdo dentro do alcance maximo do Manipulador, combine fung¢des de seguranca, como SLP. Tenha
cuidadosamente em conta o tamanho da mao e das pecas a serem manuseadas para que ndo ocorra interferéncia entre as pegas
operacionais ¢ as barreiras de protegdo.

Instalagao de protegoes

Projete as protecdes de forma a satisfazerem os seguintes requisitos:

= Quando utilizar um dispositivo de prote¢ao do tipo chave de igni¢ao, utilize um interruptor que abra forgosamente os
contactos de bloqueio. Nao utilize interruptores que abram os seus contactos utilizando a for¢a de mola do bloqueio.

= Quando utilizar um mecanismo de bloqueio, ndo desative o0 mecanismo de bloqueio.
Considerar a distancia de paragem

Durante o funcionamento, o Manipulador nao podera parar imediatamente, mesmo que a protegdo seja aberta. Além disso, o
tempo de paragem e a distdncia de movimento variam de acordo com os seguintes fatores.

= Peso da mao, definicdo WEIGHT, definicdo ACCEL, peso da peca de trabalho, definigdo SPEED, postura de movimento,
etc.

Consulte o tempo de paragem e distancia de movimento do Manipulador na secgdo seguinte.
Anexo D: Tempo e distincia de paragem quando a prote¢io esta aberta
Precaugodes para utilizagao da protecao

Nao abra a protegdo desnecessariamente enquanto o motor estiver a funcionar. A utiliza¢des frequentes da protegdo reduzirdo o
tempo de vida util do relé.

= Tempo de vida util normal do relé: aproximadamente 20 000 vezes

2.1.6 Movimento de emergéncia sem alimentagao do motor

Quando o sistema estiver em modo de emergéncia, empurre manualmente o brago ou a junta do Manipulador conforme
mostrado abaixo:

—h.

L -

o))
EIE

==

e

0.--

(Figura: LS8-C602S)
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Simbolo Descrigao
a Interruptor de libertagdo do travao da Junta #3 e #4
b Brago #2
c Junta #3 (cima e baixo)
d Junta #4 (rotacdo)
e Veio
f Brago #1
g Junta #1 (rotagdo)
h Junta #2 (rotacdo)

= Brago #1: Empurre o brago manualmente.

= Brago #2: Empurre o brago manualmente.

= Junta #3: A junta ndo pode ser movida para cima/baixo manualmente porque o travdo eletromagnético aplicado a junta esta

a operar. Mova a junta para cima/baixo enquanto pressiona o interruptor de libertagdo do travao.

= Junta #4: O veio ndo pode ser rodado manualmente porque o travdo eletromagnético aplicado ao veio esta a operar. Mova a

junta para cima/baixo enquanto pressiona o interruptor de libertagao do travao.

# PONTOS-CHAVE

O interruptor de libertagdo do travao afeta ambas as Juntas #3 e #4. Quando o interruptor de libertagdo do
travao é premido no modo de emergéncia, o travao das Juntas #3 e #4 ¢ libertado em simultaneo. Tenha
cuidado para que o veio nao caia nem rode devido ao peso da mao enquanto o interruptor de libertagdo do

travao estiver a ser pressionado.

2.1.7 Definicao ACCELS para movimentos CP

Para que o Manipulador se desloque num movimento CP, configure as definicdes ACCELS apropriadas no programa SPEL
com base na carga da extremidade e na altura do eixo Z.

# PONTOS-CHAVE

Se as definicdes ACCELS néo estiverem corretamente configuradas, podera ocorrer o seguinte problema.

= Reducao do tempo de vida util e danos no eixo estriado do parafuso de esfera

= Paragem com erro (Codigo de erro: 4002)

Configure a definicdo ACCELS como indicado abaixo, com base na altura do eixo Z.

Valores maximos de corre¢do ACCELS conforme a altura no eixo Z e a carga da extremidade

LS4-C
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LS8-C
—— —— — —— —— ——
Simbolo Descrigcao
a Altura do eixo Z 0 (posicdo de origem)

Se 0o Manipulador for operado em movimento CP com valores de configuragao incorretos, certifique-se de verificar o seguinte.

= Se o eixo estriado do parafuso de esfera estd deformado ou dobrado

2.1.8 Etiquetas de aviso

O Manipulador contém as seguintes etiquetas de aviso. Existem perigos especificos nas proximidades das zonas com as
etiquetas de aviso. Tenha muito cuidado durante o manuseamento. Para garantir a operagdo e manutencdo do Manipulador em
seguranga, siga as informagoes e avisos de seguranca indicados nas etiquetas de aviso. Além disso, ndo rasgue, danifique nem

remova as etiquetas de aviso.
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A

O contacto com quaisquer pecas internas eletrificadas enquanto a energia esta ligada pode causar choque elétrico.

B

ES WARNING]
=s AVERTISSEMENT
¢ ADVERTENCIA
2 ATENCAO

OCTOPYXHO

HomERm HOT SURFACE
imERR SURFACE CHAUDE
BUNEE SUPERFICIE CALIENTE
e a5 SUPERFICIE QUENTE
L FOPAYAR NOBEPXHOCTL )

gL WARNING]
=% AVERTISSEMENT
=& ADVERTENCIA
P2 inl ATENCAO

OCTOPYXHO

HOT SURFACE
SURFACE CHAUDE
SUPERFICIE CALIENTE
SUPERFICIE QUENTE

rOPAYAA NMOBEPXHOCTH )

A superficie do Manipulador fica muito quente durante e ap6s a operagdo, podendo provocar queimaduras.

1

Indica o nome do produto, nome do modelo, ntimero de série, informacdes sobre leis e regulamentos aplicaveis, especificacdes

do produto, fabricante, importador, data de fabrico, pais de fabrico, etc.

Para mais detalhes, consulte a etiqueta afixada no produto.

2

BRAKE RELEASE

Indica a posi¢ao do interruptor de libertagdo do travao

Indica a posi¢ao de um orificio roscado para um parafuso de montagem com olhal.

LS4-C
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2.1.9 Resposta para emergéncia ou avaria
2.1.9.1 Colisao

Se 0 Manipulador tiver colidido com uma paragem mecanica, dispositivo periférico, ou outro objeto, interrompa a sua
utiliza¢do e contacte o fornecedor.
Além disso, se o0 Manipulador colidir com paragens mecanicas ou dispositivos periféricos, os seguintes problemas podem

ocorrer.
= Redugfo da vida util e dano da unidade de engrenagem de redugdo

= Folga de posigdo nas juntas

2.1.9.2 Ficar com o corpo preso no Manipulador

Se o operador ficar preso entre o0 Manipulador e uma parte mecanica, como uma mesa base, prima o interruptor de paragem de
emergéncia para libertar o travao no brago em questio e, de seguida, mova o brago manualmente.

» Ficar com o corpo preso nos bragos:
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O travdo ndo esté a funcionar. Desloque os bragos manualmente.

= Ficar com 0 corpo preso nos veios:

O travdo esta a funcionar. Prima o interruptor de libertagdo do travdo e desloque os veios.

=

wfe=wwef

Qs

A7

(Figura: LS8-C602S)

Simbolo Descrigcao
a Interruptor de libertagéo do travao da Junta #3 e #4
b Brago #2
c Junta #3 (cima e baixo)
d Junta #4 (rotagdo)
e Veio
f Braco #1
g Junta #1 (rotagdo)
h Junta #2 (rotagdo)
/\ ATENCAO

A Junta #3 e a Junta #4 podem mover-se devido ao seu préprio peso enquanto o interruptor de libertagao do
travao estiver pressionado. Tenha cuidado para que o veio ndao caia nem rode.
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2.2 Especificagao

2.2.1 Numero de modelo

Modelo padrao

LS8-C602 S

[a] [b] [c

—
—
—

= a: Carga util
o 4:4kg
e 8:8kg

= b: Comprimento do brago
e 40: 400 mm

e 50: 500 mm
e 60: 600 mm
e 70: 700 mm

s ¢: Curso da Junta #3
e 1: 150 mm (especificagdo de ambiente padrdo)/120 mm (ambiente sala limpa e ESD (fole incluido))

e 2:200 mm (especificagdo de ambiente padrdo)/170 mm (ambiente sala limpa e ESD (fole incluido))

= D: Ambiente
e S: Padrio

e (C: Salalimpa e ESD
Sobre o ambiente
Especifica¢do de ambiente sala limpa e ESD (medidas antiestaticas)

A especificagdo de ambiente sala limpa e ESD ¢ um produto baseado na especificacdo de ambiente padrdo, que reduz a
emissdo de particulas do Manipulador para que possa ser utilizado na sala limpa. As especificagdes sdo antiestaticas, incluindo
revestimento metalico nas pecas necessarias da cobertura em resina. A tensao na extremidade do Manipulador (parte de fixacdo
da ferramenta) foi confirmada como estando abaixo de £5 V mesmo ap6s a medicao efetuada com base nos nossos padrdes.
Para obter informa¢des mais detalhadas, contacte o fornecedor.

Além disso, certifique-se de confirmar a quantidade de carga da mao que sera instalada no robo e nos cabos.

Consulte os detalhes das especifica¢des a seguir.
Anexo B: Tabela de especificacoes

Lista de modelos

Cgr_ga Comprimento do Ambiente Curso da Junta Numero de modelo
atil brago #3
Padrio 150 mm LS4-C401S
4 kg 400 mm .
Sala limpa e
ESD 120 mm LS4-C401C
Padrao 200 mm LS8-C502S
500 mm Sala limpa e
8 kg ESD 170 mm LS8-C502C
600 mm Padrio 200 mm LS8-C602S
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Cgr_ga Comprimento do Ambiente Curso da Junta Numero de modelo
util braco #3
Sala limpa e
ESD 170 mm LS8-C602C
Padrio 200 mm LS8-C702S
700 mm Sala limpa ¢ 170 mm LS8-C702C
ESD

2.2.2 Nomes das pecgas e dimensoes externas
2.2.2.1LS4-C

Especificacdo do ambiente padrao (LS4-C401S)

Simbolo Descricéo
a Interruptor de libertag¢do do travdo da Junta #3,4
b Lampada LED
c Brago #2
d Veio
e Brago #1
d
o i = i
I o § I
] _ ~ — 1
\‘x |I
5 - ——— = -"II
Simbolo Descricao
a Etiqueta de identificagao (Numero de série do Manipulador)
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Simbolo Descrigao
b Azul (Acessorios para tubo pneumatico de @4 mm)
c Azul (Acessorios para tubo pneumatico de @6 mm)
d Cabo de alimentagdo
e Cabo de sinal
f Branco (Acessdrios para tubo pneumético de @6 mm)
g Conector de Ethernet
h Conector de utilizador (D-sub de 15 pinos)

# PONTOS-CHAVE

= O interruptor de libertagdo do travao afeta ambas as Juntas #3 e #4. Quando o interruptor de libertagdo do

travao é premido no modo de emergéncia, o travao das Juntas #3 e #4 ¢ libertado em simultaneo.

= Enquanto a ldmpada LED estiver acesa, esta a ser aplicada corrente ao Manipulador. Realizar qualquer

trabalho com a alimentagéao ligada € extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento do sistema robotico. Certifique-se de desligar a alimentagao do controlador antes de realizar
trabalhos de manutencgao.
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Especificagdo do ambiente padrao (LS4-C401S)

Se forem instalados objetos que possam interferir com o robo, certifique-se de que existe espago livre suficiente de acordo com

as dimensoes descritas abaixo:
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Especificagao de Sala limpa e ESD (LS4-C401C)

A aparéncia da especificacdo de Sala limpa e ESD difere da especificacdo do ambiente padrio nas seguintes partes:

Simbolo Descricao
a Foles superiores
b Foles inferiores
c Tampa de revestimento (Antiestatica)
d Porta de escape
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Especificacao de Sala limpa e ESD (LS4-C401C)

Se forem instalados objetos que possam interferir com o robd, certifique-se de que existe espago livre suficiente de acordo com

as dimensoes descritas abaixo:
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2.2.2.21.S8-C

Especificagdo do ambiente padrao (LS8-C*02S)

Simbolo Descrigao
a Interruptor de libertacdo do travdo da Junta #3 e #4
b Lampada LED
c Brago #2
d Veio
e Brago #1
b
i m I
f e
v
' | C=
e —_—
= — — = = J.'.‘_")
T [k
Simbolo Descricéo
a Etiqueta de identificagdo (Nimero de série do Manipulador)
b Conector de utilizador (D-sub de 15 pinos)
c Azul (Acessorios para tubo pneumatico de @4 mm)
d Azul (Acessorios para tubo pneumatico de @6 mm)
e Cabo de alimentagdo
f Cabo de sinal
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Simbolo Descrigao
g Branco (Acessorios para tubo pneumatico de 26 mm)
h Conector de Ethernet

# PONTOS-CHAVE

= O interruptor de libertagao do travao afeta ambas as Juntas #3 e #4. Quando o interruptor de libertagao do
travao é premido no modo de emergéncia, o travao das Juntas #3 e #4 ¢ libertado em simultaneo.

= Enquanto a lampada LED estiver acesa, esta a ser aplicada corrente ao Manipulador. Realizar qualquer
trabalho com a alimentagao ligada € extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento do sistema robdético. Certifique-se de desligar a alimentag&o do controlador antes de realizar

trabalhos de manutencgéao.
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Especificagdo do ambiente padrao (LS8-C*02S)

Se forem instalados objetos que possam interferir com o robd, certifique-se de que existe espago livre suficiente de acordo com

as dimensoes descritas abaixo:
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a 225

325

425

b 560

590

620
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Especificacdo de Sala limpa e ESD (LS8-C*02C)

A aparéncia da especificacdo de Sala limpa e ESD difere da especificacdo do ambiente padrio nas seguintes partes:

Simbolo Descricao
a Foles superiores
b Foles inferiores
d Tampa de revestimento (Antiestatica)
c Porta de escape
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Especificagido de Sala limpa e ESD (LS8-C*02C)

Se forem instalados objetos que possam interferir com o robd, certifique-se de que existe espago livre suficiente de acordo com

as dimensoes descritas abaixo:
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a 225 325 425

b 560 590 620

2.2.3 Tabela de especificagoes

Consulte detalhes sobre as especificagdoes de cada modelo na secgdo seguinte:

Anexo B: Tabela de especificacoes

2.2.4 Como configurar o modelo

O modelo do Manipulador para o seu sistema foi configurado antes do envio a partir da fabrica.

A\ ATENCAO

= Ao alterar a definicdo do modelo do Manipulador, seja responsavel e tenha absoluta certeza de que nao é
definido um modelo de Manipulador incorreto. Uma defini¢ao incorreta do modelo do Manipulador pode
resultar em funcionamento anormal ou auséncia de operagao do Manipulador e pode até causar problemas
de seguranga.

Se existir um numero de especificagdes personalizadas (MT***) ou (X***) indicado na superficie plana (etiqueta do numero
de série), o Manipulador possui especifica¢des personalizadas. (Dependendo da data de envio, pode ser aplicada uma etiqueta
apenas com o numero da especificagdo personalizada.)

Os modelos com especificacdes personalizadas podem exigir um procedimento de configuracdo diferente. Verifique o niimero
da especificag@o personalizada (MT***) ou (X***) e contacte o fornecedor.

As defini¢oes do modelo do Manipulador podem ser efetuadas através de um software. Consulte mais detalhes no manual
indicado em seguida.
"Manual do Utilizador Epson RC+ - Configuragdes do Robo"

2.3 Ambiente e instalagao

O sistema robético deve ser concebido e instalado por pessoas que tenham recebido formagdo em instalagdo fornecida pela
Epson e pelos fornecedores. Além disso, devem ser cumpridas as leis e normas do pais de instalacao.

2.3.1 Ambiente

E necessario um ambiente adequado para que o sistema robotico funcione corretamente e em seguranga. Certifique-se de

instalar o sistema robdtico num ambiente que cumpra as seguintes condigdes:

ltem Condigoes

Temperatura ambiente * | 5 a 40°C

Humidade relativa 10 a 80% (sem condensagio)

Ruido de di
Hico de dispato 1 KV ou inferior (linha de sinal)
transitorio rapido

Ruido eletrostatico 4 kV ou inferior
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Item

Condigoes

Altitude

1000 m ou menos

Ambiente

Instalar no interior
Manter afastado de luz solar direta

Manter afastado de poeiras, fumos oleosos, salinidade, pés metalicos e outros
contaminantes

Manter afastado de solventes e gases inflamaveis ou corrosivos
Manter afastado da agua

Manter afastado de impactos ou vibragdes

Manter afastado de fontes de ruido elétrico

Manter afastado de areas explosivas

Manter afastado de niveis elevados de radia¢do

Manter afastado de solventes organicos, acidos, alcalis, fluidos de corte a base de cloro, etc.

* As condigdes de temperatura ambiente aplicam-se apenas ao Manipulador. Para o Controlador ao qual os Manipuladores

estdo ligados, consulte o0 Manual do Controlador.

# PONTOS-CHAVE

= Os Manipuladores nao sdo adequados para funcionamento em ambientes agressivos, como areas de

pintura, entre outros. Ao utilizar Manipuladores em ambientes inadequados que nao cumpram as condigdes

acima indicadas, contacte o fornecedor da sua regiao.

= Quando o produto € utilizado num ambiente de baixa temperatura proximo da temperatura minima
especificada, ou quando permanece suspenso durante longos periodos (como feriados ou a noite), pode
ocorrer um erro de detecao de colisao devido a elevada resisténcia da unidade de acionamento
imediatamente apds o inicio da operagao. Nesse caso, € recomendado um aquecimento de cerca de 10
minutos.

Condi¢gdes ambientais especiais

A superficie do Manipulador possui resisténcia geral a 6leos. No entanto, se as suas necessidades exigirem que o Manipulador

suporte certos tipos de 6leo, contacte o fornecedor da sua regido.

Alteracdes rapidas de temperatura e humidade podem causar condensacao no interior do Manipulador.

Se as suas necessidades especificarem que o Manipulador deve manusear alimentos, contacte o fornecedor da sua regido para

verificar se o Manipulador podera causar danos aos alimentos.

O Manipulador nédo pode ser utilizado em ambientes corrosivos onde sejam usados acidos ou produtos alcalinos. Num

ambiente salino, onde ¢ provavel a formacao de ferrugem, o Manipulador ¢ suscetivel a ferrugem.

/\ AVISO

= Utilize sempre um disjuntor para a fonte de alimentagdo do Controlador. A nao utilizagdo de um disjuntor
pode originar risco de choque elétrico ou avaria devido a fuga elétrica. Selecione o disjuntor correto com
base no Controlador utilizado. Consulte mais detalhes no manual indicado em seguida.
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"Manual do Controlador do Rob6"

/\ ATENCAO

= Quando limpar o Manipulador, nao utilize alcool ou benzeno. As superficies revestidas podem perder o
brilho.

2.3.2 Mesa base

Fabrique ou obtenha a mesa base para fixar o seu Manipulador.

A forma e o tamanho da mesa base variam de acordo com a aplicacdo do sistema roboético. Para sua referéncia, listamos aqui
alguns requisitos para a mesa do Manipulador.

A mesa base deve ndo s6 ser capaz de suportar o peso do Manipulador, como também ser capaz de suportar o movimento
dindmico do Manipulador quando este funciona com a aceleragao/desaceleragdo maxima. Assegure que a mesa base tenha
resisténcia suficiente, anexando materiais de refor¢o, como vigas transversais.

O binario e a forca de reagdo produzidos pelo movimento do Manipulador sdo os seguintes:

LS4-C LS8-C

Binario maximo de reagdo na placa horizontal | 330 N'-m | 610 N-m

Forga méaxima de reacdo horizontal 1300 N 1900 N
Forga méaxima de reacao vertical 970 N 1200 N
A\ ATENCAO

Se a vibragado da mesa base for elevada, reduza a aceleragdo/desaceleragao ou aumente a rigidez da mesa
base para diminuir a vibragéo. A utilizagao continua em estado de elevada vibragdo pode provocar o
afrouxamento das pecas de fixagcdo ou uma carga excessiva nas pegas mecanicas, o que pode reduzir a vida
atil.

Os orificios roscados necessarios para a montagem da base do Manipulador sdo M8. Utilize parafusos de montagem com
especificagdes conforme a classe de propriedades ISO898-1 10.9 ou 12.9. Para as dimensdes, consulte o seguinte.

Dimensodes de montagem

A placa para a face de montagem do Manipulador deve ter 20 mm de espessura ou mais e ser fabricada em ago para reduzir a
vibragdo. A rugosidade superficial da placa de ago deve ser de 25 pm ou menos.

A mesa deve ser fixada ao solo ou a parede para impedir o seu deslocamento.

A superficie de instalacdo do Manipulador deve ter uma planicidade de 0,5 mm ou menos e uma inclinagio de 0,5° ou menos.
Se a planicidade da superficie de instalacdo for inadequada, a base pode ser danificada ou o rob6 pode ndo apresentar todo o
seu desempenho.

Quando utilizar um nivelador para ajustar a altura da mesa base, utilize um parafuso com um didmetro igual ou superior a
M16.
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Se estiver a passar cabos pelos orificios na mesa base, consulte as figuras abaixo.

(Unidade: mm)

Simbolo Descricao

a Cabos M/C

b Conector do cabo de sinal

c Conector do cabo de alimentagao

# PONTOS-CHAVE

N&o remover o cabo M/C do Manipulador.

Para condig¢des ambientais relativas ao espago ao colocar o Controlador na mesa base, consulte o0 Manual do Controlador.

/\ AVISO

Para garantir a seguranga, deve ser instalada uma protegao para o sistema robético. Para mais detalhes sobre a
protecao, consulte o Manual do Utilizador do Epson RC+.

2.3.3 Dimenso6es de montagem

O espaco maximo (R) inclui o raio do manipulador terminal. Se exceder os 60 mm, defina o raio como a distancia até a
extremidade exterior do espago maximo. Se uma camara ou valvula solendide se estender para fora do brago, defina o alcance
maximo incluindo o espago que estas possam atingir.

Certifique-se de prever os seguintes espacos adicionais, além do espago necessario para a instalagdo do Manipulador, do
Controlador e dos equipamentos periféricos.

= Espaco para aprendizagem
= Espaco para manutengao e inspecdo (Assegure um espago suficiente para abrir tampas e placas durante as operagdes de
manutencao).

= Espaco para cabos

# PONTOS-CHAVE

= Ao instalar o cabo, certifique-se de que mantém uma distancia suficiente em relagdo aos obstaculos.

= Para o raio de curvatura minimo do cabo MC, consulte o que se segue:
Tabela de especificagées do LS4-C
Tabela de especificagées do LS8-C
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= Além disso, deixe espacgo suficiente para outros cabos, de modo a que ndo sejam forgados a dobrar em
angulos extremos.

Certifique-se de que a distancia entre a salvaguarda e o alcance maximo de movimento seja superior a 100 mm.
Se for instalar objetos que possam interferir com o robd, garanta distancia suficiente em relagdo ao alcance maximo.

LS4-C401*

LS8-C502* LS8-C602* LS8-C702*

2.3.4 Desembalagem e transporte

O transporte e a instalagdo dos Manipuladores devem ser realizados por pessoal que tenha recebido formagao em sistemas
roboticos ministrada por nos e pelos fornecedores, e devem cumprir todas as normas nacionais e locais.

/\ AVISO

Os trabalhos de suspensao e utilizagao de gruas ou empilhadores devem ser realizados apenas por pessoal
autorizado. Quando estas operagdes sao realizadas por pessoal ndo autorizado, € extremamente perigoso e
pode resultar em lesdes corporais graves e/ou danos severos ao sistema robaético.

/\ ATENCAO

= Utilize um carrinho ou equipamento similar para transportar o Manipulador da mesma forma como foi
entregue. Ao transportar o Manipulador, n&o ligue o cabo M/C.

= Apds remover os parafusos que fixam o Manipulador ao equipamento de transporte, o Manipulador pode
cair. Tenha cuidado para nao deixar prender as maos ou os dedos.

= Para transportar o Manipulador, envolva duas ou mais pessoas na operacao e fixe o Manipulador ao
equipamento de transporte. Além disso, ndo segure a area sombreada na figura. Fazer isso é extremamente
perigoso e pode resultar em prender as suas maos e dedos.
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(Figura: LS8-C)

e LS4-C401*: aprox. 14 kg: 30,9 Ibs. (libra)

e LS8-C502*: aprox. 19 kg: 41,9 Ibs. (libra)

e LS8-C602*: aprox. 20 kg: 44,1 Ibs. (libra)
- (libra)

o LS8-C702*: aprox. 21 kg: 46,3 Ibs. (libra

= Estabilize o Manipulador com as maos ao ica-lo. Se perder o equilibrio, o Manipulador pode cair, o que
podera resultar em lesdes corporais graves e/ou danos severos ao equipamento.

= Ao transportar o Manipulador por longas distancias, fixe-o diretamente ao equipamento de transporte para
que o Manipulador n&o tombe. Se necessario, embale o Manipulador da mesma forma como foi entregue.

2.3.5 Procedimento de instalagao

A instalagdo do Manipulador e do equipamento relacionado deve ser realizada por pessoas que tenham recebido formagao de
instalag@o fornecida pela Epson ¢ pelos fornecedores. Além disso, devem ser cumpridas as leis e regulamentagdes do pais de
instalagdo.

A\ ATENCAO

= O sistema roboético deve ser instalado de forma a evitar interferéncias com edificios, estruturas,
infraestruturas, outras maquinas e equipamentos que possam criar riscos de aprisionamento ou pontos de
esmagamento.

= Ao instalar o robd, certifique-se de garantir espago de trabalho suficiente.

= Pode ocorrer vibragao (ressonancia) durante a operagéo, dependendo da rigidez da mesa base. Se ocorrer
vibragéo, aumente a rigidez da mesa ou altere as configuragdes de velocidade, aceleragdo e desaceleragéo

2.3.5.1 Especificagao do ambiente padrao

/\ ATENCAO

Instale e mova o Manipulador com duas ou mais pessoas. Os pesos dos Manipuladores séo os seguintes.
Tenha cuidado para nao prender as maos ou os pés e/ou para evitar danos ao equipamento causados pela
queda do Manipulador.
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= [ S4-C401*: aprox. 14 kg: 30,9 Ibs. (libra)
= | S8-C502*: aprox. 19 kg: 41,9 Ibs. (libra)
= | S8-C602*: aprox. 20 kg: 44,1 Ibs. (libra)
= | S8-C702*: aprox. 21 kg: 46,3 Ibs. (libra)

Fixe a base a mesa base com quatro parafusos.

# PONTOS-CHAVE

Utilize parafusos com especificagdes conformes a Classe de Propriedade 10.9 ou 12.9 da norma 1ISO898-1.

Binario de aperto: 32,0 N-m (326 kgf-cm)

Simbolo Descrigcao
a Parafusos M8
b Arruela de pressao

c Anilha plana

LS4-C: 10 mm
LS8-C: 19 mm

2.3.5.2 Especificagao do ambiente de sala limpa
1. Desembale o Manipulador fora da sala limpa.

2. Fixe o Manipulador ao equipamento de transporte (ou a uma palete) com parafusos, de modo a impedir que o Manipulador

caia.
3. Limpe qualquer p6é no Manipulador utilizando um pano sem fiapos embebido em alcool etilico ou agua destilada.
4. Transporte o Manipulador para dentro da sala limpa.

5. Seguindo o procedimento de instalacdo da especificagdo padrao, instale o Manipulador.
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6. Ligue um tubo de escape a porta de escape.

2.3.6 Ligar os cabos

A AVISO

= Para desligar a alimentacao do sistema robético, desligue a ficha de alimentagéo da fonte de energia ou
utilize um interruptor de corte. Certifique-se de ligar o cabo de alimentacdo CA a uma tomada elétrica ou a
um interruptor de corte. NAO o ligue diretamente a uma fonte de alimentagéo da fabrica.

= Antes de realizar qualquer procedimento de substituicéo, desligue o Controlador e o equipamento
relacionado e, em seguida, desligue o cabo da fonte de alimentacao. Realizar qualquer procedimento de
substituicdo com a alimentagao ligada é extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou
mau funcionamento do sistema robético.

= Ligue os cabos de forma correta. Ndo permita esforgo desnecessario sobre os cabos. (Nao coloque objetos
pesados sobre os cabos. Nao dobre nem puxe os cabos a forga.) A tensdo desnecessaria nos cabos pode
causar danos, desligamentos e/ou falhas de contacto.

= Aligacado a terra do Manipulador é feita através da ligagdo ao Controlador. Certifique-se de que o
Controlador esta ligado a terra e que os cabos estao corretamente ligados. Se o fio de terra estiver
incorretamente ligado a terra, podera provocar um incéndio ou choque elétrico.

A\ ATENCAO

= Ao ligar o Manipulador ao Controlador, certifique-se de que os numeros de série de cada equipamento
coincidem. Uma ligagao incorreta entre o Manipulador e o Controlador pode nao sé causar o funcionamento
inadequado do sistema robético, como também sérios problemas de seguranga. O método de ligagao varia
consoante o Controlador utilizado. Para mais detalhes sobre as especificagdes, consulte o Manual do
Controlador.

= Aligacao dos cabos ao Manipulador deve ser efetuada por pessoal que tenha frequentado a formacgao sobre
sistemas robéticos ministrada por nés e pelos fornecedores. Esta operagao deve igualmente ser efetuada
por pessoal qualificado com conhecimentos e competéncias em eletricidade. A cablagem realizada por
pessoal ndo autorizado ou nao certificado pode resultar em lesées corporais e/ou avaria do sistema robdético.

Se o Manipulador for um modelo com especificacdes de Sala limpa e ESD, deve ser ligado um sistema de escape.
Para o sistema de escape, consulte a sec¢do seguinte.
Anexo B: Tabela de especificacoes

Método de ligagdao do Manipulador ao cabo M/C

1. Coloque o cabo M/C conforme mostrado abaixo.

# PONTOS-CHAVE

Tenha cuidado com a orientagéo da placa.
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(Figura: LS8-C*02)

2. Ligue os seguintes conectores pela ordem mostrada abaixo.

3. Instale a placa.

#" PONTOS-CHAVE

Tenha cuidado para ndo apertar os parafusos com os cabos presos na placa.

(Figura: LS8-C*02)

Binario de aperto: 0,6 £0,1 N * m

Simbolo Descrigao

a Parafuso cruzado: M3x 6 (4)

Diagrama de ligagao de cabos

Ligue o conetor de alimentagéo e o conetor de sinal do cabo M/C a cada Controlador.
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Simbolo Descrigcéo
a Conector de sinal
b Conector de alimentagdo

2.3.7 Cablagem instalada para uso do cliente

/\ ATENCAO

= Apenas pessoal autorizado ou certificado deve efetuar a cablagem. A execugéo da cablagem por pessoal
nao autorizado ou nao certificado pode resultar em lesdes corporais e/ou avaria do sistema roboético.

Os fios elétricos e os tubos pneumaticos do utilizador estdo contidos na unidade de cabos.

Fios elétricos

Tensdo nominal | Corrente permitida | Fios | Area de Seccdo Nominal Nota
CA/DC30V 1A 15 0,216 mm? Par trangado
A AVISO

Nao aplique uma corrente superior a 1A no Manipulador.

Fabricante Padrao
Conector compativel | Fu-yao DB-15MKACO00BO (Tipo de soldadura)
15 pinos
Grampo Fu-yao C03-15CLACAADO (Parafuso de fixagao dos conectores: #4-40 NC)

Os pinos com 0 mesmo numero, indicados nos conectores em ambas as extremidades dos cabos, estdo ligados.
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Tubos pneumaticos

Pressao pneumatica maxima utilizavel | O niumero de parafusos

Diametro externo x Didmetro interno

0,59Mpa (6kgf/cni:86psi)

2

g6bmmx*g4mm

1

gdmmxe2.5mm

Os acessorios para tubos pneumaticos de 96 mm e 94 mm (didmetro externo) sdo fornecidos em ambas as extremidades dos

tubos pneumaticos.

LS4-C

Simbolo Descricao
a Interruptor de libertagdo do travao da Junta #3,4
b Branco (Acessorios para tubo pneumatico de 6 mm)
c Azul (Acessorios para tubo pneumatico de @4 mm)
d Azul (Acessorios para tubo pneumatico de @6 mm)
e Conector de utilizador (D-sub de 15 pinos)
f Conetor RJ45 (Ethernet)
g Azul (Acessorios para tubo pneumatico de 24 mm)
h Azul (Acessorios para tubo pneumatico de @6 mm)
i Branco (Acessorios para tubo pneumatico de 26 mm)
j Conetor RJ45 (Ethernet)
k Conector de utilizador (D-sub de 15 pinos)
1 Porta de escape (apenas para especificagdo Sala limpa e ESD)
LS8-C
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Simbolo Descrigcao
a Conector de utilizador (D-sub de 15 pinos)
b Conetor RJ45 (Ethernet)
c Branco (Acessorios para tubo pneumatico de 6 mm)
d Azul (Acessorios para tubo pneumatico de @6 mm)
e Azul (Acessorios para tubo pneumatico de @4 mm)
f Interruptor de libertagdo do travdo da Junta #3,4
g Azul (Acessorios para tubo pneumatico de @4 mm)
h Azul (Acessorios para tubo pneumatico de @6 mm)
i Branco (Acessorios para tubo pneumatico de 6 mm)
j Conetor RJ45 (Ethernet)
k Conector de utilizador (D-sub de 15 pinos)
1 Porta de escape (apenas para especificagdo Sala limpa e ESD)

2.3.8 Relocalizagdao e armazenamento

2.3.8.1 Precaucgoes para relocalizacao e armazenamento

Observe o seguinte ao relocalizar, armazenar e transportar os Manipuladores.
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A instalagdo do Manipulador e do equipamento robotico devera ser realizada por pessoal que tenha frequentado formacgéo em
sistemas roboticos ministrada por nos ou pelos fornecedores, e deve estar em conformidade com todos os regulamentos
nacionais e locais.

A\ AVISO

Os trabalhos de suspensao e utilizagao de gruas ou empilhadores devem ser realizados apenas por pessoal
autorizado. Quando estas operagdes sao realizadas por pessoal ndo autorizado, € extremamente perigoso e
pode resultar em lesbes corporais graves e/ou danos severos ao sistema robético.

/\ ATENCAO

= Antes de proceder a relocalizagdo do Manipulador, dobre o braco e prenda-o firmemente com uma

abracadeira de arame para evitar que as maos ou os dedos fiquem presos no Manipulador. Ao transportar o
Manipulador, remova o cabo M/C.

= Quando remover os parafusos de fixagédo, segure no Manipulador para que este ndo caia. Remover os
parafusos de ancoragem sem suporte pode provocar a queda do Manipulador, podendo depois prender as
maos, os dedos ou o0s pés.

= Para transportar o Manipulador, envolva duas ou mais pessoas na operagéao e fixe o0 Manipulador ao
equipamento de transporte. Além disso, ndo segure a area sombreada na figura. Fazer isso é extremamente
perigoso e pode resultar em prender as suas maos e dedos.

(Figura: LS8-C)
e LS4-C401*; aprox. 14 kg: 30,9 Ibs. (libra)
o LS8-C502*: aprox. 19 kg: 41,9 Ibs. (libra)
o LS8-C602*; aprox. 20 kg: 44,1 Ibs. (libra)
e LS8-C702*: aprox. 21 kg: 46,3 Ibs. (libra)

= Estabilize o Manipulador com as maos ao iga-lo. Se perder o equilibrio, o Manipulador pode cair, o que
podera resultar em lesdes corporais graves e/ou danos severos ao equipamento.

Ao transportar o Manipulador por longas distancias, fixe-o diretamente ao equipamento de transporte para que o Manipulador
ndo tombe. Se necessario, embale o Manipulador da mesma forma como foi entregue.

Quando o Manipulador for utilizado novamente num sistema rob6tico apds armazenamento prolongado, realize um teste de
funcionamento para verificar se esta a operar corretamente ¢, em seguida, utilize-o normalmente.
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Transporte e armazene o Manipulador numa faixa de temperatura de —20 a +60 °C, com humidade entre 10% e 90% (sem

condensag?o).

Quando ocorrer condensacdo no Manipulador durante o transporte ou armazenamento, ligue a alimentagdo apenas depois de a

condensagao secar.

Evite impactos ou vibragdes bruscas no Manipulador durante o transporte.

2.3.8.2 Relocalizagao

/\ ATENCAO

Instale ou relocalize o Manipulador com o auxilio de duas ou mais pessoas. Os pesos dos Manipuladores sédo os
seguintes. Tenha cuidado para ndo prender as maos ou os pés e/ou para evitar danos ao equipamento
causados pela queda do Manipulador.

= [ S4-C401*: aprox. 14 kg: 30,9 Ibs. (libra)

= | S8-C502*: aprox. 19 kg: 41,9 Ibs. (libra)

= [ S8-C602*: aprox. 20 kg: 44,1 Ibs. (libra)

= LS8-C702*: aprox. 21 kg: 46,3 Ibs. (libra)

Desligue a alimentag@o de todos os dispositivos e desligue os cabos da tomada. Remova as paragens mecanicas se as estiver a
utilizar para limitar o alcance de movimento das Juntas #1 e #2. Para mais detalhes sobre o alcance de movimento, consulte a

seccdo seguinte.

Definicio do alcance de movimento através de paragens mecanicas
1. Coloque o brago na posigdo descrita abaixo.
2. Fixe parafusos M4 a cada rosca no lado do Brago #2 e no lado da base.

3. Fixe o brago conectando os parafusos M4 entre si com abragadeiras, conforme mostrado na figura abaixo:

*Utilize panos para proteger o brago de danos, se necessario.

Exemplo de fixagao do brago
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a: Rosca M4 no lado da base. | b: Rosca M4 no lado do Brago #2.

c: Abracadeira

Segure a base do Brago #1 com a mao para desapertar os parafusos de ancoragem. Em seguida, retire o Manipulador da mesa

base.

LS4-C401*
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LS8-C502*

LS8-C602*
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LS8-C702*

T
ﬁ“"‘_'“-ll'

Simbolo Descrigao

a Centro de gravidade

2.4 Definicao dos manipuladores terminais

2.4.1 Fixagao do manipulador terminal

Os utilizadores sdo responsaveis por fazer os seus proprios manipuladores terminais. Tenha cuidado com os seguintes pontos

ao fixar um manipulador terminal. Para mais detalhes sobre a fixagdo de uma mao, consulte o seguinte manual:

"Manual da fungdo de mao"

A\ ATENCAO

= Se utilizar um manipulador terminal equipado com garra ou mandril, conecte corretamente os cabos e/ou
tubos pneumaticos para que a garra nao solte a peca quando a alimentagao do sistema robotico for
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desligada. A ligagao incorreta dos cabos e/ou tubos pneumaticos pode danificar o sistema robético e/ou a
peca de trabalho, pois a pega pode soltar-se quando o interruptor de paragem de emergéncia for
pressionado.

= As saidas E/S sdo configuradas na fabrica para que se desliguem automaticamente (0) em caso de corte de
energia, ativagao do interruptor de paragem de emergéncia ou dos dispositivos de seguranca do sistema
robotico. No entanto, as E/S definidas com a Fungéo de Mao nao desligam (0) ao executar a fungdo Reset,
ou ao executar uma paragem de emergéncia.

Veio

= Encaixe um manipulador terminal na extremidade inferior do veio. Para as dimensdes do veio e as dimensdes gerais do
Manipulador, consulte o seguinte.

Especificacio

= Naio desloque a paragem mecanica do limite superior no lado inferior do veio. Caso contrario, quando for executado o
"movimento de salto", a paragem mecanica do limite superior pode colidir com o Manipulador, e o sistema robotico pode
nao funcionar corretamente.

= Use um acoplamento de manga dividido com parafuso M4 ou superior para fixar o manipulador terminal ao veio.

Interruptor de libertagao do travao

(Figura: LS8-C*02S)

O veio pode baixar devido ao peso do manipulador terminal.

Simbolo Descrigao

a Interruptor de libertagdo do travao

= As Juntas #3 e #4 ndo podem ser movimentadas manualmente para cima ou para baixo, pois o travao eletromagnético
permanece ativado enquanto o sistema robético estd desligado. Isto impede que o veio colida com equipamentos periféricos
caso o veio desga devido ao peso do manipulador terminal quando a energia ¢ desligada durante a operacao, ou quando o
motor esta desligado mesmo com a energia ligada.

= Para mover a Junta #3 para cima ou para baixo ou rodar a Junta #4 durante a fixacdo do manipulador terminal, ligue o
Controlador e mova a junta para cima ou para baixo ou rode a junta enquanto pressiona o interruptor de libertacdo do

travao. Este interruptor ¢ do tipo momentéaneo, pois o travédo ¢ libertado apenas enquanto o botdo esta a ser pressionado

= Quando o travdo ¢ libertado, o veio pode descer devido ao seu proprio peso. Certifica-te de tomar medidas para evitar que o
veio caia e trabalha apenas depois de confirmares que o ambiente ao teu redor é seguro.
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= Tenha cuidado para que o veio ndo caia nem rode devido ao seu peso enquanto o interruptor de libertagdo do travao estiver
a ser pressionado.
Disposigoes
= Ao operar o Manipulador com um manipulador terminal, este pode interferir com o Manipulador devido ao didmetro

exterior do manipulador terminal, ao tamanho da pega de trabalho ou a posi¢do dos bracos. Ao projetar a disposi¢ao do seu
sistema, preste atencdo a area de interferéncia do manipulador terminal.

2.4.2 Colocacgao de camaras e valvulas

O Brago #2 possui orificios roscados conforme mostrado na figura abaixo. Use os orificios roscados M4 na parte superior ao
fixar o cabo Ethernet no brago. Utilize os orificios roscados M4 na parte inferior ao fixar uma cdmara ou uma valvula de ar ao
brago.

A carga maxima admissivel para o orificio roscado indicada na figura acima ¢é de 500 g*.
*A carga maxima admissivel quando os quatro sdo utilizados

(Unidade: mm)

LS4-C

35 58 20
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*: A partir da superficie de instalacdo da base

2.4.3 Definigoes de peso e inércia

Para garantir o desempenho ideal do Manipulador, ¢ importante assegurar que a carga (peso do manipulador terminal ¢ da
peca) e o momento de inércia da carga estejam dentro dos limites méaximos especificados para o Manipulador, e que a Junta #4
ndo se torne excéntrica. Se a carga ou o momento de inércia excederem os limites especificados, ou se a carga se tornar
excéntrica, siga os passos abaixo para configurar os parametros.

= Definiciio de peso
= Definicio de inércia
A configurag@o dos parametros torna o movimento PTP (ponto-a-ponto) do Manipulador mais eficiente, reduz as vibragdes

para encurtar o tempo de operagdo e melhora a capacidade de suportar cargas maiores. Além disso, reduz a vibracao persistente
gerada quando o momento de inércia do manipulador terminal e da pega de trabalho ¢ superior ao valor predefinido.

2.4.3.1 Definigao de peso

/\ ATENCAO

O peso total da mao e da pega de trabalho ndo pode exceder 4 kg para o LS4-C e 8 kg para o LS8-C. A série
LS-C néo foi concebida para funcionar com um momento de inércia superior a 4 kg para o LS4-C e 8 kg para o
LS8-C. Defina sempre o valor de acordo com a carga. Definir um valor inferior ao da carga real pode causar
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erros, impactos e funcionamento insuficiente do Manipulador. Além disso, o ciclo de vida das pegas sera
reduzido e podera ocorrer salto dos dentes da correia, o que levara a um desvio de posigao.

A capacidade de carga admissivel (manipulador terminal e pega de trabalho) na série LS-C
= [S4-C: Nominal: 2 kg Maximo: 4 kg
= [S8-C: Nominal: 3 kg Maximo: 8 kg

Se o peso da carga exceder o peso nominal, altere a defini¢do do parametro de peso do manipulador terminal no comando
Weight. Apos a alteragdo da definig¢do, a velocidade maxima de aceleracdo/desaceleracdo do sistema robdtico no movimento
PTP correspondente ao "Weight Parameter" (pardmetro de peso) ¢ definida automaticamente.

2.4.3.2 Carga sobre o veio

A carga (peso do manipulador terminal e da pega de trabalho) sobre o veio pode ser definida através do parametro Weight.
Epson
RC+

Introduza um valor na caixa de texto [Weight:] no painel [Weight] ([Tools]-[Robot Manager]). (Pode também executar o
comando Weight a partir da [Command Window].)

2.4.3.3 Carga sobre o brago

Ao fixar uma camara, valvula ou outros dispositivos ao brago, calcule o peso como equivalente ao do veio. Depois, some este
valor ao peso da carga fixada no veio e introduza o peso total no parametro Weight.

Formula de peso equivalente

Wyv=M(Ly T L)L +Ly)>?

Wum peso equivalente

M Carga sobre o braco

Ly Comprimento do brago 1

L, Comprimento do brago 2

L Distancia do centro de rotacdo da Junta #2 até ao centro de gravidade fixado ao brago.

Calcula o parametro [Weight] quando uma camara de "1 kg" ¢ acoplada a extremidade do brago LS8-C (a 375 mm do centro de
rotagdo da Junta #2), com uma carga de "1 kg".

w=1
M=1

L,=375
L,=275

Ly=375

Wy=1 ><(375+325)2/(325+275)2:1,26 (Arredonde até duas casas decimais)
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WHWy=1+1,36=2,36

Introduza "2,36" para o parametro Weight.

o W=1kg [ ] B

L.=275
Lw=375 |, Li=325
Simbolo Descrigcao
a Veio
b Peso de toda a camara
c Junta #1
d Junta #2

2.4.3.4 Definigdo automatica da velocidade com base no Peso

120%
100% 100% 100%

100% 92% 0%
80%
60%

—&—standardmode
40%
boostmode
20%
0%
0 0.5 1 1.5 2 2.5 3 3.5 4

Weight setting(kg)

Peso do manipulador terminal (kg) | Definicdo automatica da velocidade com base no Weight (%)
0 100
1 100
2 (Peso nominal) 100
3 92
4 90
LS8-C502S
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100% 100% 100% 100% 100%

100% 100%

Weight setting(kg)

Peso do manipulador terminal (kg)

Definicdo automatica da velocidade com base no Weight (%)

0 100
1 100
2 100
3 (Peso nominal) 100
4 100
6 100
8 100
LS8-C602S
) 100% 100% 100% 100% 100% 100% 100%
Weight setting(kg) .

Peso do manipulador terminal (kg)

Definicdo automatica da velocidade com base no Weight (%)

0 100
1 100
2 100
3 (Peso nominal) 100
4 100
6 100
8 100

61



Rob6 industrial: Robos SCARA Manual da série LS-C

Rev.3

LS8-C702S

100% 100% 100% 100% 100%

100%

Weight setting(kg)

100%

Peso do manipulador terminal (kg)

Definigdo automatica da velocidade com base no Weight (%)

0 100
1 100
2 100
3 (Peso nominal) 100
4 100
6 100
8 100

2.4.3.5 Definigao automatica da aceleragao/desaceleragcdao com base no Weight

LS4-C401S
120% 1% 110%
100%, D
80%
60%
0%
20%
0%
0 05 1 15

100%

2

85%

80%

—8—standardmode

boostmode

25 3 3.5

Weight setting(kg)

75%

Definicdo automatica da aceleragao/desaceleracdo com base no

Peso do manipulador terminal Weight
(9 Modo padrao Modo de poténcia
0 105 110
1 105 110
2 (Peso nominal) 100 100
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3 85 80
4 85 75
LS8-C502S

Weight settir

1g(kg)

Peso do manipulador terminal (kg)

Definicdo automatica da aceleracao/desaceleracdo com base no Weight

Modo padrao

Modo de poténcia

0 120 136
| 120 136
2 110 119
3 (Peso nominal) 100 100
4 90 85
6 80 80
8 60 60
LS8-C602S

1 2 3 4

Weight setting{kg)

Definicdo automatica da aceleracado/desaceleragdo com base no

Peso do manipulador terminal Weight
(9 Modo padrao Modo de poténcia
0 126 130
1 126 130
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Definicao automatica da aceleragao/desaceleracdo com base no

Peso do manipulador terminal Weight
(9 Modo padrao Modo de poténcia
2 110 115
3 (Peso nominal) 100 100
4 90 85
6 72 75
8 52 50
LS8-C702S

— 100%

Weight setting(kg)

Definicdo automatica da aceleragcado/desaceleragdo com base no Weight

Peso da méo (kg)
Modo padrao Modo de poténcia

0 120 125

1 120 125

2 110 110

3 (Peso nominal) 100 100

4 75 85

6 54 66

8 40 45

2.4.3.6 Definigado de inércia
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2.4.3.7 Momento e definicao de inércia

O momento de inércia ¢ definido como "o réacio entre o bindrio aplicado a um corpo rigido e a sua resisténcia a0 movimento".
nn

Este valor é normalmente referido como "momento de inércia", "inércia" ou "GD2". Quando o Manipulador opera com objetos
adicionais (como um manipulador terminal) acoplados ao veio, é necessario considerar o momento de inércia da carga.

/\ ATENCAO

O momento de inércia da carga (peso da mao e da peca de trabalho) deve ser de 0,05 kg-m2 OuU Menos para o
LS4-C e de 0,12 kg-m2 ou menos para o LS8-C. A série LS50-C nao foi concebida para funcionar com um

momento de inércia superior a 0,05 kg-m2 para o LS4-C e 0,12 kg-m2 para o LS8-C. Defina sempre o valor de
acordo com o momento de inércia. Definir um valor inferior ao momento de inércia atual pode causar erros,
impactos e funcionamento insuficiente do Manipulador. Além disso, o ciclo de vida das pegas pode ser reduzido
e pode ocorrer folga posicional devido ao impacto dos dentes da correia.

O momento de inércia aceitdvel da carga para a série LS-C
= LS4-C: Nominal: 0,005 kg:m? Maximo: 0,05 kg'm?
= LS8-C: Nominal: 0,01 kg-rn2 Maximo: 0,12 kg~m2

Se o momento de inércia da carga exceder o valor nominal, altere a configurag¢@o do parametro de momento de inércia no
comando Inertia. Apds a alteracdo da configuragdo, a velocidade maxima de aceleragao/desaceleracdo da Junta #4 no
movimento PTP correspondente ao valor do "momento de inércia" ¢ ajustada automaticamente.

2.4.3.8 Momento de inércia da carga sobre o veio

O momento de inércia da carga (peso do manipulador terminal e da pega de trabalho) no veio pode ser definido pelo parametro
"momento de inércia" do comando Inertia.

Epson
RC+

Introduza um valor na caixa de texto [Moment of inertia] no painel [Weight] ([Tools]-[Robot Manager]). (Pode também
executar o comando Inertia a partir da [Command Window].)

2.4.3.9 Ajuste automatico de aceleragao/desaceleragcao da Junta #4 por Inertia
(momento de inércia)

LS4-C401S

100% 100%
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] Ajuste automatico de aceleragédo/desaceleragéo (%) da Junta #4 por
Parédmetro de ajuste do momento de Inertia (momento de inércia)
inércia (kg-mz)
modo padrao Modo de poténcia

0 100 100

0,005 (Peso nominal) 100 100

0,01 60 55

0,02 40 35

0,05 20 13
LS8-C502S

120

100% 100%

oostmode

0.02 0.04 0.06 0.08 0.1 0.12

Moment of inertia setting{kgm2)

] Ajuste automatico de aceleragao/desaceleracao (%) da Junta #4 por
Parametro de ajuste do momento de Inertia (momento de inércia)
inércia (kg-mz)
modo padrao Modo de poténcia
0 100 100
0,01 (Peso nominal) 100 100
0,02 60 50
0,05 35 26
0,08 24 18
0,12 11 9

LS8-C602S
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_ Ajuste automatico de aceleragao/desaceleracéo (%) da Junta #4 por
Parametro de ajuste do momento de Inertia (momento de inércia)
inércia (kg-m?)
modo padrao Modo de poténcia
0 100 100
0,01 (Peso nominal) 100 100
0,02 60 50
0,05 35 26
0,08 24 18
0,12 11 9
LS8-C702S
120

100%  100%

0.02 0.04 0.06 0.08 0.1 0.12

Moment of inertia setting{kgm2)

] Ajuste automatico de aceleragao/desaceleragéo (%) da Junta #4 por
Parametro de ajuste do momento de Inertia (momento de inércia)
inércia (kg-m2)
modo padrao Modo de poténcia

0 100 100

0,01 (Peso nominal) 100 100

0,02 60 50

0,05 35 26

0,08 24 18
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Ajuste automatico de aceleragéo/desaceleragéo (%) da Junta #4 por

Parametro de ajUSte do momento de Inertia (momento de inércia)

inércia (kg-mz)

modo padrao Modo de poténcia

0,12 11 9

2.4.3.10 Quantidade excéntrica e definicao de inércia

/\ ATENCAO

= A excentricidade da mao e da pecga de trabalho ndo deve exceder 150 mm para o LS8-C e 100 mm para o
LS4-C. A série LS-C nao foi concebida para funcionar com uma excentricidade superior a 150 mm para o
LS8-C e 100 mm para o LS4-C. Defina sempre os parametros de peso de acordo com a carga. Definir um
valor inferior ao da carga atual pode causar erros, impactos excessivos e funcionamento insuficiente do

Manipulador. Além disso, o ciclo de vida das pegas pode ser reduzido e pode ocorrer folga posicional devido
ao impacto dos dentes da correia.

O momento de inércia aceitdvel da carga para a série LS-C
= [LS4-C: Nominal: 0 mm, Maximo: 100 mm

= LS8-C: Nominal: 0 mm, Maximo: 150 mm

Se o momento de inércia da carga exceder a predefinicdo, altere a configuragdo do parametro de quantidade excéntrica do
comando Inertia. Apods a alteracdo da configuragio, a velocidade maxima de aceleracao/desaceleracdo do Manipulador no
movimento PTP correspondente a "quantidade excéntrica" € definida automaticamente.

a

Simbolo Descricao
a Centro de rotacao
b Posicdo do centro de gravidade da carga
c Quantidade excéntrica

2.4.3.11 Quantidade excéntrica da carga no veio

A quantidade excéntrica da carga (peso do manipulador terminal e da pega de trabalho) no veio pode ser definida pelo
parametro "quantidade excéntrica" do comando Inertia.

Epson
RC+
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Introduza um valor na caixa de texto [Eccentricity:] no painel [Inertia] ([Tools]-[Robot Manager]). (Pode também executar o

comando Inertia a partir da [Command Window].)

2.4.3.12 Ajuste automatico de aceleragao/desaceleragao por Inertia (quantidade

excéntrica)
LS4-C401S

= modo padrao

—a—lky —P—1kg

modo padrio Ajuste automético de aceleragacz/de_sace!)eragao por Inertia (quantidade
excéntrica) (%)
Parametfo d_a quantidade 0 50 75 100
excéntrica (mm)
0kg 100 55 33 25
1 kg 100 55 33 25
2kg 100 55 33 25
3kg 100 50 30 23
4 kg 100 45 30 20
= Modo de poténcia
120%
100%
60% i ~ 55%
\\"-..
. = 50%,
A% I
—— — 25%
20% Ch I —
20%
0%
0 20 40 60 80 100 120
Eccentricity setting (mm)
—e—0kg +—1kg 2kg 3kg —e—1akg
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Modo de poténcia

Ajuste automatico de aceleragédo/desaceleragéo por Inertia (quantidade

excéntrica) (%)

Parémetfo d'a quantidade 50 75 100
excéntrica (mm)
0 kg 100 55 33 25
I ke 100 55 33 2
2 kg 100 55 33 25
3 kg 100 50 30 23
4 kg 100 45 30 20
LS8-C502S

= modo padrao

Eccentricity sent

modo padrao

Ajuste automatico de aceleragcao/desaceleragao por Inertia (quantidade

exceéntrica) (%)

Parametro da quantidade 50 100 150
excéntrica (mm)
0 ke 100 90 50 37
1 kg 100 90 50 37
2kg 100 90 50 37
3 ke 100 90 40 35
4ke 100 80 37 32
6 ke 100 60 32 25
8 ke 100 53 30 25

= Modo de poténcia
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Eccentricity setting {(mm)

—e—0Okg —e—1kg kg kg —e—dakg =—e—ikg =——Fkj

Modo de poténcia Ajuste automatico de aceleragég/de_saceleragéo por Inertia (quantidade
excéntrica) (%)
Parémet[o d_a quantidade 0 50 100 150
excéntrica (mm)
0 kg 100 90 50 37
1 kg 100 90 50 37
2 kg 100 90 50 37
3kg 100 90 40 35
4 kg 100 80 37 32
6 kg 100 60 32 25
8 kg 100 53 30 25
LS8-C602S

= modo padréao

Ecoentricity setting (mm)

—a—0kg —e—1kg ikg —e—4kg —e—0kg —e—8kg

Ajuste automatico de aceleragcado/desaceleragéo por Inertia (quantidade

modo padrdo excéntrica) (%)

Parametro da quantidade 0 50 100 150
excéntrica (mm)

O0kg 100 90 45 40
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modo padrao

Ajuste automatico de aceleragcado/desaceleragéo por Inertia (quantidade

excéntrica) (%)

ParémetArO d_a quantidade 50 100 150
excéntrica (mm)
1 kg 100 90 45 40
2 kg 100 90 45 40
3 kg 100 90 35 32
4 kg 100 70 35 32
6 kg 100 60 32 25
8 kg 100 50 25 20

= Modo de poténcia

120%

100%

100%

80%

60%

40%

20%

0%

0 20 40 60 80

Eccentricity setting (mm)

—e—0Okg 1kg 2kg 3kg —e

140

160

Modo de poténcia Ajuste automatico de aceleragég/de_saceleragéo por Inertia (quantidade
exceéntrica) (%)
Parémetfo d_a quantidade 50 100 150
excéntrica (mm)
0 ke 100 90 45 40
| ke 100 90 45 40
2 kg 100 90 45 40
3 ke 100 90 35 32
4 ke 100 70 35 32
6 kg 100 60 32 25
$ ke 100 50 25 20
LS8-C702S

= modo padrao
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20%

0%

—8—0kg —#—1kg

Eccentricity setting (mm)

—8—akg

140

160

modo padrao

Ajuste automatico de aceleragcédo/desaceleragéo por Inertia (quantidade

excéntrica) (%)

Parémetfo d'a quantidade 50 100 150
excéntrica (mm)
0 kg 100 90 42 40
1 kg 100 90 42 40
2 kg 100 90 42 40
3 kg 100 90 38 28
4 kg 100 90 38 25
6 kg 100 54 35 24
8 kg 100 50 30 24

= Modo de poténcia

100%

120%

80%

60%

40%

20%

0%

—e—0kg —e—1kg

Eccentricity setting (mm)

3kg —e—akg —e—Gkg —e—Bkg

140

160

Modo de poténcia

Ajuste automatico de aceleragao/desaceleragao por Inertia (quantidade

excéntrica) (%)

Parametro da quantidade

excéntrica (mm)

50

100

150

0 kg

100

90

42

40
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Modo de poténcia

Ajuste automatico de aceleragado/desaceleragéo por Inertia (quantidade

excéntrica) (%)

ParémetArO d_a quantidade 0 50 100 150
excéntrica (mm)
1 kg 100 90 42 40
2 kg 100 90 42 40
3kg 100 90 38 28
4 kg 100 90 38 25
6 kg 100 54 35 24
8 kg 100 50 30 24

2.4.3.13 Calcular o momento de inércia

Consulte os exemplos seguintes de formulas para calcular o momento de inércia da carga (manipulador terminal com peca de

trabalho). O momento de inércia de toda a carga é calculado pela soma de cada parte (a), (b) e (c).

Whole moment Moment of inertia

Moment of inertia .

Moment of inertia

of inertia of end effector(A) of work piece (B) of work piece(C)
Simbolo Descrigcao

a Manipulador terminal

b Peca de trabalho

c Peca de trabalho

d Veio

e Centro de rotagdo

Abaixo sao apresentados os métodos para calcular o momento de inércia para (a), (b) e (c). Calcule o momento de inércia total

utilizando as formulas basicas.

(a) Momento de inércia de um paralelepipedo retangular
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2,,2
b +2h +mxL2

Simbolo Descricao

a Centro de rotacdo

b Centro de gravidade do paralelepipedo retangular

(b) Momento de inércia de um cilindro

a b

-

2
r 2
—+mxL
m—-+m
L
Simbolo Descricao

a Centro de gravidade do cilindro
b Centro de rotacdo

(c) Momento de inércia de uma esfera

b
a
‘ m 2 rr+mxL?
5
—
Simbolo Descricao
a Centro de rotacao
b Centro de gravidade da esfera

2.4.4 Precaucgoes para aceleracao/desaceleracao automatica da Junta #3

Quando mover o Manipulador em movimento PTP horizontal com a Junta #3 (Z) numa posigéo elevada, o tempo de

movimento serd mais rapido.

Quando a Junta #3 descer abaixo de um determinado ponto, sera utilizada a aceleracdo/desaceleragdo automatica para reduzir a

aceleracdo/desaceleragdo. (Consulte as figuras abaixo) Quanto mais elevada for a posi¢do do veio, mais rapida serd a

aceleracdo/desaceleragdo do movimento. No entanto, demora mais tempo a mover a Junta #3 para cima e para baixo. Ajuste a
posicao da Junta #3 para o movimento do Manipulador apds considerar a relagdo entre a posi¢ao atual e a posi¢ao de destino.

O limite superior da Junta #3 durante o movimento horizontal usando o comando Jump pode ser definido pelo comando LimZ.
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2.4.4.1 Aceleracao/desaceleragcao automatica vs. posicao da Junta #3

LS4-C401S

= modo padrao

# PONTOS-CHAVE

Ao mover o Manipulador horizontalmente enquanto o veio esta a ser baixado, pode ocorrer ultrapassagem no
momento do posicionamento final.

120%

100% 100% 100% 100%
100%
=
60% 55%
20% 35%
27%
20%
0%
10 -10 -30 -50 -70 -90 -110 -130 -150
Shaft height (mm)
—e—0kg 1kg 2kg 3kg 4kg
modo padrao Aceleragao/desaceleracdo automatica pela posigao do veio (%)
Altura do veio (mm) 0 -75 -120 -150
0 kg 100 100 100 100
1 kg 100 100 100 100
2 kg 100 100 75 35
3 kg 100 100 70 35
4 kg 100 100 55 27

= Modo de poténcia

# PONTOS-CHAVE

Ao mover o Manipulador horizontalmente enquanto o veio esta a ser baixado, pode ocorrer ultrapassagem no
momento do posicionamento final.
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120%
100% 100% 100% 100%
100%
80% 70%
60%:
60% 50%
-45%
40%
40%
20%
0%
10 -10 -30 -50 -70 -90 -110 -130 -150

Shaft height (mm)

—o—0kg 1kg 2kg 3kg 4kg
Modo de poténcia | Aceleragdo/desaceleragcéo automatica pela posi¢éo do veio (%)

Altura do veio (mm) 0 -75 -120 -150

0 kg 100 100 100 100

1 kg 100 100 100 100

2 kg 100 100 70 50

3 kg 100 100 70 45

4 kg 100 100 60 40

LS8-C502S

= modo padréao

100% 100% 100%

B

0 20 40 -60 -80 -100 120 140 160 -180

Shaft height (mm)

o—D0kp o—1kg kg kg —e—dkg —e—Gkg —8—3kg

# PONTOS-CHAVE

Ao mover o Manipulador horizontalmente enquanto o veio esta a ser baixado, pode ocorrer ultrapassagem no
momento do posicionamento final.
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modo padrao Aceleragao/desaceleragédo automatica pela posi¢ao do veio (%)

Altura do veio (mm) 0 -100 -200

0 kg 100 100 100

1 kg 100 100 100

2 kg 100 100 80

3kg 100 100 45

4 kg 100 100 32

6 kg 100 100 28

8 kg 100 100 22

= Modo de poténcia

100%

# PONTOS-CHAVE

Shaft height (mm)

100%

Ao mover o Manipulador horizontalmente enquanto o veio esta a ser baixado, pode ocorrer ultrapassagem no
momento do posicionamento final.

Modo de poténcia | Aceleragdo/desaceleragcéo automatica pela posigéo do veio (%)

Altura do veio (mm) 0 -100 -200

0 kg 100 100 100

1 kg 100 100 100

2 kg 100 100 100

3 kg 100 100 60

4 kg 100 100 50

6 kg 100 100 40

8 kg 100 100 35

LS8-C602S
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= modo padréao

100%

100% 100%

Shaft height (mm)

3kg —e—dkg #—Gkg —8—Bkg

# PONTOS-CHAVE

Ao mover o Manipulador horizontalmente enquanto o veio esta a ser baixado, pode ocorrer ultrapassagem no
momento do posicionamento final.

modo padrao

Aceleragao/desaceleracdo automatica pela posicao do veio (%)

Altura do veio (mm) 0 -100 -200
0 kg 100 100 100
1 kg 100 100 100
2kg 100 100 80
3 kg 100 100 41
4 kg 100 100 30
6 kg 100 100 28
8 kg 100 100 25
= Modo de poténcia
100% 100%

100%
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# PONTOS-CHAVE

Ao mover o Manipulador horizontalmente enquanto o veio esta a ser baixado, pode ocorrer ultrapassagem no

momento do posicionamento final.

Modo de poténcia

Aceleragao/desaceleragédo automatica pela posigao do veio (%)

Altura do veio (mm) 0 -100 -200
0 kg 100 100 100

1 kg 100 100 100

2 kg 100 100 100

3 kg 100 100 60

4kg 100 100 50

6 kg 100 100 40

8 kg 100 100 35

LS8-C702S

= modo padrao

100%

# PONTOS-CHAVE

Shaft height (mm)

Ao mover o Manipulador horizontalmente enquanto o veio esta a ser baixado, pode ocorrer ultrapassagem no

momento do posicionamento final.

modo padrao

Aceleragao/desaceleracdo automatica pela posigao do veio (%)

Altura do veio

mm) 0 -100 -200
0 kg 100 100 100
1 kg 100 100 100
2kg 100 100 80
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modo padrao

Aceleracao/desaceleragcado automéatica pela posi¢ao do veio (%)

Altura do veio

(mm) 0 -100 -200
3kg 100 100 41
4kg 100 100 34
6 kg 100 100 34
8 kg 100 100 25

= Modo de poténcia

100%

100%

# PONTOS-CHAVE

-80

Shaft height {(mm)

100%

Ao mover o Manipulador horizontalmente enquanto o veio esta a ser baixado, pode ocorrer ultrapassagem no
momento do posicionamento final.

Modo de poténcia

Aceleragao/desaceleragédo automatica pela posigao do veio (%)

Altura do veio (mm) 0 -100 -200
0 kg 100 100 100

1 kg 100 100 100

2 kg 100 100 100

3 kg 100 100 60

4kg 100 100 50

6 kg 100 100 40

8 kg 100 100 35
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2.5 Alcance de movimento

/\ ATENCAO

Ao configurar o alcance de movimento para seguranca, o alcance de impulso e as paragens mecanicas devem
ser sempre definidos em simultaneo.

O alcance de movimento ¢ pré-ajustado na fabrica, como explicado na sec¢do seguinte.
Alcance padrao de movimento
Este € o alcance maximo de movimento do Manipulador.

Existem trés métodos para definir o alcance de movimento descritos a seguir:
1. Definir através de alcance de impulso (para todas as articulagdes)
2. Definir as paragens mecanicas (para as Juntas #1 a #3)

3. Definir o alcance cartesiano (retangular) no sistema de coordenadas X, Y do Manipulador (para as Juntas #1 e #2)

«——  Rectangular range setting =~ ——»

Mechanical Work Envelope Mechanical

Stop ) Stop

A

Y
A

le——  Pulse range —_—

Quando o alcance de movimento for alterado por motivos de eficiéncia de disposi¢do ou seguranga, siga as descrigdes abaixo.
= Definiciio do alcance de movimento através de alcance de impulso

= Definico do alcance cartesiano (retangular) no sistema de coordenadas XY do Manipulador

2.5.1 Definicao do alcance de movimento através de alcance de impulso

Os impulsos sdo a unidade basica do movimento do Manipulador. O alcance de movimento do Manipulador é controlado pelo
alcance de impulso entre o limite inferior e o limite superior de impulsos de cada junta. Os valores de impulso sdo lidos a partir
da saida do codificador do servomotor.

Consulte o alcance de impulso maximo nas secgdes seguintes. O alcance de impulso deve ser definido dentro do alcance de
paragem mecanica.

= Alcance max. de impulso da Junta #1
= Alcance max. de impulso da Junta #2
= Alcance max. de impulso da Junta #3

= Alcance max. de impulso da Junta #4

# PONTOS-CHAVE

Assim que o Manipulador receber um comando operacional, verificara se a posi¢cao de destino especificada pelo
comando esta dentro do alcance de impulso antes de funcionar. Se a posigédo de destino estiver fora do alcance
de impulso definido, ocorrera um erro e o Manipulador ndo se deslocara.
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Epson
RC+

O alcance de impulsos pode ser definido no painel [Range] apresentado ao selecionar [Tools]-[Robot Manager]. (Pode também

executar o comando Range a partir da [Command Window].)

2.5.1.1 Alcance max. de impulso da Junta #1

A posicao do impulso 0 (zero) da Junta #1 ¢é a posi¢do em que o Braco #1 estéd virado para a diregdo positiva (+) no eixo de
coordenadas X. Com o impulso 0 como ponto de partida, o valor do impulso no sentido inverso ao dos ponteiros do relogio é
definido como o positivo (+), ¢ o valor do impulso no sentido dos ponteiros do reldgio é definido como o negativo (-).

+X 0 pulse

+B -B

A: Alcance Max. de Movimento | B: Alcance Max. de Impulso

LS4-C Impulsos — 95574 a 505174
+132°
LS8-C Impulsos — 152918 a 808278

2.5.1.2 Alcance max. de impulso da Junta #2

A posigdo do impulso 0 (zero) da Junta #2 ¢é a posi¢ao onde o Brago #2 esta alinhado com o Brago #1. (Igual para todas as
dire¢des do Brago #1) Com o impulso 0 como ponto de partida, o valor do impulso no sentido anti-horario ¢ definido como
positivo (+) e o valor do impulso no sentido horario ¢ definido como negativo (-).
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0 pulse

A: Alcance Max. de Movimento

B: Alcance Max. de Impulso

LS4-C

+141°

+impulso 320854

LS8-C

+150°

+impulso 341334

2.5.1.3 Alcance max. de impulso da Junta #3

A posigdo de impulso 0 (zero) da Junta #3 é a posicdo em que o veio esta no limite superior. O valor do impulso é sempre

negativo porque a Junta #3 desloca-se sempre abaixo da posi¢do de impulso 0.

Simbolo

Descrigao

Limite superior: impulso 0

Curso da Junta

#3 Limite Inferior do Impulso

padrao)

LS4-C401S (Especificagdo

-150 a 0 mm impulso -187734
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Curso da Junta

Limite Inferior do Impulso

#3
LS4-C401C (Sala limpa e ESD) -120 a 0 mm impulso -150187
-C* i 3
LS8 NC 028 (Especificagao -200 a 0 mm impulso -273067
padrdo)
LS8-C*02C (Sala limpa e ESD) -170 a 0 mm impulso -232107

# PONTOS-CHAVE

A definigdo da area de movimento ndo pode ser alterada pela paragem mecénica da Junta #3 para o

Manipulador com especificacdo de ambiente de sala limpa.

2.5.1.4 Alcance max. de impulso da Junta #4

A posigdo de impulso 0 (zero) da Junta #4 é a posi¢ao em que a face plana proxima da extremidade do veio esta virada para a

extremidade do Brago #2. (Igual para todas as dire¢des do Brago #2) Com o impulso 0 como ponto de partida, o valor do
impulso no sentido anti-horario é definido como o positivo (+) e o valor do impulso no sentido horario é definido como o

negativo (-).

+Y

Simbolo | Descricao

a + direcao

b - direcdo

I e N W
N

A: Alcance Max. de Movimento

B: Alcance Max. de Impulso

LS4-C
+360° *

LS8-C

Impulso 0£165376

Impulso 0+£245761

*Q alcance de movimento 360 da J4 pode ser alterado.

2.5.2 Definicao do alcance de movimento através de paragens mecanicas

As paragens mecanicas limitam fisicamente a area absoluta em que o Manipulador pode mover-se.

Ambas as Juntas #1 e #2 tém orificios roscados em posi¢des correspondentes aos angulos para a area de defini¢do. Defina o

intervalo de movimento consoante a posi¢ao da paragem mecanica (ajustavel). Instale os parafusos nos orificios

correspondentes ao angulo que pretende definir.

As Juntas #3 podem ser definidas para qualquer comprimento inferior ao curso maximo.
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A definigdo da area de movimento ndo pode ser alterada pela paragem mecéanica da Junta #3 para o Manipulador com
especificacdo de ambiente de sala limpa.

Simbolo Descrigao
a Paragem mecanica da Junta #3 (paragem mecanica do limite inferior)
b Paragem mecénica da Junta #3 (paragem mecanica do limite superior): Nao mova a posicao.
c Paragem mecanica da Junta #2 (ajustavel)
d Paragem mecénica da Junta #1 (ajustavel)
e Paragem mecénica da Junta #1 (fixa)
f Paragem mecanica da Junta #2 (fixa)

2.5.2.1 Definir as paragens mecanicas das Junta #1 e #2

Ambas as Juntas #1 e #2 tém orificios roscados em posi¢des correspondentes aos angulos para a area de defini¢do. Defina o
intervalo de movimento consoante a posi¢ao da paragem mecanica (ajustavel). Instale os parafusos nos orificios
correspondentes ao angulo que pretende definir.

Instale os parafusos da paragem mecanica na seguinte posigao.
Paragens mecénicas da Junta #1

(LS4-C) a (LS8-C)
=

Y \ off )
\%"/ T‘
b b

Esta ¢ uma figura do Brago #1 vista de baixo.

a b
Angulo de ajuste (°) 110 -110
LS4-C
Valor do impulso (impulso) | 455111 | -45511
Angulo de ajuste (°) 115 -115
LS8-C

Valor do impulso (impulso) | 746382 [ -91022

Paragens mecéanicas da Junta #2

(LS4-C) (Lss-C) b

—

© //

&u
l\‘\
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Esta é uma figura do Brago #1 vista de cima.

a b

Angulo de ajuste (°) 125 -125
LS4-C/ LS8-C

Valor do impulso (impulso) | 284444 | -284444

1. Desligue o Controlador.

2. Instale um parafuso sextavado no orificio correspondente ao angulo de ajuste, ¢ aperte.

Modelos | Articulacéo Parafuso O numero de Binario de aperto Resisténcia
sextavado parafusos recomendado
Rosca total 13,0N * m(132,7 Classe de propriedades ISO898-
LS4-C le2 MSx10 1 parafuso / lado kgfem) 1109 ou 12.9.
Rosca total 13,0N * m(132,7 Classe de propriedades ISO898-
LS8-C le2 M10%35 1 parafuso / lado kgfem) 1109 ou 12.9.

3. Ligue o Controlador.

4. Defina o alcance de impulso correspondente as novas posi¢des das paragens mecanicas.

Defina o alcance de impulso dentro das posi¢des do alcance da paragem mecanica.
[Exemplo: Utilizar o LS8-C602S para definir a Junta #1 de -110° a +110° e a Junta #2 de -110° a +110°]

Epson
RC+

Execute os seguintes comandos na [Command Window].

>JRANGE 1, -72817, 728177 ' Define o intervalo de impulsos da Junta #1
>JRANGE 2, -250311, 250311 ' Define o intervalo de impulsos da Junta #2
>RANGE ' Verifica o valor definido utilizando o comando Range

-72817, 728177, -250311, 250311, -245760 ,0, -245760, 245760

5. Mova o brago manualmente até tocar nas paragens mecanicas e certifique-se de que o brago ndo colide com nenhum

equipamento periférico durante a operagao.

6. Opere a junta alterada a baixas velocidades até atingir as posi¢des do intervalo minimo e maximo de impulsos. Certifique-
se de que o brago ndo atinge as paragens mecanicas.

(Verifique a posig@o da paragem mecanica e o alcance de movimento que definiu).

[Exemplo: Utilizar o LS8-C602S para definir a Junta #1 de -110° a +110° e a Junta #2 de -110° a +110°]
Epson
RC+

Execute os seguintes comandos na [Command Window].

>MOTOR ON ! Liga o motor

>POWER LOW ' Entra no modo de baixo consumo

>SPEED 5 ! Define a baixa velocidade

>PULSE 1, -72817.0, 0.0 ! Move para a posicdo minima de impulsos da
Junta #1

>PULSE 72817,0,0,0 'Move para a posicdo max. de impulsos da Junta #1

>PULSE 327680,-250311,0,0 ! Move para a posicdo minima de impulsos da
Junta #2
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PULSE 327680,250311,0,0 'Move para a posi¢do max. de impulsos da Junta #2 "

O comando Pulse (comando Go Pulse) desloca todas as juntas para as posicdes
especificadas em simultdneo. Especifique posicdes seguras apds considerar o
movimento ndo apenas das juntas cujo alcance de impulsos foi alterado, mas também
das outras juntas.

Neste exemplo, ao verificar a Junta #2, a definigdo da Junta #1 é ajustada para
0&deg;, que estd proéximo do centro da area de movimento. (O valor de impulsos é
"327680" para LS4-C e "204800" para LS8-C)

Se o braco atingir as paragens mecédnicas ou se ocorrer um erro depois de o braco

atingir as paragens mecanicas, redefina o alcance de impulso para uma definicdo
mais estreita ou alargue as posicdes das paragens mecdnicas dentro do limite.

2.5.2.2 Definir a paragens mecéanicas da Junta #3

Este método aplica-se apenas aos Manipuladores com especificagdo de ambiente padrdo. A definigdo da drea de movimento
ndo pode ser alterada pela paragem mecénica da Junta #3 para o Manipulador com especificagdo de ambiente de sala limpa.

1. Ligue o Controlador e desligue os motores utilizando o comando Motor OFF.
2. Empurre o veio para cima enquanto pressiona o interruptor de libertagdo do travao.

Nio empurre o veio até ao seu limite superior, caso contrario sera dificil remover a tampa superior do brago. Empurre o
veio para uma posi¢ao que permita a alteragdo da paragem mecanica da Junta #3.

Quando premir o interruptor de libertagdo do travao, o veio pode descer devido ao peso da mao. Segure no veio com a mao
enquanto pressiona o botdo.

Simbolo Descrigcao
a Interruptor de libertagdo do travao
b Parafuso de montagem da paragem mecénica do limite inferior: M4x15
c Veio

3. Desligue o Controlador.
4. Desaperte o parafuso da paragem mecanica do limite inferior (M4x15).

E montada uma paragem mecanica na parte superior e na parte inferior da Junta #3. Contudo, apenas ¢ possivel alterar a
posi¢do da paragem mecanica de limite inferior na parte superior. Ndo remova a paragem mecanica do limite superior na
parte inferior, pois o ponto de calibragao da Junta #3 ¢ definido utilizando essa paragem.
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5.

A extremidade superior do veio define o curso maximo. Desloque a paragem mecanica de limite inferior para baixo no
comprimento que pretende limitar o curso.

Por exemplo, quando a paragem mecanica de limite inferior esta fixada no curso "200 mm", o valor da coordenada Z do
limite inferior é "-200". Para alterar o valor para "-180", desloque a paragem mecanica de limite inferior para baixo "20
mm". Utilizar um paquimetro para medir a distancia quando ajustar a paragem mecanica.

Simbolo Descrigao
a Comprimento de medigdo
6. Aperte firmemente o parafuso da paragem mecanica do limite inferior (M4%15).

7.

8.

9.

10.

Binario de aperto recomendado: 5,4 N m (55 kgf cm)
Ligue o Controlador.

Desloque a Junta #3 até ao seu limite inferior enquanto prime o interruptor de libertagdo do travdo e, em seguida, verifique
a posig¢do do limite inferior. Nao baixe demasiado a paragem mecanica. Caso contrario, a articulagdo pode ndo atingir uma
posi¢do de destino.

Calcule o valor do limite inferior do alcance de impulso utilizando a formula apresentada abaixo e defina o valor.
O resultado do calculo ¢ sempre negativo porque o valor da coordenada Z do limite inferior é negativo.

Limite inferior de impulso (impulso) = valor da coordenada Z do limite inferior (mm) / resolu¢ao** da Junta #3
(mm/pulse)

** Para a resolucdo da Junta #3, consulte o seguinte.

Anexo B: Tabela de especificacoes
Epson
RC+

Execute os seguintes comandos na [Command Window]. Introduza o valor calculado em X.

>JRANGE 3,X,0 ! Define o alcance de pulsos da Junta #3

Utilizando o comando Pulse (comando Go Pulse), desloque a Junta #3 para a posic¢do de limite inferior do alcance de
impulso definido a baixa velocidade.

Se o alcance da paragem mecéanica for inferior ao alcance de impulso, a Junta #3 atingira a paragem mecanica e ocorrera
um erro. Quando ocorrer um erro, altere o alcance de impulso para uma defini¢éo inferior ou alargue a posi¢ao da paragem
mecanica dentro do limite.

Se for dificil verificar se a Junta #3 atinge uma paragem mecanica, desligue o Controlador e levante a tampa superior do
brago para verificar, de lado, a condig¢@o que esta a causar o problema.
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Epson
RC+

Execute os seguintes comandos na [Command Window]. Introduza o valor calculado no Passo (9) em X.

>MOTOR ON ! Liga o motor
>SPEED 5 ! Define a baixa velocidade
>PULSE 0,0,X,0 ! Operar na posigdo de limite inferior do impulso da

Junta #3 (Neste exemplo, todos os impulsos, exceto os da Junta #3, sédo "0".
Substitua estes "0s" pelos outros valores de impulso que especifiquem uma posicédo

onde nd&o haja interferéncia, mesmo ao descer a Junta #3.)

2.5.3 Definigcao do alcance cartesiano (retangular) no sistema de
coordenadas XY do Manipulador

(para as Juntas #1 e #2)
Utilize este método para definir os limites superior ¢ inferior das coordenadas X e Y.

Esta configuragdo ¢ aplicada apenas por software. Portanto, ndo altera o intervalo fisico. O alcance fisico maximo baseia-se na

posicao das paragens mecénicas.

Epson
RC+

Defina a configuracdo XYLim no painel [XYZ Limits], mostrado ao selecionar [Tools] - [Robot Manager]. (Pode também
executar o comando XYLim a partir da [Command Window].)

2.5.4 Alcance padrao de movimento
Alcance de movimento

Os seguintes diagramas de "alcance de movimento" mostram a especificagdo padrdo (maxima). Quando cada motor de Junta
estd sob servocontrolo, o centro do ponto mais baixo da Junta #3 (veio) move-se nas areas mostradas na figura.

Area limitada por uma paragem mecanica

A area onde o ponto mais baixo do centro da Junta #3 pode ser movido quando cada motor da junta ndo esta sob servocontrolo.
Paragem mecanica

A area que contém o alcance maximo dos bragos.

Alcance maximo

A area que contém o alcance maximo dos bragos. Se o raio maximo do manipulador terminal for superior a 60 mm, adicione a
"Area limitada por uma paragem mecanica" e o "raio do manipulador terminal” como a drea maxima.

A Centro da Junta #3

B Alcance de movimento

C Alcance maximo

D Face de montagem da base
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Area limitada por uma paragem
mecanica

sala limpa

LS4- LS8- LS8- LS8-
C401* | C502* | C602* | C702*
Brago #1 + Brago #2 [mm] 400 500 600 700
Comprimento do brago 1 [mm] 225 225 325 425
Comprimento do brago 2 [mm] 175 275
Alcance de movimento da Junta #1 [°] 132 132
Alcance de movimento da Junta #2 [°] 141 150
(Alcance de movimento) 141,6 138,1 162,6 232
(Alcance de movimento do lado posterior) 325,5 425.,6 492,5 559.,4
Angulo até a paragem mecanica da Junta #1 [°] 1,5 1,5
Angulo até a paragem mecanica da Junta #2 [°] 43 5,1
(Area de paragem mecanica) 128.,5 118,3 1383 210,3
(Area de paragem mecanica no lado posterior) 329,9 429,9 408,7 567,6
Modelo padrio 150 200
m (Alcance de movimento da Junta #3) Especificagéio de
. 120 170
sala limpa
Modelo padrio 5,5 51
(Distancia a partir da face de montagem da
n . ~
base) Especificacao de
. 9,5 53
sala limpa
. Modelo padrio 6,5 10
(Area de paragem mecanica da Junta #3,
P terminal superior) Especificagdo de
. 10,5 6
sala limpa
) Modelo padrao 9,3 13
(Area de paragem mecanica da Junta #3,
d terminal inferior) Especificacdo de 18 1

Especificacdo do ambiente padrao

LS4-C401S
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LS4-C401S

Especificacdo do ambiente de sala limpa

LS4-C401C

LS4-C401C
Y (+)

Especificacdo do ambiente padrao

LS8-C*02S
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LS8-C502S LS8-C602S LS8-C702S

Especificacdo do ambiente de sala limpa

LS8-C*02C

LS8-C502C LS8-C602C LS8-C702C

Y(+) A

Y(+) A

o ] | X (+) X(+)
Q| = ) L

I AN

7 X

150 150 °
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3. Manipulador LS20-C

Este volume contém informagdes para a configuracio e operagdo dos Manipuladores.

Leia atentamente este volume antes de configurar e operar os Manipuladores.
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3.1 Seguranga

O Manipulador e equipamentos relacionados devem ser desembalados e transportados por pessoas que tenham recebido

formagdo em instalagdo fornecida pela Epson e pelos fornecedores. Além disso, devem ser cumpridas as leis ¢ normas do pais
de instalagdo.

Antes de utilizar, leia este manual e os manuais relacionados para garantir uma utilizagdo correta. Depois de ler este manual,
guarde-o num local facilmente acessivel para referéncia futura.

Este produto destina-se ao transporte ¢ montagem de pegas uma area isolada com seguranca.

3.1.1 Convengoes

Os seguintes simbolos sdo utilizados neste manual para indicar informagdes de seguranga importantes. Certifique-se de que 1&
as descri¢des mostradas com cada simbolo.

/A AVISO

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

/\ AVISO

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

/\ ATENCAO

Este simbolo indica uma situagédo potencialmente perigosa, que, caso néo seja corretamente executada, podera
resultar em ferimentos ligeiros ou moderados ou apenas danos materiais.

3.1.2 Segurang¢a de concegao e instalagao
Este produto destina-se ao transporte ¢ montagem de pegas numa zona isolada em seguranga.

A concegdo e a instalag@o do sistema robdtico devem ser realizados por pessoal que tenha frequentado a formacdo em sistemas
robdticos ministrada por nés e pelos fornecedores.

Para garantir a seguranga, deve ser instalada uma protegdo para o sistema robdtico. Para detalhes sobre a prote¢do, consulte o
seguinte.

Protecao
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Os seguintes pontos sdo precaugdes de seguranca para a equipa de projeto.

A AVISO

= O pessoal que projeta e/ou constroi o sistema robotico com este produto deve ler o "Manual de Segurancga”
para compreender os requisitos de seguranga antes de projetar e/ou construir o sistema robaético. Projetar
e/ou construir o sistema robético sem compreender os requisitos de seguranca € extremamente perigoso,
podendo resultar em ferimentos corporais graves e/ou danos severos ao equipamento do sistema robético,
além de causar sérios problemas de seguranca.

= O Manipulador e o Controlador devem ser utilizados dentro das condicdes ambientais descritas nos
respetivos manuais. Este produto foi concebido e fabricado estritamente para utilizagdo num ambiente
interior normal. A utilizagdo do produto num ambiente que exceda as condigdes ambientais especificadas
pode ndo s6 encurtar o ciclo de vida do produto, como também causar sérios problemas de seguranca.

= QO sistema robético deve ser utilizado dentro dos requisitos de instalacdo descritos nos manuais. A utilizagédo
do sistema robatico fora dos requisitos de instalagdo pode nédo s6 encurtar o ciclo de vida do produto, como
também causar sérios problemas de seguranca.

= Ao projetar ou instalar um sistema robotico, utilize pelo menos o seguinte equipamento de protecao.
Trabalhar sem equipamento de protecéo pode causar sérios problemas de seguranca.
* Roupa de trabalho adequada
o Capacete

+ Calgado de seguranga

Outras precaugdes para a instalagdo sdo mencionadas no seguinte.
Ambiente e instalacido

Leia atentamente este capitulo para compreender os procedimentos de instalagdo segura antes de instalar os robds e
equipamentos robdticos.

3.1.2.1 Resisténcia do eixo estriado do parafuso de esfera

Se for aplicada uma carga que exceda o valor admissivel no eixo estriado do parafuso de esfera, 0 mesmo podera nao funcionar

corretamente devido a deformacgao ou quebra do eixo.

Se o eixo estriado do parafuso de esfera suportar uma carga que exceda o valor permitido, ¢ necessario substituir a unidade
estriada do parafuso de esfera.
As cargas admissiveis variam consoante a distdncia onde a carga ¢ aplicada. Consulte a formula abaixo para calcular a carga

admissivel.
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/ N
a
L
F
) =
Simbolo Descrigao
a Extremidade da porca estriada

Exemplo:

Se for aplicada uma carga de 110 N (11,2 kgf) a 400 mm do extremo da porca estriada
Momento de curvatura admissivel

M=50 000 N-mm

Momento

M=F-L=100-400=44 000 N-mm

3.1.3 Seguranca operacional

Os seguintes pontos sdo precaugdes de seguranga para os operadores qualificados:

A\ AVISO

= |eia cuidadosamente os Requisitos de Segurancga no "Manual de Seguranga" antes de operar o sistema
robético. Operar o sistema robotico sem compreender os requisitos de seguranga é extremamente perigoso
e pode resultar em ferimentos corporais graves e/ou danos severos ao equipamento do sistema robético.

= N3&o entre na area de operacao do Manipulador enquanto a alimentacao do sistema robético estiver ligada.
Entrar na area de operacao com a alimentacgéo ligada é extremamente perigoso e pode causar sérios
problemas de seguranga, uma vez que o Manipulador pode mover-se mesmo que parega estar parado.

= Antes de utilizar o sistema robético, certifique-se de que ninguém se encontra dentro da area protegida. O
sistema robético pode ser utilizado no modo de programagédo mesmo quando alguém se encontra dentro da
area protegida. O movimento do Manipulador esta sempre em estado restrito (baixa velocidade e baixa
poténcia) para garantir a seguranga do operador. Contudo, operar o sistema robético enquanto alguém se
encontra dentro da érea protegida é extremamente perigoso e pode resultar em sérios problemas de
seguranga caso o Manipulador se mova de forma inesperada.

= Prima imediatamente o interruptor de paragem de emergéncia sempre que o Manipulador se mova de forma
anormal durante a operacao do sistema roboético. Continuar a operagdo enquanto o Manipulador se move de
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forma anormal é extremamente perigoso e pode resultar em ferimentos corporais graves e/ou danos severos
ao equipamento do sistema robético.

/\ AVISO

= Para desligar a alimentacao do sistema robético, desligue a ficha de alimentagéo da fonte de energia ou
utilize um interruptor de corte. Certifique-se de ligar o cabo de alimentacdo CA a uma tomada elétrica ou a
um interruptor de corte. NAO o ligue diretamente a uma fonte de alimentagéao da fabrica.

= Antes de realizar qualquer procedimento de substituicdo, desligue o Controlador e o equipamento
relacionado e, em seguida, desligue o cabo da fonte de alimentacao. Realizar qualquer procedimento de
substituicdo com a alimentagao ligada é extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou
mau funcionamento do sistema robdtico.

= N3o ligue nem desligue os conectores do motor enquanto a alimentacéo do sistema robdtico estiver ligada.
Ligar ou desligar os conectores do motor com a alimentagao ligada é extremamente perigoso e pode resultar
em ferimentos corporais graves, uma vez que o Manipulador pode mover-se de forma anormal. A execugao
de qualquer procedimento com a energia ligada é extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico
e/ou avaria do sistema do robé.

/\ ATENCAO

= Sempre que possivel, o sistema roboético deve ser operado por apenas por uma pessoa. Se for necessario
operar o sistema robético com mais do que uma pessoa, assegure-se de que todas as pessoas envolvidas
comunicam entre si sobre o que estao a fazer e tomam todas as precaugdes de segurancga necessarias.

= Junta #1, #2 e #4: Se as juntas forem utilizadas repetidamente com um angulo de operagéo inferior a 5
graus, € provavel que os rolamentos sofram escassez de pelicula de 6leo nessa situagao. A repeticdo dessa
operacgao pode levar a uma degradacao mais rapida do Manipulador. Para evitar uma avaria prematura,
mova cada junta mais de 50 graus aproximadamente uma vez por hora.

» Junta #3: Se o movimento vertical da mé&o for inferior a 50 mm, mova a junta metade do curso maximo
aproximadamente uma vez por hora.

= Pode ocorrer vibragao (ressonancia) continua em movimentos do Manipulador a baixa velocidade
(velocidade: aprox. 5 a 20%) dependendo da combinagéo da orientagéo do Brago e da carga do manipulador
terminal. A vibracao resulta da frequéncia natural de vibragdo do Braco e pode ser controlada através das
seguintes medidas.

o Alterar a velocidade do Manipulador
» Alterar os pontos de aprendizagem

« Alterar a carga do manipulador terminal

3.1.4 Paragem de emergéncia

Cada sistema roboético necessita de equipamento que permita ao operador parar imediatamente a operagao do sistema. Instale
um dispositivo de paragem de emergéncia utilizando a entrada de paragem de emergéncia do Controlador ou outro

equipamento.

Antes de utilizar o interruptor de paragem de emergéncia, tenha em atengdo os seguintes pontos.
= O interruptor de paragem de emergéncia deve ser utilizado para parar o Manipulador apenas em caso de emergéncia.

= Para além de premir o interruptor de paragem de emergéncia quando ocorrer uma emergéncia, para parar o Manipulador
durante o funcionamento do programa, utilize as instru¢des Pause ou STOP (paragem do programa) atribuidas a uma E/S

98



Rob6 industrial: Robos SCARA Manual da série LS-C Rev.3

padrio.
As instrugdes Pause e STOP ndo desligam a energizagao do motor, pelo que o travao ndo ¢ bloqueado.

Para colocar o sistema robotico no modo de paragem de emergéncia numa situa¢do ndo emergencial (normal), prima o
interruptor de paragem de emergéncia enquanto o Manipulador ndo estiver a funcionar.

Nao prima desnecessariamente o interruptor de paragem de emergéncia enquanto o Manipulador estiver a funcionar

normalmente.

Poderia encurtar a vida util dos seguintes componentes.

= Travoes
Os travoes serdo bloqueados, o que reduzira a vida 1til dos travdes devido ao desgaste das placas de fricgdo dos travdes.
¢ Vida util normal dos travdes:
Cerca de 2 anos (quando os travdes sdo usados 100 vezes/dia)
ou cerca de 20 000 vezes

= Engrenagens de redugdo
Uma paragem de emergéncia aplica um impacto na engrenagem de redugdo que pode reduzir a sua vida util.

Se o Manipulador for parado desligando o Controlador enquanto este estiver a funcionar, podem ocorrer os seguintes
problemas.

= Vida util reduzida e danos na engrenagem de reducao

= Mudanga de posicdo nas articulagdes

Se ocorrer uma falha de energia ou outra interrupcao inevitavel do funcionamento do Controlador durante o funcionamento do
Manipulador, verifique os seguintes pontos apos o restabelecimento da energia.
= Danos no redutor

= Mudanga das articulagdes em relacdo as suas devidas posi¢des

Se ocorrer algum deslocamento, sera necessario executar operagdes de manutengdo. Para obter mais informagoes, contacte o

fornecedor.
Distancia de paragem de emergéncia

Durante o funcionamento, o Manipulador ndo podera parar imediatamente apds o interruptor de paragem de emergéncia ter
sido premido. Além disso, o tempo de paragem e a distdncia de movimento variam de acordo com os seguintes fatores.
= Peso da mao, definicio WEIGHT, definicdo ACCEL, peso da peca de trabalho, definigdo SPEED, postura de movimento,
etc.

Consulte o tempo de paragem e distdncia de movimento do Manipulador na sec¢do seguinte.

Anexo C: Tempo e distancia de paragem em emergéncia

3.1.5 Protecao

Para manter uma zona de trabalho segura, devem ser criadas barreiras de protecdo em torno do Manipulador e devem ser

instaladas prote¢des na entrada e saida das barreiras de protecao.

O termo "protecao" utilizado neste manual refere-se a um dispositivo de seguranga com um bloqueio que permite a entrada nas
barreiras de proteg@o. Mais especificamente, inclui interruptores de porta de seguranga, barreiras de protecdo, cortinas de luz,
portas de seguranca, tapetes de seguranga, e assim por diante. A protecdo ¢ uma entrada que informa o Controlador do Rob6 de
que um operador pode estar dentro da area de protegdo. Tem de atribuir pelo menos uma protecdo (SG) no Safety Function
Manager.
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Quando a protegdo estiver aberta, a paragem de protecdo sera acionada para mudar para o estado de protegdo aberta (indicac¢do
exibida: SO).
= Protegdo aberta
As operagoes sdo proibidas. A operag@o do robo ndo € possivel até que a protegao seja fechada, o estado trancado seja
acionado e um comando seja executado, ou 0 modo TEACH ou TEST seja ligado e o circuito Ativar seja ativado.
= Protegdo fechada
O robo pode operar automaticamente sem restrigoes (alta poténcia).

A AVISO

= Se um terceiro desativar acidentalmente a prote¢do enquanto um operador esta a trabalhar dentro das
barreiras de protecgao, tal podera resultar numa situagao perigosa. Para proteger o operador que trabalha
dentro das barreiras de protecao, adote medidas para bloquear ou colocar uma etiqueta de aviso no
interruptor de abertura do trinco.

= Para proteger os operadores que trabalham préximo do robd, ligue um interruptor de protegéo e certifique-se
de que o mesmo funciona corretamente.

Instalagao de barreiras de protecao

Ao instalar barreiras de protecdo dentro do alcance maximo do Manipulador, combine fung¢des de seguranca, como SLP. Tenha
cuidadosamente em conta o tamanho da méo e das pecas a serem manuseadas para que ndo ocorra interferéncia entre as pecas
operacionais e as barreiras de protecgao.

Instalagao de protegoes
Projete as protecdes de forma a satisfazerem os seguintes requisitos:

= Quando utilizar um dispositivo de proteg@o do tipo chave de ignigao, utilize um interruptor que abra forgosamente os
contactos de bloqueio. Nao utilize interruptores que abram os seus contactos utilizando a for¢a de mola do bloqueio.

= Quando utilizar um mecanismo de bloqueio, ndo desative o mecanismo de bloqueio.
Considerar a distancia de paragem

Durante o funcionamento, o Manipulador nao podera parar imediatamente, mesmo que a protecdo seja aberta. Além disso, o
tempo de paragem e a distdncia de movimento variam de acordo com os seguintes fatores.

= Peso da mao, definicdo WEIGHT, definicdo ACCEL, peso da peca de trabalho, definigdo SPEED, postura de movimento,
etc.

Consulte o tempo de paragem e distancia de movimento do Manipulador na secgéo seguinte.
Anexo D: Tempo e distincia de paragem quando a protegio esta aberta
Precaugodes para utilizagao da protecao

Nao abra a prote¢do desnecessariamente enquanto o motor estiver a funcionar. A utilizagdes frequentes da protegdo reduzirdo o

tempo de vida util do relé.

= Tempo de vida util normal do relé: aproximadamente 20 000 vezes

3.1.6 Movimento de emergéncia sem alimentagcao do motor

Quando o sistema estiver em modo de emergéncia, empurre manualmente o brago ou a junta do Manipulador conforme

mostrado abaixo:
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i
o, G

(Figura: LS20-C804S)

Simbolo Descricao
a Interruptor de libertagdo do travao da Junta #3 e #4
b Brago #2
c Junta #3 (cima e baixo)
d Junta #4 (rotagdo)
e Veio
f Brago #1
g Base
h Junta #1 (rotagdo)

i

Junta #2 (rotacdo)

= Brago #1: Empurre o braco manualmente.

= Brago #2: Empurre o brago manualmente.

= Junta #3: A junta ndo pode ser movida para cima/baixo manualmente até que o travao eletromagnético aplicado a junta

tenha sido libertado. Mova a junta para cima/baixo enquanto pressiona o interruptor de libertagao do travao.

= Junta #4: O veio ndo pode ser rodado manualmente até que o travao eletromagnético aplicado ao veio tenha sido libertado.

Mova a junta para cima/baixo enquanto pressiona o interruptor de libertagdo do travao.

# PONTOS-CHAVE

O interruptor de libertagdo do travao afeta ambas as Juntas #3 e #4. Quando o interruptor de libertagdo do
travao € premido no modo de emergéncia, o travdo das Juntas #3 e #4 ¢ libertado em simultédneo. Tenha
cuidado para que o veio nao caia nem rode devido ao peso da mao enquanto o interruptor de libertagdo do

travao estiver a ser pressionado.
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3.1.7 Definicao ACCELS para movimentos CP

Para que o Manipulador se desloque num movimento CP, configure as defini¢des ACCELS apropriadas no programa SPEL
com base na carga da extremidade e na altura do eixo Z.

# PONTOS-CHAVE

Se as definicdes ACCELS néao estiverem corretamente configuradas, podera ocorrer o seguinte problema.

= Reducao do tempo de vida util e danos no eixo estriado do parafuso de esfera

= Paragem com erro (Codigo de erro: 4002)

Configure a definicdo ACCELS como indicado abaixo, com base na altura do eixo Z.

Valores maximos de corre¢do ACCELS conforme a altura no eixo Z e a carga da extremidade

Carga da extremidade
Altura do eixo Z (mm)
5 kg ou menos | 10 kg ou menos | 15 kg ou menos | 20 kg ou menos
0>7>-100 10000 ou menos 9000 ou menos
10000 ou menos
-100>Z>-200 7000 ou menos 5500 ou menos
10000 ou menos
-200>Z>-300 7500 ou menos 5000 ou menos 3500 ou menos
-300>7>-420 5500 ou menos 3500 ou menos 2500 ou menos
a—""
Z
Simbolo Descrigcao
a Altura do eixo Z 0 (posicdo de origem)

Se o Manipulador for operado em movimento CP com valores de configuragdo incorretos, certifique-se de verificar o seguinte.

= Se o eixo estriado do parafuso de esfera esta deformado ou dobrado

3.1.8 Etiquetas de aviso

O Manipulador contém as seguintes etiquetas de aviso. Existem perigos especificos nas proximidades das zonas com as
etiquetas de aviso. Tenha muito cuidado durante 0 manuseamento. Para garantir a operagdo e manutengdo do Manipulador em
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seguranga, siga as informagdes e avisos de seguran¢a indicados nas etiquetas de aviso. Além disso, ndo rasgue, danifique nem

remova as etiquetas de aviso.

A

O contacto com quaisquer pecas internas eletrificadas enquanto a energia esta ligada pode causar choque elétrico.

B

ES WARNING]
=s AVERTISSEMENT
zx  ADVERTENCIA
2 ATENCAO

OCTOPYXHO

HomERm HOT SURFACE
imERR SURFACE CHAUDE
BUNEE SUPERFICIE CALIENTE
g =M SUPERFICIE QUENTE
L FOPAYAR NOBEPXHOCTE )

e WARNING]
=4 AVERTISSEMENT
Z&  ADVERTENCIA
P2 ATENCAO

OCTOPYXHO

HOT SURFACE
SURFACE CHAUDE
SUPERFICIE CALIENTE
SUPERFICIE QUENTE

rOPAYAA NMOBEPXHOCTSL )

A superficie do Manipulador fica muito quente durante e apds a operagdo, podendo provocar queimaduras.

1

Indica o nome do produto, nome do modelo, nimero de série, informagdes sobre leis e regulamentos aplicaveis, especificagdes

do produto, fabricante, importador, data de fabrico, pais de fabrico, etc.

Para mais detalhes, consulte a etiqueta afixada no produto.

2

BRAKE RELEASE

Indica a posicao do interruptor de libertagcdo do travao

3
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Indica a posi¢do de um orificio roscado para um parafuso de montagem com olhal.
LS20-C

2 3

L]
f I
[ _ g 9
= =2 B A= =1 1=

vl

<
o | .
— 1

T
L

3.1.9 Resposta para emergéncia ou avaria
3.1.9.1 Colisao

Se 0 Manipulador tiver colidido com uma paragem mecanica, dispositivo periférico, ou outro objeto, interrompa a sua
utilizagdo e contacte o fornecedor.

Além disso, se 0 Manipulador colidir com paragens mecanicas ou dispositivos periféricos, os seguintes problemas podem
oCorTer.

= Redugfo da vida util e dano da unidade de engrenagem de redugdo

= Folga de posigdo nas juntas

3.1.9.2 Ficar com o corpo preso no Manipulador

Se o operador ficar preso entre 0 Manipulador e uma parte mecanica, como uma mesa base, prima o interruptor de paragem de
emergéncia para libertar o travdo no brago em questdo e, de seguida, mova o brago manualmente.

= Ficar com o corpo preso nos bragos:

O travao ndo estd a funcionar. Desloque os bracos manualmente.

= Ficar com o corpo preso nos veios:
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O travdo esta a funcionar. Prima o interruptor de libertagdo do travdo e desloque os veios.

I [
. s

1

(Figura: LS20-C804S)

Simbolo Descricao
a Interruptor de libertagdo do travdo da Junta #3 e #4
b Brago #2
c Junta #3 (cima e baixo)
d Junta #4 (rotagdo)
e Veio
f Brago #1
g Base
h Junta #1 (rotagdo)
i Junta #2 (rotacdo)
/\ ATENCAO

A Junta #3 e a Junta #4 podem mover-se devido ao seu préprio peso enquanto o interruptor de libertagao do
travao estiver pressionado. Tenha cuidado para que o veio ndao caia nem rode.
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3.2 Especificagao

3.2.1 Numero de modelo

1520-C804 S

[a] [b] [c][d]

= a: Carga util
e 20:20kg

= b: Comprimento do brago
e 80: 800 mm

e A0: 1000 mm

s ¢: Curso da Junta #3
e 4:420 mm (Especificagdo de ambiente padrdo)/390 mm (Especificagdo do ambiente de sala limpa (fole incluido))

= D: Ambiente
e S: Padrio

e C: Sala limpa
Sobre o ambiente
Especifica¢do do ambiente de sala limpa

O Manipulador com especificagdo de sala limpa é um produto baseado na especificagdo de ambiente padrdo que reduz a
emissdo de particulas do Manipulador, permitindo a sua utilizagdo em sala limpa.

Consulte os detalhes das especificacdes a seguir.
Anexo B: Tabela de especificacoes

Lista de modelos

Carga util [ Comprimento do brago | Ambiente | Curso da Junta #3 | Niumero de modelo

Padrdo 420 mm LS20-C804S

800 mm
Sala limpa 390 mm LS20-C804C

20 kg

Padréo 420 mm LS20-CA04S

1000 mm
Sala limpa 390 mm LS20-CA04C

3.2.2 Nomes das pecgas e dimensoes externas
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3.2.2.1 Especificagdo do ambiente padrao (LS20-C**4S)

Simbolo Descrigcao
a Lampada LED
b Interruptor de libertagéo do travao da Junta #4
c Veio
d Brago #2
e Brago #1
f Base

=
| []
Simbolo Descrigao
a Etiqueta de identificagdo (Numero de série do Manipulador)
b Cabo de alimentacdo
c Conector de utilizador (conector D-sub de 9 pinos)
d Acessorios para tubo pneumatico de 26 mm (N° 1)
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Simbolo Descrigao
e Acessorios para tubo pneumadtico de @8 mm (N° 2)
f Acessorios para tubo pneumatico de 28 mm (N° 3)
g Acessorios para tubo pneumatico de 26 mm (N° 4)
h Conector de Ethernet

Conector de utilizador (conector D-sub de 15 pinos)

Cabo de sinal

# PONTOS-CHAVE

= O interruptor de libertagdo do travao afeta ambas as Juntas #3 e #4. Quando o interruptor de libertagao do

travao é premido no modo de emergéncia, o travao das Juntas #3 e #4 ¢ libertado em simultaneo.

= Enquanto a ldmpada LED estiver acesa, esta a ser aplicada corrente ao Manipulador. Realizar qualquer

trabalho com a alimentacgéao ligada é extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento do sistema robdético. Certifique-se de desligar a alimentac&o do controlador antes de realizar

trabalhos de manutengéo.
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LS20-C**4S (Especificagao de ambiente padrao)

LS20-C804S

LS20-CA04S

a 350

550

b MAX. 1000

MAX. 1100
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3.2.2.2 Especificagdo de ambiente padrao de sala limpa (LS20-C**4C)

O aspeto da especificagdo de ambiente de sala limpa difere da especificagdo de ambiente padrdo nas seguintes partes:

Simbolo Descrigao
a Foles superiores
b Foles inferiores
c Porta de escape
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Especificacdo de ambiente padrao de sala limpa (LS20-C**4C)
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LS20-C804S | LS20-CA04S

a 350 550

b MAX. 1000 MAX. 1100

3.2.3 Tabela de especificagcoes

Consulte detalhes sobre as especificacdes de cada modelo na secgio seguinte:

Anexo B: Tabela de especificacoes

3.2.4 Como configurar o modelo

O modelo do Manipulador para o seu sistema foi configurado antes da expedicdo da fabrica.

A\ ATENCAO

= Se alterar a configuragdo do modelo do Manipulador, seja responsavel e tenha a certeza absoluta de que
nao configura o modelo errado do Manipulador. A configuragédo incorreta do modelo do Manipulador pode
originar um funcionamento anormal ou avaria do Manipulador e pode mesmo causar problemas de
seguranca.

Se um numero de especificagdes personalizadas (MT***) ou (X***) estiver escrito na placa frontal (etiqueta do nimero de
série), o Manipulador possui especificacdes personalizadas.

Os modelos com especificagdes personalizadas podem exigir um procedimento de configuragdo diferente. Verifique o nimero
de especificagdes personalizadas, e contacte o fornecedor para obter mais informagdes.

O modelo do Manipulador ¢ definido a partir de software. Consulte mais detalhes no manual indicado em seguida.
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Configuracdo do Robo"

3.3 Ambiente e instalagao

O sistema robotico deve ser concebido e instalado por pessoas que tenham recebido formagdo em instalagdo fornecida pela
Epson e pelos fornecedores. Além disso, devem ser cumpridas as leis e normas do pais de instalagéo.

3.3.1 Ambiente

E necessario um ambiente adequado para que o sistema robotico funcione corretamente ¢ em seguranga. Certifique-se de
instalar o sistema robdtico num ambiente que cumpra as seguintes condigdes:

ltem Condicoes
Temperatura ambiente * 5a40°C
Humidade relativa 10 a 80% (sem condensagdo)

Ruido de disparo transitério 1 kV ou inferior (linha de sinal)

rapido
Ruido eletrostatico 4 kV ou inferior
Altitude 1000 m ou menos
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Item

Condigoes

Ambiente

Instalar no interior
Manter afastado de luz solar direta

Manter afastado de poeiras, fumos oleosos, salinidade, pds metalicos e outros
contaminantes

Manter afastado de solventes e gases inflaméaveis ou corrosivos
Manter afastado da agua

Manter afastado de impactos ou vibragoes

Manter afastado de fontes de ruido elétrico

Manter afastado de areas explosivas

Manter afastado de niveis elevados de radiacdo

* As condi¢des de temperatura ambiente aplicam-se apenas ao Manipulador. Para o Controlador ao qual os Manipuladores

estdo ligados, consulte 0 Manual do Controlador.

# PONTOS-CHAVE

= Os Manipuladores nédo sdo adequados para funcionamento em ambientes agressivos, como areas de

pintura, entre outros. Ao utilizar Manipuladores em ambientes inadequados que ndo cumpram as condigdes
acima indicadas, contacte o fornecedor da sua regiao.

= Quando o produto é utilizado num ambiente de baixa temperatura proximo da temperatura minima

especificada, ou quando permanece suspenso durante longos periodos (como feriados ou a noite), pode

ocorrer um erro de deteg¢ao de colisdo devido a elevada resisténcia da unidade de acionamento

imediatamente apds o inicio da operagao. Nesse caso, é recomendado um aquecimento de cerca de 10

minutos.

Condigdes ambientais especiais

A superficie do Manipulador possui resisténcia geral a 6leos. No entanto, se as suas necessidades exigirem que o Manipulador

suporte certos tipos de 6leo, contacte o fornecedor da sua regido.

Alteragoes rapidas de temperatura e humidade podem causar condensagéo no interior do Manipulador.

Se as suas necessidades especificarem que o Manipulador deve manusear alimentos, contacte o fornecedor da sua regido para
verificar se 0 Manipulador podera causar danos aos alimentos.

O Manipulador ndo pode ser utilizado em ambientes corrosivos onde sejam usados acidos ou produtos alcalinos. Num

ambiente salino, onde ¢ provavel a formacdo de ferrugem, o Manipulador € suscetivel a ferrugem.

/\ AVISO

= Utilize sempre um disjuntor para a fonte de alimentagdo do Controlador. A nao utilizagdo de um disjuntor
pode originar risco de choque elétrico ou avaria devido a fuga elétrica. Selecione o disjuntor correto com

base no Controlador utilizado. Consulte mais detalhes no manual indicado em seguida.
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"Manual do Controlador do Robdo"

/\ ATENCAO

= Quando limpar o Manipulador, nao utilize alcool ou benzeno. As superficies revestidas podem perder o
brilho.

3.3.2 Mesa base

Fabrique ou obtenha a mesa base para fixar o seu Manipulador.

A forma e o tamanho da mesa base variam de acordo com a aplicacdo do sistema roboético. Para sua referéncia, listamos aqui
alguns requisitos para a mesa do Manipulador.

A mesa base deve ndo s6 ser capaz de suportar o peso do Manipulador, como também ser capaz de suportar o movimento
dindmico do Manipulador quando este funciona com a aceleragao/desaceleragdo maxima. Assegure que a mesa base tenha
resisténcia suficiente, anexando materiais de refor¢o, como vigas transversais.

O binario e a forca de reagdo produzidos pelo movimento do Manipulador sdo os seguintes:

LS20-C

Binario maximo de reagdo na placa horizontal | 1000 N-m

Forga méaxima de reacdo horizontal 7500 N
Forga maxima de reacao vertical 2000 N
A\ ATENCAO

Se a vibragdo da mesa base for elevada, reduza a aceleracdo/desaceleracéo ou aumente a rigidez da mesa
base para diminuir a vibragéo. A utilizagao continua em estado de elevada vibragdo pode provocar o
afrouxamento das pecas de fixagdo ou uma carga excessiva nas pegas mecanicas, o que pode reduzir a vida
atil.

Os orificios roscados necessarios para a montagem da base do Manipulador sdo M8. Utilize parafusos de montagem com
especificagdes conforme a classe de propriedades ISO898-1 10.9 ou 12.9. Para as dimensdes, consulte o seguinte.

Dimensodes de montagem

A placa para a face de montagem do Manipulador deve ter 20 mm de espessura ou mais e ser fabricada em ago para reduzir a
vibracdo. A rugosidade superficial da placa de aco deve ser de 25 pm ou menos.

A mesa deve ser fixada ao solo ou a parede para impedir o seu deslocamento.

A superficie de instalacdo do Manipulador deve ter uma planicidade de 0,5 mm ou menos e uma inclinagao de 0,5° ou menos.
Se a planicidade da superficie de instalacdo for inadequada, a base pode ser danificada ou o rob6 pode ndo apresentar todo o
seu desempenho.

Quando utilizar um nivelador para ajustar a altura da mesa base, utilize um parafuso com um didmetro igual ou superior a
M16.
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Se estiver a passar cabos pelos orificios na mesa base, consulte as figuras abaixo.

(Unidade: mm)

Simbolo Descrigao

a Cabos M/C

b Conector do cabo de sinal

c Conector do cabo de alimentagao

# PONTOS-CHAVE

N&o remover o cabo M/C do Manipulador.

Para condig¢bes ambientais relativas ao espago ao colocar o Controlador na mesa base, consulte o0 Manual do Controlador.

/\ AVISO

Para garantir a seguranga, deve ser instalada uma protegao para o sistema robético. Para mais detalhes sobre a
protecdo, consulte o Manual do Utilizador do Epson RC+.

3.3.3 Dimenso6es de montagem

O espaco maximo (R) inclui o raio do manipulador terminal. Se exceder os 60 mm, defina o raio como a distancia até a
extremidade exterior do espago maximo. Se uma camara ou valvula solendide se estender para fora do brago, defina o alcance

maximo incluindo o espacgo que estas possam atingir.

Certifique-se de prever os seguintes espacos adicionais, além do espago necessario para a instalagdo do Manipulador, do
Controlador e dos equipamentos periféricos.

= Espaco para aprendizagem
= Espaco para manuten¢ao e inspecdo (Assegure um espago suficiente para abrir tampas durante as operagdes de
manutencio).

= Espaco para cabos

# PONTOS-CHAVE

= Ao instalar o cabo, certifique-se de que mantém uma distancia suficiente em relagéo aos obstaculos.
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= Para o raio de curvatura minimo do cabo MC, consulte o que se segue:
Tabela de especificagées do LS20-C
Para os outros cabos, certifique-se de deixar espaco suficiente para ndo os dobrar excessivamente.

Certifique-se de que a distancia entre a salvaguarda e o alcance maximo de movimento seja superior a 100 mm.

LS20-C804* LS20-CA04*

3.3.4 Desembalagem e transporte

O transporte e a instalagdo dos Manipuladores devem ser realizados por pessoal que tenha recebido formagao em sistemas
roboticos ministrada por nos e pelos fornecedores, e devem cumprir todas as normas nacionais e locais.

/\ AVISO

= Os trabalhos de suspensao e utilizacao de gruas ou empilhadores devem ser realizados apenas por pessoal
autorizado. Quando estas operacgbes séo realizadas por pessoal ndo autorizado, € extremamente perigoso e
pode resultar em lesdes corporais graves e/ou danos severos ao sistema robatico.

= Estabilize o Manipulador com as maos ao iga-lo. Se perder o equilibrio, o Manipulador pode cair, o que
podera resultar em lesdes corporais graves e/ou danos severos ao equipamento.

/\ ATENCAO

= Utilize um carrinho ou equipamento similar para transportar o Manipulador da mesma forma como foi
entregue.

= Apds remover os parafusos que fixam o Manipulador ao equipamento de transporte, o Manipulador pode
cair. Tenha cuidado para nao deixar prender as maos ou os dedos.

= O brago esta fixado com uma abragadeira de arame. Deixe a abragadeira de arame fixada até concluir a
instalacao, para evitar que as maos ou os dedos fiquem presos.

= Para transportar o Manipulador, envolva duas ou mais pessoas na operagéao e fixe o Manipulador ao
equipamento de transporte. Além disso, ndo segure a area sombreada na figura. Fazer isso € extremamente
perigoso e pode resultar em prender as suas maos e dedos.
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(Figura: LS20-C804S)

Simbolo Descricao
a Conduta de resina
b Conduta de metal

e LS20-C804*: aprox. 48 kg: 105,8 Ibs. (libra)
e LS20-CA04*: aprox. 51 kg: 112,5 Ibs. (libra)

= N&o segure a conduta metalica nem a conduta de resina ao transportar o Manipulador. Ao fazé-lo, podera
danifica-los.

# PONTOS-CHAVE

Ao transportar o Manipulador por longas distancias, fixe-o diretamente ao equipamento de transporte para que o
Manipulador ndo tombe. Se necessario, embale o Manipulador da mesma forma como foi entregue.

Transporte o Manipulador seguindo as instru¢des abaixo:
1. Prenda os parafusos olhais no lado superior da Base.
2. Vire o Brago #1 para a frente.

3. Passe as correias por baixo do Brago #2. Coloque a abracadeira de arame na parte metalica (area sombreada na figura
abaixo) de forma a que a cinta ndo se possa mover.

4. Eleve ligeiramente o Manipulador de forma a que este ndo tombe. De seguida, remova os parafusos que fixam o
Manipulador ao equipamento de transporte ou a palete.

5. Eleve o Manipulador segurando-o pelas posigdes indicadas pelas setas para que se mantenha o equilibrio. Em seguida,
desloque o Manipulador para a mesa base.

LS20-C804*
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fl

PSS IRARAARARY

LS20-CA04*

Simbolo Descricao
a Centro de gravidade
b Parafusos olhal
c Correia
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3.3.5 Procedimento de instalagao

A instalagdo deve ser realizada por pessoal que tenha recebido formag&o sobre o sistema robdtico ministrada por nos e pelos
fornecedores. Além disso, assegure o cumprimento das leis e regulamentos de cada pais.

/\ ATENCAO

= O sistema robético deve ser instalado de forma a evitar interferéncias com edificios, estruturas,
infraestruturas, outras maquinas e equipamentos que possam criar riscos de aprisionamento ou pontos de
esmagamento.

= Pode ocorrer vibragao (ressonéncia) durante a operagao, dependendo da rigidez da mesa base. Se ocorrer
vibragdo, aumente a rigidez da mesa ou altere as configuragdes de velocidade, aceleragédo e desaceleragao

3.3.5.1 Especificagdo do ambiente padrao

/\ ATENCAO

= |nstale e mova o Manipulador com duas ou mais pessoas. Os pesos dos Manipuladores sdo os seguintes.
Tenha cuidado para nao prender as maos ou 0s pés e/ou para evitar danos ao equipamento causados pela
queda do Manipulador.

o LS20-C804*: aprox. 48 kg: 105,8 Ibs. (libra)
e LS20-CA04*: aprox. 51 kg: 112,5 Ibs. (libra)

1. Fixe a base a mesa base com quatro parafusos.

# PONTOS-CHAVE

Utilize parafusos com especificacdes conformes a Classe de Propriedade 10.9 ou 12.9 da norma 1SO898-1.

Binario de aperto: 73,5 N-m (750 kgf-cm)

o0 oo
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Simbolo Descricao
a M12x40
b Arruela de pressdo

Anilha plana

Orificio roscado

2. Com um alicate de corte, remova a abragadeira que prende o brago. Remova o parafuso.

—b
a
Simbolo | Descrigdo
a Parafuso: M4
b Abragadeira

3.3.5.2 Especificagdo do ambiente de sala limpa

1. Desembale o Manipulador fora da sala limpa.

2. Fixe o Manipulador ao equipamento de transporte (ou a uma palete) com parafusos, de modo a impedir que o Manipulador

caia.

AN »n A~ W

. Limpe qualquer p6 no Manipulador utilizando um pano sem fiapos embebido em alcool etilico ou agua destilada.
. Transporte o Manipulador para dentro da sala limpa.
. Seguindo o procedimento de instalagdo da especifica¢do padrao, instale o Manipulador.

. Ligue um tubo de escape a porta de escape.

3.3.6 Ligar os cabos

A AVISO

= Para desligar a alimentacdo do sistema robotico, desligue a ficha de alimentagéo da fonte de energia ou
utilize um interruptor de corte. Certifique-se de ligar o cabo de alimentagao CA a uma tomada elétrica ou a
um interruptor de corte. NAO o ligue diretamente a uma fonte de alimentagao da fabrica.
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= Antes de realizar qualquer procedimento de substituicdo, desligue o Controlador e o equipamento
relacionado e, em seguida, desligue o cabo da fonte de alimentagéo. Realizar qualquer procedimento de
substituicdo com a alimentagao ligada é extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou
mau funcionamento do sistema robotico.

= Ligue os cabos de forma correta. Nao permita esfor¢co desnecessario sobre os cabos. (Nao coloque objetos
pesados sobre os cabos. N&o dobre nem puxe os cabos a forgca.) A tensdo desnecessaria nos cabos pode
causar danos, desligamentos e/ou falhas de contacto.

= Aligacao a terra do Manipulador é feita através da ligagdo ao Controlador. Certifique-se de que o
Controlador esta ligado a terra e que os cabos estao corretamente ligados. Se o fio de terra estiver
incorretamente ligado a terra, podera provocar um incéndio ou choque elétrico.

/\ ATENCAO

= Ao ligar o Manipulador ao Controlador, certifique-se de que os nimeros de série de cada equipamento
coincidem. Uma ligagao incorreta entre o Manipulador e o Controlador pode ndo sé causar o funcionamento
inadequado do sistema robético, como também sérios problemas de seguranga. O método de ligagao varia
consoante o Controlador utilizado. Para mais detalhes sobre as especificagdes, consulte o Manual do
Controlador.

= A ligacao dos cabos ao Manipulador deve ser efetuada por pessoal que tenha frequentado a formacao sobre
sistemas robdéticos ministrada por nés e pelos fornecedores. Esta operagao deve igualmente ser efetuada
por pessoal qualificado com conhecimentos - competéncias em eletricidade. A ligagdo dos cabos efetuada
por pessoal sem esses conhecimentos - competéncias pode resultar em ferimentos e mau funcionamento.

Se o Manipulador tiver especificagdo de sala limpa, preste atengdo aos seguintes itens.

Se o Manipulador tiver especificagdo de sala limpa, € necessario ligar o escape. Para o sistema de escape, consulte a secgio
seguinte.

Anexo B: Tabela de especificacoes

3.3.6.1 Método de ligacao do Manipulador ao cabo M/C

1. Coloque o cabo M/C conforme mostrado abaixo.
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#° PONTOS-CHAVE

Tenha cuidado com a orientagéo da placa.

2. Ligue os seguintes conectores pela ordem mostrada abaixo.

3. Instale a placa.

© @0

IoO

|
ll 1]

= Parafuso cruzado: 4 x M3 X 6

= Binario de aperto: 0,6 = 0,1 N-m

# PONTOS-CHAVE

Tenha cuidado para ndo apertar os parafusos com os cabos presos na placa.

3.3.6.2 Ligar os cabos M/C e o Controlador

Ligue o conetor de alimentagéo e o conetor de sinal do cabo M/C a cada Controlador.
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Simbolo Descrigao
a Conector de sinal
b Conector de alimentagdo

Existem dois tipos de cabos M/C: fixos e moveis. Os cabos moveis tém fios como ilustra a figura abaixo

3.3.7 Cablagem instalada para uso do cliente

A\ ATENCAO

= Apenas pessoal autorizado ou certificado deve efetuar a cablagem. A execugéo da cablagem por pessoal
nao autorizado ou nao certificado pode resultar em lesdes corporais e/ou avaria do sistema robotico.

Os fios elétricos e os tubos pneumaticos do utilizador estdo contidos na unidade de cabos.

Fios elétricos

Tens_ao Corre_;r_mte Fios | Area de Seccdo Nominal Nota
nominal permitida
CA/DC30V LA 15 0211 mm> Pa.r trangado / sem
blindagem
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Tens_éo Corrgr)te Fios | Area de Seccédo Nominal Nota
nominal permitida
9
A AVISO

Nao aplique uma corrente superior a 1A no Manipulador.

Fabricante Padrao

Conector compativel
15 pinos

Grampo
JAE

Conector compativel

9 pinos
Grampo

DA-15PF-N (Tipo de soldadura)

DA-C8-J10-F2-1R (Parafuso de fixagdo dos conectores: #4-40 NC)

DE-9PF-N (Tipo de soldadura)

DE-C8-J9-F2-1R (Parafuso de fixacdo dos conectores: #4-40 NC)

Cada conector esta ligado com pinos que t€m o mesmo niimero entre os conectores.

Tubos pneumaticos

Pressao pneumatica maxima utilizavel

O numero de parafusos | Didmetro externo x Didametro interno

0,59Mpa (6 kgf/em?: 86psi)

2 26 mmx 24 mm

2 28 mmx @5 mm

Os acessorios para tubos pneumaticos de 26 mm e 28 mm (didmetro externo) sdo fornecidos em ambas as extremidades dos

tubos pneumaticos.

# PONTOS-CHAVE

Todos os acessorios para tubos pneumaticos de 26 mm e 28 mm da série LS20-C sao brancos. Certifique-se de
verificar os nimeros préximos aos acessorios e conecta-los corretamente.
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p{—;—-o O/ g »@:ﬁ
H—
L;B
Simbolo Descricao
a Interruptor de libertacdo do travao
b Conector de utilizador (conector D-sub de 9 pinos)
c Conector de utilizador (conector D-sub de 15 pinos)
d Acessorio (N° 2) para tubo pneumatico 88 mm
e Acessorio (N° 1) para tubo pneumatico 6 mm
f Conector de Ethernet
g Acessorio (N° 3) para tubo pneumatico 88 mm
h Acessorio (N° 4) para tubo pneumatico 86 mm
i Conector de utilizador (conector D-sub de 9 pinos)
] Acessorio (N° 1) para tubo pneumatico g6 mm
k Acessorio (N° 2) para tubo pneumatico 88 mm
1 Porta de escape (Apenas para especificagdo de sala limpa)
m Conector de Ethernet
n Acessorios para tubo pneumatico de 8 mm (N° 3)
0 Acessorios para tubo pneumatico de @6 mm (N° 4)
p Conector de utilizador (conector D-sub de 15 pinos)

3.3.8 Relocalizagao e armazenamento
3.3.8.1 Precaugdes para relocalizagdo e armazenamento

Observe o seguinte ao relocalizar, armazenar e transportar os Manipuladores.
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A instalagdo do Manipulador e do equipamento robotico devera ser realizada por pessoal que tenha frequentado formacgéo em
sistemas roboticos ministrada por nés ou pelos fornecedores, e deve estar em conformidade com todos os regulamentos
nacionais e locais.

A\ AVISO

= Os trabalhos de suspensao e utilizagdo de gruas ou empilhadores devem ser realizados apenas por pessoal
autorizado. Quando estas operacgdes séo realizadas por pessoal ndo autorizado, € extremamente perigoso e
pode resultar em lesdes corporais graves e/ou danos severos ao sistema robaético.

= Estabilize o Manipulador com as maos ao iga-lo. Se perder o equilibrio, o Manipulador pode cair, o que
podera resultar em lesdes corporais graves e/ou danos severos ao equipamento.

/\ ATENCAO

= Antes de proceder a relocalizagdo do Manipulador, dobre o braco e prenda-o firmemente com uma
abracadeira de arame para evitar que as maos ou os dedos fiquem presos no Manipulador.

= Quando remover os parafusos de fixagdo, segure no Manipulador para que este nao caia. Remover os
parafusos de ancoragem sem suporte pode provocar a queda do Manipulador, podendo depois prender as
maos, os dedos ou o0s pés.

= Para transportar o Manipulador, envolva duas ou mais pessoas na operagao e fixe o Manipulador ao
equipamento de transporte. Além disso, ndo segure a area sombreada na figura. Fazer isso é extremamente
perigoso e pode resultar em prender as suas maos e dedos.

Simbolo Descrigcao
a Conduta de resina
b Conduta de metal

e LS20-C804*: aprox. 48 kg: 105,8 Ibs. (libra)
o LS20-CA04*: aprox. 51 kg: 112,5 Ibs. (libra)
(Figura: LS20-C804S)
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= N&o segure a conduta metalica nem a conduta de resina ao transportar o Manipulador. Ao fazé-lo, podera
danifica-los.

# PONTOS-CHAVE

Ao transportar o Manipulador por longas distancias, fixe-o diretamente ao equipamento de transporte para que o
Manipulador ndo tombe. Se necessario, embale o Manipulador da mesma forma como foi entregue.

Quando o Manipulador for utilizado novamente num sistema robdtico apds armazenamento prolongado, realize um teste de
funcionamento para verificar se esta a operar corretamente e, em seguida, utilize-o normalmente.

Transporte e armazene o Manipulador numa faixa de temperatura de —20 a +60 °C, com humidade entre 10% e 90% (sem
condensagdo).

Quando ocorrer condensacdo no Manipulador durante o transporte ou armazenamento, ligue a alimentagdo apenas depois de a
condensacao secar.

Evite impactos ou vibragdes bruscas no Manipulador durante o transporte.

3.3.8.2 Relocalizagao

A\ ATENCAO

Instale ou relocalize o Manipulador com o auxilio de duas ou mais pessoas. Os pesos dos Manipuladores s&o os
seguintes. Tenha cuidado para ndo prender as maos ou os pés e/ou para evitar danos ao equipamento
causados pela queda do Manipulador.

= | S20-C804*: aprox. 48 kg: 105,8 Ibs. (libra)
= [ S20-CA04*: aprox. 51 kg: 112,5 Ibs. (libra)

1. Desligue a alimentacdo de todos os dispositivos e desligue os cabos da tomada. Remova as paragens mecanicas se as
estiver a utilizar para limitar o alcance de movimento das Juntas #1 e #2. Para detalhes sobre o alcance de movimento,
consulte o seguinte.

Definicao do alcance de movimento através de paragens mecanicas

2. Proteja o brago com um pano para evitar danos. Insira o parafuso no orificio roscado do brago ¢ prenda o parafuso a
conduta metalica usando um fio. Ao fixar o brago utilizando o veio, aperte-o com a for¢a adequada para evitar a
deformag@o do estriado. Para mais informagdes sobre a resisténcia do eixo estriado do parafuso de esfera, consulte

Resisténcia do eixo estriado do parafuso de esfera

Exemplo de fixagdo do braco
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Q

Simbolo

Descricao

a

Parafuso: M4

b

Abragadeira

3. Segure a base do Brago #1 com a méo para desapertar os parafusos de ancoragem. Em seguida, retire o Manipulador da

mesa base.

LS20-C804*

LS20-CA04*
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— 17 ———— 1
Simbolo Descrigao
a Centro de gravidade

3.4 Definicao dos manipuladores terminais

3.4.1 Fixagcao do manipulador terminal

Os utilizadores sdo responsaveis por fazer os seus proprios manipuladores terminais. Tenha cuidado com os seguintes pontos
ao fixar um manipulador terminal. Para mais detalhes sobre a fixag8o de uma mao, consulte o seguinte manual:

"Manual da fun¢do de mao"

/\ ATENCAO

= Se utilizar um manipulador terminal equipado com garra ou mandril, conecte corretamente os cabos e/ou
tubos pneumaticos para que a garra néo solte a pega quando a alimentagao do sistema robotico for
desligada. A ligagéo incorreta dos cabos e/ou tubos pneumaticos pode danificar o sistema robético e/ou a

peca de trabalho, pois a pega pode soltar-se quando o interruptor de paragem de emergéncia for
pressionado.

= As saidas E/S s&o configuradas na fabrica para que se desliguem automaticamente (0) em caso de corte de
energia, ativagédo do interruptor de paragem de emergéncia ou dos dispositivos de seguranca do sistema
robotico. No entanto, as E/S definidas com a Fungéo de Mao nao desligam (0) ao executar a fungdo Reset,
ou ao executar uma paragem de emergéncia.

Veio

= Encaixe um manipulador terminal na extremidade inferior do veio. Para as dimensdes do veio e as dimensdes gerais do
Manipulador, consulte o seguinte.

Especificacio

= Naio desloque a paragem mecanica do limite superior no lado inferior do veio. Caso contrario, quando for executado o
"movimento de salto", a paragem mecanica do limite superior pode colidir com o Manipulador, e o sistema robético pode
ndo funcionar corretamente.

= Use um acoplamento de manga dividido com parafuso M4 ou superior para fixar o manipulador terminal ao veio.
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Interruptor de libertagao do travao

O veio pode baixar devido ao peso do manipulador terminal.

Simbolo Descrigao

a Interruptor de libertagdo do travao

= As Juntas #3 e #4 ndo podem ser movimentadas manualmente para cima ou para baixo, pois o travao eletromagnético
permanece ativado enquanto o sistema robdtico estd desligado. Isto impede que o veio colida com equipamentos periféricos
caso o veio desg¢a devido ao peso do manipulador terminal quando a energia ¢ desligada durante a operacao, ou quando o
motor esta desligado mesmo com a energia ligada.

Para mover a Junta #3 para cima ou para baixo ou rodar a Junta #4 durante a fixagdo do manipulador terminal, ligue o
Controlador e mova a junta para cima ou para baixo ou rode a junta enquanto pressiona o interruptor de libertagdo do
travdo. Este interruptor ¢ do tipo momentaneo, pois o travao ¢é libertado apenas enquanto o botdo esta a ser pressionado

= Tenha cuidado para que o veio ndo caia nem rode devido ao peso da mao enquanto o interruptor de libertagdo do travao
estiver a ser pressionado.

Disposigoes

= Ao operar o Manipulador com um manipulador terminal, este pode interferir com o Manipulador devido ao didmetro
exterior do manipulador terminal, ao tamanho da peca de trabalho ou a posicdo dos bracos. Ao projetar a disposi¢ao do seu
sistema, preste atencdo a area de interferéncia do manipulador terminal.

3.4.2 Colocacgao de camaras e valvulas

O Brago #2 possui orificios roscados conforme mostrado na figura abaixo. Use os orificios roscados M3 na parte superior ao
fixar o cabo Ethernet no brago. Utilize os orificios roscados M4 na parte inferior ao fixar uma camara ou uma valvula de ar ao
braco.

(Unidade: mm)
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*: A partir da superficie de instalacdo da base

3.4.3 Definigoes de peso e inércia

Para garantir o desempenho ideal do Manipulador, ¢ importante assegurar que a carga (peso do manipulador terminal e da
peca) e o momento de inércia da carga estejam dentro dos limites maximos especificados para o Manipulador, e que a Junta #4
ndo se torne excéntrica. Se a carga ou 0 momento de inércia excederem os limites especificados, ou se a carga se tornar
excéntrica, siga os passos abaixo para configurar os parametros.

= Definiciio de peso
= Definicdo de inércia
A configurag@o dos parametros torna o movimento PTP (ponto-a-ponto) do Manipulador mais eficiente, reduz as vibragoes

para encurtar o tempo de operagdo e melhora a capacidade de suportar cargas maiores. Além disso, reduz a vibracdo persistente
gerada quando o momento de inércia do manipulador terminal e da pega de trabalho € superior ao valor predefinido.

Também pode ser configurado em "Medi¢ao de peso, inércia e excentricidade/deslocamento". Consulte mais detalhes no
manual indicado em seguida.

"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Utilitario de medicdo de peso, inércia e excentricidade/deslocamento"

3.4.3.1 Definicao de peso

A\ ATENCAO

O peso total do manipulador terminal e da pec¢a de trabalho ndo deve exceder 20 kg. A série LS20-C néo foi
concebida para operar com cargas superiores a 20 kg. Defina sempre o valor de acordo com a carga. Definir um
valor inferior ao da carga real pode causar erros, impactos e funcionamento insuficiente do Manipulador. Além
disso, o ciclo de vida das pecas sera reduzido e podera ocorrer salto dos dentes da correia, o que levara a um
desvio de posigao.

A capacidade de carga admissivel (manipulador terminal e pega de trabalho) na série LS20-C

= Peso nominal: 10 kg
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= Maximo: 20 kg

Se o peso da carga exceder o peso nominal, altere a defini¢do do parametro de peso do manipulador terminal no comando
Weight. Apos a alteragdo da definigdo, a velocidade maxima de aceleragdo/desaceleragdo do sistema roboético no movimento
PTP correspondente ao "Weight Parameter" (parametro de peso) ¢ definida automaticamente.

3.4.3.2 Carga sobre o veio

A carga (peso do manipulador terminal e da pega de trabalho) sobre o veio pode ser definida através do parametro Weight.
Epson
RC+

Introduza um valor na caixa de texto [Weight:] no painel [Weight] ([Tools]-[Robot Manager]). (Pode também executar o
comando Weight a partir da [Command Window].)

3.4.3.3 Carga sobre o brago

Ao fixar uma camara, valvula ou outros dispositivos ao brago, calcule o peso como equivalente ao do veio. Depois, some este
valor ao peso da carga fixada no veio e introduza o peso total no parametro Weight.

Formula de peso equivalente

Quando fixado na raiz do Brago #2: WM:M(LM+L1)2/(L1+L2)2
» Wy Peso equivalente
= M: Peso da camara, etc.
» L;: Comprimento do Brago #1
» L,: Comprimento do Brago #2

= Ly Distancia do centro de rotagdo da Junta #2 ao centro de gravidade da cdmara.
[Exemplo]

Calcula o parametro [Weight] quando uma camara de "1 kg" ¢ acoplada a extremidade do brago LS20-C (a 550 mm do centro

de rotacdo da Junta #2), com uma carga de "1 kg".
Ww=1

M=1

L;=350

L,=450

Ly=550

W=1x(550+350)2/(350 +450)%=1,27
(Arredondar para duas casas decimais)
WHWy=1+1,27=2,27

Introduza "2,27" para o parametro Weight.
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Simbolo Descricao
a Veio
b Peso de toda a camara
c Junta #2
d Junta #1

3.4.3.4 Definigao automatica da velocidade com base no Peso
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* A percentagem no grafico baseia-se na aceleragdo/desaceleragdo com o peso nominal (10 kg) como sendo 100%.

L
20

|—o- LS20-CA04* |

(ka)

Definicdo automatica da velocidade com base no Weight (%)
Peso do manipulador terminal (kg)
LS20-C804 * LS20-CA04*

0 130 145

1 130 145

2 128 140

5 120 120

10 100 100

15 70 70

20 55 55
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3.4.3.5 Definicdo automatica da aceleragao/desaceleragcao com base no Weight

* A percentagem no grafico baseia-se na aceleragdo/desaceleragdo com o peso nominal (10 kg) como sendo 100%.

Definigdo automatica da aceleragao/desaceleragédo com base no Weight
Peso do manipulador terminal (kg)
LS20-C804 * LS20-CA04*

0 130 125

1 130 125

2 128 120

5 120 110

10 100 100

15 86 86

20 80 75

3.4.3.6 Definigao de inércia
3.4.3.6.1 Momento e definigcao de inércia

O momento de inércia ¢ definido como "o racio entre o binario aplicado a um corpo rigido e a sua resisténcia a0 movimento".
"o on;

Este valor é normalmente referido como "momento de inércia", "inércia" ou "GD2". Quando o Manipulador opera com objetos

adicionais (como um manipulador terminal) acoplados ao veio, é necessario considerar o momento de inércia da carga.

A\ ATENCAO

O momento de inércia da carga (peso do manipulador terminal e da peca de trabalho) deve ser igual ou inferior

a1,0 kg-mz. A série LS20-C nao foi concebida para funcionar com um momento de inércia superior a 1,0 kg-mz.
Defina sempre o valor de acordo com o momento de inércia. Definir um valor inferior ao momento de inércia
atual pode causar erros, impactos e funcionamento insuficiente do Manipulador. Além disso, o ciclo de vida das
pecas pode ser reduzido e pode ocorrer folga posicional devido ao impacto dos dentes da correia.

O momento de inércia aceitavel da carga para a série LS20-C
= Peso nominal: 0,05 kg'm2
» Méximo: 1,00 kg-m?
Se o momento de inércia da carga exceder o valor nominal, altere a configuragdo do pardmetro de momento de inércia no

comando Inertia. Apoés a alteracdo da configuragdo, a velocidade maxima de aceleragdo/desaceleragdo da Junta #4 no
movimento PTP correspondente ao valor do "momento de inércia" ¢ ajustada automaticamente.
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3.4.3.6.2 Momento de inércia da carga sobre o veio

O momento de inércia da carga (peso do manipulador terminal e da pega de trabalho) no veio pode ser definido pelo parametro

"momento de inércia" do comando Inertia.
Epson
RC+

Introduza um valor na caixa de texto [Moment of inertia] no painel [Weight] ([Tools]-[Robot Manager]). (Pode também

executar o comando Inertia a partir da [Command Window].)

3.4.3.6.3 Ajuste automatico de aceleragao/desaceleragao da Junta #4 por Inertia
(momento de inércia)

(%) 180
160
140
120
100

80
60
40
20

k-\160

\

§ 100

\

\

28.6

7.1

—_— "

| | | | ] | | | | | ! ! | I ! ! | I !
0 0.10 0.20 0.30 0.40 0.50 0.60 0.70 0.80 0.90 1.00 (kg-m?)

Parémetro de ajuste do momento de

inércia (kg-mz)

Ajuste automatico de aceleragéo/desaceleragéo (%) da Junta #4 por
Inertia (momento de inércia)

0,01 160
0,05 100
0,15 28,6
1,00 7,1

3.4.3.6.4 Quantidade excéntrica e definicao de inércia

/\ ATENCAO

A quantidade excéntrica do manipulador terminal e da peca de trabalho ndo deve exceder 200 mm. A série
LS20-C nao foi concebida para funcionar com uma quantidade excéntrica superior a 200 mm. Defina sempre os
parametros de peso de acordo com a carga. Definir um valor inferior ao da carga atual pode causar erros,
impactos excessivos e funcionamento insuficiente do Manipulador. Além disso, o ciclo de vida das pecas pode
ser reduzido e pode ocorrer folga posicional devido ao impacto dos dentes da correia.

135



Rob6 industrial: Robés SCARA Manual da série LS-C Rev.3

A quantidade aceitavel de carga excéntrica na série LS20-C ¢ de 0 mm na predefini¢do e 200 mm no valor maximo. Se o

momento de inércia da carga exceder a predefinicdo, altere a configuragdo do pardmetro de quantidade excéntrica do comando

Inertia. Apds a alterag@o da configuracdo, a velocidade méaxima de acelerag@o/desaceleracdo do Manipulador no movimento

PTP correspondente a "quantidade excéntrica" é definida automaticamente.

a

Simbolo Descricao

Centro de rotagdo

Posicao do centro de gravidade da carga

Quantidade excéntrica

3.4.3.6.5 Quantidade excéntrica da carga no veio

A quantidade excéntrica da carga (peso do manipulador terminal e da pega de trabalho) no veio pode ser definida pelo

parametro "quantidade excéntrica" do comando Inertia.

Epson
RC+

Introduza um valor na caixa de texto [Eccentricity:] no painel [Inertia] ([Tools]-[Robot Manager]). (Pode também executar o

comando Inertia a partir da [Command Window].)

3.4.3.6.6 Ajuste automatico de aceleragao/desaceleragao por Inertia (quantidade
excéntrica)

(%) 1201
100 100

60 \Dso\

40

20

0 50 100

| |
150 200 (mm)

Parametro da quantidade
excéntrica (mm)

Ajuste automatico de aceleracao/desaceleragéo por Inertia (quantidade
excéntrica) (%)

100

50

70
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Parametro da quantidade Ajuste automatico de aceleragcao/desaceleragao por Inertia (quantidade
excéntrica (mm) excéntrica) (%)
100 50
200 25

3.4.3.6.7 Calcular o momento de inércia

Consulte os exemplos seguintes de formulas para calcular o momento de inércia da carga (manipulador terminal com peca de
trabalho). O momento de inércia de toda a carga ¢ calculado pela soma de cada parte (a), (b) e (c).

Whole moment | _ | Moment of inertia Moment of inertia . Moment of inertia

of inertia of end effector(A) of work piece (B) of work piece(C)
Simbolo Descricao

a Manipulador terminal

b Peca de trabalho

c Peca de trabalho

d Veio

e Centro de rotacdo

Abaixo s@o apresentados os métodos para calcular o momento de inércia para (a), (b) e (c). Calcule 0 momento de inércia total
utilizando as formulas bésicas.

(a) Momento de inércia de um paralelepipedo retangular

>

m 2 2
‘ ‘ m2 , +mxL?
L
=] b
h
Simbolo Descricao
a Centro de rotacao
b Centro de gravidade do paralelepipedo retangular

(b) Momento de inércia de um cilindro
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r 2
m—+mxL
2

L

Simbolo Descrigao
a Centro de gravidade do cilindro
b Centro de rotacao

(c) Momento de inércia de uma esfera

mi rP+mxL’
5

Simbolo Descricao
a Centro de rotacdo
b Centro de gravidade da esfera

3.4.3.6.8 Momento e definigao de inércia

O momento de inércia ¢ definido como "o réacio entre o bindrio aplicado a um corpo rigido e a sua resisténcia ao movimento".
Este valor é normalmente referido como "momento de inércia", "inércia" ou "GD2". Quando o Manipulador opera com objetos

adicionais (como um manipulador terminal) acoplados ao veio, é necessario considerar o momento de inércia da carga.

A\ ATENCAO

O momento de inércia da carga (peso do manipulador terminal e da peca de trabalho) deve ser igual ou inferior
a245 kg-mz. A série LS50-C nao foi concebida para funcionar com um momento de inércia superior a 2,45

kg'm2. Defina sempre o valor de acordo com o momento de inércia. Definir um valor inferior ao momento de
inércia atual pode causar erros, impactos e funcionamento insuficiente do Manipulador. Além disso, o ciclo de
vida das pecas pode ser reduzido e pode ocorrer folga posicional devido ao impacto dos dentes da correia.

O momento de inércia aceitdvel da carga para a série LS50-C
= Peso nominal: 1,00 kg~m2
= Maéximo: 2,45 kg-m2
Se 0 momento de inércia da carga exceder o valor nominal, altere a configurag@o do parametro de momento de inércia no

comando Inertia. Apods a alteracdo da configuragdo, a velocidade maxima de aceleracao/desaceleragdo da Junta #4 no
movimento PTP correspondente ao valor do "momento de inércia" € ajustada automaticamente.
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3.4.3.6.9 Momento de inércia da carga sobre o veio

O momento de inércia da carga (peso do manipulador terminal e da peca de trabalho) no veio pode ser definido pelo parametro
"momento de inércia" do comando Inertia.

Epson
RC+

Introduza um valor na caixa de texto [Moment of inertia] no painel [Weight] ([Tools]-[Robot Manager]). (Pode também
executar o comando Inertia a partir da [Command Window].)

3.4.3.6.10 Ajuste automatico de aceleragao/desaceleracao da Junta #4 por Inertia
(momento de inércia)

(%) 700

645

600

500

400

300

200

100

0 02 04 06 08 10 1.2 14 16 1.8 20 22 24 26 (kem?)

Parédmetro de ajuste do momento de Ajuste automatico de aceleragcédo/desaceleracéo (%) da Junta #4 por
inércia (kg-m?) Inertia (momento de inércia)
0,2 645
0,5 340
1 100
2,1 42
2,45 38,5

3.4.3.6.11 Quantidade excéntrica e definicao de inércia

/\ ATENCAO

A quantidade excéntrica do manipulador terminal e da pecga de trabalho ndo deve exceder 200 mm. A série
LS50-C nao foi concebida para funcionar com uma quantidade excéntrica superior a 200 mm. Defina sempre os
parametros de peso de acordo com a carga. Definir um valor inferior ao da carga atual pode causar erros,
impactos excessivos e funcionamento insuficiente do Manipulador. Além disso, o ciclo de vida das pegas pode
ser reduzido e pode ocorrer folga posicional devido ao impacto dos dentes da correia.

A quantidade aceitavel de carga excéntrica na série LS50-C ¢ de 0 mm na predefini¢do e 200 mm no valor méximo. Se o

momento de inércia da carga exceder a predefinicdo, altere a configuragdo do parametro de quantidade excéntrica do comando
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Inertia. Apos a alteragdo da configuracdo, a velocidade maxima de aceleragdo/desaceleragdo do Manipulador no movimento

PTP correspondente a "quantidade excéntrica" ¢ definida automaticamente.

Simbolo Descricao
a Centro de rotacdo
b Posicgao do centro de gravidade da carga
c Quantidade excéntrica

3.4.3.6.12 Quantidade excéntrica da carga no veio

A quantidade excéntrica da carga (peso do manipulador terminal e da peca de trabalho) no veio pode ser definida pelo

parametro "quantidade excéntrica" do comando Inertia.

Epson
RC+

Introduza um valor na caixa de texto [Eccentricity:] no painel [Inertia] ([Tools]-[Robot Manager]). (Pode também executar o

comando Inertia a partir da [Command Window].)

3.4.3.6.13 Ajuste automatico de aceleracao/desaceleragao por Inertia (quantidade

excéntrica)

(%) 120

100
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80
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100
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Ajuste automatico de aceleragdo/desaceleragao por Inertia (quantidade
Parametro da quantidade excéntrica) (%)
excéntrica (mm)
20 kg 40 kg
0 100 100
25 100 70
50 90 50
100 70 28
150 30 20
200 15 15

3.4.3.6.14 Calcular o momento de inércia

Consulte os exemplos seguintes de formulas para calcular o momento de inércia da carga (manipulador terminal com peca de
trabalho).

O momento de inércia de toda a carga ¢ calculado pela soma de cada parte (A), (B) e (C).

Whole moment | _ | Moment of inertia Moment of inertia| _ | Moment of inertia

of inertia of end effector(A) of work piece (B) of work piece(C)
Simbolo Descrigcao

a Centro de rotacdo

b Veio

A Manipulador terminal

B Peca de trabalho

C Peca de trabalho

Abaixo sao apresentados os métodos para calcular o momento de inércia para (a), (b) e (c). Calcule o momento de inércia total
utilizando as formulas basicas.

(A) Momento de inércia de um paralelepipedo retangular

141



Rob6 industrial: Robés SCARA Manual da série LS-C

Rev.3

b*+h’

+mxL?

Simbolo Descricao

a Centro de rotacdo

c Centro de gravidade do paralelepipedo retangular

(b) Momento de inércia de um cilindro

a b

-

2
r 2
—+mxL
m—-+m
L
Simbolo Descricao

a Centro de gravidade do cilindro
b Centro de rotacdo

(C) Momento de inércia de uma esfera

b
a
‘ m 2 rr+mxL?
5
—
Simbolo Descricao
a Centro de rotacao
b Centro de gravidade da esfera

3.4.3.7 Momento e definicdo de inércia

O momento de inércia é definido como "o racio entre o binario aplicado a um corpo rigido e a sua resisténcia a0 movimento".

Este valor é normalmente referido como "momento de inércia

/\ ATENCAO

inércia" ou "GD2". Quando o Manipulador opera com objetos
adicionais (como um manipulador terminal) acoplados ao veio, é necessario considerar o momento de inércia da carga.

= O momento de inércia da carga (peso do manipulador terminal e da pecga de trabalho) deve ser igual ou

inferior a 1,0 kg m?2. A série LS20-C n3o foi concebida para funcionar com um momento de inércia superior a

1,0 kg mZ. Defina sempre o valor de acordo com o momento de inércia. Definir um valor inferior ao momento
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de inércia atual pode causar erros, impactos e funcionamento insuficiente do Manipulador. Além disso, o
ciclo de vida das pegas pode ser reduzido e pode ocorrer folga posicional devido ao impacto dos dentes da
correia.

O momento de inércia aceitdvel da carga para a série LS20-C
= Peso nominal: 0,05 kgm2

= Maéximo: 1,00 kgm2

Se o momento de inércia da carga exceder o valor nominal, altere a configuragdo do pardmetro de momento de inércia no
comando Inertia. Apods a alteracdo da configuracdo, a velocidade méaxima de aceleragdo/desaceleracdo da Junta #4 no
movimento PTP correspondente ao valor do "momento de inércia" ¢ ajustada automaticamente.

3.4.3.8 Momento de inércia da carga sobre o veio

O momento de inércia da carga (peso do manipulador terminal e da pega de trabalho) no veio pode ser definido pelo parametro
"momento de inércia" do comando Inertia.

Epson
RC+

Introduza um valor na caixa de texto [Moment of inertia] no painel [Weight] ([Tools]-[Robot Manager]). (Pode também
executar o comando Inertia a partir da [Command Window].)

3.4.3.9 Quantidade excéntrica da carga no veio

A quantidade excéntrica da carga (peso do manipulador terminal e da peca de trabalho) no veio pode ser definida pelo
parametro "quantidade excéntrica" do comando Inertia.

Epson
RC+

Introduza um valor na caixa de texto [Eccentricity:] no painel [Inertia] ([Tools]-[Robot Manager]). (Pode também executar o
comando Inertia a partir da [Command Window].)

3.4.4 Precaucgoes para aceleracao/desaceleragao automatica da Junta #3

Quando mover o Manipulador em movimento PTP horizontal com a Junta #3 (Z) numa posigéo elevada, o tempo de
movimento serd mais rapido.

Quando a Junta #3 descer abaixo de um determinado ponto, sera utilizada a aceleracdo/desaceleragdo automatica para reduzir a
aceleracdo/desaceleragdo. (Consulte as figuras abaixo) Quanto mais elevada for a posi¢do do veio, mais rapida serd a
aceleracdo/desaceleragdo do movimento. No entanto, demora mais tempo a mover a Junta #3 para cima ¢ para baixo. Ajuste a

posicao da Junta #3 para o movimento do Manipulador apds considerar a relacdo entre a posi¢ao atual e a posi¢ao de destino.

O limite superior da Junta #3 durante o movimento horizontal usando o comando Jump pode ser definido pelo comando LimZ.
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3.4.4.1 Aceleragao/desaceleragao automatica vs. posicao da Junta #3

(%) 120

100 100
1007 Q
80 \
60 N -0 | $20-CA04*
40 L1 £20-C804*

\13 . ~-1.520-C804
20 =]
| 1 | | 14?-014|
0  -100 -200 -300 —400 (mm)

# PONTOS-CHAVE

Ao mover o Manipulador horizontalmente enquanto o veio esta a ser baixado, pode ocorrer ultrapassagem no
momento do posicionamento final.

Aceleracao/desaceleracao
Altura do veio (mm)
LS20-C804 * | LS20-CA04*
0 100 100
-150 100 100
-400 14 18
-420 14 18
3.5 Alcance de movimento
/\ ATENCAO

Ao configurar o alcance de movimento para seguranga, o alcance de impulso e as paragens mecanicas devem
ser sempre definidos em simultaneo.

O alcance de movimento ¢ pré-ajustado na fabrica, como explicado na secg@o seguinte.
Alcance padriao de movimento
Este é o alcance maximo de movimento do Manipulador.

Existem trés métodos para definir o alcance de movimento descritos a seguir:
1. Definir através de alcance de impulso (para todas as articulagdes)
2. Definir as paragens mecanicas (para as Juntas #1 a #2)

3. Definir o alcance cartesiano (retangular) no sistema de coordenadas X, Y do Manipulador (para as Juntas #1 e #2)

144



Rob6 industrial: Robos SCARA Manual da série LS-C Rev.3

«——  Rectangular range setting =~ ——|

A
Y

Mechanical Work Envelope Mechanical
Stop Stop

l——————— Pulse range —_—

Quando o alcance de movimento for alterado por motivos de eficiéncia de disposi¢do ou seguranga, siga as descrigdes abaixo.
= Definicio do alcance de movimento através de alcance de impulso
= Definiciio do alcance de movimento através de paragens mecanicas

= Definiciio do alcance cartesiano (retangular) no sistema de coordenadas XY do

3.5.1 Definicao do alcance de movimento através de alcance de impulso

Os impulsos sdo a unidade basica do movimento do Manipulador. O alcance de movimento do Manipulador ¢ controlado pelo
alcance de impulso entre o limite inferior e o limite superior de impulsos de cada junta. Os valores de impulso sdo lidos a partir
da saida do codificador do servomotor.

Consulte o alcance de impulso maximo nas secgdes seguintes. O alcance de impulso deve ser definido dentro do alcance de
paragem mecanica.

= Alcance max. de impulso da Junta #1
= Alcance max. de impulso da Junta #2
= Alcance max. de impulso da Junta #3

= Alcance max. de impulso da Junta #4

# PONTOS-CHAVE

Assim que o Manipulador receber um comando operacional, verificara se a posicado de destino especificada pelo
comando esta dentro do alcance de impulso antes de funcionar. Se a posicao de destino estiver fora do alcance
de impulso definido, ocorrera um erro e o Manipulador ndo se deslocara.

Epson
RC+

O alcance de impulsos pode ser definido no painel [Range] apresentado ao selecionar [Tools]-[Robot Manager]. (Pode também
executar o comando Range a partir da [Command Window].)

3.5.1.1 Alcance max. de impulso da Junta #1

A posigdo do impulso 0 (zero) da Junta #1 ¢é a posi¢do em que o Brago #1 esta virado para a diregdo positiva (+) no eixo de
coordenadas X. Com o impulso 0 como ponto de partida, o valor do impulso no sentido inverso ao dos ponteiros do relogio é
definido como o positivo (+), ¢ o valor do impulso no sentido dos ponteiros do reldgio é definido como o negativo (-).
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+X 0 pulse

+B B

A: Alcance Max. de Movimento

B: Alcance Max. de Impulso

+132°

Impulsos -152918 a 808278

3.5.1.2 Alcance max. de impulso da Junta #2

A posicao do impulso 0 (zero) da Junta #2 ¢ a posi¢ao onde o Brago #2 esta alinhado com o Braco #1. (Igual para todas as
dire¢des do Brago #1) Com o impulso 0 como ponto de partida, o valor do impulso no sentido anti-horario ¢ definido como
positivo (+) e o valor do impulso no sentido horario ¢ definido como negativo (-).

0 pulse

A: Alcance Max. de Movimento

B: Alcance Max. de Impulso

+152°

+impulso 345885

3.5.1.3 Alcance max. de impulso da Junta #3

A posigdo de impulso 0 (zero) da Junta #3 é a posicdo em que o veio esta no limite superior. O valor do impulso é sempre
negativo porque a Junta #3 desloca-se sempre abaixo da posi¢do de impulso 0.
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Simbolo Descrigao

a Limite superior: impulso 0

Curso da Junta #3 | Limite Inferior do Impulso

LS20-C804S (Modelo padrao)

420 mm impulso -283853
LS20-CA04S (Modelo padrao)

LS20-C804C (Modelo sala limpa)

390 mm impulso -263578
LS20-CA04C (Modelo sala limpa)

# PONTOS-CHAVE

A configuragéo do alcance de movimento ndo pode ser alterada pela paragem mecénica da Junta #3.

3.5.1.4 Alcance max. de impulso da Junta #4

A posigdo de impulso 0 (zero) da Junta #4 é a posicdo em que a face plana proxima da extremidade do veio esta virada para a
extremidade do Brago #2. (Igual para todas as dire¢des do Brago #2) Com o impulso 0 como ponto de partida, o valor do
impulso no sentido anti-horario é definido como o positivo (+) e o valor do impulso no sentido horario ¢ definido como o
negativo (-).

+Y

a
¥
._\. {;/’ Y ‘—7_'\; .- +X
LI,
b

e
{
]/ k‘\,_’_/

Simbolo | Descricao

a + direcao

b - direcdo

Alcance maximo de impulso: 0+344065

3.5.2 Definicao do alcance de movimento através de paragens mecanicas

As paragens mecanicas limitam fisicamente a area absoluta em que o Manipulador pode mover-se.

As Juntas #1 e #2 tém orificios roscados nas posi¢des correspondentes ao angulo para as defini¢des de paragem mecanica.
Defina o intervalo de movimento consoante a posi¢do da paragem mecanica (ajustavel). Instale os parafusos nos orificios
correspondentes ao angulo que pretende definir.

*A area de operacao da Junta #3 ndo pode ser definida.
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o))
l
g

i\

b—e7 1 '
0 d f
Simbolo Descricéo
a Paragem mecéanica da Junta #3 (Paragem mecanica do limite inferior): Ndo mova a posigao.
b Paragem mecénica da Junta #3 (paragem mecanica do limite superior): Nao mova a posicao.
C Paragem mecénica da Junta #2 (fixa)
d Paragem mecanica da Junta #2 (ajustavel)
e Paragem mecanica da Junta #1 (fixa)
f Paragem mecanica da Junta #1 (ajustavel)

3.5.2.1 Definir as paragens mecanicas das Junta #1 e #2

As Juntas #1 e #2 tém orificios roscados nas posicdes correspondentes ao angulo para as defini¢des de paragem mecanica.

Defina o intervalo de movimento consoante a posi¢do da paragem mecanica (ajustavel). Instale os parafusos nos orificios

correspondentes ao angulo que pretende definir.

Instale os parafusos da paragem mecanica na seguinte posicao.

Paragens mecanicas da Junta #1

O —e —

a b

Angulo de ajuste (°) 122 -122

Valor do impulso (impulso) | 771868 | -116508

Paragens mecéanicas da Junta #2

b

|
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Esta € uma figura do Brago #1 vista de baixo.

a

b

Angulo de ajuste (°)

135

-135

Valor do impulso (impulso)

307200 | -307200

1. Desligue o Controlador.

2. Instale um parafuso sextavado no orificio correspondente ao angulo de ajuste, ¢ aperte.

Articulacao

Parafuso

O numero de

Binario de aperto

Resisténcia

sextavado parafusos recomendado

Rosca total

M8x10 Classe de propriedades ISO898-1

1 parafuso / lado 13,0 N'm (132,7 kgf-cm) 109 ou 12.9.
Rosca total

M10x50

3. Ligue o Controlador.

4. Defina o alcance de impulso correspondente as novas posi¢des das paragens mecanicas.

Defina o alcance de impulso dentro das posigdes do alcance da paragem mecanica.

Exemplo: Utilizar o LS20-C804S para definir a Junta #1 de -110 a +110° e a Junta #2 de -120 a +120°
Epson
RC+

Execute os seguintes comandos na [Command Window].

>JRANGE 1, -72817, 728177 ' Define o intervalo de impulsos da Junta #1
>JRANGE 2, -273066, 273066 ' Define o intervalo de impulsos da Junta #2
>RANGE ' Verifica o valor definido utilizando o comando
Range

-72817, 728177, -273066, 273066, -283853, 0, -344064, 344064

5. Mova o brago manualmente até tocar nas paragens mecanicas e certifique-se de que o brago ndo colide com nenhum

equipamento periférico durante a operagéo.

6. Opere a junta alterada a baixas velocidades até atingir as posi¢des do intervalo minimo ¢ maximo de impulsos. Certifique-

se de que o brago ndo atinge as paragens mecanicas.
(Verifique a posi¢do da paragem mecanica e o alcance de movimento que definiu).

Exemplo: Utilizar o LS20-C804S para definir a Junta #1 de -110 a +110° e a Junta #2 de -120 a +120°
Epson
RC+

Execute os seguintes comandos na [Command Window].

>MOTOR ON ' Liga o motor

>POWER LOW ' Entra no modo de baixo consumo

>SPEED 5 ' Define a baixa velocidade

>PULSE 1, -72817.0, 0.0 ! Move para a posicdo minima de impulsos da
Junta #1
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>PULSE 728177,0,0,0 'Move para a posicdo max. de impulsos da Junta #1

>PULSE 2,-273066,0, O ! Move para a posicdo minima de impulsos da
Junta #1
>PULSE 327680,273066,0,0 'Move para a posicdo max. de impulsos da Junta #2

O comando Pulse (comando Go Pulse) desloca todas as juntas para as posigdes especificadas em simultaneo. Especifique
posi¢des seguras apos considerar o movimento ndo apenas das juntas cujo alcance de impulsos foi alterado, mas também
das outras juntas.

Neste exemplo, ao verificar a Junta #2, a configurag@o da Junta #1 ¢é definida para 0° préoximo do centro da area de
movimento (impulso: 327680) e depois € operada.

Se o brago atingir as paragens mecanicas ou se ocorrer um erro depois de o brago atingir as paragens mecanicas, redefina o
alcance de impulso para uma defini¢do mais estreita ou alargue as posi¢des das paragens mecanicas dentro do limite.

3.5.3 Definicao do alcance cartesiano (retangular) no sistema de
coordenadas XY do

Manipulador (para as Juntas #1 e #2)
Utilize este método para definir os limites superior ¢ inferior das coordenadas X e Y.

Esta configuragdo ¢ aplicada apenas por software. Portanto, ndo altera o intervalo fisico. O alcance fisico maximo baseia-se na
posicao das paragens mecanicas.

Epson
RC+

Defina a configuracdo XYLim no painel [XYZ Limits], mostrado ao selecionar [Tools] - [Robot Manager]. (Pode também
executar o comando XYLim a partir da [Command Window].)

3.5.4 Alcance padrao de movimento
Alcance de movimento

Os seguintes diagramas de "alcance de movimento" mostram a especificacdo padrao (maxima). Quando cada motor de Junta
estd sob servocontrolo, o centro do ponto mais baixo da Junta #3 (veio) move-se nas areas mostradas na figura.

Area limitada por uma paragem mecanica

A area onde o ponto mais baixo do centro da Junta #3 pode ser movido quando cada motor da junta ndo estd sob servocontrolo.
Paragem mecanica

A area que contém o alcance maximo dos bragos.

Alcance maximo

A area que contém o alcance maximo dos bragos. Se o raio maximo do manipulador terminal for superior a 60 mm, adicione a

"Area limitada por uma paragem mecanica" e o "raio do manipulador terminal” como a drea maxima.

A Centro da Junta #3

B Alcance de movimento

C Alcance maximo
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D Face de montagem da base
E Area limitada por uma paragem
mecénica
LS20-C804 * | LS20-CA04*
a Brago #1 + Braco #2 [mm)] 800 1000
b Comprimento do brago 1 [mm] 350 550
c Comprimento do brago 2 [mm] 450
d Alcance de movimento da Junta #1 [°] 132
e Alcance de movimento da Junta #2 [°] 152
f (Alcance de movimento) 216,5 260,7
g (Alcance de movimento do lado posterior) 684,2 818
h Angulo até a paragem mecanica da Junta #1 [°] 2,0
i Angulo até a paragem mecanica da Junta #2 [°] 3,6
j (Area de paragem mecénica) 195,3 232,8
k (Area de paragem mecanica no lado posterior) 693,1 832,1
LS20-C***S 420
m (Alcance de movimento da Junta #3)
LS20-C***C 390
LS20-C***S 26,5
n (Distancia a partir da face de montagem da base)
LS20-C***C 33,7
) LS20-C***S 6,5
p (Area de paragem mecanica da Junta #3, terminal superior)
LS20-C***C 3,2
) LS20-C***S 8,5
q (Area de paragem mecanica da Junta #3, terminal inferior)
LS20-C***C 1,3
Especificacdo do ambiente padrao
A
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Especificacio do ambiente de sala limpa
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4. Manipulador LS50-C

Este volume contém informagdes para a configuracio e operagdo dos Manipuladores.

Leia atentamente este volume antes de configurar e operar os Manipuladores.
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4.1 Seguranga

O Manipulador e equipamentos relacionados devem ser desembalados e transportados por pessoas que tenham recebido

formagdo em instalagdo fornecida pela Epson e pelos fornecedores. Além disso, devem ser cumpridas as leis ¢ normas do pais
de instalagdo.

Antes de utilizar, leia este manual e os manuais relacionados para garantir uma utilizagio correta. Depois de ler este manual,
guarde-o num local facilmente acessivel para referéncia futura.

Este produto destina-se ao transporte ¢ montagem de pegas uma area isolada com seguranca.

4.1.1 Convencgoes

Os seguintes simbolos sdo utilizados neste manual para indicar informagdes de seguranga importantes. Certifique-se de que 1&
as descri¢des mostradas com cada simbolo.

/A AVISO

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

/\ AVISO

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

/\ ATENCAO

Este simbolo indica uma situagédo potencialmente perigosa, que, caso néo seja corretamente executada, podera
resultar em ferimentos ligeiros ou moderados ou apenas danos materiais.

4.1.2 Seguranga de concec¢ao e instalagao
Este produto destina-se ao transporte ¢ montagem de pegas numa zona isolada em seguranga.

A concegdo e a instalag@o do sistema robdtico devem ser realizados por pessoal que tenha frequentado a formacdo em sistemas
robdticos ministrada por nos e pelos fornecedores.

Para garantir a seguranga, deve ser instalada uma protegdo para o sistema robdtico. Para detalhes sobre a prote¢do, consulte o
seguinte.

Protecao
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Os seguintes pontos sdo precaugdes de seguranca para a equipa de projeto.

A AVISO

= O pessoal que projeta e/ou constroi o sistema robotico com este produto deve ler o "Manual de Segurancga”
para compreender os requisitos de seguranga antes de projetar e/ou construir o sistema robaético. Projetar
e/ou construir o sistema robético sem compreender os requisitos de seguranca é extremamente perigoso,
podendo resultar em ferimentos corporais graves e/ou danos severos ao equipamento do sistema robético,
além de causar sérios problemas de segurancga.

= O Manipulador e o Controlador devem ser utilizados dentro das condicdes ambientais descritas nos
respetivos manuais. Este produto foi concebido e fabricado estritamente para utilizagdo num ambiente
interior normal. A utilizagdo do produto num ambiente que exceda as condigbes ambientais especificadas
pode ndo s6 encurtar o ciclo de vida do produto, como também causar sérios problemas de seguranca.

= O sistema robético deve ser utilizado dentro dos requisitos de instalacdo descritos nos manuais. A utilizagéo
do sistema robaético fora dos requisitos de instalagdo pode nédo s6 encurtar o ciclo de vida do produto, como
também causar sérios problemas de seguranga.

= Ao projetar ou instalar um sistema robotico, utilize pelo menos o seguinte equipamento de protecao.
Trabalhar sem equipamento de protecéo pode causar sérios problemas de seguranca.
¢ Roupa de trabalho adequada

o Capacete

* Calgado de seguranga

Outras precaugdes para a instalagdo sdo mencionadas no seguinte.
Ambiente e instalacido

Leia atentamente este capitulo para compreender os procedimentos de instalagdo segura antes de instalar os robds e
equipamentos robdticos.

4.1.2.1 Resisténcia do eixo estriado do parafuso de esfera

Se for aplicada uma carga que exceda o valor admissivel no eixo estriado do parafuso de esfera, 0 mesmo podera nao funcionar

corretamente devido a deformacgao ou quebra do eixo.

Se o eixo estriado do parafuso de esfera suportar uma carga que exceda o valor permitido, ¢ necessario substituir a unidade
estriada do parafuso de esfera.

As cargas admissiveis variam consoante a distdncia onde a carga ¢ aplicada. Consulte a formula abaixo para calcular a carga
admissivel.

EVAMAWA AW 3

i T
-
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Simbolo Descricao
a Extremidade da porca estriada
Exemplo:

Se for aplicada uma carga de 110 N (11,2 kgf) a 400 mm do extremo da porca estriada

Momento de curvatura admissivel

M=80 000 N-mm

Momento

M=F-L=100-400=44 000 N-mm

4.1.3 Seguranga operacional

Os seguintes pontos sdo precaucgdes de seguranca para os operadores qualificados:

A AVISO

= Leia cuidadosamente os Requisitos de Seguranga no "Manual de Segurancga" antes de operar o sistema

robético. Operar o sistema robotico sem compreender os requisitos de seguranga é extremamente perigoso
e pode resultar em ferimentos corporais graves e/ou danos severos ao equipamento do sistema robatico.

Nao entre na area de operagao do Manipulador enquanto a alimentagao do sistema robdético estiver ligada.
Entrar na érea de operacao com a alimentacéo ligada é extremamente perigoso e pode causar sérios
problemas de seguranga, uma vez que o Manipulador pode mover-se mesmo que parega estar parado.

Antes de utilizar o sistema robético, certifique-se de que ninguém se encontra dentro da area protegida. O
sistema robético pode ser utilizado no modo de programacado mesmo quando alguém se encontra dentro da
area protegida. O movimento do Manipulador esta sempre em estado restrito (baixa velocidade e baixa
poténcia) para garantir a seguranga do operador. Contudo, operar o sistema robético enquanto alguém se
encontra dentro da area protegida € extremamente perigoso e pode resultar em sérios problemas de
seguranga caso o Manipulador se mova de forma inesperada.

Prima imediatamente o interruptor de paragem de emergéncia sempre que o Manipulador se mova de forma
anormal durante a operacgao do sistema roboético. Continuar a operagdo enquanto o Manipulador se move de
forma anormal é extremamente perigoso e pode resultar em ferimentos corporais graves e/ou danos severos
ao equipamento do sistema robotico.

/\ AVISO

= Para desligar a alimentacdo do sistema robotico, desligue a ficha de alimentagéo da fonte de energia ou

utilize um interruptor de corte. Certifique-se de ligar o cabo de alimentacdo CA a uma tomada elétrica ou a
um interruptor de corte. NAO o ligue diretamente a uma fonte de alimentacgéo da fabrica.

= Antes de realizar qualquer procedimento de substituicdo, desligue o Controlador e o equipamento

relacionado e, em seguida, desligue o cabo da fonte de alimentacdo. Realizar qualquer procedimento de
substituicdo com a alimentagao ligada é extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou
mau funcionamento do sistema robdtico.

N&o ligue nem desligue os conectores do motor enquanto a alimentacao do sistema robdtico estiver ligada.
Ligar ou desligar os conectores do motor com a alimentagao ligada é extremamente perigoso e pode resultar
em ferimentos corporais graves, uma vez que o Manipulador pode mover-se de forma anormal. A execugao
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de qualquer procedimento com a energia ligada € extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico
e/ou avaria do sistema do robé.

/\ ATENCAO

= Sempre que possivel, o sistema robotico deve ser operado por apenas por uma pessoa. Se for necessario
operar o sistema robdético com mais do que uma pessoa, assegure-se de que todas as pessoas envolvidas
comunicam entre si sobre o que estao a fazer e tomam todas as precaugdes de seguranga necessarias.

= Junta #1, #2 e #4: Se as juntas forem utilizadas repetidamente com um angulo de operagéo inferior a 5
graus, é provavel que os rolamentos sofram escassez de pelicula de éleo nessa situagéo. A repeticao dessa
operagao pode levar a uma degradagao mais rapida do Manipulador. Para evitar uma avaria prematura,
mova cada junta mais de 50 graus aproximadamente uma vez por hora.

« Junta #3: Se o movimento vertical da méao for inferior a 50 mm, mova a junta metade do curso maximo
aproximadamente uma vez por hora.

= Pode ocorrer vibragao (ressonancia) continua em movimentos do Manipulador a baixa velocidade
(velocidade: aprox. 5 a 20%) dependendo da combinagao da orientagéo do Brago e da carga do manipulador
terminal. A vibragao resulta da frequéncia natural de vibragdo do Braco e pode ser controlada através das
seguintes medidas.

+ Alterar a velocidade do Manipulador

« Alterar os pontos de aprendizagem
¢ Alterar a carga do manipulador terminal

4.1.4 Paragem de emergéncia

Cada sistema robotico necessita de equipamento que permita ao operador parar imediatamente a operagao do sistema. Instale
um dispositivo de paragem de emergéncia utilizando a entrada de paragem de emergéncia do Controlador ou outro
equipamento.

Antes de utilizar o interruptor de paragem de emergéncia, tenha em atengdo os seguintes pontos.
= O interruptor de paragem de emergéncia deve ser utilizado para parar o Manipulador apenas em caso de emergéncia.
= Para além de premir o interruptor de paragem de emergéncia quando ocorrer uma emergéncia, para parar o Manipulador
durante o funcionamento do programa, utilize as instru¢cdes Pause ou STOP (paragem do programa) atribuidas a uma E/S

padrao.
As instruc¢des Pause e STOP ndo desligam a energizagdo do motor, pelo que o travao néo ¢ bloqueado.

Para colocar o sistema robdtico no modo de paragem de emergéncia numa situagdo ndo emergencial (normal), prima o

interruptor de paragem de emergéncia enquanto o Manipulador ndo estiver a funcionar.

Nao prima desnecessariamente o interruptor de paragem de emergéncia enquanto o Manipulador estiver a funcionar

normalmente.

Poderia encurtar a vida util dos seguintes componentes.
= Travoes
Os travdes serdo bloqueados, o que reduzird a vida ttil dos travdes devido ao desgaste das placas de friccdo dos travdes.
¢ Vida uatil normal dos travoes:
Cerca de 2 anos (quando os travdes sdo usados 100 vezes/dia)
ou cerca de 20 000 vezes

= Engrenagens de reducao
Uma paragem de emergéncia aplica um impacto na engrenagem de redug@o que pode reduzir a sua vida util.
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Se 0 Manipulador for parado desligando o Controlador enquanto este estiver a funcionar, podem ocorrer os seguintes

problemas.
= Vida util reduzida e danos na engrenagem de reducao

= Mudanga de posicdo nas articulagdes

Se ocorrer uma falha de energia ou outra interrup¢ao inevitavel do funcionamento do Controlador durante o funcionamento do
Manipulador, verifique os seguintes pontos apos o restabelecimento da energia.

= Danos no redutor

= Mudanga das articulagdes em relacdo as suas devidas posi¢des

Se ocorrer algum deslocamento, sera necessario executar operagdes de manutengdo. Para obter mais informagoes, contacte o

fornecedor.
Distancia de paragem de emergéncia

Durante o funcionamento, o Manipulador ndo podera parar imediatamente apds o interruptor de paragem de emergéncia ter
sido premido. Além disso, o tempo de paragem e a distdncia de movimento variam de acordo com os seguintes fatores.

= Peso da mlo, definicio WEIGHT, definicdo ACCEL, peso da peca de trabalho, definigdo SPEED, postura de movimento,
etc.

Consulte o tempo de paragem e distdncia de movimento do Manipulador na sec¢éo seguinte.

Anexo C: Tempo e distancia de paragem em emergéncia

4.1.5 Protecao

Para manter uma zona de trabalho segura, devem ser criadas barreiras de protecdo em torno do Manipulador e devem ser
instaladas protecdes na entrada e saida das barreiras de protecao.

O termo "protecao" utilizado neste manual refere-se a um dispositivo de seguranga com um bloqueio que permite a entrada nas
barreiras de protegdo. Mais especificamente, inclui interruptores de porta de seguranga, barreiras de protecdo, cortinas de luz,
portas de seguranca, tapetes de seguranga, e assim por diante. A protecdo ¢ uma entrada que informa o Controlador do Rob6 de
que um operador pode estar dentro da area de prote¢@o. Tem de atribuir pelo menos uma protegao (SG) no Safety Function
Manager.

Quando a protecao estiver aberta, a paragem de protecao serd acionada para mudar para o estado de proteg@o aberta (indicacdo
exibida: SO).
= Protegdo aberta
As operagdes sdo proibidas. A operagdo do robo ndo é possivel até que a protegdo seja fechada, o estado trancado seja
acionado e um comando seja executado, ou 0 modo TEACH ou TEST seja ligado e o circuito Ativar seja ativado.

= Prote¢do fechada
O robo pode operar automaticamente sem restrigoes (alta poténcia).

A\ AVISO

= Se um terceiro desativar acidentalmente a protecdo enquanto um operador esta a trabalhar dentro das
barreiras de protegao, tal podera resultar numa situagao perigosa. Para proteger o operador que trabalha
dentro das barreiras de prote¢ao, adote medidas para bloquear ou colocar uma etiqueta de aviso no
interruptor de abertura do trinco.

= Para proteger os operadores que trabalham préximo do robd, ligue um interruptor de protecao e certifique-se
de que o mesmo funciona corretamente.
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Instalagao de barreiras de prote¢ao
Ao instalar barreiras de protecdo dentro do alcance maximo do Manipulador, combine func¢des de seguranca, como SLP. Tenha
cuidadosamente em conta o tamanho da mao e das pecas a serem manuseadas para que ndo ocorra interferéncia entre as pegas

operacionais ¢ as barreiras de protegéo.

Instalagao de protegoes
Projete as protecdes de forma a satisfazerem os seguintes requisitos:

= Quando utilizar um dispositivo de prote¢ao do tipo chave de igni¢ao, utilize um interruptor que abra forgosamente os
contactos de bloqueio. Nao utilize interruptores que abram os seus contactos utilizando a for¢a de mola do bloqueio.

= Quando utilizar um mecanismo de bloqueio, ndo desative o mecanismo de bloqueio.
Considerar a distancia de paragem

Durante o funcionamento, o Manipulador ndo podera parar imediatamente, mesmo que a protegdo seja aberta. Além disso, o
tempo de paragem e a distdncia de movimento variam de acordo com os seguintes fatores.

= Peso da mao, definicdo WEIGHT, definicdo ACCEL, peso da peca de trabalho, definigdo SPEED, postura de movimento,
etc.

Consulte o tempo de paragem e distancia de movimento do Manipulador na secgéo seguinte.
Anexo D: Tempo e distincia de paragem quando a prote¢io esta aberta
Precaugodes para utilizagao da protecao

Nao abra a prote¢do desnecessariamente enquanto o motor estiver a funcionar. A utilizagdes frequentes da protegdo reduzirdo o
tempo de vida util do relé.

= Tempo de vida util normal do relé: aproximadamente 20 000 vezes

4.1.6 Movimento de emergéncia sem alimentagao do motor

Quando o sistema estiver em modo de emergéncia, empurre manualmente o brago ou a junta do Manipulador conforme

mostrado abaixo:

(Figura: LS50-CA04S)
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Simbolo Descrigao
a Interruptor de libertagdo do travao da Junta #3 e #4
b Brago #2
c Junta #3 (cima e baixo)
d Junta #4 (rotacdo)
e Veio
f Brago #1
g Base
h Junta #1 (rotacdo)
i Junta #2 (rotacdo)

= Brago #1: Empurre o braco manualmente.

= Brago #2: Empurre o brago manualmente.

= Junta #3: A junta ndo pode ser movida para cima/baixo manualmente até que o travao eletromagnético aplicado a junta

tenha sido libertado. Mova a junta para cima/baixo enquanto pressiona o interruptor de libertagdo do travao.

= Junta #4: O veio ndo pode ser rodado manualmente até que o travao eletromagnético aplicado ao veio tenha sido libertado.

Mova a junta para cima/baixo enquanto pressiona o interruptor de libertagdo do travao.

/\ ATENCAO

O interruptor de libertagao do travao é utilizado com a Junta #3 e com a Junta #4. Quando o interruptor de

libertacado do travao é premido no modo de emergéncia, o travao das Juntas #3 e #4 ¢ libertado em simultaneo.
Tenha cuidado para nao ficar preso na zona de operacao das Juntas #3 e #4 devido a queda e rotacao do veio

enquanto o interruptor de libertacdo do travao esta pressionado, pois o veio pode descer pelo peso da mao.

4.1.7 Definigao ACCELS para movimentos CP

Para que o Manipulador se desloque num movimento CP, configure as defini¢des ACCELS apropriadas no programa SPEL
com base na carga da extremidade e na altura do eixo Z.

# PONTOS-CHAVE

Se as definicoes ACCELS néo estiverem corretamente configuradas, podera ocorrer o seguinte problema.

= Reducao do tempo de vida util e danos no eixo estriado do parafuso de esfera

= Paragem com erro (Cédigo de erro: 4002)

Configure a definicdo ACCELS como indicado abaixo, com base na altura do eixo Z.

Valores maximos de corre¢do ACCELS conforme a altura no eixo Z e a carga da extremidade
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Altura do eixo Z (mm)

Carga da extremidade

30 kg ou menos

40 kg ou menos

50 kg ou menos

0>7>-400

14000 ou menos

5000 ou menos

5000 ou menos
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Simbolo Descricao
a Altura do eixo Z 0 (posi¢do de origem)

Se 0 Manipulador for operado em movimento CP com valores de configuragdo incorretos, certifique-se de verificar o seguinte.

= Se o eixo estriado do parafuso de esfera estd deformado ou dobrado

4.1.8 Etiquetas de aviso

O Manipulador contém as seguintes etiquetas de aviso. Existem perigos especificos nas proximidades das zonas com as

etiquetas de aviso. Tenha muito cuidado durante o0 manuseamento. Para garantir a opera¢ao e manuten¢do do Manipulador em

seguranga, siga as informagoes e avisos de seguranca indicados nas etiquetas de aviso. Além disso, ndo rasgue, danifique nem

remova as etiquetas de aviso.

A

O contacto com quaisquer pecas internas eletrificadas enquanto a energia estéa ligada pode causar choque elétrico.

B
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ELY rE 4 HOT SURFACE
WimiEERR SURFACE CHAUDE B SUR?AO(-ZI—ES(%JS;GSE
BMNERE SUPERFICIE CALIENTE
Do mer SUPERFICIE QUENTE S UPERHIGIE QUENTE

FOPAYAA MOBEPXHOCTH | TOPAYAA MOBEPXHOCTH

\

A superficie do Manipulador fica muito quente durante e ap6s a operagdo, podendo provocar queimaduras.

Indica o nome do produto, nome do modelo, niimero de série, informagdes sobre leis e regulamentos aplicaveis, especificacdes
do produto, fabricante, importador, data de fabrico, pais de fabrico, etc.

Para mais detalhes, consulte a etiqueta afixada no produto.

2

BRAKE RELEASE

Indica a posic¢do do interruptor de libertagdo do travao

3

Indica a posi¢do de um orificio roscado para um parafuso de montagem com olhal.

LS50-C

H"Jl

162



Rob6 industrial: Robos SCARA Manual da série LS-C Rev.3

4.1.9 Resposta para emergéncia ou avaria
4.1.9.1 Colisao

Se 0 Manipulador tiver colidido com uma paragem mecanica, dispositivo periférico, ou outro objeto, interrompa a sua
utilizacdo e contacte o fornecedor.
Além disso, se 0 Manipulador colidir com paragens mecanicas ou dispositivos periféricos, os seguintes problemas podem

ocorrer.
= Redugfo da vida util e dano da unidade de engrenagem de redugdo

= Folga de posigdo nas juntas

4.1.9.2 Ficar com o corpo preso no Manipulador

Se o operador ficar preso entre o0 Manipulador e uma parte mecanica, como uma mesa base, prima o interruptor de paragem de
emergéncia para libertar o travdo no brago em questdo e, de seguida, mova o brago manualmente.

» Ficar com o corpo preso nos bragos:
O travao ndo estd a funcionar. Desloque os bracos manualmente.
= Ficar com o corpo preso nos veios:

O travao esta a funcionar. Prima o interruptor de libertagdo do travao e desloque os veios.

(Figura: LS50-CA04S)

Simbolo Descricao
a Interruptor de libertagdo do travao da Junta #3 e
#4
b Braco #2
c Junta #3 (cima e baixo)
d Junta #4 (rotagdo)
e Veio
f Brago #1
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Simbolo Descricao

g Base

h Junta #1 (rotagdo)

i Junta #2 (rotagdo)

/\ ATENCAO

Tenha cuidado com a queda e rotagédo do veio enquanto o interruptor de libertagao do travéo esta a ser

pressionado, pois o veio pode descer devido ao peso da mao.

4.2 Especificagao

4.2.1 Numero de modelo

S50-CA 00S
[a] [b] [cl[d]

= a: Carga util
¢ 50:50 kg

b: Comprimento do brago
e A0: 1000 mm

c¢: Curso da Junta #3
e 2:210 mm

e 4:400 mm

D: Ambiente
e S: Padrio

Consulte os detalhes das especificacdes a seguir.
Anexo B: Tabela de especificacoes

Lista de modelos

Carga util [ Comprimento do brago | Ambiente

Curso da Junta #3

Numero de modelo

50 kg 1000 mm Padrio

210 mm

LS50-CA02S

400 mm

LS50-CA04S
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4.2.2 Nomes das pecas e dimensoes externas

Simbolo Descrigao
a Lampada LED
b Interruptor de libertacdo do travdo da Junta #3
c Veio
d Brago #2
e Brago #1
f Base

d -] =]
i ° u‘l
];] : (0—]
e | ——1)
\; @ ‘P\_’/ . @
9 q° c Ee  oEER
i I3 a&—
f = A -
" ° 0 Qo
[ 0 — ]
Simbolo Descrigao
a Etiqueta de identificagdo (Numero de série do Manipulador)
b Cabo de alimentagdo
c Conector de utilizador (conector D-sub de 9 pinos)
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Simbolo Descrigao
d Acessorios para tubo pneumatico de 6 mm (N° 1)
e Acessorios para tubo pneumatico de @8 mm (N° 2)
f Acessorios para tubo pneumatico de @8 mm (N° 3)
g Acessorios para tubo pneumatico de 26 mm (N° 4)
h Conector de Ethernet

Conector de utilizador (conector D-sub de 15 pinos)

Cabo de sinal

# PONTOS-CHAVE

= O interruptor de libertagdo do travao afeta ambas as Juntas #3 e #4. Quando o interruptor de libertagao do

travao é premido no modo de emergéncia, o travao das Juntas #3 e #4 ¢ libertado em simultaneo.

= Enquanto a lAmpada LED estiver acesa, esta a ser aplicada corrente ao Manipulador. Realizar qualquer

trabalho com a alimentagéao ligada € extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou mau
funcionamento do sistema robético. Certifique-se de desligar a alimentagao do controlador antes de realizar
trabalhos de manutengéao.
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LS50- LS50-
CA02S CA04S

a 210 400
b 904,5 1094,5
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LS50- LS50-
CA02S CA04S
c 164,5 -25,5

4.2.3 Tabela de especificagoes
Consulte detalhes sobre as especificagdoes de cada modelo na secgdo seguinte:

Anexo B: Tabela de especificacoes

4.2.4 Como configurar o modelo

O modelo do Manipulador para o seu sistema foi configurado antes da expedi¢do da fabrica.

/\ ATENCAO

= Se alterar a configuragao do modelo do Manipulador, seja responsavel e tenha a certeza absoluta de que
nao configura o modelo errado do Manipulador. A configuragao incorreta do modelo do Manipulador pode
originar um funcionamento anormal ou avaria do Manipulador e pode mesmo causar problemas de
seguranca.

Se um numero de especificagdes personalizadas (MT***) ou (X***) estiver escrito na placa frontal (etiqueta do numero de
série), o Manipulador possui especifica¢des personalizadas.

Os modelos com especificagdes personalizadas podem exigir um procedimento de configuragdo diferente. Verifique o nimero
de especificagdes personalizadas, e contacte o fornecedor para obter mais informacgdes.

O modelo do Manipulador ¢ definido a partir de software. Consulte mais detalhes no manual indicado em seguida.
"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Configura¢do do Robo"

4.3 Ambiente e instalacao

O sistema robdtico deve ser concebido e instalado por pessoas que tenham recebido formacao em instalagdo fornecida pela
Epson e pelos fornecedores. Além disso, devem ser cumpridas as leis e normas do pais de instalagéo.

4.3.1 Ambiente

E necessario um ambiente adequado para que o sistema robdtico funcione corretamente e em segurancga. Certifique-se de
instalar o sistema robdtico num ambiente que cumpra as seguintes condigdes:

ltem Condigoes
Temperatura ambiente * 5a40°C
Humidade relativa 10 a 80% (sem condensagdo)

Ruido de disparo transitério 1 kV ou inferior (linha de sinal)

rapido
Ruido eletrostatico 4 kV ou inferior
Altitude 1000 m ou menos
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Item

Condigoes

Ambiente

Instalar no interior
Manter afastado de luz solar direta

Manter afastado de poeiras, fumos oleosos, salinidade, pds metalicos e outros

contaminantes

Manter afastado de solventes e gases inflaméaveis ou corrosivos
Manter afastado da agua

Manter afastado de impactos ou vibragoes

Manter afastado de fontes de ruido elétrico

Manter afastado de areas explosivas

Manter afastado de niveis elevados de radiacdo

* As condi¢des de temperatura ambiente aplicam-se apenas ao Manipulador. Para o Controlador ao qual os Manipuladores

estdo ligados, consulte 0 Manual do Controlador.

# PONTOS-CHAVE

= Os Manipuladores nédo sdo adequados para funcionamento em ambientes agressivos, como areas de

pintura, entre outros. Ao utilizar Manipuladores em ambientes inadequados que ndo cumpram as condigdes
acima indicadas, contacte o fornecedor da sua regiao.

= Quando o produto é utilizado num ambiente de baixa temperatura proximo da temperatura minima

especificada, ou quando permanece suspenso durante longos periodos (como feriados ou a noite), pode

ocorrer um erro de detegao de colisdo devido a elevada resisténcia da unidade de acionamento

imediatamente apds o inicio da operagao. Nesse caso, é recomendado um aquecimento de cerca de 10

minutos.

Condigdes ambientais especiais

A superficie do Manipulador possui resisténcia geral a 6leos. No entanto, se as suas necessidades exigirem que o Manipulador

suporte certos tipos de 6leo, contacte o fornecedor da sua regido.

Alteragoes rapidas de temperatura e humidade podem causar condensagéo no interior do Manipulador.

Se as suas necessidades especificarem que o Manipulador deve manusear alimentos, contacte o fornecedor da sua regido para

verificar se 0 Manipulador podera causar danos aos alimentos.

O Manipulador ndo pode ser utilizado em ambientes corrosivos onde sejam usados acidos ou produtos alcalinos. Num

ambiente salino, onde ¢ provavel a formacdo de ferrugem, o Manipulador ¢ suscetivel a ferrugem.

/\ AVISO

= Utilize sempre um disjuntor para a fonte de alimentagdo do Controlador. A nao utilizagdo de um disjuntor
pode originar risco de choque elétrico ou avaria devido a fuga elétrica. Selecione o disjuntor correto com

base no Controlador utilizado. Consulte mais detalhes no manual indicado em seguida.
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"Manual do Controlador do Robdo"

/\ ATENCAO

= Quando limpar o Manipulador, nao utilize alcool ou benzeno. As superficies revestidas podem perder o
brilho.

4.3.2 Mesa base

Fabrique ou obtenha a mesa base para fixar o seu Manipulador.

A forma e o tamanho da mesa base variam de acordo com a aplicacdo do sistema robotico. Para sua referéncia, listamos aqui
alguns requisitos para a mesa do Manipulador.

A mesa base deve ndo s6 ser capaz de suportar o peso do Manipulador, como também ser capaz de suportar o movimento
dindmico do Manipulador quando este funciona com a aceleragao/desaceleragdo maxima. Assegure que a mesa base tenha
resisténcia suficiente, anexando materiais de refor¢o, como vigas transversais.

O binario e a forca de reagdo produzidos pelo movimento do Manipulador sdo os seguintes:

LS50-C

Binario maximo de reagdo na placa horizontal | 1700 N-m

Forga méaxima de reacdo horizontal 4400 N
Forga méaxima de reacao vertical 4600 N
A\ ATENCAO

Se a vibragdo da mesa base for elevada, reduza a aceleragdo/desaceleracdo ou aumente a rigidez da mesa
base para diminuir a vibragéo. A utilizagao continua em estado de elevada vibragdo pode provocar o
afrouxamento das pecas de fixagdo ou uma carga excessiva nas pegas mecanicas, o que pode reduzir a vida
atil.

Os orificios roscados necessarios para a montagem da base do Manipulador sdo M12. Utilize parafusos de montagem com
especificagdes conforme a classe de propriedades ISO898-1 10.9 ou 12.9. Para as dimensdes, consulte o seguinte.

Dimensodes de montagem

A placa para a face de montagem do Manipulador deve ter 20 mm de espessura ou mais e ser fabricada em ago para reduzir a
vibracdo. A rugosidade superficial da placa de ago deve ser de 25 pm ou menos.

A mesa deve ser fixada ao solo ou a parede para impedir o seu deslocamento.

A superficie de instalacdo do Manipulador deve ter uma planicidade de 0,5 mm ou menos e uma inclinagao de 0,5° ou menos.
Se a planicidade da superficie de instalacdo for inadequada, a base pode ser danificada ou o rob6 pode ndo apresentar todo o
seu desempenho.

Quando utilizar um nivelador para ajustar a altura da mesa base, utilize um parafuso com um didmetro igual ou superior a
M16.
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Se estiver a passar cabos pelos orificios na mesa base, consulte as figuras abaixo.

(Unidade: mm)

Simbolo Descricao

a Cabos M/C

b Conector do cabo de sinal

c Conector do cabo de alimentagéo

Para condig¢des ambientais relativas ao espago ao colocar o Controlador na mesa base, consulte 0 Manual do Controlador.

/\ AVISO

Para garantir a seguranca, deve ser instalada uma protecéo para o sistema robético. Para mais detalhes sobre a
protegéo, consulte o Manual do Utilizador do Epson RC+.

4.3.3 Dimensoes de montagem

O espaco maximo (R) inclui o raio do manipulador terminal. Se exceder os 80 mm, defina o raio como a distancia até a
extremidade exterior do espaco maximo. Se uma camara ou valvula solendide se estender para fora do braco, defina o alcance
maximo incluindo o espago que estas possam atingir.

Certifique-se de prever os seguintes espacos adicionais, além do espago necessario para a instalagdo do Manipulador, do
Controlador e dos equipamentos periféricos.

= Espaco para aprendizagem
= Espac¢o para manutengao e inspecdo (Assegure um espago suficiente para abrir tampas e placas durante as operagdes de
manutengao).

= Espago para cabos

/A AVISO

Instale o Manipulador num local onde a ferramenta ou a extremidade da peca de trabalho ndo alcancem a
parede nem as barreiras de protecdo quando o Brago que segura a pega estiver estendido.

Se a ferramenta ou a extremidade da pega de trabalho tocar na parede ou nas barreiras de protegao, tal pode
ser extremamente perigoso e resultar em ferimentos corporais graves e/ou danos severos no sistema robatico.

A distancia entre as barreiras de protecao e a ferramenta ou pecga de trabalho deve ser definida de acordo com
a 1S010218-2.

Para detalhes sobre o tempo e a distancia de paragem, consulte o seguinte:

Anexo C: Tempo e distancia de paragem em emergéncia
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Anexo D: Tempo e distincia de paragem quando a protecao esta aberta

# PONTOS-CHAVE

Ao instalar o cabo, certifique-se de que mantém uma distancia suficiente em relagao aos obstaculos.
Para o raio de curvatura minimo do cabo MC, consulte o que se segue.
Tabela de especificagées do LS50-C

Para os outros cabos, certifique-se de deixar espaco suficiente para ndo os dobrar excessivamente.

Certifique-se de que a distancia entre a salvaguarda e o alcance maximo de movimento seja superior a 100 mm.

S
®
P

o O 9

4.3.4 Desembalagem e transporte

O transporte ¢ a instalagdo dos Manipuladores devem ser realizados por pessoal que tenha recebido formagao em sistemas
roboticos ministrada por nos e pelos fornecedores, e devem cumprir todas as normas nacionais e locais.

A\ AVISO

= Os trabalhos de suspensao e utilizacao de gruas ou empilhadores devem ser realizados apenas por pessoal
autorizado. Quando estas operacgdes séo realizadas por pessoal ndo autorizado, € extremamente perigoso e
pode resultar em lesées corporais graves e/ou danos severos ao sistema robaético.

= Estabilize o Manipulador com as maos ao i¢a-lo. Se perder o equilibrio, o Manipulador pode cair, o que
podera resultar em lesdes corporais graves e/ou danos severos ao equipamento.

A\ ATENCAO

= Utilize um carrinho ou equipamento similar para transportar o Manipulador da mesma forma como foi
entregue.

= Apds remover os parafusos que fixam o Manipulador ao equipamento de transporte, o Manipulador pode
cair. Tenha cuidado para nao deixar prender as maos ou os dedos.

= O bracgo esta fixado com uma abracadeira de arame. Deixe a abragadeira de arame fixada até concluir a
instalacao, para evitar que as maos ou os dedos fiquem presos.

= Para transportar o Manipulador, envolva duas ou mais pessoas na operagéao e fixe o Manipulador ao
equipamento de transporte. Além disso, ndo segure a drea sombreada na figura. Fazer isso é extremamente
perigoso e pode resultar em prender as suas maos e dedos.
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9

VRS

(Figura: LS50-CA04S)

Simbolo Descrigao
a Conduta de resina
b Conduta de metal

e LS50-CA02S: aprox. 60 kg: 132,3 Ibs. (libra)
o LS50-CA04S: aprox. 61 kg: 134,5 Ibs. (libra)

= N&o segure a conduta metalica nem a conduta de resina ao transportar o Manipulador. Ao fazé-lo, podera
danifica-los.

# PONTOS-CHAVE

Ao transportar o Manipulador por longas distancias, fixe-o diretamente ao equipamento de transporte para que o
Manipulador ndo tombe. Se necessario, embale o Manipulador da mesma forma como foi entregue.

Transporte o Manipulador seguindo as instru¢des abaixo:
1. Prenda os parafusos olhais no lado superior da Base.

2. Vire o Brago #1 para a frente.

3. Passe as cintas pelos parafusos olhais ¢ pelo Brago #2. Coloque a abragadeira de arame na parte metalica (area sombreada
na figura abaixo) de forma a que a cinta ndo se possa mover.

4. Eleve ligeiramente o Manipulador de forma a que este ndo tombe. De seguida, remova os parafusos que fixam o
Manipulador ao equipamento de transporte ou a palete.

5. Eleve o Manipulador segurando-o pelas posigdes indicadas pelas setas para que se mantenha o equilibrio. Em seguida,
desloque o0 Manipulador para a mesa base.
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(Figura, LS50-CA04)

Simbolo Descrigao
a Centro de gravidade
b Parafusos olhal
c Correia

4.3.5 Procedimento de instalacao

A instalagdo dos Manipuladores e dos equipamentos roboticos devera ser realizada por pessoal que tenha frequentado
formagdo em sistemas roboticos ministrada por nos ou pelos fornecedores, e deve estar em conformidade com todos os

regulamentos nacionais e locais.

/\ ATENCAO

= O sistema robético deve ser instalado de forma a evitar interferéncias com edificios, estruturas,
infraestruturas, outras maquinas e equipamentos que possam criar riscos de aprisionamento ou pontos de
esmagamento.

= Pode ocorrer vibragao (ressonancia) durante a operagao, dependendo da rigidez da mesa base. Se ocorrer
vibragéo, aumente a rigidez da mesa ou altere as configuragdes de velocidade, aceleragdo e desaceleragéo

= |nstale e mova o Manipulador com duas ou mais pessoas. Os pesos dos Manipuladores sdo os seguintes.
Tenha cuidado para ndo prender as maos ou 0s pés e/ou para evitar danos ao equipamento causados pela
queda do Manipulador.

e LS50-CA02S: aprox. 60 kg: 132,3 Ibs. (libra)
o LS50-CA04S: aprox. 61 kg: 134,5 Ibs. (libra)

1. Fixe a base a mesa base com quatro parafusos.

# PONTOS-CHAVE

Utilize parafusos com especificacdes conformes a Classe de Propriedade 10.9 ou 12.9 da norma 1SO898-1.

Binario de aperto: 80,0 N-m (816 kgf-cm)
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Simbolo Descricao
a M12x40
b Arruela de pressao
c Anilha plana
d Orificio roscado

2. Com um alicate de corte, remova a abracadeira que prende o brago. Remova o parafuso.

Simbolo Descricao

a Parafusos olhal
b Abracadeira
c Parafuso: M4

3. Com um alicate de corte, remova a bragadeira de fixagdo do brago #1.
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Simbolo Descricao
a Parafusos olhal
b Bragadeira de fixa¢do do brago

4. Remova a abragadeira de nylon e a corda que protegem a paragem mecanica.
Nao remova a paragem mecanica.

Simbolo Descricao

a Parafusos olhal
b Corda
c Abracadeira

176



Rob6 industrial: Robés SCARA Manual da série LS-C Rev.3

4.3.6 Ligar os cabos

/\ AVISO

Para desligar a alimentacao do sistema robético, desligue a ficha de alimentacéo da fonte de energia ou
utilize um interruptor de corte. Certifique-se de ligar o cabo de alimentacdo CA a uma tomada elétrica ou a
um interruptor de corte. NAO o ligue diretamente a uma fonte de alimentagao da fabrica.

Antes de realizar qualquer procedimento de substituigao, desligue o Controlador e o equipamento
relacionado e, em seguida, desligue o cabo da fonte de alimentacao. Realizar qualquer procedimento de
substituicdo com a alimentagao ligada é extremamente perigoso e pode resultar em choque elétrico e/ou
mau funcionamento do sistema robdtico.

Ligue os cabos de forma correta. Ndo permita esforgo desnecessario sobre os cabos. (Nao coloque objetos

pesados sobre os cabos. Nao dobre nem puxe os cabos a forga.) A tensdo desnecessaria nos cabos pode
causar danos, desligamentos e/ou falhas de contacto.

A ligagao a terra do Manipulador é feita através da ligagdo ao Controlador. Certifique-se de que o
Controlador esta ligado a terra e que os cabos estao corretamente ligados. Se o fio de terra estiver
incorretamente ligado a terra, podera provocar um incéndio ou choque elétrico.

/\ ATENCAO

Ao ligar o Manipulador ao Controlador, certifique-se de que os numeros de série de cada equipamento
coincidem. Uma ligagao incorreta entre o Manipulador e o Controlador pode nao sé causar o funcionamento
inadequado do sistema robético, como também sérios problemas de seguranga. O método de ligagao varia
consoante o Controlador utilizado. Para mais detalhes sobre as especificagdes, consulte o Manual do
Controlador.

A ligagéo dos cabos ao Manipulador deve ser efetuada por pessoal que tenha frequentado a formacgao sobre
sistemas roboéticos ministrada por nés e pelos fornecedores. Esta operagao deve igualmente ser efetuada
por pessoal qualificado com conhecimentos - competéncias em eletricidade. A ligagdo dos cabos efetuada
por pessoal sem esses conhecimentos - competéncias pode resultar em ferimentos e mau funcionamento.

4.3.6.1 Método de ligagao do Manipulador ao cabo M/C

1. Coloque o cabo M/C conforme mostrado abaixo.

# PONTOS-CHAVE

Tenha cuidado com a orientagéo da placa.
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2. Ligue os seguintes conectores pela ordem mostrada abaixo.

3. Instale a placa.

° H0

.0 g

Simbolo | Descrigédo

a Placa

= Parafuso cruzado: 4 x M3 x 6

= Binario de aperto: 0,6 = 0,1 N-m

# PONTOS-CHAVE

Tenha cuidado para nao apertar os parafusos com os cabos presos na placa.

4.3.6.2 Ligar os cabos M/C e o Controlador

Ligue o conetor de alimentagao e o conetor de sinal do cabo M/C a cada Controlador.
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Simbolo Descricao
a Conector de sinal
b Conector de alimentagao

Existem dois tipos de cabos M/C: fixos e moveis. Os cabos moveis tém fios como ilustra a figura abaixo

4.3.7 Cablagem instalada para uso do cliente

A\ ATENCAO

= Apenas pessoal autorizado ou certificado deve efetuar a cablagem. A execugéo da cablagem por pessoal
nao autorizado ou nao certificado pode resultar em lesdes corporais e/ou avaria do sistema robotico.

Os fios elétricos e os tubos pneumaticos do utilizador estdo contidos na unidade de cabos.

4.3.7.1 Fios elétricos

Para o conector de utilizador do Manipulador, ligue os seguintes conectores e cabos.
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Especificagdo dos cabos no interior do Manipulador

Tens_ao Corrgrjte Fios Area de _Secgao Nota
nominal permitida Nominal
D-sub 15 15
; Par trangado / sem
pin 2 ¢
30 VCA/CC 1,0 A 0,211 mm blindagem
D-sub 9 pin 9
RJ45 - - - - Equivalente a CAT5e

Cada conector esta ligado aos pinos com o mesmo numero entre os conectores do lado da base do Manipulador e os conectores
do lado do Brago #2.

/\ AVISO

Nao apliqgue uma corrente superior a 1A no Manipulador.

Conectores para ligar ao Manipulador (recomendado)

Fabricante Tipo de modelo Padrao Nota
Conector JST DA-15PF-N Tipo de solda . ?",‘;
D-sub 15 incluidos
pin HDA-CTH(4-40) Parafuso de fixagao do Conector: #4-40 Dois
Grampo HRS (10) UNC incluidos
. Dois
Conector JST DE-9PF-N Tipo de solda . ,
incluidos
D-sub 9 pin
HDE-CTH(4-40) Parafuso de fixagdo do Conector: #4-40 Dois
Grampo HRS (10) UNC incluidos
RJ45 Conector | CommScope 6-569550-3 - -

4.3.7.2 Tubos pneumaticos

Especificagdes do tubo pneumatico no interior do Manipulador

Pressao pneumatica maxima utilizavel

O numero de parafusos

Diametro externo x Didmetro interno

0,59 Mpa (6 kgf/cm?: 86 psi)

2

26 mmx 24 mm

2

28 mmx @5 mm

Os acessorios para tubos pneumaticos de @6 mm e @8 mm (didmetro externo) sdo fornecidos em ambas as extremidades dos

tubos pneumaticos.

# PONTOS-CHAVE

Todos os acessorios para tubos pneumaticos de 26 mm e @8 mm da série LS50-C s&o brancos. Certifique-se de
verificar os nimeros préximos aos acessorios e conecta-los corretamente.

Tubos pneumaticos para ligagao ao Manipulador (recomendado)

180



Rob6 industrial: Robos SCARA Manual da série LS-C

Rev.3

Diametro externo | Fabricante | Tipo de modelo

Nota

06 mm SMC TU0604 *

Podem ser utilizados produtos equivalentes de outras empresas

@8 mm SMC TUO0805 *

Podem ser utilizados produtos equivalentes de outras empresas

,
_l‘ jim3 ':\}\\\\\m\\m\\m\m\\\\\\w;

F
Simbolo Descricao
a Interruptor de libertagdo do travao
b Conector de utilizador (conector D-sub de 9 pinos)
c Conector de utilizador (conector D-sub de 15 pinos)
d Acessorio (N° 2) para tubo pneumatico @8 mm
e Acessorio (N° 1) para tubo pneumatico 86 mm
f Conector de Ethernet
g Acessorio (N° 3) para tubo pneumatico 8 mm
h Acessorio (N° 4) para tubo pneumatico g6 mm
i Conector de utilizador (conector D-sub de 9 pinos)
] Acessorio (N° 1) para tubo pneumatico g6 mm
k Acessorio (N° 2) para tubo pneumatico @8 mm
1 Conector de Ethernet
m Acessorios para tubo pneumatico de 28 mm (N° 3)
n Acessorios para tubo pneumatico de 26 mm (N° 4)
0 Conector de utilizador (conector D-sub de 15 pinos)
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4.3.8 Relocalizagcao e armazenamento

4.3.8.1 Precaucgoes para relocalizagcao e armazenamento

Observe o seguinte ao relocalizar, armazenar e transportar os Manipuladores.

A instalagdo do Manipulador e do equipamento robotico devera ser realizada por pessoal que tenha frequentado formacéo em

sistemas roboticos ministrada por nés ou pelos fornecedores, e deve estar em conformidade com todos os regulamentos

nacionais e locais.

A\ AVISO

= Os trabalhos de suspensao e utilizagao de gruas ou empilhadores devem ser realizados apenas por pessoal
autorizado. Quando estas operacgdes séo realizadas por pessoal ndo autorizado, € extremamente perigoso e

pode resultar em lesdes corporais graves e/ou danos severos ao sistema robaético.

= Estabilize o Manipulador com as maos ao iga-lo. Se perder o equilibrio, o Manipulador pode cair, o que
podera resultar em lesdes corporais graves e/ou danos severos ao equipamento.

/\ ATENCAO

= Antes de proceder a relocalizagdo do Manipulador, dobre o braco e prenda-o firmemente com uma
abracadeira de arame para evitar que as maos ou os dedos fiquem presos no Manipulador.

= Quando remover os parafusos de fixagdo, segure no Manipulador para que este nao caia. Remover os
parafusos de ancoragem sem suporte pode provocar a queda do Manipulador, podendo depois prender as

maos, os dedos ou 0s pés.

= Para transportar o Manipulador, envolva duas ou mais pessoas na operagao e fixe o Manipulador ao

equipamento de transporte. Além disso, ndo segure a area sombreada na figura. Fazer isso é extremamente
perigoso e pode resultar em prender as suas maos e dedos.

Ao segurar a area sombreada (parte inferior da base) com as maos, tenha muito cuidado para nao prender

as suas maos ou dedos.

2% Simbolo

Descrigao

Conduta de resina

Conduta de metal

Placa de suporte

+ LS50-CAO02S: aprox. 60 kg: 132,3 Ibs. (libra)
+ LS50-CA04S: aprox. 61 kg: 134,5 Ibs. (libra)
(Figura: LS50-CA04S)

= N&o segure a conduta metalica, a conduta de resina ou a conduta de suporte ao transportar o Manipulador. A
parte da conduta ou o veio podem ser danificados.
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# PONTOS-CHAVE

Ao transportar o Manipulador por longas distancias, fixe-o diretamente ao equipamento de transporte para que o
Manipulador ndo tombe. Se necessario, embale o Manipulador da mesma forma como foi entregue.

Quando o Manipulador for utilizado novamente num sistema robdtico apds armazenamento prolongado, realize um teste de

funcionamento para verificar se esta a operar corretamente e, em seguida, utilize-o normalmente.

Transporte e armazene o Manipulador numa faixa de temperatura de —20 a +60 °C, com humidade entre 10% e 90% (sem
condensagdo).

Quando ocorrer condensacdo no Manipulador durante o transporte ou armazenamento, ligue a alimentagdo apenas depois de a

condensagao secar.

Evite impactos ou vibragdes bruscas no Manipulador durante o transporte.

4.3.8.2 Relocalizagao

/\ ATENCAO

Instale ou relocalize o Manipulador com o auxilio de duas ou mais pessoas. Os pesos dos Manipuladores s&o os
seguintes. Tenha cuidado para néo prender as maos ou os pés e/ou para evitar danos ao equipamento
causados pela queda do Manipulador.

= | S50-CA02S: aprox. 60 kg: 132,3 Ibs. (libra)

= | S50-CA04S: aprox. 61 kg: 134,5 Ibs. (libra)

1. Desligue a alimentag@o de todos os dispositivos ¢ desligue os cabos da tomada.

# PONTOS-CHAVE

Remova as paragens mecénicas se as estiver a utilizar para limitar o alcance de movimento das Juntas #1 e
#2. Para detalhes sobre o alcance de movimento, consulte o seguinte.
Definicdo do alcance de movimento através de paragens mecénicas

2. Proteja o brago com um pano para evitar danos.
Insira o parafuso no orificio roscado do brago e prenda o parafuso a conduta metalica usando um fio. Ao fixar o brago
utilizando o veio, aperte-o com a forga adequada para evitar a deformacéo do estriado. Para mais informagdes sobre a
resisténcia do eixo estriado do parafuso de esfera, consulte

Resisténcia do eixo estriado do parafuso de esfera

Exemplo de fixagao do brago
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Simbolo Descrigcéo

a Parafusos olhal

b Abragadeira

3. Segure a base do Brago #1 com a mio para desapertar os parafusos de ancoragem. Em seguida, retire o Manipulador da
mesa base.

ssglll

(Figura: LS50-CA04S)

Simbolo Descricao

a Centro de gravidade

4.4 Definicao dos manipuladores terminais

4.4.1 Fixagao do manipulador terminal

Os utilizadores sdo responsaveis por fazer os seus proprios manipuladores terminais. Tenha cuidado com os seguintes pontos
ao fixar um manipulador terminal. Para mais detalhes sobre a fixag8o de uma mao, consulte o seguinte manual:

"Manual da fun¢do de méao"

/\ ATENCAO

= Se utilizar um manipulador terminal equipado com garra ou mandril, conecte corretamente os cabos e/ou
tubos pneumaticos para que a garra néo solte a pega quando a alimentagao do sistema robotico for
desligada. A ligagéo incorreta dos cabos e/ou tubos pneumaticos pode danificar o sistema robético e/ou a
peca de trabalho, pois a pega pode soltar-se quando o interruptor de paragem de emergéncia for
pressionado.
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= As saidas E/S s&o configuradas na fabrica para que se desliguem automaticamente (0) em caso de corte de
energia, ativacédo do interruptor de paragem de emergéncia ou dos dispositivos de seguranca do sistema
robético. No entanto, as E/S definidas com a Fungédo de Mao nao desligam (0) ao executar a fungédo Reset,
ou ao executar uma paragem de emergéncia.

Veio

= Encaixe um manipulador terminal na extremidade inferior do veio. Para as dimensdes do veio e as dimensdes gerais do
Manipulador, consulte o seguinte.
Especificacao

= Nao desloque a paragem mecanica do limite superior no lado inferior do veio. Caso contrario, quando for executado o
"movimento de salto", a paragem mecanica do limite superior pode colidir com o Manipulador, e o sistema robotico pode
ndo funcionar corretamente.

= Use um acoplamento de manga dividido com parafuso M4 ou superior para fixar o manipulador terminal ao veio.

Interruptor de libertagao do travao

W)

T

1

TEeEsERERaun|
ALLALRALALRRNANY

a

S

O veio pode baixar devido ao peso do manipulador terminal.

Simbolo Descricédo

a Interruptor de libertagdo do travao

= As Juntas #3 e #4 ndo podem ser movimentadas manualmente para cima ou para baixo, pois o travao eletromagnético
permanece ativado enquanto o sistema robdtico estd desligado. Isto impede que o veio colida com equipamentos periféricos
caso o veio desca devido ao peso do manipulador terminal quando a energia ¢ desligada durante a operagdo, ou quando o
motor esta desligado mesmo com a energia ligada.
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Para mover a Junta #3 para cima ou para baixo ou rodar a Junta #4 durante a fixagdo do manipulador terminal, ligue o
Controlador e mova a junta para cima ou para baixo ou rode a junta enquanto pressiona o interruptor de libertagdo do
travao. Este interruptor € do tipo momenténeo, pois o travédo ¢ libertado apenas enquanto o botdo esta a ser pressionado

= Tenha cuidado com a queda e rotacdo do veio enquanto o interruptor de libertagdo do travao esta a ser pressionado, pois o
veio pode descer devido ao peso da mao.

Disposigoes

= Ao operar o Manipulador com um manipulador terminal, este pode interferir com o Manipulador devido ao didmetro
exterior do manipulador terminal, ao tamanho da pega de trabalho ou a posi¢do dos bracos. Ao projetar a disposi¢ao do seu
sistema, preste atencdo a area de interferéncia do manipulador terminal.

4.4.2 Colocagao de camaras e valvulas

O Brago #2 possui orificios roscados conforme mostrado na figura abaixo. Use os orificios roscados M3 na parte superior ao
fixar o cabo Ethernet no brago. Ao fixar cdmaras e valvulas, prenda-as com um suporte no orificio de montagem na parte
inferior da placa ou na parte inferior do Brago #2, conforme a figura abaixo.

(Unidade: mm)

507.7

4
r? o L OO
5 L] L] _‘_9_0
Simbolo Descricéo
a 2xM4 Profundidade 10 *Rosca para utilizador
b 4xM4 Profundidade 10 *Rosca para utilizador

*: A partir da superficie de instalagdo da base
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4.4.3 Definigoes de peso e inércia

Para garantir o desempenho ideal do Manipulador, ¢ importante assegurar que a carga (peso do manipulador terminal e da
pega) e o momento de inércia da carga estejam dentro dos limites maximos especificados para o Manipulador, e que a Junta #4
ndo se torne excéntrica. Se a carga ou o momento de inércia excederem os limites especificados, ou se a carga se tornar
excéntrica, siga os passos abaixo para configurar os parametros.

= Definiciio de peso

= Definicio de inércia

A configurag@o dos parametros torna o movimento PTP (ponto-a-ponto) do Manipulador mais eficiente, reduz as vibragdes
para encurtar o tempo de operagdo e melhora a capacidade de suportar cargas maiores. Além disso, reduz a vibracao persistente
gerada quando o momento de inércia do manipulador terminal e da pega de trabalho ¢ superior ao valor predefinido.

Também pode ser configurado em "Medigao de peso, inércia e excentricidade/deslocamento”. Consulte mais detalhes no
manual indicado em seguida.

"Manual do Utilizador do Epson RC+ - Utilitario de medigdo de peso, inércia e excentricidade/deslocamento"

4.4.3.1 Definicao de peso

/\ ATENCAO

O peso total do manipulador terminal e da pec¢a de trabalho ndo deve exceder 50 kg. A série LS50-C néo foi
concebida para operar com cargas superiores a 50 kg. Defina sempre o valor de acordo com a carga. Definir um
valor inferior ao da carga real pode causar erros, impactos e funcionamento insuficiente do Manipulador. Além
disso, o ciclo de vida das pecgas sera reduzido e podera ocorrer salto dos dentes da correia, o que levara a um
desvio de posigao.

A capacidade de carga admissivel (manipulador terminal e pega de trabalho) na série LS50-C

= Maéximo: 50 kg

Se o peso da carga exceder o peso nominal, altere a defini¢do do parametro de peso do manipulador terminal no comando
Weight. Apos a alteragdo da definigdo, a velocidade maxima de aceleragdo/desaceleragdo do sistema robotico no movimento
PTP correspondente ao "Weight Parameter" (pardmetro de peso) ¢ definida automaticamente.

4.4.3.2 Carga sobre o veio

A carga (peso do manipulador terminal e da pega de trabalho) sobre o veio pode ser definida através do parametro Weight.
Epson
RC+

Introduza um valor na caixa de texto [Weight:] no painel [Weight] ([Tools]-[Robot Manager]). (Pode também executar o
comando Weight a partir da [Command Window].)

4.4.3.3 Carga sobre o brago

Ao fixar uma camara, valvula ou outros dispositivos ao brago, calcule o peso como equivalente ao do veio. Depois, some este
valor ao peso da carga fixada no veio e introduza o peso total no pardmetro Weight.

Foérmula de peso equivalente
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Ao fixar uma camara, valvula ou outros dispositivos ao brago, calcule o peso como equivalente ao do veio. Depois, some este
valor ao peso da carga fixada no veio e introduza o peso total no parametro Weight.

Se unidades de cablagem externas (para além dos cabos) estiverem ligadas perto do conector de utilizador do lado do Brago #2,
acrescente 0,16 kg ao valor do peso equivalente reduzido do veio.

Formula de peso equivalente

Wy=MX (Lt )AL L)

W Peso equivalente

M: Peso da carga do brago

Ly: Comprimento do Brago #1

L,: Comprimento do Braco #2

Ly Distancia do centro de rotagdo da Junta #2 ao centro de gravidade da camara.

Exemplo:

Calcula o parametro [Weight] quando uma camara de "1 kg" ¢ acoplada a extremidade do brago LS50-C (a 500 mm do centro
de rotacdo da Junta #2), com uma carga de "2 kg".

w=2

M=1

L;=550

L,=450

Ly=500

W=1%(500+550)2/(450+550)?=1,22 (Arredonde até duas casas decimais)

W+Wp=2+1,22=322

Introduza "3,22" para o parametro Weight.

& = % 7
‘ "'F;:. g 1
b=—e
M=1kg [¢ 1
W=2kg—s7 = . N——
1] Lz = 450 mm
Lw= 500 mm
]
5
L1 = 550 mm
Simbolo Descricao
a Veio
b Peso de toda a cdmara
c Junta #1
d Junta #2
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4.4.3.4 Definicao automatica da velocidade com base no Peso

(%) 120
100 100 100 100 100 100 100
100 & & @ @ @ e L ]
80
60
40
20
0 20 25 30 40 45 50 (kg)

* A percentagem no grafico baseia-se na aceleragdo/desaceleracdo com o peso nominal (30 kg) como sendo 100%.

Peso do manipulador terminal (kg) | Definicdo automatica da velocidade com base no Weight (%)
0 100
20 100
25 100
30 100
40 100
45 100
50 100

4.4.3.5 Definigao automatica da aceleragao/desaceleragao com base no Weight

(%) 160
140 135 135

120 117.5

00 100
80
60 i 50
40

20
0 20 25 30 40 45 50 (kg)

* A percentagem no grafico baseia-se na aceleragdo/desaceleracao com o peso nominal (30 kg) como sendo 100%.

Peso do man(lﬁg;ador terminal Definicdo automatica da aceleragcao/desaceleracdo com base no Weight
0 135
20 135
25 117,5
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Peso do man(lﬁsl)ador terminal Definicdo automatica da aceleragcao/desaceleragdo com base no Weight
30 100
40 55
45 50
50 45

4.4.3.6 Definicao de inércia

4.4.3.6.1 Momento e definigao de inércia

O momento de inércia ¢ definido como "o racio entre o binario aplicado a um corpo rigido e a sua resisténcia a0 movimento".
nn

Este valor ¢ normalmente referido como "momento de inércia", "inércia" ou "GD2". Quando o Manipulador opera com objetos
adicionais (como um manipulador terminal) acoplados ao veio, é necessario considerar o momento de inércia da carga.

/\ ATENCAO

O momento de inércia da carga (peso do manipulador terminal e da pega de trabalho) deve ser igual ou inferior
a245 kg-m2. A série LS50-C néao foi concebida para funcionar com um momento de inércia superior a 2,45

kg-m2. Defina sempre o valor de acordo com o momento de inércia. Definir um valor inferior ao momento de
inércia atual pode causar erros, impactos e funcionamento insuficiente do Manipulador. Além disso, o ciclo de
vida das pecas pode ser reduzido e pode ocorrer folga posicional devido ao impacto dos dentes da correia.

O momento de inércia aceitavel da carga para a série LS50-C
= Peso nominal: 1,00 kg-m2

= Méximo: 2,45 kg-m2

Se o momento de inércia da carga exceder o valor nominal, altere a configuragdo do pardmetro de momento de inércia no
comando Inertia. Apods a alteracdo da configuragdo, a velocidade maxima de aceleragdo/desaceleragdo da Junta #4 no
movimento PTP correspondente ao valor do "momento de inércia" ¢ ajustada automaticamente.

4.4.3.6.2 Momento de inércia da carga sobre o veio

O momento de inércia da carga (peso do manipulador terminal e da peca de trabalho) no veio pode ser definido pelo parametro
"momento de inércia" do comando Inertia.

Epson
RC+

Introduza um valor na caixa de texto [Moment of inertia] no painel [Weight] ([Tools]-[Robot Manager]). (Pode também
executar o comando Inertia a partir da [Command Window].)
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4.4.3.6.3 Ajuste automatico de aceleragao/desaceleragao da Junta #4 por Inertia

(momento de inércia)

(%) 700

645

600

500

400

300

200

100

0 02 04 06 08 10 12 14

1.6 1.8 2.0 22 24 26 (kem?)

Parédmetro de ajuste do momento de Ajuste automatico de aceleragcédo/desaceleracéo (%) da Junta #4 por
inércia (kg-m?) Inertia (momento de inércia)
0,2 645
0,5 340
1 100
2,1 42
2,45 38,5

4.4.3.6.4 Quantidade excéntrica e definicao de inércia

/\ ATENCAO

A quantidade excéntrica do manipulador terminal e da peca de trabalho ndo deve exceder 200 mm. A série
LS50-C nao foi concebida para funcionar com uma quantidade excéntrica superior a 200 mm. Defina sempre os
parametros de peso de acordo com a carga. Definir um valor inferior ao da carga atual pode causar erros,
impactos excessivos e funcionamento insuficiente do Manipulador. Além disso, o ciclo de vida das pegas pode
ser reduzido e pode ocorrer folga posicional devido ao impacto dos dentes da correia.

A quantidade aceitavel de carga excéntrica na série LS50-C ¢ de 0 mm na predefini¢do e 200 mm no valor méximo. Se o

momento de inércia da carga exceder a predefinicdo, altere a configuragdo do parametro de quantidade excéntrica do comando

Inertia. Apos a alteragdo da configuracdo, a velocidade maxima de aceleragdo/desaceleragdo do Manipulador no movimento

PTP correspondente a "quantidade excéntrica" ¢ definida automaticamente.

a
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Simbolo Descricao
a Centro de rotacao
b Posicdo do centro de gravidade da carga
c Quantidade excéntrica

4.4.3.6.5 Quantidade excéntrica da carga no veio

A quantidade excéntrica da carga (peso do manipulador terminal e da peca de trabalho) no veio pode ser definida pelo

parametro "quantidade excéntrica" do comando Inertia.

Epson
RC+

Introduza um valor na caixa de texto [Eccentricity:] no painel [Inertia] ([Tools]-[Robot Manager]). (Pode também executar o

comando Inertia a partir da [Command Window].)

4.4.3.6.6 Ajuste automatico de aceleragao/desaceleragao por Inertia (quantidade

excéntrica)
(%) 120
—8—20kg
100 100
100
90
80
70
60
40
30
20
0 25 50 100 150 200  (mm)
Ajuste automatico de aceleragéo/desaceleragao por Inertia (quantidade
Parametro da quantidade excéntrica) (%)
excéntrica (mm)
20 kg 40 kg
0 100 100
25 100 70
50 90 50
100 70 28
150 30 20
200 15 15
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4.4.3.6.7 Calcular o momento de inércia

Consulte os exemplos seguintes de formulas para calcular o momento de inércia da carga (manipulador terminal com pega de

trabalho). O momento de inércia de toda a carga ¢ calculado pela soma de cada parte (A), (B) e (C).

Whole moment | _

Moment of inertia

Moment of inertia

Moment of inertia

Abaixo sao apresentados os métodos para calcular o momento de inércia para (A), (B) e (C). Calcule o momento de inércia

total utilizando as férmulas bésicas.

of inertia of end effector(A) of work piece (B) of work piece(C)
Simbolo Descrigcéao

a Centro de rotacdo

b Veio

A Manipulador terminal

B Peca de trabalho

C Peca de trabalho

(A) Momento de inércia de um paralelepipedo retangular

>

m 2
| T m2 1+ +mxL*
L
] b
h
Simbolo Descricao
a Centro de rotacdo
c Centro de gravidade do paralelepipedo retangular

(B) Momento de inércia de um cilindro

a b

-

2
r
m—+mxL
2
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Simbolo Descricao
a Centro de gravidade do cilindro
b Centro de rotacdo

(C) Momento de inércia de uma esfera

b
a
‘ m i r’+mxL’
5
;FL—,‘
Simbolo Descricao
a Centro de rotacao
b Centro de gravidade da esfera

4.4.4 Precaugoes para aceleragcao/desaceleragao automatica da Junta #3

Quando mover o Manipulador em movimento PTP horizontal com a Junta #3 (Z) numa posicao elevada, o tempo de
movimento sera mais rapido.

Quando a Junta #3 descer abaixo de um determinado ponto, sera utilizada a aceleragdo/desaceleragdo automatica para reduzir a
aceleragdo/desaceleragdo. (Consulte as figuras abaixo) Quanto mais elevada for a posi¢do do veio, mais rapida sera a
aceleracdo/desaceleragdo do movimento. No entanto, demora mais tempo a mover a Junta #3 para cima e para baixo. Ajuste a
posicdo da Junta #3 para o movimento do Manipulador apds considerar a relagéo entre a posi¢ao atual e a posi¢ao de destino.

O limite superior da Junta #3 durante o movimento horizontal usando o comando Jump pode ser definido pelo comando LimZ.

4.4.4.1 Aceleracao/desaceleragao automatica vs. posi¢cao da Junta #3

(%) 120

100
100

80
80
60
40
40
25
20

-400 -300 -200 -100 (mm)

# PONTOS-CHAVE

Ao mover o Manipulador horizontalmente enquanto o veio esta a ser baixado, pode ocorrer ultrapassagem no
momento do posicionamento final.
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Altura do veio (mm) | Aceleragéo/desaceleragao (%)
-100 100

-200 80

-300 40

-400 25

4.5 Alcance de movimento

A\ ATENCAO

Ao configurar o alcance de movimento para seguranga, o alcance de impulso e as paragens mecanicas devem
ser sempre definidos em simultaneo.

O alcance de movimento ¢ pré-ajustado na fabrica, como explicado na secgdo seguinte.
Alcance padriao de movimento
Este ¢ o alcance méximo de movimento do Manipulador.

Existem trés métodos para definir o alcance de movimento descritos a seguir:
1. Definir através de alcance de impulso (para todas as articulagdes)
2. Definir as paragens mecanicas (para as Juntas #1 a #3)

3. Definir o alcance cartesiano (retangular) no sistema de coordenadas X, Y do Manipulador (para as Juntas #1 e #2)

«——  Rectangular range setting =~ ——|

Mechanical ‘ Work Envelope Mechanical
Stop Stop

A
Y
A

l——— Pulse range —_—

Quando o alcance de movimento for alterado por motivos de eficiéncia de disposi¢do ou seguranga, siga as descrigdes abaixo.
= Definicio do alcance de movimento através de alcance de impulso
= Definiciio do alcance de movimento através de paragens mecanicas

= Definiciio do alcance cartesiano (retangular) no sistema de coordenadas XY do

4.5.1 Definigcao do alcance de movimento através de alcance de impulso

Os impulsos sdo a unidade basica do movimento do Manipulador. O alcance de movimento do Manipulador ¢ controlado pelo
alcance de impulso entre o limite inferior e o limite superior de impulsos de cada junta. Os valores de impulso sdo lidos a partir
da saida do codificador do servomotor.

Consulte o alcance de impulso maximo nas secg¢des seguintes. O alcance de impulso deve ser definido dentro do alcance de

paragem mecanica.
= Alcance max. de impulso da Junta #1
= Alcance max. de impulso da Junta #2

= Alcance max. de impulso da Junta #3
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= Alcance max. de impulso da Junta #4

# PONTOS-CHAVE

Assim que o Manipulador receber um comando operacional, verificara se a posi¢céo de destino especificada pelo
comando esta dentro do alcance de impulso antes de funcionar. Se a posigédo de destino estiver fora do alcance
de impulso definido, ocorrera um erro € o Manipulador nao se deslocara.

Epson
RC+

O alcance de impulsos pode ser definido no painel [Range] apresentado ao selecionar [Tools]-[Robot Manager]. (Pode também
executar o comando Range a partir da [Command Window].)

4.5.1.1 Alcance max. de impulso da Junta #1

A posigdo do impulso 0 (zero) da Junta #1 ¢é a posi¢do em que o Brago #1 esta virado para a diregdo positiva (+) no eixo de
coordenadas X. Com o impulso 0 como ponto de partida, o valor do impulso no sentido inverso ao dos ponteiros do relégio é
definido como o positivo (+), e o valor do impulso no sentido dos ponteiros do reldgio é definido como o negativo (-).

+Y

+X 0 pulse

+B B

A: Alcance Max. de Movimento | B: Alcance Max. de Impulso

+132° - impulsos 231288 a 1222520

4.5.1.2 Alcance max. de impulso da Junta #2

A posi¢do do impulso 0 (zero) da Junta #2 ¢é a posi¢do onde o Brago #2 esta alinhado com o Brago #1. (Igual para todas as
dire¢des do Brago #1) Com o impulso 0 como ponto de partida, o valor do impulso no sentido anti-horario ¢ definido como
positivo (+) e o valor do impulso no sentido horario ¢ definido como negativo (-).

0 pulse
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A: Alcance Max. de Movimento

B: Alcance Max. de Impulso

+135°

+impulso 491520

4.5.1.3 Alcance max. de impulso da Junta #3

A posigdo de impulso 0 (zero) da Junta #3 € a posigdo em que o veio estd no limite superior. O valor do impulso ¢ sempre
negativo porque a Junta #3 desloca-se sempre abaixo da posi¢do de impulso 0.

ALLLLTARRRRRRI W

b

Simbolo Descrigao

a Limite superior: impulso 0

Numero de modelo

Curso da Junta #3

Limite Inferior do Impulso

LS50-CA04S

400 mm

impulso -806597

LS50-CA02S

210 mm

impulso -423464

4.5.1.4 Alcance max. de impulso da Junta #4

A posigdo de impulso 0 (zero) da Junta #4 é a posicdo em que a face plana proxima da extremidade do veio esta virada para a

extremidade do Brago #2. (Igual para todas as dire¢des do Brago #2) Com o impulso 0 como ponto de partida, o valor do
impulso no sentido anti-horario ¢ definido como o positivo (+) e o valor do impulso no sentido horario ¢ definido como o

negativo (-).

+Y

R (/‘ ™\
|/

a
N
_ V\} = +X
Wi o

b

Simbolo | Descricéao

a + direcdo

b - diregdo
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Alcance maximo de impulso: 0+737281

4.5.2 Definicao do alcance de movimento através de paragens mecanicas
As paragens mecanicas limitam fisicamente a area absoluta em que o Manipulador pode mover-se.

As Juntas #1 tém orificios roscados nas posi¢des correspondentes ao angulo para as defini¢des de paragem mecanica. Defina o
intervalo de movimento consoante a posi¢ao da paragem mecanica (ajustavel). Instale os parafusos nos orificios
correspondentes ao angulo que pretende definir.

As Juntas #3 podem ser definidas para qualquer comprimento inferior ao curso maximo.

st —

=i

=

B
g
=4
Z
=
2]
=
a—<
2
-
=
=
=
2
2. -
y
_!E

b—s
f
b
Simbolo Descrigcao
a Paragem mecénica da Junta #3 (paragem mecanica do limite inferior)
b Paragem mecanica da Junta #3 (paragem mecanica do limite superior): Nao mova a posigao.
c Paragem mecanica da Junta #2 (fixa)
d Paragem mecanica da Junta #2 (ajustavel)
e Paragem mecénica da Junta #1 (fixa)
f Paragem mecéanica da Junta #1 (ajustavel)

4.5.2.1 Definir a paragens mecanicas da Junta #1

As Juntas #1 tém orificios roscados nas posi¢des correspondentes ao angulo para as defini¢des de paragem mecénica. Defina o
intervalo de movimento consoante a posi¢ao da paragem mecanica (ajustavel). Instale os parafusos nos orificios
correspondentes ao angulo que pretende definir.

Instale os parafusos da paragem mecanica na seguinte posicao.

Paragens mecéanicas da Junta #1

198



Rob6 industrial: Robés SCARA Manual da série LS-C

Rev.3

O —e00 00—

b

Angulo de ajuste (°)

122

-122

Valor do impulso (impulso)

1167451 | -176219

1. Desligue o Controlador.

2. Instale um parafuso sextavado no orificio correspondente ao angulo de ajuste, e aperte.

Articulagdo Parafuso O numero de Binario de aperto Resisténcia
sextavado parafusos recomendado
Rosca total ] : Classe de propriedades ISO898-1
1 M10%60 1 parafuso / lado 13,0 N'm (132,7 kgf-cm) 109 ou 12.9.

3. Ligue o Controlador.

4. Defina o alcance de impulso correspondente as novas posigdes das paragens mecanicas.

#° PONTOS-CHAVE

Defina o alcance de impulso dentro das posi¢ées do alcance da paragem mecanica.
Exemplo: Utilizagdo do LS50-CAOQ*S para definir a Junta #1 de -110 a +110°

Epson
RC+

Execute os seguintes comandos na [Command Window].

>JRANGE 1, -110136,

>RANGE

Range

-110136,1101368, -491520,

1101368 ' Define o intervalo de impulsos da Junta #1

' Verifica o valor definido utilizando o comando

491520,-806597,0, -737280,

737280

5. Mova o brago manualmente até tocar nas paragens mecanicas e certifique-se de que o bragco ndo colide com nenhum

equipamento periférico durante a operagao.

6. Opere a junta alterada a baixas velocidades até atingir as posi¢des do intervalo minimo e maximo de impulsos. Certifique-

se de que o brago ndo atinge as paragens mecanicas.

(Verifique a posig@o da paragem mecanica e o alcance de movimento que definiu).

Exemplo: Utilizagdo do LS50-CAO*S para definir a Junta #1 de -110 a +110°

Epson
RC+

Execute os seguintes comandos na [Command Window].
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>MOTOR ON ' Liga o motor

>POWER LOW ' Entra no modo de baixo consumo

>SPEED 5 ' Define a baixa velocidade

>PULSE 1, -110136.0, 0.0 ! Move para a posicdo minima de impulsos da
Junta #1

>PULSE 1101368,0,0,0 'Move para a posicdo max. de impulsos da Junta #1

O comando Pulse (comando Go Pulse) desloca todas as juntas para as posi¢oes especificadas em simultaneo. Especifique
posicdes seguras apos considerar o movimento ndo apenas das juntas cujo alcance de impulsos foi alterado, mas também

das outras juntas.

Se o brago atingir as paragens mecanicas ou se ocorrer um erro depois de o brago atingir as paragens mecanicas, redefina o
alcance de impulso para uma defini¢do mais estreita ou alargue as posi¢des das paragens mecanicas dentro do limite.

4.5.2.2 Definir a paragens mecanicas da Junta #3
1. Ligue o Controlador e desligue os motores utilizando o comando Motor OFF.

2. Empurre o veio para cima enquanto pressiona o interruptor de libertagdo do travao.

# PONTOS-CHAVE

Nao empurre o veio até ao seu limite superior, caso contrario sera dificil remover a tampa superior do braco.
Empurre o veio para uma posigdo que permita a alteragdo da paragem mecanica da Junta #3.

— %

N
A
— ’@'

<kl
UL

1T
L AR

Quando pressionar o interruptor de libertagdo do travéo, o veio podera baixar ou rodar devido ao peso do
manipulador terminal. Segure no veio com a mao enquanto pressiona o botéo.

3. Desligue o Controlador.

4. Desaperte o parafuso de paragem mecénica do limite inferior (parafusos de fixacdo: 2-M5x6).

200



Rob6 industrial: Robés SCARA Manual da série LS-C Rev.3

#° PONTOS-CHAVE

E montada uma paragem mecanica na parte superior e na parte inferior da Junta #3. Contudo, apenas é
possivel alterar a posicao da paragem mecanica de limite inferior na parte superior. Ndo remova a paragem
mecanica do limite superior na parte inferior, pois o ponto de calibragdo da Junta #3 & definido utilizando
essa paragem.

5. A extremidade superior do veio define o curso maximo. Desloque a paragem mecanica de limite inferior para baixo no
comprimento que pretende limitar o curso.
Por exemplo, quando a paragem mecanica de limite inferior esta fixada no curso "400 mm", o valor da coordenada Z do
limite inferior é "-400". Para alterar o valor para "-100", desloque a paragem mecénica de limite inferior para baixo "300

mm". Utilizar um paquimetro para medir a distdncia quando ajustar a paragem mecanica.

K

\J AAVAVAMAAAAAAL AN

A

6. Aperte o parafuso de paragem mecanica do limite inferior (parafusos de fixacdo: 2-M5x6).
Binario de aperto recomendado: 4,0 N m (40,8 kgf cm)

7. Ligue o Controlador.

8. Desloque a Junta #3 até ao seu limite inferior enquanto prime o interruptor de libertagdo do travdo e, em seguida, verifique
a posicao do limite inferior.
Nao baixe demasiado a paragem mecanica. Caso contrario, a articulagdo pode ndo atingir uma posi¢do de destino.

9. Calcule o valor do limite inferior do alcance de impulso utilizando a formula apresentada abaixo e defina o valor.
O resultado do calculo é sempre negativo porque o valor da coordenada Z do limite inferior é negativo.
Limite inferior de impulso (impulso) = valor da coordenada Z do limite inferior (mm) / resolugdo** da Junta #3
(mm/pulse)
** Para a resolug@o da Junta #3, consulte a sec¢do Apéndice A: Especificagdes.

Epson
RC+
Execute os seguintes comandos na [Command Window]. Introduza o valor calculado em X.

>JRANGE 3,X,0 ! Define o alcance de pulsos da Junta #3

10. Utilizando o comando Pulse (comando Go Pulse), desloque a Junta #3 para a posicdo de limite inferior do alcance de
impulso definido a baixa velocidade.
Se o alcance da paragem mecanica for inferior ao alcance de impulso, a Junta #3 atingira a paragem mecénica e ocorrera
um erro. Quando ocorrer um erro, altere o alcance de impulso para uma defini¢éo inferior ou alargue a posi¢do da paragem
mecanica dentro do limite.
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# PONTOS-CHAVE

Se for dificil verificar se a Junta #3 atinge uma paragem mecanica, desligue o Controlador e levante a tampa
superior do brago para verificar, de lado, a condicdo que esta a causar o problema.

Epson
RC+

Execute os seguintes comandos na [Command Window]. Introduza o valor calculado no Passo (9) em X.

>MOTOR ON ! Liga o motor

>SPEED 5 ! Define a baixa velocidade

>PULSE 0,0,X,0 ! Move para a posicdo max. de impulsos da Junta #3
(Neste exemplo, todos os impulsos, exceto os da Junta #3, s&do "0". Substitua estes

"Os" pelos outros valores de impulso que especifiquem uma posigdo onde ndo haja
interferéncia, mesmo ao descer a Junta #3.)

4.5.3 Definicao do alcance cartesiano (retangular) no sistema de
coordenadas XY do

Manipulador (para as Juntas #1 e #2)
Utilize este método para definir os limites superior e inferior das coordenadas X e Y.

Esta configurag@o ¢ aplicada apenas por software. Portanto, ndo altera o intervalo fisico. O alcance fisico maximo baseia-se na
posi¢do das paragens mecanicas.

Epson
RC+

Defina a configuracdo XYLim no painel [XYZ Limits], mostrado ao selecionar [Tools] - [Robot Manager]. (Pode também
executar o comando XYLim a partir da [Command Window].)

4.5.4 Alcance padrao de movimento
Alcance de movimento

Os seguintes diagramas de "alcance de movimento" mostram a especificacdo padrao (maxima). Quando cada motor de Junta
esta sob servocontrolo, o centro do ponto mais baixo da Junta #3 (veio) move-se nas areas mostradas na figura.

Area limitada por uma paragem mecanica

A area onde o ponto mais baixo do centro da Junta #3 pode ser movido quando cada motor da junta ndo estd sob servocontrolo.
Paragem mecanica

A érea que contém o alcance maximo dos bragos.

Alcance maximo

A area que contém o alcance maximo dos bragos. Se o raio maximo do manipulador terminal for superior a 60 mm, adicione a

"Area limitada por uma paragem mecénica" e o "raio do manipulador terminal" como a 4rea maxima.
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A Centro da Junta #3
B Alcance de movimento
C Alcance maximo
D Face de montagem da base
E Area limitada por uma paragem mecanica
LS50-CA02S | LS50-CA04S
a (Alcance de movimento da Junta #3) 210 400
b (Distancia a partir da face de montagem da base) 164,5 25,5
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5. Inspecao diaria

E necessario um trabalho de inspe¢ao preciso para evitar avarias e garantir a seguranga. Esta seccdo explica o calendario das
inspegdes e os pontos que devem ser inspecionados.

Realize inspegdes de acordo com o calendario pré-determinado.
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5.1 Inspecgao diaria do Manipulador LS4-C e LS8-C

E necessario um trabalho de inspegdo preciso para evitar avarias e garantir a seguranga. Esta sec¢do explica o calendario das
inspegdes ¢ os pontos que devem ser inspecionados.

Realize inspegdes de acordo com o calendario pré-determinado.

5.1.1 Inspecao
5.1.1.1 Calendario de inspecao

Os itens de inspecdo sdo divididos em cinco fases (diaria, 1 més, 3 meses, 6 meses ¢ 12 meses), com itens adicionais em cada
fase. No entanto, se 0 Manipulador for alimentado e operado durante mais de 250 horas num meés, adicione itens de inspecao a
cada 250, 750, 1 500 ¢ 3 000 horas.

Item de inspecéo
~ ~ ~ ~ = Revisao
Inspecao Inspecao Inspecgao de | Inspegao de | Inspegédo de N
diaria de 1 més 3 més 6 més 12 més (substituicao de
pegas)
1 meses (250 v
horas)
2 meses (500 v
horas)
3 meses (750 v v
horas)
4 meses v
(1.000 horas)
5 meses v
(1.250 horas)
6 meses
v v v
(1.500 horas)
7 meses Executar v
(1.750 horas) | diariamente
8 meses v
(2.000 horas)
9 meses
v v
(2.250 horas)
10 meses v
(2.500 horas)
11 meses v
(2.750 horas)
12 meses v v y v
(3.000 horas)
13 meses v
(3.250 horas)
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Iltem de inspecéao
Inspegao Inspecgao de | Inspegao de | Inspegao de | Inspegédo de (subzﬁ;ﬂisa;o de
diaria 1 més 3 més 6 més 12 més ¢
pegas)
(20 000 v
horas)
5.1.1.2 Ponto de inspecao
Item de inspec¢ao
ltem de inspecéo Local de inspegéao Ins_p,e.gao Inspecao In_spegao Ingpegao Inspecao
diaria mensal | trimestral | bianual anual
Parafusos de fixacdo
do manipulador v v v v v
Verifique a folga ou jogo das terminal
porcas/parafusos.
Paraﬁlsgs de fixacdo v v v v v
do Manipulador
Verifique se existem conectores Conectores externos
q no Manipulador (nas v v v v v
soltos. .
placas de ligacao, etc.)
. . . A totalidade do
Verifique visualmente se existem Mani v v v v v
. . anipulador
defeitos externos. Limpe, se
necessario. Cabos externos v v vi v
Verifique se ha dobras ou
localizacdo incorreta. Repare ou Protegdo, efc. v v v v v
coloque corretamente, se
necessario.
Verlflque o funcionamento do Travao do Brago #3 ao v v v v v
travao #4
Verifique se ocorre algum som .
. - Totalidade v v v vi v
ou vibrac¢do anormal.

Método de inspec¢ao

Ponto de inspegao

Método de inspegao

Verifique a folga ou jogo das
porcas/parafusos.

binario adequado.

Apertar o parafuso sextavado

Use uma chave hexagonal para verificar se os parafusos de fixagdo do
manipulador terminal e os parafusos de fixacdo do Manipulador néo estdo soltos.

Se os parafusos estiverem soltos, consulte a sec¢@o seguinte e reaperte com o

Verifique se existem conectores soltos

Verifique se os conectores nao estdo soltos.

Se um conector estiver solto, volte a encaixa-lo para que néo se solte.

Verifique visualmente se existem
defeitos externos. Limpe, se
necessario.

desconexdo.

Verifique o aspeto do Manipulador e limpe-o se necessario.

Verifique o aspeto do cabo e, se estiver riscado, verifique se ndo existe
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Ponto de inspecgao

Método de inspecao

Verifique se ha dobras ou localizagéo
incorreta.

Verifique se a protegdo, etc., esta localizada corretamente.

Se a localizacdo estiver incorreta, coloque-a corretamente.

Verifique o funcionamento do travao

Verifique se o eixo ndo cai quando o motor esta desligado.

Se o veio cair enquanto o motor estiver desligado e o travao nao for libertado,
contacte o fornecedor.

Além disso, se o travao ndo for libertado mesmo apos operar o desbloqueio do
travao, contacte o fornecedor.

Verifique se ocorre algum som ou
vibragdo anormal.

Verifique se ndo hd som ou vibragao anormal durante a operacao.
Se houver algo errado, contacte o fornecedor.

5.1.2 Revisao (substituicao de pecas)

A revisdo (substitui¢@o) sera realizada por técnicos de assisténcia com formagdo adequada.

Consulte mais detalhes no manual indicado em seguida.

"Manual de Seguranca - Fungao e formacgao para gestores de seguranca"

Para detalhes sobre a revisdo completa, consulte o manual seguinte.

"Manual de Manutengao"

5.1.3 Lubrificacao

A ranhura do parafuso de esferas e as unidades redutoras necessitam de lubrificagao regular. Utilize apenas o lubrificante

especificado.

/\ ATENCAO

= Preste atencdo a quantidade de lubrificagdo. Quando o lubrificante se esgota, pode causar danos a parte
deslizante, o que pode resultar nao s6 no mau funcionamento da ranhura do parafuso de esferas e das
unidades redutoras, mas também num custo elevado de dinheiro e tempo.

= Ao aplicar massa lubrificante, use equipamento de protegao (como éculos de protegao, luvas resistentes a
6leo e uma mascara) e garanta a seguranga durante a execugao do trabalho. Se o lubrificante entrar nos
seus olhos, boca ou na pele, siga as instru¢des abaixo.

e Se o lubrificante entrar nos seus olhos

Lave-os cuidadosamente com agua limpa e, em seguida, consulte um médico imediatamente.

e Se o lubrificante entrar na sua boca

Se ingerida, ndo provoque vomito. Consulte um médico imediatamente. Se o lubrificante entrar na sua

boca, lave-a cuidadosamente com agua.

* Se o lubrificante entrar em contacto com a sua pele

Lave cuidadosamente a zona com agua e sabéo.
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Pe_*ga de~ Inte(\{alo 9e Lubrificante Como lubrificar
lubrificacao lubrificacao

Junta A lubrificacdo deve ser realizada por pessoal que
#1, Unidades Tembo de revisio ) tenha recebido formacao adequada. Para mais
Junta redutoras p detalhes, consulte o manual de manutengdo do
#2 Manipulador.

Unidade A 100 km de
Junta estriada do funcionamento (50 km Lubrifica¢do da unidade estriada do parafuso de

o AFB . .

#3 parafuso de para a primeira esfera (mencionada abaixo)

esfera lubrificacdo)

Unidade estriada do parafuso de esfera da Junta #3

O intervalo de lubrificacdo recomendado ¢ a cada 100 km de operag@o. No entanto, o intervalo de lubrificacdo também pode

ser verificado com base no estado do lubrificante. Efetue a lubrificagdo se o lubrificante estiver descolorado ou seco.

Lubrificante normal

Lubrificante descolorado

Efetue a lubrificacdo pela primeira vez aos 50 km de operag@o.

# PONTOS-CHAVE

No Epson RC+, o intervalo de lubrificagdo recomendado é indicado em Epson RC+ [Maintenance].

Lubrificagao da unidade estriada do parafuso de esfera

Nome Qtd. Nota
Lubrificante Para a unidade estriada do parafuso de esfera Quantidade
(lubrificante AFB) adequada
Pano de limpeza | Para limpar o excesso de lubrificante
Ferramentas p (Eixo estriado)

Chave de estrela

#" PONTOS-CHAVE

Cubra a area envolvente, como o manipulador terminal e o equipamento periférico, para o caso de haver pingos
de lubrificante.

1. Ligue o Controlador.

2. Mova o veio até ao seu limite inferior através de uma das formas indicadas em seguida.

= Mova o veio até ao seu limite inferior manualmente, enquanto pressiona o interruptor de libertagdo do travao.
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= Mova o veio até ao seu limite inferior a partir do Epson RC+ [Tools]-[Robot Manager]-[Jog & Teach].

/\ ATENCAO

= Certifique-se de manter espaco suficiente e evite que o manipulador terminal bata no equipamento
periférico.

= O interruptor de libertagdo do travao afeta ambas as Juntas #3 e #4. Quando o interruptor de libertagdo
do travao é pressionado, os travoes das Juntas #3 e #4 sdo libertados simultaneamente. Tenha cuidado

para que o veio nao caia nem rode devido ao peso da mao enquanto o interruptor de libertagdo do travao
estiver a ser pressionado.

Simbolo Descricao
a Interruptor de libertagdo do travao da Junta #3 e #4
b Brago #2
c Veio
d Brago #1

3. Desligue o Controlador.
4. Limpe o lubrificante usado do veio, e depois aplique novo lubrificante.

A area de aplicagdo do lubrificante vai desde a extremidade da porca estriada até a paragem mecanica.

Simbolo Descricao

Intervalo de aplicagdo do
lubrificante
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Simbolo Descricao
b Paragem mecénica
c Veio
d Extremidade da porca estriada

5. A massa lubrificante deve ser aplicada nos sulcos helicoidais do parafuso de esfera e nos sulcos verticais do estriado, de
modo a que os sulcos fiquem preenchidos de forma uniforme.

Exemplo de aplicagdo do lubrificante:

6. Ligue o Controlador.
7. Inicie o Robot Manager e desloque o veio para a posigdo original.
Tenha cuidado para ndo tocar em nenhum equipamento periférico.

8. Depois de deslocar para a posicao de origem, faga o movimento reciproco do veio. A operagdo reciproca € um programa de
operagdo em modo de baixa poténcia que executa do limite superior ao limite inferior. Execute durante cerca de 5 minutos
para espalhar o lubrificante ao longo do veio.

9. Desligue o Controlador.

10. Limpe qualquer excesso de massa lubrificante na extremidade da porca estriada e na paragem mecanica.

Simbolo Descricao

a Extremidade da porca estriada

5.1.4 Apertar o parafuso sextavado

Os parafusos sextavados (denominados abaixo como "parafusos") sdo utilizados em locais onde é necessaria resisténcia
mecanica. Durante a montagem, estes parafusos sdo apertados com os binarios de aperto indicados na tabela seguinte.
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Salvo especificagdo em contrario, quando reapertar estes parafusos nos trabalhos descritos neste manual, utilize uma chave
dinamométrica ou ferramenta similar para atingir os binarios de aperto indicados na tabela seguinte.

Parafuso Binario de aperto

M3 2,0+ 0,1 N'm (21 = 1 kgf-cm)

M4 4,0+ 0,2 N-m (41 + 2 kgf-cm)

M5 8,0£0,4 N-m (82 + 4 kgf-cm)

M6 13,0£0,6 N'-m (133 + 6 kgf-cm)
M8 32,0+ 1,6 N'm (326 = 16 kgf-cm)
M10 58,0 +£2,9 N-m (590 + 30 kgf-cm)
MI12 100,0 = 5,0 N'm (1.020 + 51 kgf-cm)

Para os parafusos de fixagdo, consulte a tabela seguinte.

Parafuso de fixagao Binario de aperto

M4 2,4+0,1 N'm (26 £ 1 kgf-cm)
M5 3,9+ 0,2 N-m (40 = 2 kgf-cm)
M6 8,0+ 0,4 N'm (82 + 4 kgf-cm)

Recomenda-se que os parafusos dispostos num padréo circular sejam apertados em ordem cruzada, como ilustra a figura.

1
5 8
a —e,
3 4
7 6
2
Simbolo Descricao
a Orificios roscados

Quando apertar os parafusos, ndo os aperte de uma s6 vez, mas sim em duas ou trés rondas com uma chave Allen e, em
seguida, utilize uma chave de dinamométrica ou ferramenta similar para os apertar com os binarios de aperto indicados na
tabela acima.
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5.2 Inspecao diaria do Manipulador LS20-C

E necessario um trabalho de inspe¢ao preciso para evitar avarias e garantir a seguranga. Esta seccdo explica o calendario das
inspegdes e os pontos que devem ser inspecionados.

Realize inspegdes de acordo com o calendario pré-determinado.

5.2.1 Inspecao
5.2.1.1 Calendario de inspecao

Os itens de inspecdo sdo divididos em cinco fases (diaria, 1 més, 3 meses, 6 meses ¢ 12 meses), com itens adicionais em cada
fase. No entanto, se o0 Manipulador for alimentado ¢ operado durante mais de 250 horas num més, adicione itens de inspe¢do a
cada 250, 750, 1 500 ¢ 3 000 horas.

Iltem de inspecéo

5 5 5 5 = Revisao
Inspecao Inspecao Inspecgao de | Inspegdo de | Inspegédo de g
diaria de 1 més 3 més 6 més 12 més (substituic@o de
pegas)
1 meses (250 y
horas)
2 meses (500 y
horas)
3 meses (750
v v
horas)
4 meses y
(1.000 horas)
5 meses v
(1.250 horas)
6 meses
v Vv v
(1.500 horas)
7 meses Executar v

(1.750 horas) | diariamente

8 meses

v
(2.000 horas)
9 meses
v v
(2.250 horas)
10 meses v
(2.500 horas)
11 meses v
(2.750 horas)
12 meses
v v v v
(3.000 horas)
13 meses v
(3.250 horas)
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Iltem de inspecao
Inspegao Inspecgao de | Inspegao de | Inspegado de | Inspecédo de (subr\s)ﬁ;ﬂisaéoo de
diaria 1 més 3 més 6 més 12 més ¢
pegas)
(20 000 v
horas)
5.2.1.2 Ponto de inspecao
Item de inspec¢ao
Item de inspecéo Local de inspegéao Ins_p'egao Inspecao In_spegao Ingpegao Inspegao
diaria mensal | trimestral | bianual anual
Parafusos de fixacdo
do manipulador v v v v v
Verifique a folga ou jogo das terminal
porcas/parafusos.
Paraﬁlsgs de fixacdo v v v v v
do Manipulador
Verifique se existem conectores Conectores externos
q no Manipulador (nas v v v v v
soltos. SO
placas de ligacao, etc.)
. . . A totalidade do
Verifique visualmente se existem Mani v v v v v
. . anipulador
defeitos externos. Limpe, se
necessario. Cabos externos v v vi v
Verifique se ha dobras ou
localizacdo incorreta. Repare ou Protecdo, efc. v v v v v
coloque corretamente, se
necessario.
Verlflque o funcionamento do Travao do Brago #3 ao v v v v v
travao #4
Verifique se ocorre algum som .
. - Totalidade v v v v v
ou vibragdo anormal.

Método de inspec¢ao

Ponto de inspegao

Método de inspegao

Verifique a folga ou jogo das
porcas/parafusos.

binario adequado.

Apertar o parafuso sextavado

Use uma chave hexagonal para verificar se os parafusos de fixagdo do
manipulador terminal e os parafusos de fixagdo do Manipulador nio estio soltos.

Se os parafusos estiverem soltos, consulte a sec¢@o seguinte e reaperte com o

Verifique se existem conectores soltos

Verifique se os conectores nao estdo soltos.

Se um conector estiver solto, volte a encaixa-lo para que néo se solte.

Verifique visualmente se existem
defeitos externos. Limpe, se
necessario.

desconexdo.

Verifique o aspeto do Manipulador e limpe-o se necessario.

Verifique o aspeto do cabo e, se estiver riscado, verifique se ndo existe
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Ponto de inspecgao

Método de inspecao

Verifique se ha dobras ou localizagao
incorreta.

Verifique se a protegdo, etc., esta localizada corretamente.

Se a localizacdo estiver incorreta, coloque-a corretamente.

Verifique o funcionamento do travao

Verifique se o eixo ndo cai quando o motor esta desligado.

Se o veio cair enquanto o motor estiver desligado e o travao nao for libertado,
contacte o fornecedor.

Além disso, se o travdo nao for libertado mesmo apds operar o desbloqueio do
travao, contacte o fornecedor.

Verifique se ocorre algum som ou
vibragdo anormal.

Verifique se ndo hd som ou vibragao anormal durante a operacao.
Se houver algo errado, contacte o fornecedor.

5.2.2 Revisao (substituicao de pecas)

A revisdo (substitui¢do) sera realizada por técnicos de assisténcia com formagdo adequada.

Consulte mais detalhes no manual indicado em seguida.

"Manual de Seguranca - Fungdo e formacgao para gestores de seguranca"

Para detalhes sobre a revisdo completa, consulte o manual seguinte.

"Manual de Manutengao"

5.2.3 Lubrificacao

A ranhura do parafuso de esferas e as unidades redutoras necessitam de lubrificagao regular. Utilize apenas o lubrificante

especificado.

/\ ATENCAO

= Preste atencéo a quantidade de lubrificagdo. Quando o lubrificante se esgota, pode causar danos a parte
deslizante, o que pode resultar ndo s6 no mau funcionamento da ranhura do parafuso de esferas e das
unidades redutoras, mas também num custo elevado de dinheiro e tempo.

= Ao aplicar massa lubrificante, use equipamento de protegcao (como éculos de protegéo, luvas resistentes a
6leo e uma mascara) e garanta a seguranga durante a execugao do trabalho. Se o lubrificante entrar nos
seus olhos, boca ou na pele, siga as instru¢des abaixo.

e Se o lubrificante entrar nos seus olhos

Lave-os cuidadosamente com agua limpa e, em seguida, consulte um médico imediatamente.

e Se o lubrificante entrar na sua boca

Se ingerida, ndo provoque vomito. Consulte um médico imediatamente. Se o lubrificante entrar na sua

boca, lave-a cuidadosamente com agua.

* Se o lubrificante entrar em contacto com a sua pele

Lave cuidadosamente a zona com agua e sabdo.
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Pe_*ga de_ Inte(\{alo 9e Lubrificante Como lubrificar
lubrificacao lubrificacao

Junta A lubrificacdo deve ser realizada por pessoal que
#1, Unidades Tembo de revisio ) tenha recebido formacao adequada. Para mais
Junta redutoras p detalhes, consulte o manual de manutengdo do
#2 Manipulador.

Unidade A 100 km de
Junta estriada do funcionamento (50 km Lubrifica¢do da unidade estriada do parafuso de

o AFB . .

#3 parafuso de para a primeira esfera (mencionada abaixo)

esfera lubrificacdo)

Unidade estriada do parafuso de esfera da Junta #3

O intervalo de lubrificacdo recomendado ¢ a cada 100 km de operag@o. No entanto, o intervalo de lubrificacdo também pode

ser verificado com base no estado do lubrificante. Efetue a lubrificagdo se o lubrificante estiver descolorado ou seco.

Lubrificante normal

Lubrificante descolorado

Efetue a lubrificacdo pela primeira vez aos 50 km de operagao.

# PONTOS-CHAVE

No Epson RC+, o intervalo de lubrificagao recomendado € indicado em Epson RC+ [Maintenance].

Lubrificagao da unidade estriada do parafuso de esfera

Nome Qtd. Nota
Lubrificante Para a unidade estriada do parafuso de esfera Quantidade
(lubrificante AFB) adequada
Pano de limpeza | Para limpar o excesso de lubrificante
Ferramentas p (Eixo estriado)

Chave de estrela

# PONTOS-CHAVE

Cubra a area envolvente, como o manipulador terminal e o equipamento periférico, para o caso de haver pingos
de lubrificante.

1. Ligue o Controlador.

2. Mova o veio até ao seu limite inferior através de uma das formas indicadas em seguida.

= Mova o veio até ao seu limite inferior manualmente, enquanto pressiona o interruptor de libertagdo do travao.
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= Mova o veio até ao seu limite inferior a partir do Epson RC+ [Tools]-[Robot Manager]-[Jog & Teach].

/\ ATENCAO

= Certifique-se de manter espaco suficiente e evite que o manipulador terminal bata no equipamento
periférico.

= O interruptor de libertagdo do travao afeta ambas as Juntas #3 e #4. Quando o interruptor de libertagdo
do travao é pressionado, os travoes das Juntas #3 e #4 sdo libertados simultaneamente. Tenha cuidado

com a queda e rotacdo do veio enquanto o interruptor de libertagao do travao esta a ser pressionado,
pois o veio pode descer devido ao peso da mao.

11
= Pt
&
| =
|
7
a =
i
“‘ =
b—e | P J;
C—F
Simbolo Descricao
a Interruptor de liberta¢do do travdo da Junta #3 e #4
b Brago #2
c Veio
d Brago #1

3. Desligue o Controlador.
4. Limpe o lubrificante usado do veio, e depois aplique novo lubrificante.

A area de aplicagdo do lubrificante vai desde a extremidade da porca estriada até a paragem mecanica.

il \'\'\'\'\"v'-'\.'\'\.'\.'\.\"\.\“

Simbolo Descricao

Intervalo de aplicagdo do
lubrificante
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Simbolo Descricao
b Paragem mecénica
c Veio
d Extremidade da porca estriada

5. A massa lubrificante deve ser aplicada nos sulcos helicoidais do parafuso de esfera e nos sulcos verticais do estriado, de

modo a que os sulcos fiquem preenchidos de forma uniforme.

Exemplo de aplicagdo do lubrificante:

6. Ligue o Controlador.

7. Inicie o Robot Manager e desloque o veio para a posigdo original.

Tenha cuidado para ndo tocar em nenhum equipamento periférico.

8. Depois de deslocar para a posicao de origem, faca o movimento reciproco do veio. A operagdo reciproca ¢ um programa de

operagdo em modo de baixa poténcia que executa do limite superior ao limite inferior. Execute durante cerca de 5 minutos

para espalhar o lubrificante ao longo do veio.

9. Desligue o Controlador.

10. Limpe qualquer excesso de massa lubrificante na extremidade da porca estriada e na paragem mecanica.

o
bt
/
b—eb
Simbolo Descrigao
a Extremidade da porca estriada
b Paragem mecanica
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5.2.4 Apertar o parafuso sextavado

Os parafusos sextavados (denominados abaixo como "parafusos") sdo utilizados em locais onde é necessaria resisténcia
mecanica. Durante a montagem, estes parafusos sdo apertados com os binarios de aperto indicados na tabela seguinte.

Salvo especificacdo em contrario, quando reapertar estes parafusos nos trabalhos descritos neste manual, utilize uma chave
dinamométrica ou ferramenta similar para atingir os binarios de aperto indicados na tabela seguinte.

Parafuso Binario de aperto

M3 2,0+£0,1 N'm (21 + 1 kgf-cm)

M4 4,0+ 0,2 N-m (41 + 2 kgf-cm)

M5 8,0+ 0,4 N'm (82 = 4 kgf-cm)

M6 13,0 £ 0,6 N-m (133 + 6 kgf-cm)
M8 32,0+ 1,6 N'm (326 =+ 16 kgf-cm)
MI10 58,0 £2,9 N-m (590 £ 30 kgf-cm)
M12 100,0 + 5,0 N-m (1.020 + 51 kgf-cm)

Para os parafusos de fixacao, consulte a tabela seguinte.

Parafuso de fixagao Binario de aperto

M4 2,4+ 0,1 N'm (26 = 1 kgf-cm)
M5 3,9+£0,2 N'm (40 + 2 kgf-cm)
M6 8,0+ 0,4 N-m (82 + 4 kgf-cm)

Recomenda-se que os parafusos dispostos num padrao circular sejam apertados em ordem cruzada, como ilustra a figura.

1
5 8
a —e
3 4
7 6
2
Simbolo Descricao
a Orificios roscados

Quando apertar os parafusos, ndo os aperte de uma s6 vez, mas sim em duas ou trés rondas com uma chave Allen e, em
seguida, utilize uma chave de dinamométrica ou ferramenta similar para os apertar com os binarios de aperto indicados na
tabela acima.
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5.3 Inspecao diaria do Manipulador LS50-C

E necessario um trabalho de inspe¢ao preciso para evitar avarias e garantir a seguranga. Esta seccdo explica o calendario das
inspegdes ¢ os pontos que devem ser inspecionados.

Realize inspegdes de acordo com o calendario pré-determinado.

5.3.1 Inspecao
5.3.1.1 Calendario de inspecao

Os itens de inspecdo sdo divididos em cinco fases (diaria, 1 més, 3 meses, 6 meses ¢ 12 meses), com itens adicionais em cada
fase. No entanto, se 0 Manipulador for alimentado ¢ operado durante mais de 250 horas num més, adicione itens de inspe¢do a
cada 250, 750, 1 500 ¢ 3 000 horas.

Item de inspecéo

5 5 5 5 = Revisao
Inspecao Inspecao Inspegao de | Inspegao de | Inspegédo de g
diaria de 1 més 3 més 6 més 12 més (substituicao de
pegas)
1 meses (250 y
horas)
2 meses (500 y
horas)
3 meses (750
v v
horas)
4 meses y
(1.000 horas)
5 meses v
(1.250 horas)
6 meses
Vv Vv v
(1.500 horas)
7 meses Executar v

(1.750 horas) | diariamente

8 meses

v
(2.000 horas)
9 meses
v v
(2.250 horas)
10 meses v
(2.500 horas)
11 meses v
(2.750 horas)
12 meses
v v v v
(3.000 horas)
13 meses v
(3.250 horas)
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Item de inspecgao
Inspegao Inspecgao de | Inspegao de | Inspegao de | Inspegédo de (subifcei;ﬂisa;o de
diaria 1 més 3 més 6 més 12 més ¢
pegas)
(20 000 v
horas)
5.3.1.2 Ponto de inspecao
Item de inspecao
ltem de inspecao Local de inspecéao Insp,e.gao Inspecao In_spegao In§pegao Inspecao
diaria mensal | trimestral | bianual anual
Parafusos de fixacao
do manipulador v v v v v
Verifique a folga ou jogo das terminal
porcas/parafusos.
Parafusgs de fixacdo v v v v v
do Manipulador
Verifique se existem conectores Conectores externos
q no Manipulador (nas v v v v v
soltos. .
placas de ligacdo, etc.)
. . . A totalidade d
Verifique visualmente se existem M orandade do v v v v v
. . anipulador
defeitos externos. Limpe, se
necessario. Cabos externos v v v i
Verifique se ha dobras ou
localizacdo incorreta. Repare ou Protegdo, efc. v v v v v
coloque corretamente, se
necessario.
Verlflque o funcionamento do Travao do Brago #3 ao v v v v v
travao #4
Verifique se ocorre algum som .
. . Totalidade v v vi vi v
ou vibrac¢do anormal.

Método de inspe¢ao

Ponto de inspegao

Método de inspegao

Verifique a folga ou jogo das
porcas/parafusos.

binario adequado.

Apertar o parafuso sextavado

Use uma chave hexagonal para verificar se os parafusos de fixa¢do do
manipulador terminal e os parafusos de fixagdo do Manipulador néo estdo soltos.
Se os parafusos estiverem soltos, consulte a sec¢do seguinte e reaperte com o

Verifique se existem conectores soltos

Verifique se os conectores ndo estdo soltos.

Se um conector estiver solto, volte a encaixa-lo para que ndo se solte.

Verifique visualmente se existem
defeitos externos. Limpe, se
necessario.

desconexdo.

Verifique o aspeto do Manipulador e limpe-o se necessario.

Verifique o aspeto do cabo e, se estiver riscado, verifique se nio existe
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Ponto de inspecéao Método de inspecao
Verifique se ha dobras ou localizagdo Verifique se a protegdo, etc., esta localizada corretamente.
incorreta. Se a localizacdo estiver incorreta, coloque-a corretamente.

Verifique se o eixo ndo cai quando o motor esta desligado.

Se o veio cair enquanto o motor estiver desligado e o travao nao for libertado,
Verifique o funcionamento do travao contacte o fornecedor.

Além disso, se o travdo ndo for libertado mesmo apos operar o desbloqueio do
travao, contacte o fornecedor.

Verifique se ocorre algum som ou Verifique se ndo hd som ou vibrag¢ao anormal durante a operacao.
vibragdo anormal. Se houver algo errado, contacte o fornecedor.

5.3.2 Revisao (substituicao de pecas)

A revisdo (substitui¢@o) sera realizada por técnicos de assisténcia com formagdo adequada.

Consulte mais detalhes no manual indicado em seguida.
"Manual de Seguranca - Fungao e formacgao para gestores de seguranca"

Para detalhes sobre a revisdo completa, consulte o manual seguinte.

"Manual de Servigo"

5.3.3 Lubrificacao

A ranhura do parafuso de esferas e as unidades redutoras necessitam de lubrificagao regular. Utilize apenas o lubrificante
especificado.

/\ ATENCAO

= Preste atencdo a quantidade de lubrificagdo. Quando o lubrificante se esgota, pode causar danos a parte
deslizante, o que pode resultar nao s6 no mau funcionamento da ranhura do parafuso de esferas e das
unidades redutoras, mas também num custo elevado de dinheiro e tempo.

= Ao aplicar massa lubrificante, use equipamento de protegcao (como éculos de protegao, luvas resistentes a

6leo e uma mascara) e garanta a seguranga durante a execugéo do trabalho. Se o lubrificante entrar nos
seus olhos, boca ou na pele, siga as instru¢des abaixo.

+ Se o lubrificante entrar nos seus olhos
Lave-os cuidadosamente com agua limpa e, em seguida, consulte um médico imediatamente.

e Se o lubrificante entrar na sua boca

Se ingerida, ndo provoque vomito. Consulte um médico imediatamente. Se o lubrificante entrar na sua

boca, lave-a cuidadosamente com agua.
* Se o lubrificante entrar em contacto com a sua pele

Lave cuidadosamente a zona com agua e sabdo.
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nga de~ '”tef‘(a'o (_:le Lubrificante Como lubrificar

lubrificagao lubrificacao
Junta A lubrificacdo deve ser realizada por pessoal
#1, Unidades redutoras | Tempo de revisio i que tenha recebido formacdo adequada. Para
Junta mais detalhes, consulte o manual de servigo do
#2 Manipulador.

. . A 100 km de
Junta Unidade estriada do funcionamento (50 km Lubrifica¢do da unidade estriada do parafuso de

parafuso de esfera, .. AFB . .

#3 para a primeira esfera (mencionada abaixo)

veio de suporte lubrificagio)

Unidade estriada do parafuso de esfera da Junta #3 e veio de suporte

O intervalo de lubrificacdo recomendado ¢ a cada 100 km de operag@o. No entanto, o intervalo de lubrificacdo também pode

ser verificado com base no estado do lubrificante. Efetue a lubrificagdo se o lubrificante estiver descolorado ou seco.

Lubrificante normal | Lubrificante descolorado

Efetue a lubrificacdo pela primeira vez aos 50 km de operagao.

# PONTOS-CHAVE

No Epson RC+, o intervalo de lubrificagao recomendado € indicado em Epson RC+ [Maintenance].

Lubrificagao da unidade estriada do parafuso de esfera

Nome Qtd. Nota
Lubrificante Para a unidade estriada do parafuso de esfera Quantidade
(lubrificante AFB) adequada
Pano de limpeza | Para limpar o excesso de lubrificante
Ferramentas p (Eixo estriado)

Chave de estrela

# PONTOS-CHAVE

Cubra a area envolvente, como o manipulador terminal e o equipamento periférico, para o caso de haver pingos
de lubrificante.

1. Ligue o Controlador.

2. Mova o veio até ao seu limite inferior através de uma das formas indicadas em seguida.

= Mova o veio até ao seu limite inferior manualmente, enquanto pressiona o interruptor de libertagdo do travao.
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= Mova o veio até ao seu limite inferior a partir do Epson RC+ [Tools]-[Robot Manager]-[Jog & Teach].

/\ ATENCAO

= Certifique-se de manter espaco suficiente e evite que o manipulador terminal bata no equipamento
periférico.

= O interruptor de libertagdo do travao afeta ambas as Juntas #3 e #4. Quando o interruptor de libertagdo
do travao é pressionado, os travoes das Juntas #3 e #4 sao libertados simultaneamente. Tenha cuidado

com a queda e rotacdo do veio enquanto o interruptor de libertagao do travéo esta a ser pressionado,
pois o veio pode descer devido ao peso da mao.

Simbolo Descrigao
a Interruptor de libertagdo do travao da Junta #3 e #4
b Veio
c Brago #2
d Brago #1
e Veio de suporte

3. Desligue o Controlador.
4. Limpe o lubrificante usado do veio, e depois aplique novo lubrificante.

A area de aplicacdo do lubrificante ¢ desde o fim da porca estriada do veio até a paragem mecanica e toda a lateral do veio
de suporte.
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Simbolo Descricao
a Intervalo de aplicagdo do lubrificante
b Paragem mecéanica
c Veio
d Extremidade da porca estriada
e Veio de suporte

5. O lubrificante deve ser aplicada as ranhuras helicoidais e verticais do veio de forma a que as ranhuras fiquem preenchidas
de forma uniforme.

Exemplo de aplicagao do lubrificante:

6. Ligue o Controlador.
7. Inicie o Robot Manager e desloque o veio para a posi¢do original.
Tenha cuidado para ndo tocar em nenhum equipamento periférico.

8. Depois de deslocar para a posicao de origem, faga 0 movimento reciproco do veio. A operagdo reciproca ¢ um programa de
operagdo em modo de baixa poténcia que executa do limite superior ao limite inferior. Execute durante cerca de 5 minutos
para espalhar o lubrificante ao longo do veio.

9. Desligue o Controlador.

10. Limpe o excesso de lubrificante na extremidade da porca estriada, na paragem mecanica e no veio de suporte.
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Simbolo Descricao
a Extremidade da porca estriada

Paragem mecanica

5.3.4 Apertar o parafuso sextavado

Os parafusos sextavados (denominados abaixo como "parafusos") sdo utilizados em locais onde ¢ necessaria resisténcia
mecanica. Durante a montagem, estes parafusos sdo apertados com os binarios de aperto indicados na tabela seguinte.

Salvo especificacdo em contrario, quando reapertar estes parafusos nos trabalhos descritos neste manual, utilize uma chave

dinamométrica ou ferramenta similar para atingir os binarios de aperto indicados na tabela seguinte.

Parafuso Binario de aperto

M3 2,0+ 0,1 N'm (21 = 1 kgf-cm)

M4 4,0 £0,2 N-m (41 + 2 kgf-cm)

M5 8,0£0,4 N-m (82 + 4 kgf-cm)

M6 13,0+ 0,6 N-m (133 + 6 kgf-cm)
MS 32,0+ 1,6 N-m (326 + 16 kgf-cm)
M10 58,0 £2,9 N-m (590 + 30 kgf-cm)
M12 100,0 = 5,0 N'm (1.020 + 51 kgf-cm)

Para os parafusos de fixacdo, consulte a tabela seguinte.

Parafuso de fixagao

Binario de aperto

M4 2,4+0,1 N'-m (26 + 1 kgf-cm)
M5 3,9+ 0,2 N-m (40 = 2 kgf-cm)
M6 8,0+ 0,4 N-m (82 + 4 kgf-cm)

Recomenda-se que os parafusos dispostos num padrao circular sejam apertados em ordem cruzada, como ilustra a figura.
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Simbolo Descrigao
a Orificios roscados

Quando apertar os parafusos, ndo os aperte de uma so vez, mas sim em duas ou trés rondas com uma chave Allen e, em
seguida, utilize uma chave de dinamométrica ou ferramenta similar para os apertar com os binarios de aperto indicados na
tabela acima.
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6. Anexo

Tempo e distancia de paragem em emergéncia, conforme cada modelo.
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6.1 Anexo A: ltens incluidos

6.1.1 Itens incluidos no LS4-C

Os seguintes itens estdao incluidos com o Manipulador quando enviado de fabrica

Nome Tipo de modelo | Numero
CONECTOR DB-15MKACO00BO | 2
ACESSORIO DE CONECTOR | C03-15CLACAA0 |2

6.1.2 Itens incluidos no LS8-C

Os seguintes itens estdo incluidos com o Manipulador quando enviado de fabrica

Nome Tipo de modelo | Numero
CONECTOR DB-15MKACO00BO | 2
ACESSORIO DE CONECTOR | C03-15CLACAA0 |2

6.1.3 Itens incluidos no LS20-C

Os seguintes itens estdo incluidos com o Manipulador quando enviado de fabrica

Nome Tipo de modelo Numero
CONECTOR/DA-15PF-N DA-15PF-N 2
CONECTOR DE-9PF-N 2
ACESSORIO DE CONECTOR | HDE-CTH(4-40)(10) | 2
ACESSORIO DE CONECTOR | HDA-CTH(4-40)(10) | 2
PARAFUSO OLHAL B-130-8 2

6.1.4 Itens incluidos no LS50-C

Os seguintes itens estdo incluidos com o Manipulador quando enviado de fabrica

Nome Tipo de modelo Numero
CONECTOR DA-15PF-N 2
CONECTOR DE-9PF-N 2
ACESSORIO DE CONECTOR | HDE-CTH(4-40)(10) | 2
ACESSORIO DE CONECTOR | HDA-CTH(4-40)(10) | 2
PARAFUSO OLHAL B-130-8 2
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6.2 Anexo B: Tabela de especificacoes

6.2.1 Tabela de especificagdes do LS4-C

ltem LS4-C401*
Nomes das maquinas Rob6 industrial
Série do produto LS
LS4-C401*
Modelo Numero de modelo
Meétodo de instalagdo Tipo de montagem da mesa base
Brago #1 + Brago #2 400 mm
Comprimento do braco Brago #1 225 mm
Braco #2 175 mm
Junta #1+ #2 7200 mm/s
Velogldade maxima de Tunta #3 1100 mm/s
funcionamento *1
Junta #4 2600 °/s
Junta #1+ #2 +0,01 mm
Repetibilidade Junta #3 + 0,01 mm
Junta #4 +0,01°
Nominal 2 kg
Carga util (carga)
Max. 4 kg
. )
Momento de inércia Nominal 0,005 kg'm
admissivel da Junta #4 *2 , )
Max. 0,05 kg'm
Junta #1 0,000439 °/impulso
Junta #2 0,000439 °/impulso
Resolugio
Junta #3 0,000799 mm/impulso
Junta #4 0,002177 °/impulso
Montagem 2 16 mm
Diametro da mao
Orificio de passagem 2 11 mm
120 x 120 mm
135 x 120 mm
Orificio de montagem (Ambos sdo aceitaveis)
4-M8
Peso (cabos nio incluidos) 14 kg (31 1bs.)
Método de acionamento Todas as articulagdes Servomotor AC
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Item LS4-C401*
Junta #1 400 W
Junta #2 150 W
Capacidade nominal do motor
Junta #3 150 W
Junta #4 150 W

Opcao

Ambiente de instalagdo

Sala limpa e ESD *3

Forga de inser¢do da Junta #3

100 N

Cablagem instalada para uso do cliente

15 (15 pinos: D-sub)
Equivalente a 8 pinos (RJ45) Cat.5e

Tubagem instalada para uso do cliente

2 -tubos pneumaticos (26 mm): 0,59
MPa (6kgf/cm?: 86 psi)

1- tubos pneumaticos (¢4 mm): 0,59
MPa (6kgf/cm2: 86 psi)

Requisitos ambientais

Temperatura ambiente *4

5a40°C

Humidade relativa

10 a 80% (sem condensagdo)

Nivel de ruido *5

LAeq = Inferior a 70 dB (A)

Controlador aplicavel

RC800-A

Modo de operagdo *6

Modo padrio (predefinido), modo de
poténcia *7

alimentagdo

Speed l1a(4)al00
Accel *8 1a(10)al120
Valores atribuiveis SpeedS 0,1 a (50) 22000
() Valores predefinidos AccelS 0,1 a (200) a 25000
Fine 0a (1250) a 65535
Weight 0a(2)a4
Para fixacdo, sinal 0,06 kg/m
Para fixago, 0,30 kg/m
alimentagdo
Peso da cablagem
(apenas cabos) P.ara utilizagdo movel, 0,07 ke/m
sinal
Para utilizacdo movel,
Cabo M/C ¢ 0,36 ke/m

Diametro do cabo

Para fixacgdo, sinal

26,2 mm (tipico)

Para fixagdo,
alimentag@o

213,7 mm (tipico)

Para utilizagdo mével,
sinal

26,4 mm (tipico)
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Item LS4-C401*

Para utilizagdo mével, 513,7 mm (tipico)

alimentagdo
Para fixagao, sinal 39 mm
Pa}ra ﬁxa(;Nao, 83 mm
alimentagdo
Raio minimo de
curva 9 Para utilizagdo movel, 100 mm
sinal
Pgra utlthalgao movel, 100 mm
alimentagdo
ltem LS4-C401S LS4-C401C
Junta #1 | £132°
Junta #2 | + 141°
Alcance max. de movimento
Junta #3 | 150 mm 120 mm

Junta #4 | +£360° * 10

Junta #1 | -95574 a 505174 | -95574 a 505174

Junta #2 | + 320854
Alcance max. de impulso (impulso)

Junta #3 | -187734 a0 -150187 a0

Junta #4 | £ 165376

*1: No caso de comando PTP. A velocidade maxima de funcionamento para comando CP ¢ 2000 mm/s no plano horizontal.
*2: No caso em que o centro de gravidade esta no centro da Junta #4
Se o centro de gravidade ndo estiver no centro da Junta #4, defina o parametro utilizando a defini¢ao de inércia.

*3: O Manipulador com especificacdo de ambiente de sala limpa expele o interior da base e da tampa do brago em conjunto.
Assim, quando existe uma folga na parte da base, ndo sera aplicada pressdo negativa suficiente na extremidade do brago, o que
pode causar emissdo de particulas.

= Nivel de sala limpa: Classe ISO 4 (ISO14644-1)

= Escape:

¢ Dimensao da porta de escape: didmetro interno@12 mm

e Tubo de escape compativel:
- Tubo de poliuretano

- Diametro externoz 12 mm (didmetro interno8 mm)

- Quantidade de escape recomendada: Aproximadamente 1000 cm?®/s (estado padrao)

*4: Quando o produto ¢ utilizado num ambiente de baixa temperatura proximo da temperatura minima especificada, ou quando
permanece suspenso durante longos periodos (como feriados ou a noite), pode ocorrer um erro de detecdo de colisdo devido a
elevada resisténcia da unidade de acionamento imediatamente ap6s o inicio da operacdo. Nesse caso, ¢ recomendado um
aquecimento de cerca de 10 minutos.

*5: Condig¢des do Manipulador durante a medigdo conforme se segue:
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= Condigdes de operagdo: Sob carga nominal, movimento simultaneo das 4 juntas, velocidade maxima,

aceleragao/desaceleragdo maxima, ciclo de trabalho a 100%

= Posicdo de medicao: Cinco diregdes (frente, tras, esquerda, direita, topo), a 1 m da superficie do dispositivo, a altura onde
ocorre o ruido maximo de operagéo.

*Definicdo da superficie do dispositivo: O menor paralelepipedo retangular (equivalente a "caixa de referéncia" na JIS Z
8737-1) que abrange a area na qual o robd opera com o ruido maximo de funcionamento.

*6: O modo de operacdo pode ser alternado com o comando PerformMode. Consulte mais detalhes no manual indicado em

seguida.
"Epson RC+ Referéncia Linguistica do SPEL+"

Comparado com o modo padrdo, o tempo de operacdo no modo de impulso serd mais curto, mas a vibragdo durante o ciclo de
operagdo e o tempo de paragem da operacao ira piorar. Tenha atencao a isso.

*7: E recomendado mais de AC200V no modo de poténcia. Se for utilizado AC180V, o equipamento ndo conseguira funcionar

no seu melhor desempenho e podera ocorrer um erro.

*8: Em utilizagdo geral, a configuragao Accel 100 ¢é a definicdo 6tima que mantém o equilibrio entre aceleracdo e vibragéo
durante o posicionamento. Embora possam ser definidos valores superiores a 100 para Accel, recomenda-se minimizar o uso
de valores elevados apenas para movimentos necessarios, pois operar o Manipulador continuamente com uma configuragao
Accel alta pode reduzir significativamente a vida util do produto.

*9: Ao ligar um cabo M/C movel, tenha atengdo ao seguinte:
= Instale o cabo de forma a ndo exercer pressdo na parte do conector.

= Dobre o cabo no raio minimo de curvatura da parte movel ou num raio superior. O raio de curva (A) ¢ a dimensao mostrada

no diagrama abaixo.

Simbolo | Descricédo

a Cabos M/C

b Conector

# PONTOS-CHAVE

N&o pode utilizar o comando SFree para J3 e J4.

*10: A multi-rotagdo ¢ possivel até =10 rotagdes ou mais. Para detalhes sobre o nimero maximo de rotagdes, contacte o
fornecedor.
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6.2.2 Tabela de especificagées do LS8-C
LS8-C502 | LS8-C602 LS8-
ltem . . C702*
Nomes das maquinas Rob6 industrial
Série do produto LS
LS8-C*02*
Modelo Nimero de modelo
Meétodo de instalagdo Tipo de montagem da mesa base
Brago #1 + Brago #2 500 mm 600 mm 700 mm
Comprimento do brago Brago #1 225 mm 325 mm 425 mm
Braco #2 275 mm
Junta #1+ #2 7120 mm/s | 7850 mm/s | 8590 mm/s
Velogldade maxima de Tunta #3 1100 mm/s
funcionamento *1
Junta #4 2000 °/s
Junta #1+ #2 + 0,02 mm
Repetibilidade Junta #3 + 0,01 mm
Junta #4 +0,01°
Nominal 3kg
Carga util (carga)
Max. 8 kg
. 2
Momento de inércia Nominal 0,01 kg-m
admissivel da Junta #4 *2 . 5
Max. 0,12 kg'm
Junta #1 (°/impulso) 0,000275
Junta #2 (°/impulso) 0,000439
Resolugdo
Junta #3 (mm/impulso) 0,0007324
Junta #4 (°/impulso) 0,001465
Montagem 2 20 mm
Diametro da méao
Orificio de passagem 2 14 mm
150 x 150 mm
Orificio de montagem
4-M8
I , 19 kg (42 20 kg (44 21 kg (46
Peso (cabos ndo incluidos) 1bs.) Ibs.) lbs.)
Método de acionamento Todas as articulagdes Servomotor AC
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LS8-C502 | LS8-C602 LS8-
ltem . . C702*
Junta #1 400 W
Junta #2 400 W
Capacidade nominal do motor
Junta #3 150 W
Junta #4 150 W

Opcao

Ambiente de instalagdo

Sala limpa e ESD *3

Forga de inser¢do da Junta #3

100 N

Cablagem instalada para uso do cliente

15 (15 pinos: D-sub)
Equivalente a 8 pinos (RJ45) Cat.5e

Tubagem instalada para uso do cliente

2 -tubos pneumaticos (26 mm): 0,59
MPa (6kgf/cm?: 86 psi)

1 -tubos pneumaticos (¢4 mm): 0,59
MPa (6kgf/cm2: 86 psi)

Requisitos ambientais

Temperatura ambiente *4

5a40°C

Humidade relativa

10 a 80% (sem condensagdo)

Nivel de ruido *5

LAeq = Inferior a 70 dB (A)

Controlador aplicavel

RC800-A

Modo de operagdo *6

Modo padrio (predefinido), modo de
poténcia *7

alimentagdo

Speed l1a(5)al00
Accel *8 1a(10)al120
Valores atribuiveis SpeedS 0,1 a(50) a 2000
() Valores predefinidos AccelS 0,1 a (200) a 25000
Fine 0a (1250) a 65535
Weight 0a(3)as8
Para fixagdo, sinal 0,06 kg/m
Para fixacdo, 0,30 kg/m
alimentag@o
Peso da cablagem
(apenas cabos) P.ara utilizagdo movel, 0,07 ke/m
sinal
Cabo M/C .
Para utilizacdo movel, 0,36 ke/m

Diametro do cabo

Para fixagdo, sinal

26,2 mm (tipico)

Para fixagdo,
alimentag@o

213,7 mm (tipico)
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LS8-C502 | LS8-C602 LS8-

Item C702*

Para utilizagdo mével,

sinal 26,4 mm (tipico)

Para utilizacdo mével, 513,7 mm (tipico)

alimentagdo
Para fixagdo, sinal 39 mm
Pgra ﬁxa(;~a0, 83 mm
alimentag@o
Raio minimo de
curva ™ Para utilizagéo movel, 100 mm
sinal
Pa}ra ut111z~agao movel, 100 mm
alimentagao
ltem LS8-C*02S | LS8-C*02C
Junta #1 | £132°
Junta #2 | + 150°
Alcance max. de movimento
Junta #3 | 200 mm 170 mm

Junta #4 | +£360° * 10

Junta #1 | -152918 a 808278

Junta #2 | £ 341334

Alcance max. de impulso (impulso)
Junta #3 | -273067 a0 | -232107a0

Junta #4 | £ 245761

*1: No caso de comando PTP. A velocidade méaxima de funcionamento para comando CP é 2000 mm/s no plano horizontal.

*2: No caso em que o centro de gravidade esta no centro da Junta #4. Se o centro de gravidade ndo estiver no centro da Junta
#4, defina o parametro utilizando a defini¢do de inércia.

*3: O Manipulador com especificacdo de ambiente de sala limpa expele o interior da base e da tampa do brago em conjunto.
Assim, quando existe uma folga na parte da base, ndo sera aplicada pressdo negativa suficiente na extremidade do brago, o que
pode causar emissdo de particulas.

= Nivel de sala limpa: Classe ISO 4 (ISO14644-1)

= Escape:
¢ Dimensao da porta de escape: didmetro interno@12 mm
e Tubo de escape compativel:
- Tubo de poliuretano

- Diametro externoz 12 mm (didmetro interno8 mm)

- Quantidade de escape recomendada: Aproximadamente 1000 cm?/s (Estado padrao)

*4: Quando o produto ¢ utilizado num ambiente de baixa temperatura proximo da temperatura minima especificada, ou quando
permanece suspenso durante longos periodos (como feriados ou a noite), pode ocorrer um erro de detecdo de colisdo devido a
elevada resisténcia da unidade de acionamento imediatamente ap6s o inicio da operagdo. Nesse caso, ¢ recomendado um
aquecimento de cerca de 10 minutos.
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*5: Condig¢des do Manipulador durante a medigdo conforme se segue:

= Condigdes de operagdo: Sob carga nominal, movimento simultidneo das 4 juntas, velocidade maxima,

aceleragao/desaceleragdo maxima, ciclo de trabalho a 100%

= Posi¢do de medicao: Cinco diregdes (frente, tras, esquerda, direita, topo), a 1 m da superficie do dispositivo, a altura onde
ocorre o ruido maximo de operagéo.

*Definicdo da superficie do dispositivo: O menor paralelepipedo retangular (equivalente a "caixa de referéncia" na JIS Z
8737-1) que abrange a area na qual o rob6 opera com o ruido maximo de funcionamento.

*6: O modo de operagdo pode ser alternado com o comando PerformMode. Consulte mais detalhes no manual indicado em

seguida.
"Epson RC+ Referéncia Linguistica do SPEL+"

Comparado com o modo padrdo, o tempo de operacdo no modo de impulso serd mais curto, mas a vibragdo durante o ciclo de
operagdo e o tempo de paragem da operacao ira piorar. Tenha atenco a isso.

*7: E recomendado mais de AC200V no modo de poténcia. Se for utilizado AC180V, o equipamento nio conseguira funcionar

no seu melhor desempenho e podera ocorrer um erro.

*8: Em utilizagdo geral, a configuragdo Accel 100 ¢é a definicdo 6tima que mantém o equilibrio entre aceleracdo e vibragéo
durante o posicionamento. Embora possam ser definidos valores superiores a 100 para Accel, recomenda-se minimizar o uso
de valores elevados apenas para movimentos necessarios, pois operar o Manipulador continuamente com uma configuragao

Accel alta pode reduzir significativamente a vida util do produto.
*9: Ao ligar um cabo M/C movel, tenha atencdo ao seguinte:
= Instale o cabo de forma a ndo exercer pressdo na parte do conector.

= Dobre o cabo no raio minimo de curvatura da parte movel ou num raio superior. O raio de curva (A) ¢ a dimensao mostrada

no diagrama abaixo.

Simbolo | Descrigcédo

a Cabos M/C

b Conector

# PONTOS-CHAVE

N&o pode utilizar o comando SFree para J3 e J4.

*10: A multi-rotacdo € possivel até =10 rotagdes ou mais. Para detalhes sobre o nimero méaximo de rotagdes, contacte o
fornecedor.

236



Rob6 industrial: Robés SCARA Manual da série LS-C Rev.3

6.2.3 Tabela de especificagoes do LS20-C

Item LS20-C804 * LS20-CA04*
Nomes das maquinas Rob6 industrial
Série do produto LS
LS20-C****
Modelo Numero de modelo
Método de instalagdo Tipo de montagem da mesa base
Brago #1 + Brago #2 800 mm 1000 mm
Comprimento do brago Brago #1 350 mm 550 mm
Brago #2 450 mm
Junta #1+ #2 9940 mm/s 11250 mm/s
Zflocidade méxima de funcionamento Tunta #3 2300 mm/s
Junta #4 1400 °/s
Junta #1+ #2 + 0,025 mm
Repetibilidade Junta #3 + 0,01 mm
Junta #4 +0,01°
Nominal 10 kg
Carga util (carga)
Max. 20 kg
. 2
Momento de inércia admissivel da Nominal 0,05 kg'm
Junta #4 *2 .
Méx. 1,00 kg'm?
Junta #1 0,000275 °/impulso
Junta #2 0,000439 °/impulso
Resolugdo
Junta #3 0,00148 mm/impulso
Junta #4 0,001046 °/impulso
Montagem 2 25 mm
Diametro da méo
Orificio de passagem 2 18 mm
200 x 200 mm
Orificio de montagem
4 x 216
Peso (cabos ndo incluidos) 48 kg: 105,8 1bs. (libra) 5! kg: 12,5 Ibs.
(libra)
Método de acionamento Todas as articulagdes Servomotor AC
Junta #1 750 W
Capacidade nominal do motor
Junta #2 600 W
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Item LS20-C804 * LS20-CA04*
Junta #3 400 W
Junta #4 150 W
Opgéo Ambiente de instalagdo Sala limpa *3
Forga de insercdo da Junta #3 250N

Cablagem instalada para uso do cliente

15 pinos: D-sub, 9 pinos: D-sub
Equivalente a 8 pinos (RJ45) Cat.5e

Tubagem instalada para uso do cliente

2 -tubos pneumaticos (28 mm): 0,59 MPa

(6kgf/em?: 86 psi)

2 -tubos pneumaticos (26 mm): 0,59 MPa

(6kgf/cm?: 86 psi)

Requisitos ambientais

Temperatura ambiente *4

5a40°C

Humidade relativa

10 a 80% (sem condensagio)

Nivel de ruido *5

Laeq = 74,5 dB (A) ou inferior

Cabo M/C

Controlador aplicavel RC800-A
Speed l1a(3)al100
Accel *6 la(l0)al20
Valores atribuiveis SpeedS 0,1 a (50) 22000
() Valores predefinidos AccelS 0,1 a (200) a 10000
Fine 0a(1250) a 65535
Weight 0.450 a (10.450) a 20450
Para fixagdo, sinal 0,06 kg/m
Para fixagdo, alimentacdo 0,30 kg/m
Peso da cablagem (apenas
cabos) Para utilizagdo movel, sinal | 0,07 kg/m
Para utilizacao movel, 0,36 kg/m

alimentacao

Diametro do cabo

Para fixagdo, sinal

26,2 mm (tipico)

Para fixagdo, alimentacdo

213,7 mm (tipico)

Para utilizagdo mével, sinal

26,4 mm (tipico)

Para utiliza¢do movel,

213,7 mm (tipico)

. ;. *
Raio minimo de curva */

alimentacdo

Para fixagdo, sinal 39 mm
Para fixagao, alimentacao 83 mm
Para utiliza¢do movel, sinal 100 mm
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ltem LS20-C804 * LS20-CA04*
Pgra utlllzfu;éo movel, 100 mm
alimentacdo
ltem LS20-C804S | LS20-CA04S | LS20-C804C | LS20-CA04C
Junta #1 | +132°
Junta #2 | +152°
Alcance max. de movimento
Junta #3 | 420 mm 390 mm
Junta #4 | +360° * 8
Junta #1 | -152918 a 808278
Junta #2 | + 345885
Alcance max. de impulso (impulso)
Junta #3 | -283853 a0 -263578~0
Junta #4 | + 344064

*1: No caso de comando PTP. A velocidade maxima de funcionamento para comando CP é 2000 mm/s no plano horizontal.

*2: No caso em que o centro de gravidade esta no centro da Junta #4. Se o centro de gravidade ndo estiver no centro da Junta
#4, defina o parametro utilizando a defini¢do de inércia.

*3: O Manipulador com especifica¢do de ambiente de sala limpa expele o interior da base e da tampa do brago em conjunto.
Assim, quando existe uma folga na parte da base, ndo sera aplicada pressdo negativa suficiente na extremidade do brago, o que
pode causar emissao de particulas.

= Nivel de sala limpa: Classe ISO 4 (ISO14644-1)

= Escape:
¢ Dimensao da porta de escape: didmetro internoz12 mm

e Tubo de escape compativel: Tubo de poliuretano

¢ Diametro externog 12 mm (didmetro interno@8 mm)

e Quantidade de escape recomendada: Aproximadamente 1000 cm?/s (Estado padrio)
*4: Quando o produto ¢ utilizado num ambiente de baixa temperatura proximo da temperatura minima especificada, ou quando
permanece suspenso durante longos periodos (como feriados ou a noite), pode ocorrer um erro de detegdo de colisdo devido a

elevada resisténcia da unidade de acionamento imediatamente ap6s o inicio da operagao. Nesse caso, ¢ recomendado um
aquecimento de cerca de 10 minutos.

*5: Condigdes do Manipulador durante a medigdo conforme se segue:

= Condigdes de operagdo: Sob carga nominal, movimento simultdneo das 4 juntas, velocidade maxima,
aceleracao/desaceleragdo maxima, ciclo de trabalho a 100%

= Posicdo de medicao: Cinco dire¢des (frente, trds, esquerda, direita, topo), a 1 m da superficie do dispositivo, a altura onde
ocorre o ruido maximo de operagéo.

*Definicdo da superficie do dispositivo: O menor paralelepipedo retangular (equivalente a "caixa de referéncia" na JIS Z
8737-1) que abrange a drea na qual o rob6 opera com o ruido maximo de funcionamento.

*6: Em utilizagdo geral, a configura¢ao Accel 100 ¢ a definicdo dtima que mantém o equilibrio entre aceleracao e vibragao
durante o posicionamento. Embora possam ser definidos valores superiores a 100 para Accel, recomenda-se minimizar o uso
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de valores elevados apenas para movimentos necessarios, pois operar o Manipulador continuamente com uma configuragéo

Accel alta pode reduzir significativamente a vida util do produto.
*7: Ao ligar um cabo M/C movel, tenha atencdo ao seguinte:
= Instale o cabo de forma a ndo exercer pressdo na parte do conector.

= Dobre o cabo no raio minimo de curvatura da parte movel ou num raio superior. O raio de curva (A) é a dimensdo mostrada

no diagrama abaixo.

)

Simbolo | Descricéao

a Cabos M/C

b Conector

# PONTOS-CHAVE

N&o pode utilizar o comando SFree para J3 e J4.

*8: A multi-rotago ¢é possivel até +10 rotagcdes ou mais. Para detalhes sobre o nimero maximo de rotagdes, contacte o

fornecedor.

240



Rob6 industrial: Robés SCARA Manual da série LS-C Rev.3
6.2.4 Tabela de especificagoes do LS50-C
ltem LS50-CA02S LS50-CA04S

Nomes das maquinas

Robd industrial

Série do produto

LS

Modelo

LS50-CA0*S
Numero de modelo

Me¢étodo de instalagdo

Tipo de montagem da mesa base

Brago #1 + Brago #2 1000 mm
Comprimento do brago Brago #1 550 mm
Braco #2 450 mm
Junta #1+ #2 6100 mm/s
Zflomdade méxima de funcionamento Tunta #3 770 mm/s
Junta #4 660°/s
Junta #1+ #2 + 0,05 mm
Repetibilidade Junta #3 + 0,02 mm
Junta #4 +0,01°
Nominal 30 kg
Carga util (carga)
Max. 50 kg
. 9
Momento de inércia admissivel da Nominal 1,0 kg m
Junta #4 *2 .
Max. 2,45 kg'm?
Junta #1 0,000182°/impulso
Junta #2 0,000275°/impulso
Resolugio
Junta #3 0,000496 mm/impulso
Junta #4 0,000488°/impulso
Montagem @25 mm
Diametro da méo
Orificio de passagem o 18 mm
200 x 200 mm
Orificio de montagem
4 xal6

Peso (cabos ndo incluidos)

60 kg: 132,3 1bs. (libra)

(libra)

61 kg: 134,5 lbs.

Método de acionamento

Todas as articulagdes

Servomotor AC

Capacidade nominal do motor

Junta #1

750 W

Junta #2

600 W
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LS50-CA02S LS50-CA04S
Junta #3 400 W
Junta #4 150 W
15 pinos: D-sub, 9 pinos: D-sub
Cablagem instalada para uso do cliente
Equivalente a 8 pinos (RJ45) Cat.5e
2 tubos pneumaticos (98 mm): 0,59 MPa
(6kgf/cm?: 86 psi)
Tubagem instalada para uso do cliente
2 tubos pneumaticos (g6 mm): 0,59 MPa
(6kgf/cm?: 86 psi)
Temperatura ambiente *3 5a40°C
Requisitos ambientais
Humidade relativa 10 a 80% (sem condensag¢do)
Humidade relativa ambiente *4 LAeq =70 dB (A) ou inferior
Controlador aplicavel RC800-A
Speed la(3)al00
Accel *5 1a(10)a 120
Valor atribuivel () Valores SpeedS 0,1 a(50)a 1700
predefinidos AccelS 0.1 a (200) a 14000
Fine 0~ (1250)~ 65535
Peso 0.450 ~ (50450) ~ 50450
Para fixagdo, sinal 0,06 kg/m
Para fixagdo, alimentagdo 0,30 kg/m
Peso da cablagem (apenas
cabos) Para utilizagdo médvel, sinal 0,07 kg/m
Para utilizagdo movel, 0,36 ke/m

Cabo M/C

alimentacao

Didmetro do cabo

Para fixagdo, sinal

6,2 mm (tipico)

Para fixagdo, alimentagdo

213,7 mm (tipico)

Para utilizagdo modvel, sinal

26,4 mm (tipico)

Para utilizagdo movel,

213,7 mm (tipico)

. , . *
Raio minimo de curva *©

alimentacao
Para fixacdo, sinal 39 mm
Para fixagdo, alimentagdo 83 mm
Para utilizagdo modvel, sinal 100 mm
Para utilizagdo movel, 100 mm

alimentacao
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ltem LS50-BA02S | LS50-BA04S

Junta #1 +132°
Junta #2 + 135°

Alcance max. de movimento
Junta #3 210 mm 400 mm
Junta #4 +360° *7
Junta #1 - 231288 ~ 1222520
Junta #2 + 491520

Alcance max. de impulso (impulso)
Junta #3 | -423464~0 -806597 ~ 0

Junta #4 + 737281

*1: No caso de comando PTP. A velocidade méaxima de funcionamento para comando CP ¢ 1700 mm/s no plano horizontal.

*2: No caso em que o centro de gravidade esta no centro da Junta #4. Se o centro de gravidade néo estiver no centro da Junta
#4, defina o parametro utilizando a defini¢do de inércia.

*3: Quando o produto ¢ utilizado num ambiente de baixa temperatura proximo da temperatura minima especificada, ou quando
permanece suspenso durante longos periodos (como feriados ou a noite), pode ocorrer um erro de dete¢do de colisdo devido a
elevada resisténcia da unidade de acionamento imediatamente ap6s o inicio da operagdo. Nesse caso, ¢ recomendado um
aquecimento de cerca de 10 minutos.

*4: Condi¢des do Manipulador durante a medi¢do conforme se segue:
= Condig¢des de funcionamento: Sob carga nominal, movimento simultdneo das 4 juntas, velocidade maxima

= Ponto de medigdo: Parte traseira do Manipulador, a 1000 mm de distancia da area de movimento, 50 mm acima da
superficie onde esta instalado a base.

*5: Em utilizag8o geral, a configuragao Accel 100 ¢ a definicdo 6tima que mantém o equilibrio entre aceleracao e vibragéo
durante o posicionamento. Embora possam ser definidos valores superiores a 100 para Accel, recomenda-se minimizar o uso
de valores elevados apenas para movimentos necessarios, pois operar o Manipulador continuamente com uma configuracao
Accel alta pode reduzir significativamente a vida util do produto.

*6: Ao ligar um cabo M/C movel, tenha ateng@o ao seguinte:

= Instale o cabo de forma a ndo exercer pressdo na parte do conector.

= Dobre o cabo no raio minimo de curvatura da parte movel ou num raio superior. O raio de curva (A) é a dimensdo mostrada
no diagrama abaixo.

Simbolo | Descri¢ao

Cabos
M/C
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Simbolo

Descricao

b

Conector

# PONTOS-CHAVE

N&o pode utilizar o comando SFree para J3 e J4.

*7: A multi-rotago ¢é possivel até +10 rotagdes ou mais. Para detalhes sobre o nimero maximo de rotagdes, contacte o

fornecedor.
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6.3 Anexo C: Tempo e distdncia de paragem em emergéncia

O tempo e distancia de paragem numa paragem de emergéncia sdo apresentados nos graficos para cada modelo.

O tempo de paragem € o "Tempo de paragem" na figura abaixo. Certifique-se de que a seguranca esta garantida de acordo com

o ambiente de instalagdo ¢ a operagdo do robo.

O tempo de paragem ¢ a distancia de paragem de uma velocidade limitada de seguranga, posicdo limitada de seguranca e limite
suave do eixo sdo equivalentes aos da paragem de emergéncia para modelos equipados com Quadros de Seguranga, como
RC700-E e RC800A.

a

A d

3 >
b
Simbolo Descrigcéo
a Velocidade do motor

Paragem de emergéncia, velocidade maxima de SLS excedida, areas de monitorizacao e Joint Angle Limit de

b SLP excedido, alcance restrito de Soft Axis Limiting excedido
c Tempo
d Tempo de paragem

Condicoes

O tempo de paragem e a distancia de paragem dependem dos pardmetros (valores de defini¢do) que foram definidos para o
robd. Estes graficos mostram os tempos e distancias para os seguintes parametros.
Estas condi¢des sdo determinadas com base no Anexo B da ISO 10218-1:2011.

= Accel : 100, 100

= Velocidade: Defini¢es 100%, 66%, 33%

= Peso: 100%, 66%, 33% da carga maxima, carga nominal

= Taxa de alongamento do brago: 100 %, 66 %, 33 % *1

= Qutro: Predefini¢do

= Movimento: Movimento do eixo singular do comando Go (Ir)

= Tempo de introdug@o do sinal de paragem: Introdugdo com velocidade maxima. Neste movimento, ¢ o centro do intervalo
de movimento.

*1 A taxa de elongacdo do brago quando o J1 estd em funcionamento: A taxa de elongag@o do brago 0 ¢ conforme mostrado na
figura abaixo.

Entre as seguintes taxas de elongacao do braco, os resultados com o maior tempo e distancia de paragem estdo apresentados no
grafico.

Quando J2 esta a funcionar, J3 ¢ 0 mm.
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Eixo 0 =100% 0 = 66% 0 =33%
J2:0 deg J2: 60 deg J2: 120 deg
J3: 0 mm J3: 0mm J3: 0 mm
8 = 66%
J1

= 100%

Descrigdo da legenda
O grafico ¢ apresentado para cada valor de Weight (carga nominal, 100%, cerca de 66% e cerca de 33% da carga maxima).

= Eixo horizontal: Velocidade do brago (valor de Speed)

= Eixo vertical: Tempo de paragem e distancia de paragem a cada velocidade do brago

= Time (segundos): Tempo de paragem (segundos)

= Distance (graus): Distancia de paragem J1 e J2 (graus)

= Distancia [mm]: Distancia de paragem do J3

Quando sdo tidas em conta falhas isoladas, sdo utilizados os seguintes ajustes.

= Distancia e angulo de paragem: Atinge a paragem mecénica de cada eixo

= Tempo de paragem: Adicionar 500 ms
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6.3.1 Tempo de paragem e distancia de paragem em emergéncia

LS4-C401*: J1

Modo padrio
J1 —4—1.0kg —8—2.0ky  weiahtikal | J1 —4—1.0kg —8—-2.0kd  Weightlk
+—3.0kg 4.0kg *ehtial —+—3.0kg 4.0kg sghi]
0.50 120.0
0.40 100.0 -
® 800
@, 0.30 s
£ 8 60.0 -
= 0.20 =
0 B 40.0 /
0.10 © 200 =
0.00 0.0
0%  20% 40%  60%  80%  100% 0%  20%  40%  60%  80%  100%
Speed[%] Speed[%]
Modo de poténcia
J1 —a—1.0kg —8-2.0k3 weichtikal | J1 —4—1.0kg —#—2.0kg :
—o—3.0kg 4.0kg - +—3.0kg a0kg Veontal
0.50 120.0
S
@ 0.30 3, 800
g 8 60.0
= 0.20
2 £ 400
0.10 2 200
0.00 0.0
0%  20% 40% 60%  80%  100% 0%  20%  40%  60%  80%  100%
Speed|[%)] Speed[%]
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LS4-C401*: J2
Modo padrio
—o—3.0kg 4.0kg wiohifdl —o—3.0kg 4.0kg el
0.50 100.0
0.40 _. 80.0
o g
2. 0.30 D, 60.0
£ 8
= 0.20 & 400
iy .9
0.10 = — — 0O 200 —
0.00 0.0 =
0% 20%  40%  60% 80%  100% 0% 20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%)] Speed[%)]
Modo de poténcia
J2 —a—1.0kg —#—2.0kg ; J2 —&—1.0kg —8—-2.0kg  \eight[k
—o—3.0kg aokg elahtkal —+—3.0kg 4.0kg g
0.50 100.0
0.40 __ 80.0
o g
2 0.30 S 60.0
E 8
F 0.20 s 40.0 —
0.10 | L ————t————N 8 200
0.00 0.0
0% 20%  40% 60%  80%  100% 0% 20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%] Speed[%)]
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LS4-C401*: J3

Modo padrio
J3 —&—1.0kg —#—2.0kg ; J3 —&—1.0kg —8—-2.0kg  \yeightfk
—+—3.0kg aokg  'vewhilkol —+—3.0kg 4.0kg ohttkg]
0.50 100.0
0.40 __ 800
_ =
£, 0.30 E 60.0
g 8
= 0.20 § 400
- 0
0.10 el | O 200
0.00 0.0
0%  20% 40% 60% 80%  100% 0%  20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
Modo de poténcia
J3 —&—1.0kg —8-20kg  \eightlk J3 —&—1.0kg —8—-20kg  \Weightik
—o—3.0kg 4.0kg eightlkg] —o—3.0kg 4.0kg eightfkal
0.50 100.0
0.40 __ 800
_ =
2. 0.30 E 60.0
5 8
= 0.20 § 400
0
0.00 0.0
0%  20% 40% 60% 80% 100% 0%  20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
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6.3.2 LS8-C Tempo de paragem e distancia de paragem em emergéncia
LS8-C502*: J1

Modo padrio
1 o 30kg —m—50kg —+—80kg Weightkka] | J1 o 30kg —m—50kg —+—80Kkg Weightkg]
0.50 120.0
0.40 100.0
— | ¥ s00
Z 030 5
£ - § 60.0
- £ 400
0.10 S 200
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0%  20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%] Speed[%]
Modo de poténcia
J1 —4—3.0kg —®W—50kg —+—8.0kg Weightkg] J1 —4—3.0kg —®-50kg -—+—80kg Weightkg]
0.50 120.0
0.40 100.0
=)
2 0.30 S 800
e £ 400
0.10 8 00
0.00 0.0
0%  20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%)] Speed[%]
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LS8-C502*: J2
Modo padrio
J2 L, 30kg —m-50kg —+—80kg Weishtkal | J2 . _30kg —m-50kg —+—80kg Weightlkal
0.50 140.0
Gib 1200
= =100.0
é‘ 0.30 2. 80.0
= 020 / E 60.0
._——-='—==';.= 2 40.0
&)
0.10 200
0.00 ' 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%] Speed[%)]
Modo de poténcia
J2 —4—3.0kg —®—50kg —+—8.0kg Weightlkg] J2 —4—30kg —®—50kg -—+—80kg Weightlkg]
0.50 140.0
0.40 . 120.0
_ 100.0
~§~ 0.30 % 80.0
F 0.20 I e ¢ 5 60.0
vfr/ﬂ_.—,s.::“'—:—_‘! 2 400
0.10 20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed|[%)]
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LS8-C502*: J3

Modo padrio
J3 o 30kg —m-50kg —+80kg Weightka] | Y3 4 30kg —m-50kg —+-80kg Weightlg]
0.50 160.0
0.40 140.0
_ : = 120.0
2. 0.30 E, 100.0
E " |Fas
= 0.20 s 60.0
0.10 W o 400
' 20.0
0.00 R(ERESS ) 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
Modo de poténcia
B - 3.0kg —m—50kg -—+—8.0kg Weightkg] B e 3.0kg —®—50kg —+—80kg Weightlkg]
0.50 160.0
140.0
040 = 1200
% 030 £1000
£ o 80.0
- 0.20 ’—___”’/_4 8 60.0
7}
0.10 '==_.—==l (=] ;gg
0.00 0.0 '
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
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LS8-C602*: J1
Modo padrio
1 o 30kg —m—50kg —+—80kg Weightkal | J1 . 3040 —m 50kg —+—8.0kg Weightlkg]
0.60 160.0
0.50 _— 140.0
= 120.0
o
7 040 / € 1000
£ 030 g 80.0
" 020 S 60.0
8 400
0.10 200 |
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%] Speed|[%)]
Modo de poténcia
J1 —4—3.0kg —®—50kg —+—8.0kg Weightkg] J1 —4—3.0kg —®W—50kg —+—80kg Weightkg]
0.60 160.0
050 140.0
= 120.0
& 940 3 .100.0
£ 0.30 8 80.0
© 020 / g 600
——————1 |2 40
0.10 20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed|[%]
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LS8-C602*: J2
Modo padrio
J2 —4—3.0kg —®m—50kg —+—8.0kg Weightkg] J2 —4—3.0kg —®—50kg -—+—-8.0kg Weightkg]
0.50 160.0
140.0
o =120.0
Z 030 51000
@ @
vE / g 80-0
F 0.20 % g 600
010 a; 40.0
20.0
0.00 0.0
0% 20% 40%  60% 80%  100% 0% 20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%)] Speed[%]
Modo de poténcia
J2 ~#4—3,0kg ~—®-50kg -—+—8.0kg Weightkg] J2 —4—3.0kg —®—50kg —+—8.0kg Weightkg]
0.50 160.0
140.0
0.40 5 120.0
B 0.30 ©,100.0
L] @
£ o 80.0
~ 0.20 E 60.0
w
.5-:,—"‘-————""—.: 3 a 40.0
LEL 20.0
0.00 0.0
0% 20%  40% 60% 80%  100% 0% 20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%] Speed[%)]
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LS8-C602*: J3
Modo padrio
J3 —4—3.0kg —®—50kg —+—8.0kg Weightkg] J3 —4—3.0kg —®—50kg —+—8.0kg Weightkg]
0.50 160.0
140.0
0.40 1200
2. 0.30 E 100.0
£ | et 8 80.0
F 0.20 — S 60.0
l:{':"/:‘. & 40.0
0.10 - 0, "re
20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
Modo de poténcia
J3 s 30kg —m—50kg —+—80kg Weightkg] | Y3 4 _30kg —m—50kg —+—8.0kg Weightlkg]
0.50 160.0
140.0
940 = 120.0
< 0.30 E 100.0
£ 2 80.0
~ 0.20 E 60.0
010 a 40.0
20.0
0.00 0.0
0% 20%  40% 60% 80%  100% 0% 20%  40% 60%  80%  100%
Speed[%] Speed[%]
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LS8-C702*: J1
Modo padrio
1 o 30kg —m—50kg —+—80kg Weightikal | J1 4 304g —m-50kg -—+—8.0kg Weightlkg]
0.80 180.0
0.70 160.0
0.60 S 140.0
050 Bimn
[0) D .
£ 040 S 800
T o ‘/// 2 60.0
0.20 2 0
O 40.0
0.10 20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%]
Modo de poténcia
JU . 30kg —m—50kg —+-80kg Weightkkal | 91 —a—30kg —m—50kg —+—8.0kg Weightkg]
0.80 180.0
0.70 160.0
0.60 S 140.0
= 0.50 ﬂ 120.0
® _ g 100.0
£ 0.40 L — |% %
F 030 S 600
i ;;;_—:g:-:_—“:—l & 400
0.10 20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
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LS8-C702*: J2
Modo padrio
2 30kg —m-50kg —+-80kg Weightkkal | Y2 4 30kg —m—50kg -+ 8.0kg Weightlkg]
0.50 180.0
i 160.0
; —140.0
.-ﬂ"‘" =
o — @ 120.0
'é 01 //// %100.0
F 0.20 — ¢ 800
- £ 600
0.10 Q 40.0
20.0
0.00 0.0
0%  20% 40% 60%  80%  100% 0%  20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%] Speed[%]
Modo de poténcia
J2 _, 30kg —m—50kg -+—B8.0kg Weightkal | Y2 _4_30kg -m—50kg —+—8.0kg Weightikg]
0.50 180.0
160.0
0.40 — 140.0
—_  120.0
= S 80.0 ?
- :f;;:—-_:!-—-——“"”————'_‘! 3 60.0 /
0.10 a 400 —
20.0
0.00 0.0
0%  20% 40% 60% 80%  100% 0% 20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%)] Speed[%]
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LS8-C702*: J3
Modo padrio
J3 L 30kg —m—50kg —+-80kg Weightka] | Y3 4 30kg -—m—50kg -+—8.0kg Weightkg]
0.50 180.0
160.0
0.40 — 140.0
T % E 1200
@, 0, _ E
: =] |
= 0.20 £ ou
" ——i— = w 600
0.10 —k - |8 400
20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60%  80% 100% 0% 20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%)] Speed[%)]
Modo de poténcia
I3 . 30kg —m-50kg -—+-80kg Weightkal | 93 4 30kg -m-50kg -+ 8.0kg Weightikg]
0.50 180.0
160.0
0.40 EMO'O
= 120.0
§°-3° "3§"100.0
- £ 600
0.10 .ﬁﬁg 2 00 |
20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80%  100% 0% 20%  40%  60%  80%  100%
Speed[%)] Speed[%]
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6.3.3 LS20-C Tempo de paragem e distdancia de paragem em emergéncia

LS20-C804*: J1

J1 —a—7.0kg ~#—10.0kg  Weight[kg]
0.60 —*—13.0kg 20.0kg
0.50
T 0.40
©, 030
£
s 020
0.10
0.00
0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%])
LS20-C804*: J2
J2 —4—7.0kg ~—10.0 kg Weight[kg] J2 —a—T7.0kg —a—10.0 kg Weight[kg]
e 13.0kg 20.0 kg —+—13.0 kg 20.0 kg
0.50 300.0
0.40 250.0
T 'S 200.0
é 0.30 S. 150.0
o
E o020 § 1000
0.10 2 500
0.00 00 &
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed|[%] Speed|[%]
LS20-C804*: J3
J3 ::;/éoggkg +;g-g tg Weightkg] | J3 —+—7.0kg —=—10.0kg  Weightlkg]
S . : —+—13.0 kg 20.0 kg
GiEp 300.0
s <finll 250.0
g 'E 200.0
7 0% £ 1500
= 020 € 1000
0.10 :
- 2 500 _
0.00 0.0 w*
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%] Speed[%]
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LS20-CA04*: J1

J1 i 7.0kg ~#—10.0kg  Weightlkg] J1 —a—7.0kg ~#—10.0kg  Weightlkg]
100" 13.0kg 20.0kg 200.0 — 13.0kg 20.0kg
0.90 180.0
0.80 160.0
. 070 __140.0
S 0.60 S 120.0
% 0.50 2, 100.0
g 040 3 800
= 0.30 & 60.0
0.20 @ 400
0.10 0 200
0.00 00 =
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%] Speed[%]
LS20-CA04*: J2
J2 —i—7.0kg ~#—-10.0kg  weightkg] J2 —4—T7.0kg —#—-100kg  Weightlkg]
5 60+ 13.0 kg 20.0 kg —o—13.0 kg 20.0 kg
0.50
= 0.40 =
@ @
% 0.30 K=
3 3
e 0.20 §
0.10 B
0.00 0w
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%] Speed|[%]
LS20-CA04*: J3
J3 —h :éo(';gk —u— ;gg ::9 Weightlkg] | J3 —tr—7.0kg ~®—=100kg  Wweight[kg]
-—’—- 2 s
0.60 9 g 300.0——0—13.0 kg 20.0 kg
0.50 250.0
< 040 — 200.0
3 E
‘e 0.30 £ 150.0
£ 8
iz 0.20 % £ 100.0
0.10 g 50.0
0.00 0.0 =
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%] Speed[%]
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6.3.4 LS50-C Tempo de paragem e distdncia de paragem em emergéncia

J1

J1

Time[sec]

J2

Time[sec]

J3

Time[sec]

e 16.0kg —m—31.0kg —o—50.0kg WeMtkal T a0 e 310kg —o50.0kg VENKE]
1.20 200.0
1.00 _—
— 150.0
0.80 ?
0.60 5. 100.0
0.40 — =
% 50.0
0.20 a
0.00 00 &
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%]
—+—16.0kg —m—31.0kg —+—50.0kg Weishttkal | J2 o0 o 31.0kg —+—500kg Weidhtlka]
1.20 200.0
1. ——%
o Le— 150.0
0.80 i E
0.60 = | ¥ 100.0
0.40 L =
S 500
0.20 2
0.00 00 ==
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
—4—16.0kg —#—31.0kg —+—50.0kg Weightlkg] B 16.0kg —=31.0kg —+50.0 kg Weidhtlka]
0.40 200.0
0.30 150.0
E
0.20 £ 1000
Q
=
0.10 2 500
a}
0.00 0.0 m
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%] Speed[%]
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6.3.5 Informagao suplementar sobre o tempo e a distancia de paragem
durante uma paragem de emergéncia

O tempo e a distancia de paragem no Anexo. B onde foram medidos utilizando o movimento determinado por nés com base na
ISO 10218-1.

Portanto, ndo podemos garantir o tempo maximo e a distdncia maxima de paragem no seu ambiente.

O tempo e a distancia de paragem variam consoante o modelo do Manipulador, 0 movimento, os parametros ¢ 0 momento em
que o sinal de paragem foi introduzido. Certifique-se de medir o tempo de paragem e a distancia de paragem de acordo com o
ambiente do cliente.

# PONTOS-CHAVE

O que se segue esta incluido no movimento e pardmetro do Manipulador:

= O ponto de inicio, destino e intermédio do movimento

= Comando de movimento (Go, Move, Jump, etc.)

= Definigbes de peso e inércia

= [tens que alteram a velocidade do movimento, aceleragao, desaceleragao e temporizacado do movimento
Para mais detalhes, consulte o seguinte.

LS4-C, LS8-C:

Definigoes de peso e inércia

LS20-C:

Definigcoes de peso e inércia

LS50-C:
Definicdes de peso e inércia

6.3.5.1 Como verificar o tempo e a distancia de paragem no ambiente do cliente

Megca o tempo e a distincia de paragem da operagdo atual com o método que se segue:
1. Crie um programa de movimento no ambiente do cliente.

2. Quando o movimento para verificar o tempo de paragem e a distancia de paragem comegar, introduza o sinal de paragem
no seu proprio tempo.

3. Registe o tempo e a distancia a partir do momento em que o sinal de paragem ¢ introduzido até ao instante em que o
Manipulador para.

4. Repita os passos 1 a 3 mencionados acima e verifique o tempo maximo de paragem e a distdncia maxima de paragem.

= Como introduzir o sinal de paragem: Opere o interruptor de paragem manualmente ou introduza o sinal de paragem com o
PLC de seguranca.

= Como medir a posi¢do de paragem: Meca com uma fita métrica. Também pode medir o angulo com o comando Where ou
RealPos.

= Como medir o tempo de paragem: Use um crondmetro. Também pode medir com a fun¢do Tmr.

/\ ATENCAO

O tempo de paragem e a distancia de paragem variam consoante o momento em que o sinal de paragem foi
introduzido.

Realize uma avaliagéo de risco com base no tempo maximo e na distancia maxima de paragem e projete o
dispositivo para evitar interferéncias com pessoas e objetos.
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Portanto, certifique-se de alterar sempre o0 momento em que introduz o sinal de paragem e continue a medir

para obter o valor maximo.

Para reduzir o tempo e a distancia de paragem, utilize a velocidade limitada de seguranga e limite a velocidade maxima. Para
obter detalhes sobre a velocidade limitada de seguranga (SLS), consulte o manual:

"Manual da fun¢@o de seguranga"

6.3.5.2 Introdugcao aos comandos uteis para medir o tempo de paragem e a
distancia de paragem

Comandos Funcobes
Where Apresenta os dados da posi¢édo atual do robo.
Apresenta a posigao atual do robot especificado.
RealPos Ao contrario da posig¢do-alvo de movimento do CurPos, esta recebe a posigdo do robo a partir do
codificador.
Apresenta calculando a posicdo da Junta a partir do valor da coordenada especificada.
PAgl P1 =RealPos ‘Obtém a posi¢do atual.

Jointl = PAgl (P1, 1) © Chama o angulo de J1 a partir da posi¢do atual

SF_RealSpeedS

Apresenta a velocidade atual a partir da velocidade limitada de seguranga em mm/s.

Tmr A fungo Tmr devolve o tempo, em segundos, desde que o temporizador ¢ iniciado.
Executa o programa especificado com o nome da fungao e cria uma tarefa.
Xat Executa as fungdes utilizadas para medir o tempo de paragem e a distdncia de paragem com a tarefa
q

configurada através da instalagdo da opcdo NoEmgAbort. Executa tarefas que ndo param mesmo com o

botdo de paragem de emergéncia ativado ou quando a protegdo esta aberta.

Consulte mais detalhes no manual indicado em seguida.
"Epson RC+ Referéncia Linguistica do SPEL+"
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6.4 Anexo D: Tempo e distancia de paragem quando a protecao esta

aberta

O tempo e distancia de paragem quando a protecdo esta aberta sdo apresentados nos graficos para cada modelo.

O tempo de paragem ¢ o "Tempo de paragem" na figura abaixo. Certifique-se de que a seguranga estd garantida de acordo com
o ambiente de instalagdo ¢ a operagdo do robo.

a

A d

0 .
b

Simbolo Descricao
a Velocidade do motor
b Protecdo aberta
c Tempo
d Tempo de paragem

Condigoes

O tempo de paragem ¢ a distancia de paragem dependem dos pardmetros (valores de defini¢do) que foram definidos para o
robd. Estes graficos mostram os tempos e distancias para os seguintes parametros.
Estas condigdes sdo determinadas com base no Anexo B da ISO 10218-1:2011.

= Accel : 100, 100

= Velocidade: Defini¢des 100%, 66%, 33%

= Peso: 100%, 66%, 33% da carga maxima, carga nominal

= Taxa de alongamento do brago: 100 %, 66 %, 33 % *1

= Qutro: Predefini¢ao

= Movimento: Movimento do eixo singular do comando Go (Ir)

= Tempo de introdugdo do sinal de paragem: Introdugdo com velocidade maxima. Neste movimento, ¢ o centro do intervalo

de movimento.

*1 A taxa de elongacdo do brago quando o J1 esta em funcionamento: A taxa de elongagdo do brago 0 é conforme mostrado na
figura abaixo.

Entre as seguintes taxas de elongacao do braco, o tempo ¢ a distancia de paragem com os maiores valores estdo indicados no
grafico.

Durante a operagdo do J2, 0 J3 estd a 0 mm.
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Eixo 0 =100% 0 = 66% 0 =33%
J2: 0 deg J2: 60 deg J2: 120 deg
J3: 0 mm J3: 0mm J3: 0 mm
8 = 66%
J1

= 100%

Descrigdo da legenda
O grafico ¢ apresentado para cada valor de Weight (carga nominal, 100%, cerca de 66% e cerca de 33% da carga maxima).

= Eixo horizontal: Velocidade do brago (valor de Speed)

= Eixo vertical: Tempo de paragem e distancia de paragem a cada velocidade do brago

= Tempo [segundos]: Tempo de paragem (segundos)

= Distancia [graus]: Distancia de paragem J1 e J2 (graus)

= Distancia [mm]: Distancia de paragem do J3

O seguinte aplica-se a avarias de um tnico produto.

= Distancia e angulo de paragem: Atinge a paragem mecénica de cada eixo

= Tempo de paragem: Adicionar 500 ms
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6.4.1 LS4-C Tempo e distancia de paragem quando a protecao esta aberta

LS4-C401*: J1

Modo padrio
—o—3.0kg 4.0kg iohtlkg] —o— 3.0kg 4.0kg
0.50 120.0
0.40 100.0
=
Z 0.30 $ 800 |
£ § 60.0
£ 0.20 S 400 /
0.10 o 20.0 -
0.00 0.0
0% 20%  40% 60% 80%  100% 0% 20%  40% 60% 80%  100%
Speed[%)] Speed[%]
Modo de poténcia
J1 —&—1.0kg ——2.0kg Weightikg] | J1 —&—1.0kg —m—2.0kg Weightlkg]
+—3.0kg 4.0kg ~4—3.0kg 4.0kg
0.50 120.0
0.40 100.0
=)
Z 030 g 800
£ 8 600
0.10 o 20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80%  100% 0% 20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%)] Speed[%)]
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LS4-C401*: J2

Modo padrio
—+—3.0kg 4.0kg ki —+—3.0kg 4.0kg soniral
0.50 100.0
040 . 80.0
z 3
2. 0.30 3 600
E
F 0.20 & 400
= w
= R a
0.10 20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed|[%)]
Modo de poténcia
J2 —+—1.0kg —#—20kg  weightlkg) | J2 —&—1.0kg ~8—-20kg  \eightlkg]
—4—3.0kg 4.0kg —4+—3.0kg 4.0kg
0.50 100.0
0.40 _. 80.0
= 3
2 0.30 S, 60.0
E o
F 020 § 400
o
0.10 H_‘_-E'—_-——‘_—-——-_- 0O 200
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
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LS4-C401*: J3
Modo padrio
J3 —a—1.0kg —m—2.0kg - J3 —a—1.0kg —8-20ky  \Weightik
—+—3.0kg 40kg oontdl ——3.0kg 4.0kg ohifkgl
0.50 100.0
0.40 . 800
- £
£,0.30 E, 60.0
£ g
E 020 & 400 |
@
0.10 0 Q 200 |
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80%  100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
Modo de poténcia
J3 —a—1.0kg ~——2.0kg Weightk J3 —&—1.0kg —a—2.0kg Weightlk
—+—3.0kg 4.0kg eightlka] —+—3.0kg 4.0kg eightla]
0.50 100.0
0.40 T 80.0
W E
qu-J.- 0.30 .§. 60.0 /“
= 020 & 400 |
@
0.10 —%——2 |° 200
——
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
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6.4.2 LS8-C Tempo e distancia de paragem quando a prote¢ao esta aberta

LS8-C502*: J1

Modo padrio
J1 —4—30kg —®—-50kg -—+—-80kg Weightkg] J1 —#—3.0kg -—#—-50kg —+—8.0kg Weightfkg]
0.50 120.0
0.40 ! 100.0 _»
Lt =) =
— 80.0 :
Z 0.30 S
E g 60.0
£ 020 S 400
0.10 o 20.0
0.00 0.0
0%  20% 40% 60% 80%  100% 0% 20% 40% 60% 80%  100%
Jo0r 07 1ed[%] Speed[%]
Modo de poténcia
J1 —4—3.0kg —®—50kg —+—8.0kg Weightlkg] J1 —4—3.0kg —®—50kg —+—80kg Weightkd]
0.50 120.0
0.40 100.0
=)
— [15]
2. 0.30 = 80.0
£ 8 60.0
E 020 S 400
0.10 S 500
0.00 0.0
0%  20% 40% 60% 80% 100% 0%  20% 40% 60%  80%  100%
Speed[%)] Speed[%)]
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LS8-C502*: J2

Modo padrio
J2 —4&—30kg —®—50kg -—+—8.0kg Weightlkd] J2 —4—30kg —®—-50kg -—+—80kg Weightkg]
0.50 140.0
0.40 120.0 ol
= 100.0
é- 0.30 / % 80.0
= 020 g 600
W 2 400
0.10 0.0
0.00 ' 0.0
0%  20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%)] Speed[%)]
Modo de poténcia
J2 __30kg —m—50kg —+—80kg Weightka] | V2 . _30kg —m—50kg —+—80kg Weightlkg]
0.50 140.0
120.0
0.40
T100.0
—_— (]
ET 0.30 2 80.0 /
[&]
E 0.20 /// § 600
. ;—;:—I:—‘::::! 2 400
o
0.10 00
0.00 0.0
0%  20% 40% 60% 80%  100% 0%  20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
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LS8-C502*: J3
Modo padrio
J3 —4—30kg —®—-50kg -—+—80kg Weightlkg] B 3.0kg —m—50kg —+—8.0kg Weightlkd]
0.50 160.0
140.0
040 1200
2 0.30 E 1000
e 3 80.0
F 020 S 60.0
B2}
_— F,,______-____—-;r——__:——-“‘! 2 400
20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
Modo de poténcia
J3 o 30kg —m—50kg —+—80kg Weightika] | J3 o 30kg —m—50kg —+—80kg Weightlkg]
0.50 160.0
140.0
0:40 1200
@ 030 | £,1000
g 3 80.0
= 020 / 8 60.0
(2]
a 40.0
0.10 | '=__________$-_l_-—:———‘—=' [a}
20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
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LS8-C602*: J1
Modo padrio
J1 —4—3.0kg —m—50kg -—+—8.0kg Weightlkg] J1 —&—3.0kg —®—50kg —+—8.0kg Weightlkg]
0.60 160.0
0.50 140.0
= 120.0
) i £ 100.0
£ 0.30 8 80.0
F 020 S 600
5 40.0
0.10 20.0
0.00 0.0
0%  20% 40% 60% 80%  100% 0%  20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%] Speed[%]
Modo de poténcia
J1 4 30kg —m-50kg -—+-80kg Weightka] | V1 _—4—30kg —m—50kg —+—8.0kg Weightkg]
0.60 160.0
140.0
0.50
= 120.0
w 0.40 $ 100.0
g 0.30 g 80.0
T 020 3 900
5 40.0
0.10 20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80%  100% 0%  20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%)] Speed[%)]
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LS8-C602*: J2
Modo padrio
J2 —4—3.0kg —®—-50kg —+—8.0kg Weightlkg] J2 —4—3.0kg —#—50kg —4—8.0kg Weightlkg]
0.50 160.0
140.0
040 = 120.0
@, 0.30 ___— $,100.0
@ ]
£ / 8 800
= 0.20 l/__—/:""/'/_‘/’. S 600
0.10 E 40-0
20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%]
Modo de poténcia
2, 30kg —m—50kg —+-80kg Weightka] | 92 _4 30kg -m—50kg —+—8.0kg Weightlkg]
0.50 160.0
0.40 140.0
- = 120.0
@ 0.30 35,100.0
@
£ 8 80.0
"o Iﬁ"":‘:"—’l/;: § 600
0
0.10 a 40.0
20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]

273



Rob6 industrial: Robés SCARA Manual da série LS-C Rev.3
LS8-C602*: J3
Modo padrio
J3 L 30kg —m—50kg -+ 80kg Weightka] | Y3  _4_30kg —m—50kg —+—8.0kg Weightlka]
0.50 160.0
140.0
0.40 £120.0
2 0.30 E 100.0
& 8 80.0
= 0.20 S 60.0
n]
0.10 ._:______‘_-_--‘__|=‘—‘:——-——‘——:= 3 40.0
20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%)]
Modo de poténcia
J3  _4-30kg —m—50kg —+—80kg Weightkal | 93 4 30kg —m—50kg —+—8.0kg Weightikg]
0.50 160.0
140.0
0.40 £ 120.0
£ 0.30 E£,100.0
£ 3 80.0
~ 0.20 / E 60.0
0
0.10 l—_________.___;,_———;'::————“‘ﬂ 8 400
20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed|%)] Speed[%)]
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LS8-C702*: J1
Modo padrio
J1 4 30kg —m—50kg —+—80kg Weighttkal | 1 430y -m—50kg —+—8.0kg Weightikg]
0.80 — 180.0
0.70 / 160.0
0.60 a‘!40.0
= 0.50 ./ 81200
9 40 ‘§'100.0
£ > e 80.0
= 030 £ 60.0
0.20 a 400
0.10 20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%] Speed[%)]
Modo de poténcia
J1 4 30kg —m—50kg —+—80kg Weightka] | Y1 4 30kg —m—50kg -+—8.0kg Weightkg]
0.80 180.0
0.70 160.0
0.60 E140.(3!
@ 0.50 $120.0
D 040 g 100.0
= S 800
0.30 2 60.0
020 l_____,__ﬁi‘_“—_:————‘! 8 400
0.10 20.0
0.00 0.0
0%  20% 40% 60% 80%  100% 0% 20% 40% 60%  80%  100%
Speed[%)] Speed[%)]
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LS8-C702*: J2
Modo padrio
92, 30kg —m-50kg —+—80kg Weightka] | J2  _, 30kg —m-50kg -+ 8.0kg Weightikg]
0.50 180.0
160.0
0.40 = 140.0
f— @ 120.0
g 000 2100.0
£ 2 80.0
= 0.20 8 o
/ 2] 60'0
0.10 8 40.0
20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%)] Speed[%]
Modo de poténcia
92 _30kg —m-50kg —+—80kg Weighttkal | V2 _, 30«g -—m-50kg -+ 8.0kg Weightlkg]
0.50 180.0
160.0
0.40 — 140.0
- & 120.
= 0.20 c 80.0
: r’% £ c00
0.10 o 40.0
20.0
0.00 0.0
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed|[%)] Speed|[%)]
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LS8-C702*: J3
Modo padrio
J3 4 30kg —m—50kg —+—80kg Weighttka] | 93 —u—30kg -m—50kg —+—8.0kg Weightlkg]
0.50 180.0
160.0
0.40 £ 140.0
= 120.0
£
é =0 //‘\0 g 100.0
E c 80.0
— 0.20 _g 60.0
0.10 a 40.0
20.0
0.00 0.0
0%  20% 40% 60% 80%  100% 0%  20% 40% 60% 80%  100%
Speed[%)] Speed[%)]
Modo de poténcia
J3 4 30kg —m-50kg —+-80kg Weightika] | Y3 4 30kg -—m—50kg -+ 8.0kg Weightlka]
0.50 180.0
160.0
0.40 E140.0
- 120.0
.§ 0.30 /_,_,. %100.0
= 0.20 e 80.0
a £ 600
0.10 .ﬁ#:-:! o 400
20.0
0.00 0.0
0%  20% 40% 60%  80%  100% 0%  20% 40%  60%  80%  100%
Speed[%] Speed[%]
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6.4.3 Tempo e distancia de paragem quando a protecao esta aberta

LS20-C804*: J1

J1 —&—7.0kg ~m—10.0kg  Weightfkg] | J1 ——7.0kg —#—10.0kg  Weightlkg]
0.60—*— 13.0kg 20.0kg —+—13.0kg 20.0kg
300.0
0.50
250.0
g 040 S 200.0
o 030 5. 150.0
E 020 e 100.0
[ 8 ' —
0.10 é" 50.0 = —
0.00 00 ® =
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed|[%] Speed[%]
LS20-C804*: J2
J2 . :i}oggk - ;88 Eg Weightlkg] | J2 —t—T7.0kg ——10.0 kg Weightlkg]
Y U K9 ——13.0 kg 20.0 kg
050 300.0
~ 040 a 250.0
8 Lo S 200.0
?E:‘ ' 2 150.0
Q
g 920 € 100.0
@
0.10 2 500
0.00 0.0 m
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%] Speed[%]
LS20-C804*: J3
J3  —+—7.0kg ~#-10.0kg  Weigh J3 7 — ;
ght[kg] —&—7.0kg 10.0kg  weightfk
060—@—13.0 kg 20.0 kg —+—13.0 kg 20.0 kg i
G50 300.0
0.40 250.0
g 'E 200.0
S —2 | £ 1500
= 020 £ 1000
0.10 2 500
0.00 0.0 m
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%] Speed|[%]
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LS20-CA04*: J1

J1 —air—7.0kg —#—10.0kg  Weightikg] | J1 —&—7.0kg ~#—10.0kg  Weight[kg]
100+ 13.0kg 20.0kg 200.0 —o—13.0kg 20.0kg
0.90 180.0
0.80 160.0
. 070 1400
g 0.60 2 120.0
2, 0.50 o, 100.0
2 0.40 g 800
= 030 € 60.0
0.20 % 400
0.10 0 200
0.00 00 =
0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%] Speed|[%]
LS20-CA04*: J2
J2 7.0kg 10.0kg Weightlkg] | J2 —a—T7.0kg —#—10.0 kg Weight[kg]
180.0
0.50 160.0
< 040 . 140.0
o ‘ 2 120.0
2030 o, 100.0
E 020 - 8 800
= M S 60.0
0.10 ® 400
0 200
0.00 0.0 =
0% 20%  40% 60% 80% 100% 0% 20%  40% 60% 80% 100%
Speed[%] Speed[%]
LS20-CA04*: J3
J3 —.—:;]ggk —I—;gg tg Weightlkg] J3 —&—T7.0kg —&—10.0 kg Weight[kg]
0.60+ Ukg U kg 400.0 —+—13.0 kg 20.0 kg
0.50 350.0
_ 300.0
g 040 T 250.0
& 0.30 £ 2000
£ 8 150.0
= 020 =
% 100.0
0.10 a 500
0.00 0.0 =
0% 20%  40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%] Speed|[%]

279



Rob6 industrial: Robés SCARA Manual da série LS-C

Rev.3

6.4.4 LS50-C Tempo e distancia de paragem quando a protecao esta

aberta
J1
I 160k —=—31.0kg ——50.0kg Weohtkal| Y1 o 160kg —m—31.0g —o—50.0kg Weighticg
1.20 200.0
1.00
150.0
-g- 080 = , § i -
2060 2. 100.0 e
£ o o
E o040 % g
w
0.20 2
0.00 -
0%  20% 40% 60% 80% 100% 0%  20% 40% 60% 80% 100%
Speed|[%] Speed|[%]
J2

J2 4 16.0kg —®31.0kg —+50.0kg Weightlkg]

1.20
1.00 3 —
< 080
Q ,_;_./
2,060 .///'
£
E 040 r'////
0.20
0.00
0% 20% 40% 60% 80% 100%
Speed[%]
J3
33 —4—16.0kg —=—31.0 kg 50.0 kg WWeightlkg]
0.40
030
3 :
= 020
E
= 010
0.00
0% 20% 40% 60% 80% 100%

Speed|[%]

2 16.0kg —#—31.0kg —+—50.0 kg Weightlkg]

200.0

-

150.0

100.0

50.0

Distance[deg]

00 =
0% 20% 40% 60%  80%
Speed[%]

100%

J3 Weight[kg]

—%—16.0kg —=—31.0 kg —+— 50.0 kg
200.0

150.0

100.0

ce[mm]

50.0

Distan

00 ==
0% 20% 40% 60% 80%

Speed[%]

100%
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6.4.5 Informacao suplementar sobre o tempo e a distancia de paragem
quando o dispositivo de protecao esta aberto

O tempo e a distancia de paragem no Anexo. C foram medidos utilizando o movimento determinado por nés com base na ISO
10218-1.

Portanto, ndo podemos garantir o tempo maximo ¢ a distdncia maxima de paragem no seu ambiente.

O tempo ¢ a distancia de paragem variam consoante o modelo do Manipulador, 0 movimento, os parametros ¢ 0 momento em
que o sinal de paragem foi introduzido. Certifique-se de medir o tempo de paragem e a distancia de paragem de acordo com o
ambiente do cliente.

# PONTOS-CHAVE

O que se segue esta incluido no movimento e parametro do Manipulador:

= O ponto de inicio, destino e intermédio do movimento
= Comando de movimento (Go, Move, Jump, etc.)

= Definigbes de peso e inércia

= [tens que alteram a velocidade do movimento, aceleragao, desaceleragao e temporizacdo do movimento
Para mais detalhes, consulte o seguinte.

LS4-C, LS8-C:

Definigoes de peso e inércia

LS20-C:

Definicoes de peso e inércia

LS50-C:

Definigcdes de peso e inércia

6.4.5.1 Como verificar o tempo e a distancia de paragem no ambiente do cliente

Mega o tempo e a distancia de paragem da operagdo atual com o método que se segue:
1. Crie um programa de movimento no ambiente do cliente.

2. Quando o movimento para verificar o tempo de paragem e a distancia de paragem comegar, introduza o sinal de paragem
no seu proprio tempo.

3. Registe o tempo e a distancia a partir do momento em que o sinal de paragem ¢ introduzido até ao instante em que o
Manipulador para.

4. Repita os passos | a 3 mencionados acima e verifique o tempo maximo de paragem e a distancia maxima de paragem.

= Como introduzir o sinal de paragem: Opere manualmente o interruptor de paragem/seguranga ou introduza-o através do
PLC de seguranga.

= Como medir a posi¢@o de paragem: Meca com uma fita métrica. Também pode medir o dngulo com o comando Where ou
RealPos.

= Como medir o tempo de paragem: Use um crondmetro. Também pode medir com a fun¢do Tmr.

/\ ATENCAO

O tempo de paragem e a distancia de paragem variam consoante 0 momento em que o sinal de paragem foi
introduzido.

Realize uma avaliagao de riscos baseada no tempo maximo de paragem e na distancia maxima de paragem e
conceba o dispositivo para impedir que o Manipulador interfira com pessoas e objetos.
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Portanto, certifique-se de alterar sempre o0 momento em que introduz o sinal de paragem durante a operagao

atual e continue a medir para obter o valor maximo.

Para reduzir o tempo ¢ a distancia de paragem, utilize a velocidade limitada de seguranca (SLS) e limite a velocidade méaxima.
Para obter detalhes sobre a velocidade limitada de seguranga (SLS), consulte o manual:

"Manual da fun¢@o de seguranga"

6.4.5.2 Introdugcao aos comandos uteis para medir o tempo de paragem e a
distancia de paragem

Comandos Funcobes
Where Apresenta os dados da posi¢ao atual do robo.
Apresenta a posigao atual do robot especificado.
RealPos % Ao contrario da posig¢do-alvo de movimento do CurPos, esta recebe a posigdo do robo a partir do
codificador.
Apresenta calculando a posi¢ao da Junta a partir do valor da coordenada especificada.
PAgl P1 =RealPos ‘Obtém a posi¢do atual.

Jointl = PAgl (P1, 1) © Chama o angulo de J1 a partir da posicdo atual

SF_RealSpeedS

Apresenta a velocidade atual a partir da velocidade limitada de seguranga em mm/s.

Tmr A fungo Tmr devolve o tempo, em segundos, desde que o temporizador ¢ iniciado.
Executa o programa especificado com o nome da fung@o e cria uma tarefa.
Xat Executa as fungdes utilizadas para medir o tempo de paragem e a distdncia de paragem com a tarefa
q

configurada através da instalagdo da opcdo NoEmgAbort. Executa tarefas que ndo param mesmo com o

botdo de paragem de emergéncia ativado ou quando a protegdo esta aberta.

Consulte mais detalhes no manual indicado em seguida.
"Epson RC+ Referéncia Linguistica do SPEL+"
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