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o Préface

Merci d'avoir choisi ce produit Doosan Robotics. Avant d'installer le produit, veuillez prendre connaissance de
ce manuel et suivre les instructions présentées pour chaque processus d'installation. Le contenu de ce manuel
est a jour au moment de sa rédaction, et les informations de produit peuvent subir des modifications sans
préavis a l'utilisateur.

o Droits d'auteur

Doosan Robotics détient les droits d'auteur et les droits de propriété intellectuelle sur le contenu de ce manuel.
Par conséquent, toute utilisation, copie ou commercialisation de ce contenu sans autorisation écrite de Doosan
Robotics est interdite. L'utilisateur sera tenu seul responsable des conséquences de toute exploitation ou
modification des droits de brevet.

Les informations contenues dans ce manuel sont fiables, Doosan Robotics n'est pas responsable des
dommages occasionnés par une faute ou erreur typographique quelconque. Le contenu de ce manuel peut
subir des modifications sans préavis a la suite d'améliorations apportées au produit.

Ce manuel détaillé a été congu pour une version spécifique du logiciel du robot. Pour plus d'informations sur les
manuels mis a jour, veuillez consulter le site Web de Robot LAB (https://robotlab.doosanrobotics.com/).

© Doosan Robotics Inc., All rights reserved

e Informations relatives aux licences de logiciels open source (0SS)
Le logiciel installé dans ce produit a été développé sur la base d'un logiciel libre et open source.

Vous trouverez plus de renseignements a propos des licences de logiciels libres et open source sur la page 0SS
du site Web de Doosan Robotics (www.doosanrobotics.com/kr/foss/license/?).

Pour toute demande relative a ce sujet, veuillez contacter le service marketing de Doosan Robotics
(marketing.robotics@doosan.com?).

1. https://www.doosanrobotics.com/kr/oss/license
2. mailto:marketing.robotics@doosan.com
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PARTIE 1. Manuel de sécurité

1 PARTIE 1. Manuel de sécurite

La section sécurité fournit des informations de sécurité dont l'utilisateur doit avoir connaissance avant

d'installer ou d'utiliser le robot. Tous les robots présentent des risques de haute tension, d'électricitéet de

collision. Par conséquent, afin de minimiser les risques de blessures et de dommages mécaniques, il faut

respecter les précautions de sécurité de base lors de 'utilisation du robot et des pieces connexes. Pour protéger

la sécurité de ['utilisateur et prévenir la perte de biens, veillez a lire et a suivre attentivement les instructions. Le

contenu du manuel et les caractéristiques du produit peuvent changer pour améliorer le produit et ses

performances.

1.1 Conventions de symboles dans ce manuel

Les symboles suivants sont utilisés dans ce manuel pour représenter les mesures de sécurité en lien avec

l'utilisation de ce produit.

Symbole

€ Dpange
r

Averti
sseme
nt

Mise
en
garde

© Rema

rque

Nom

Dange
r

Avertis
semen
t

Mise
en
garde

Remar
que

Description

Le non-respect des consignes indiquées par ce symbole entraine un risque
d'accident grave pouvant provoquer des blessures graves, voire mortelles,
chez ['utilisateur.

Le non-respect des consignes indiquées par ce symbole entraine un risque
d'accident grave pouvant provoquer des blessures graves, voire mortelles,
chez ['utilisateur.

Le non-respect des consignes indiquées par ce symbole entraine un risque
d'endommagement du produit ou de blessure chez |'utilisateur.

Il s'agit d'informations supplémentaires visant a aider ['utilisateur.

1.2 Symboles de sécurité

Parmi les symboles utilisés dans ce manuel, les symboles relatifs a la sécurité de ['utilisateur sont les suivants :
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Symbole

Q Danger

>

0 Danger

>

Avertisse

:
o
|>3

Avertisse
ment

=
= E
)
m
S

garde

P>

Mise en

(']
[
=
Q.
o
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Description

Ce symbole indique un risque de danger immédiat en lien avec ['environnement
électrique, par exemple en cas de haute tension. Le non-respect des consignes
indiquées par ce symbole entraine un risque d'accident grave pouvant provoquer
des blessures graves, voire mortelles, chez |'utilisateur.

Ce symbole indique un risque de danger immédiat. Le non-respect des consignes
indiquées par ce symbole entraine un risque d'accident grave pouvant provoquer
des blessures graves, voire mortelles, chez |'utilisateur.

Ce symbole indique un risque de situation dangereuse en lien avec l'environnement
électrique, par exemple en cas de haute tension. Le non-respect des consignes
indiquées par ce symbole entraine un risque d'accident grave pouvant provoquer
des blessures graves chez l'utilisateur.

Ce symbole indique un risque de situation dangereuse. Le non-respect des consignes
indiquées par ce symbole entraine un risque d'accident grave pouvant provoquer
des blessures graves chez l'utilisateur.

Ce symbole indique un risque de situation dangereuse en lien avec un probleme de
surchauffe. Le non-respect des consignes indiquées par ce symbole entraine un
risque d'accident grave pouvant provoquer des blessures graves chez |'utilisateur.

Il existe un risque d'endommagement du produit ou de blessure chez 'utilisateur.
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1.3 Instructions générales

Ce chapitre décrit les informations générales de danger et d'avertissement en lien avec |'utilisation du robot.

Avertissement

e Sil'installation du robot inclut des dispositifs électriques, installez le robot conformément aux
instructions du manuel d'installation.

Avertissement

e Siun dispositif est installé au niveau de 'outil pendant l'installation du robot, veillez a utiliser
les boulons appropriés.

¢ Des mesures de sécurité appropriées, comme des cl6tures de sécurité, doivent étre mises en
place pour protéger les membres du personnel et le robot au cours de l'installation.

 N'utilisez jamais un robot endommagg.

* Veillez a connecter |'équipement de protection a une interface de sécurité. Si un tel
équipement est connecté a une interface générale, l'intégrité des fonctions de sécurité n'est
pas garantie.

* Sile robot entre en collision avec un objet externe, cela peut générer un impact significatif.
L'impact recu par le robot est proportionnel a ['énergie cinétique, de sorte que des vitesses
élevées et des charges utiles importantes peuvent générer des impacts puissants. Veillez a
maintenir une vitesse raisonnable avec un volume de charge utile siir dans des espaces
collaboratifs.

¢ Sil'axe du robot doit pivoter lorsque le robot n'est pas en fonctionnement, une valeur de
couple supérieure a 400 Nm peut étre appliquée.

* Une modification du robot sans autorisation préalable peut engendrer des pannes et accidents
graves..

Mise en garde

* Une utilisation prolongée du robot et du contréleur génére de la chaleur. Ne touchez pas le
robot a main nue aprés l'avoir utilisé pendant une période prolongée. Avant de réaliser une
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tache qui nécessite de toucher le robot, par exemple l'installation, laissez le robot refroidir plus
d'1 heure apres avoir mis |'unité de contrdle hors tension.

Mise en garde

* N'exposez pas le robot a des champs magnétiques puissants. Cela risque d'endommager le
robot.

e Tout d?branchement de la prise ou toute coupure d'alimentation durant le fonctionnement du
robot et du contr?leur peut entra?ner des d?faillances.

e N'utilisez pas le contrdleur en position étendue. Pour éviter de vous coincer une main dans la
porte par accident, veillez a la tenir a la verticale lorsque vous travaillez avec la porte ouverte.

1.4 Utilisation du produit

Ils'agit d'un produit industriel congu spécifiquement pour transférer et assembler des objets en fixant des
composants aux produits a l'aide d'outils. Le produit doit étre utilisé dans les conditions spécifiées dans les
spécifications.

Ce produit inclut des fonctionnalités de sécurité spéciales congues pour une collaboration avec des opérateurs
humains et peut étre utilisé par des humains sans limitations spécifiques. Ne travaillez avec le systéme que
lorsque toutes les applications, y compris outil, piece, délimitation et autres équipements, ne présentent aucun
risque d'endommagement.

Les utilisations suivantes sont considérées comme inappropriées car elles sortent de 'usage prévu du produit
et des limites associées. Doosan Robotics ne saurait étre tenu responsable de dommages et
dysfonctionnements du robot quels qu'ils soient, de pertes matérielles quelconques ou d'éventuelles blessures
d'utilisateurs en lien avec des utilisations inappropriées.

* Utilisation dans un environnement présentant un risque d'explosion

e Utilisation dans des applications en lien avec la médecine et des vies humaines

e Utilisation en lien avec le transport d'humains et d'animaux

e Utilisation sans évaluation des risques

* Utilisation dans des lieux ou les spécifications d'environnement de fonctionnement et de performances ne
sont pas respectées

* Utilisation dans des environnements dont les fonctions de sécurité sont insuffisantes

e Utilisation du robot comme d'un escabeau

e Utilisation dans des conditions allant au-dela de la norme internationale CEl pour la compatibilité
électromagnétique dans les environnements industriels
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1.5 Evaluation des risques

L'évaluation des risques constitue 'un des aspects les plus importants pour un intégrateur de systéme.
L'évaluation des risques est une exigence légale dans la plupart des pays. De plus, |'évaluation de la sécurité
d'une installation de robot change en fonction de la méthode d'intégration du systéme général. Il est donc
impossible d'effectuer une évaluation des risques uniquement avec le robot concerné.

Pour réaliser ['évaluation des risques, ['administrateur supervisant ['ensemble de l'installation systeme doit
installer et utiliser le robot conformément aux normes 1SO 12100 et ISO 10218-2. En outre, ['administrateur peut
également consulter la spécification technique ISO/TS 15066.

L'évaluation des risques doit prendre en compte |'ensemble du processus de travail par rapport a la durée de
vie totale de 'application du robot. Les objectifs clés de |'évaluation des risques sont les suivants :

* Configuration du robot et apprentissage du travail pour le fonctionnement du robot
* Dépannage et maintenance
* Installation correcte du robot

Avant d'alimenter le bras du robot, veillez a réaliser une évaluation des risques. La configuration de parameétres
de sécurité adéquats et l'identification du besoin de boutons d'arrét d'urgence supplémentaires et d'autres
mesures de protection font partie d'une évaluation des risques.

L'identification des parameétres de sécurité constitue un aspect essentiel du développement d'une application
robotique collaborative. Pour plus d'informations, reportez-vous au chapitre correspondant du manuel.

Certaines fonctions de sécurité sont spécialement congues pour les applications robotiques collaboratives. Ces
fonctions peuvent étre configurées a partir de parametres de fonctions de sécurité et sont optimisées pour
répondre a des risques spécifiques identifiés via ['évaluation des risques réalisée par l'intégrateur.

Les fonctions de sécurité du robot collaboratif peuvent étre configurées dans le menu des parametres de
sécurité. Elles offrent les possibilités suivantes :

e Limitation de puissance : limite la puissance d'arrét et la pression du robot en cas de collision entre le
robot et le travailleur.

* Limitation de l'impulsion : limite |'énergie et la charge d'impact générées lors d'une collision entre le robot
et le travailleur en diminuant la vitesse du robot.

* Limitation de la position articulaire et du TCP : limite les mouvements du robot afin qu'il ne se déplace pas
vers des parties spécifiques du corps de l'utilisateur, telles que le cou et la téte.

* Limitation du TCP et de la position outil : limite certaines zones ou caractéristiques d'un outil et de la piece
afin de limiter les risques associés (par ex. limite les mouvements de bords tranchants de piéces orientées
vers les utilisateurs).

e Limitation de vitesse : Limite le mouvement du robot pour le maintenir a une faible vitesse pour donner a
['utilisateur suffisamment de temps pour éviter une collision avec le robot.

L'application de parameétres de sécurité est considérée comme équivalant a la fixation du robot dans un lien
spécifique et a la connexion a une E/S de signal de sécurité. Par exemple, la configuration de la protection par
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mot de passe permet d'éviter toute modification non autorisée des parametres de sécurité par des individus
non approuvés par l'intégrateur systéme

Les éléments clés a prendre en compte lors de |'évaluation des risques de |'application robotique collaborative
sont les suivants :

e Gravité des collisions potentielles individuelles
* Probabilité de la survenue d'une collision potentielle individuelle
* Probabilité de |'évitement d'une collision potentielle individuelle

Si le robot est installé sur une application robotique non collaborative dont la suppression des risques n'est pas
suffisante sur la base de ses fonctions de sécurité internes (par exemple en cas d'utilisation d'un outil
dangereux), l'intégrateur systéme doit décider d'installer des dispositifs de protection supplémentaires lors de
['évaluation des risques (par exemple |'utilisation de dispositifs de protection capables de protéger l'intégrateur
lors de l'installation et de la programmation).

1.6 Risques potentiels

* Coincement des doigts entre la base du robot et le montage

e Coincement de membres entre Link 1 et Link 2 (entre les articulations 3 (J3) et 4 (J4))

e Coincement aux articulations 1,2 (J1, J2) et aux articulations 5, 6 (J5, J6)

e Pénétration de la peau par des surfaces ou bords tranchants de ['outil

» Pénétration de la peau par des surfaces ou bords tranchants d'outils dans 'espace de fonctionnement du
robot

* Contusion provoquée par le mouvement du robot

* Fracture osseuse due au mouvement entre une charge utile lourde et une surface dure.

¢ Accidents survenant en raison du desserrage des boulons de fixation du bras du robot et de ['outil

* Chute d'objet de l'outil en raison d'une mauvaise prise en main ou d'une soudaine panne de courant

* Accidents survenant en conséquence d'une pression accidentelle sur le bouton d'arrét d'urgence d'un
autre appareil

* Erreurs survenant en conséquence de modifications non autorisées des paramétres de sécurité

1.7 Mode et état du robot

Les modes de fonctionnement du robot comprennent le mode manuel au cours duquel l'utilisateur contréle le
robot directement et le mode automatique au cours duquel le robot fonctionne sans controle direct de
['utilisateur.

1.7.1 Mode manuel

Ce mode permet a |'utilisateur de contréler directement le robot. Le robot fonctionne uniquement lorsqu'un
bouton est actionné et |'action correspondante s'arréte des que le bouton est relaché.

¢ En mode manuel, la vitesse du mouvement du TCP est limitée a moins de 250 mm/s conformément aux
réglementations liées a la sécurité du robot. Cependant, lors du guidage manuel, la vitesse TCP et la
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vitesse d'articulation sont limitées a un niveau inférieur aux seuils du statut réduit défini dans WCM >
Robot > Robot Limits (Limites du Robot).

* Siles résultats de |'évaluation des risques indiquent qu'un commutateur d'activation a 3 positions est
requis, alors celui-ci peut étre connecté via l'E/S a |'aide du paramétre dans WCM > Robot > Safety 1/0 (E/
S de sécurité). Dans ce cas, le commutateur d'activation doit étre placé sur la position centrale
d'activation pour permettre le fonctionnement du robot en mode manuel et pour actionner le servo.

En mode manuel, il est possible de configurer les périphériques du robot dans le Workcell Manager
(Gestionnaire des cellules de travail) ou de programmer les taches du robot dans le Task Builder (Générateur
de taches) et le Task Writer (Rédacteur de taches). Si le robot ne peut pas fonctionner normalement parce qu'il
dépasse le seuil de sécurité par exemple, la fonction Recovery (Récupération) peut étre exécutée pour rétablir
un fonctionnement normal.

1.7.2 Mode automatique

Ce mode permet de faire fonctionner le robot sans contréle direct de l'utilisateur. Le robot effectuera la tache
programmée ou la séquence prédéfinie a ['aide d'une simple commande d'exécution et sans intervention
supplémentaire de ['utilisateur.

Le Task Builder (Générateur de taches) ou le Task Writer (Rédacteur de taches) peut vérifier la tache
programmée en mode virtuel, l'exécuter en fonctionnement réel et exécuter les fonctions de mesure du poids
de l'outil du robot et de mesure automatique du centre de gravité.

e Siles résultats de |'évaluation des risques indiquent qu'un commutateur d'activation a 3 positions est
requis, alors celui-ci peut étre connecté via I'E/S a 'aide du paramétre dans WCM > Robot > Safety 1/0 (E/
S de sécurité). Dans ce cas, le commutateur d'activation doit étre placé sur la position centrale
d'activation pour permettre la lecture ou le démarrage, la reprise et le servo activé en mode automatique.

1.7.3 Mode Autre

Contrairement aux modes normaux tels que le mode manuel et le mode automatique, ce mode est
exceptionnel.

Ce mode inclut les états spéciaux tels que le démarrage du contréleur, l'initialisation et les états liés a
['entrainement arriére au niveau duquel vous pouvez pousser le robot manuellement sans force motrice.
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1.7.4 Etat et couleur de la LED de la bride pour chaque mode

Mode manuel

M  Etat Description Bride et/ou LED
o de base

d

e

M  Manual e Etat par défaut de l'apprentissage. Bleue

an Standb ¢ Les Workcell Manager (Gestionnaire des cellules de travail), Task

ua vy Builder (Générateur de taches) et Task Writer (Rédacteur de taches)

( peuvent étre utilisés pour configurer la condition de travail ou pour
effectuer la programmation de la tache.
* Permet de surveiller ['état d'arrét avec Safe Operating Stop (SOS,
Arrét de fonctionnement de sécurité).

Man * Lafonction Jog est utilisée pour faire fonctionner le robot. Bleu clignotant
ual
Jogg
ing
Man * Le robot peut étre actionné directement a la main lors de Cyan clignotant
ual ['apprentissage.
Han
dgui
ding
Recover * Récupération en cours. Jaune clignotant
y e Toutes les fonctions de surveillance de sécurité sauf la surveillance
Standb de la vitesse TCP et de |'axe sont désactivées lors de la récupération.
y * Permet de surveiller |'état d'arrét avec Safe Operating Stop (SOS,

Arrét de fonctionnement de sécurité).

Reco * Lesjogs de chaque axe peuvent étre utilisés pour corriger le seuil de Jaune clignotant
very sécurité dépassé.

Jogg
ing

Reco ¢ Le manipulateur peut étre déplacé directement a la main pour Jaune clignotant
very corriger le seuil de sécurité dépassé.

Han
dgui
ding
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Description Bride et/ou LED
de base
* Le systéme est dans un état d'arrét de protection en raison d'une Jaune

entrée d'arrét de protection, d'un dépassement du seuil de sécurité,
etc.

* |lsurveille |'état d'arrét avec Safe Operating Stop (SOS).
* Une fenétre contextuelle d'arrét de protection jaune apparaitra.

Aprés avoir supprimé la cause de |'arrét de protection, si vous
appuyez sur le bouton de réinitialisation, 'état du robot sera converti
en état de veille manuelle et la fenétre contextuelle disparaitra.

e S'il n'est pas possible de libérer le dépassement de la limite de

sécurité sans déplacer le robot, appuyez sur le bouton Récupération
pour entrer dans le mode de récupération de sécurité, et aprés avoir
déplacé le robot, Interrupted peut étre relaché.

e S'il estimpossible de libérer |'entrée d'arrét de protection du

dispositif de protection, appuyez sur le bouton E/S de sécurité pour
annuler le réglage de l'entrée d'arrét de protection.

* e servo est éteint en raison d'une entrée d'urgence, d'un arrét de

protection, d'un arrét ou d'un seuil de sécurité dépassé.

¢ |l est identique a Safe Torque Off (STO).
e Servo On n'est possible que lorsque toutes les causes d'arrét

d'urgence ou d'arrét de protection sont supprimées.

e S'il n'est pas possible de libérer le dépassement de la limite de

sécurité sans déplacer le robot, il peut étre libéré en déplagant le
robot aprés Servo On dans ['écran du mode de récupération de
sécurité.

e S'il estimpossible de libérer |'entrée d'arrét de protection du

dispositif de protection, annulez le réglage de l'entrée d'arrét de
protection dans le menu de configuration des E/S de sécurité.

Mode automatique

M  Etat

o

d

e

A Auto

ut Standby
o

Description Bride et/ou LED
de base
e L'interface utilisateur du boitier d'apprentissage se trouve dans Blanche/verte

['écran d'exécution du mode réel dans un espace de travail unique.
* En appuyant sur le bouton « Execute » (Marche), le programme de
taches s'exécutera.
e Le blanc représente une zone autonome, le vert représente une
zone collaborative.
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Description

Le programme de taches est en cours d'exécution.

Le blanc représente une zone autonome, le vert une zone
collaborative, tandis que le blanc et le jaune s'affichent en
alternance pour représenter une zone a priorité élevée

La commande Handguiding (Guidage manuel) est exécutée lors de
['exécution du programme de taches.

Le systeme patiente jusqu'a ce que 'utilisateur appuie sur le bouton
« Handguiding » (Guidage manuel).

Permet de surveiller |'état d'arrét avec Safe Operating Stop (SOS,
Arrét de fonctionnement de sécurité).

La pose du robot peut étre modifiée en appuyant sur le bouton

« Handguiding » (Guidage manuel).

Aprés l'arrét du robot, entrez le signal HGC End & Resume (Arrét du
HGC et reprise) via l'E/S de sécurité pour configurer ['Auto Running
(Exécution automatique) et continuer d'exécuter le programme de
téches.

Le point de pondération et le centre de gravité de |'End Effector
(Effecteur final) sont mesurés automatiquement. Veuillez noter que
les fonctions de surveillance de la sécurité du robot sont désactivées
lors d'Auto-measure (Mesure auto).

Le systeme s'est arrété en raison d'un arrét de protection ou d'un
dépassement du seuil de sécurité.

Permet de surveiller |'état d'arrét avec Safe Operating Stop (SOS,
Arrét de fonctionnement de sécurité).

Le servo est désactivé en raison d'un arrét de protection, d'un arrét
d'urgence ou d'un seuil de sécurité dépassé.

Cet état est le méme que Safe Torque Off (STO, Couple de sécurité
désactivé).
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Mode Autre
M  Etat Description Bride et/ou LED
o de base
d
e
Backdri * Tous les freins des 6 articulations sont engagés et 'entrainement Jaune clignotant
ve Hold arriere est verrouillé.
Backdri e Lefrein d'une ou plusieurs articulations est désactivé enraisondela  Jaune clignotant
ve sélection de la libération du frein.
Release * Les freins ne se verrouilleront pas automatiquement. Soyez prudent
car le robot et/ou l'effecteur de fin peuvent tomber si les freins ne
sont pas tous engagés.
Backdri * Le servo est désactivé en raison de l'arrét d'urgence ou du seuil de

ve vitesse d'articulation dépassé lors de 'entrainement arriére.
Cet état est le méme que Safe Torque Off (STO, Couple de sécurité

Servo . .

Off désactivé).

Initializi * Le controleur démarre et le robot est initialisé. Rouge clignotant
ng

1.8 Garantie du produit et responsabilité

Doosan Robotics (ci-aprés dénommé « Doosan » ou « Fabricant ») offre une garantie limitée comme spécifié
dans ce certificat de garantie pour tous les systemes de robot (dénommeés collectivement « Robot ») et toutes
les piéces du systéme (exceptées les pieces considérées comme des exceptions ou restreintes selon les
modalités et conditions ci-apres) vendus par l'intermédiaire de Doosan ou d'agents commerciaux officiels. La
garantie stipulée par ce certificat de garantie correspond a une garantie limitée et constitue la seule garantie
fournie par le Fabricant. Tous les articles de garantie doivent étre traités selon les conditions répertoriés ci-

dessous.

1.8.1 Champ d'application de la garantie

Les défauts matériels et de fabrication de chaque robot et de ses pieces (dénommés collectivement « Produits
Doosan ») sont soumis a la garantie fournie par le Fabricant. Cette garantie n'est fournie qu'a l'utilisateur final
(ci-apres dénommé « Client »). La période de garantie est d'1 an a compter de la date de l'installation du robot.

Le champ d'application de la garantie limite la responsabilité unique du Fabricant de tous les produits Doosan
et du seul moyen a disposition du Client pour réparer ou remplacer des produits Doosan défectueux.
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Doosan ne saurait compenser des pertes de production ou opérations financiéres en tout ou en partie, ni toute
perte indirecte quelle qu'elle soit, comme ['endommagement d'autres équipements, ni tout ou partie de pertes
délibérées, spéciales ou consécutives survenant par suite de défauts de produits Doosan.

1.8.2 Restrictions et exceptions de garantie

Les procédures de maintenance stipulées par le Fabricant doivent étre observés et documentées
soigneusement pour que la validité de la garantie soit maintenue. La garantie est nulle si le Fabricant détermine
que l'utilisateur n'a pas respecté les procédures tel que stipulé ci-apres.

* Siun produit Doosan est manipulé ou utilisé par 'utilisateur de maniére inappropriée

* En casd'installation de piéces ou de logiciels non fournis par Doosan

* En cas de réparation ou de maintenance incorrecte d'un produit Doosan par un technicien de réparation
non officiel ou par des personnes non autorisées

e Sil'utilisateur a modifié un produit Doosan sans autorisation préalable du Fabricant.

* Siun produit Doosan a été utilisé a des fins non industrielles ou personnelles

¢ Sile cycle de vie des consommables a pris fin

* Sile recours a la garantie a lieu apres la fin de la période de garantie

* En cas de panne occasionnée par des catastrophes naturelles (incendie, inondation, anomalie de tension,
etc.)

Cette garantie ne s'applique pas aux dommages causés par des circonstances extérieures échappant au
contréle raisonnable du Fabricant, comme le vol, la destruction délibérée, l'incendie, les catastrophes
naturelles, la guerre ou les actes terroristes.

Mises a part les exceptions ou restrictions de cette garantie, celle-ci n'inclut pas de garanties ol un produit
Doosan répond aux normes de production de |'acheteur ou a des exigences diverses ou fonctionne sans aucune
erreur et sans aucune interruption. Le Fabricant ne saurait étre tenu responsable d'utilisations quelles qu'elles
soient par l'acheteur, et le Fabricant n'assume aucune responsabilité concernant les défauts outre la réparation
et le remplacement de défauts en lien avec la conception, la production, le fonctionnement et les
performances.

1.8.3 Transfert

Cette garantie est incluse dans la période de garantie et si le robot Doosan est vendu a un autre individu par le
biais d'une transaction privée, la garantie peut également étre transférée. Néanmoins, la garantie n'est valide
que si le Fabricant est notifié de cette transaction et si la période de garantie est toujours en cours. Le
cessionnaire de cette garantie doit observer toutes les condition stipulées dans cette garantie.
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1.8.4 Contacter

marketing.robotics@doosan.com?

1.9 Fonction de sécurité

Les utilisateurs/intégrateurs de systémes peuvent utiliser les différentes fonctions de sécurité, y compris la

fonction d'arrét de sécurité, la fonction de surveillance et la fonction d'interface, pour protéger les opérateurs

et les machines,et peuvent également connecter d'autres machines et équipements de sécurité/protection.

Chaque fonction d'arrét, fonction de surveillance et fonction d'interface de sécurité conforme a la catégorie 3,

niveau de performance d(PL d) défini par la norme ISO 13849-1 ettolérance aux pannes matérielles 1, niveau
d'intégrité de sécurité 2(SIL 2) défini par la norme CEl 62061.

Les fonctions de sécurité au niveau conjoint de Doosan Robotics utilisent les fonctions de sécurité décrites dans
la norme CEI 61800-5-2.

0 Remarque

Les cellules de travail doivent étre réglées a l'aide des fonctions de sécurité et de l'interface
conformément a ['évaluation des risques effectuée par l'intégrateur du systeme sur
['application robot correspondante. Pour plus d'informations, reportez-vous a ce manuel.

Si les systemes de sécurité du robot détectent des défauts du systeme,tels que des défauts
matériels, y compris un manque de circuit d'arrét d'urgence,des dommages au capteur de
position ou une erreur de communication de commande,la catégorie d'arrét 0 est
immédiatement lancée.

Pendant ce temps,si les systéemes de sécurité du robot détectent des violations pendant la
surveillance de sécurité,telles que 'appui sur l'interrupteur d'arrét d'urgence,|'entrée du signal
d'arrét de protection, la détection d'impact externeou les parametres physiques (position du
robot/TCP,vitesse,impulsion)dépassement des paramétres définis,le systéme arréte le robot en
utilisant le mode défini comme parameétre du mode d'arrét dans le menu des paramétres de
sécurité. (sélectionne la catégorie d'arrét 0, 1 ou 2)

Pour plus d'informations sur le temps et la distance d'arrét jusqu'a l'arrét complet du robot a
partir du moment ol 'erreur ou la violation ci-dessus se produit, reportez-vous a Distance
d'arrét et temps d'arrét(p. 56)la . Ce temps doit étre considéré comme faisant partie de
['évaluation des risques effectuée par l'intégrateur de systeme.

Dans des cas particuliers (détection de collision, violation de la force TCP),un mode d'arrét de
sécurité qui arréte le robot apres avoir accepté la force externe pour 0. 25 secondes aprés la
survenue de |'événement peut étre utilisé pour éviter les situations de serrage ou des membres
sont coincés entre le gabarit/la piéce fixe et le robot. (RS1mode d'arrét)

3. mailto:marketing.robotics@doosan.com
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* Le menu des parameétres de sécurité peut définir diverses fonctions de sécurité pour limiter le
mouvement des liaisons, du robot et du TCP. TCP signifie l'emplacement du point central de la
bride de sortie ajouté parle décalage TCP.

1.9.1 Sous-fonction d'arrét de sécurité

La sous-fonction d'arrét de sécurité est utilisée pour arréter le robot lorsque Fonction de surveillance de
sécurité(p. 26) détecte une violation de limite ou lorsqu'un signal d'arrét est recu de la borne d'entrée dédiée de
Sous-fonction d'arrét de sécurité(p. 23).

0 Remarque

* PFHD (probabilité d'une panne dangereuse par heure) : La probabilité de défaillances
dangereuses du systeme/sous-systéme liées a la sécurité se produisant en une heure

* PL (niveau de performance) : Le niveau de performance des composants liés a la sécurité (SRP/
CS) du systeme de contréle défini par la norme ISO 13849-1

e SIL (niveau d'intégrité de sécurité) : Le niveau d'intégrité de sécurité des systémes de
commande électroniques liés a la sécurité (SRECS ou SCS) défini par la norme CEI 62061

e Catégorie d'arrét : Catégorie de fonctions d'arrét définie par la norme CEI 60204-1

Fonction de Description PFHD PL, SIL
sécurité

1 ST0 Il s'agit de la fonction d'arrét de sécurité 2.64E-8 PLeCat4
(Couple de Forre;ppndant a lla <.:ategor|'e d'arrét 0, qui coupe /h SIL3
sécurité immédiatement ['alimentation du moteur vers tous

, ., les modules de liaison.
désactivé)

Lorsque le moteur est hors tension, ['axe continue a
tourner en raison de l'inertie, de sorte que les freins
SBC doivent étre actionnés simultanément pour s'arréter
avec la force de frottement du frein.

Et

(Commande de
frein de e Lorsque l'alimentation du moteur est coupée, le
sécurité) robot peut étre utilisé aprés avoir relaché la
fonction d'arrét et activé le servo.
* Pour plus d'informations sur les méthodes servo
on, reportez-vous a Servo On (Servo activé)(p. 221)
la section .

¢ Le frein du robot est utilisé pour maintenir la
pose de courant en cas de perte de la force
d'entrainement (c.-a-d., mise hors tension, etc.)
et non pour la décélération. L'utilisation
fréquente de la STO peut entrainer une usure des
freins ou une perte de durabilité du décélérateur.
Il est donc recommandé d'utiliser la référence
SS1, sauf si nécessaire.
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SS1

(Arrét de
sécurité 1)

3 SS2

(Arrét de
sécurité 2)

4  Arrétréflexe

(RS1)

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Description PFHD

Il s'agit de la fonction d'arrét de sécurité 4.61E-7
correspondant a la catégorie d'arrét 1. Elle ralentit h

tous les joints autant que possible pour les arréter,
coupe l'alimentation du moteur et active le frein
pour maintenir |'état d'arrét.

e Sila décélération n'est pas suffisante pendant
['arrét, la méthode est définie sur STO STOP.

e L'alimentation est coupée apres la décélération,
et comme STO, le robot peut étre actionné apres
avoir relaché la fonction d'arrét et mis le servo en
marche.

* Pour plus d'informations sur les méthodes Servo
On, reportez-vous a Servo On (Servo activé)(p. 221)
la section .

Il's'agit de la fonction d'arrét de sécurité 4.61E-7
correspondant a la catégorie d'arrét 2, et il ralentit /h

tous les joints autant que possible pour les arréter, et
la fonction de surveillance d'état d'arrét SOS est
engagée.

e Sila décélération n'est pas suffisante pendant
['arrét, la méthode est définie sur STO STOP.

* Tous les joints sont arrétés avec une décélération
maximale par un mode d'arrét correspondant a
la catégorie d'arrét 2 et SOS (arrét de
fonctionnement sécurisé) est engagé.

Il's'agit de la fonction d'arrét de sécurité 4.62E-7
correspondant a la catégorie d'arrét 2, et il utilise la

;. . N /h
réaction flottante (une fonction pour se conformer a
la force externe pendant un moment apres la
détection de la collision) pour répondre a la force
externe, et 'arrét de fonctionnement en toute
sécurité (SOS) est engagé.

* Siun emplacement excessif, un changement de
direction ou de vitesse est détecté pendant une
réaction flottante, ou si la décélération n'est pas
effectuée correctement pendant l'arrét, ['arrét
STO est engagé.
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1.9.2 Fonction d'arrét de sécurité

Fonction de Fonction de sécurité Action prévue PFHD PL, SIL
sécurité condition de Résultat prévu
déclenchement P

Evénement déclencheur

1 Arrét Si l'interrupteur d'arrét L'arrét d'urgence est 2.64E-8 PLeCat4
d'urgence d'urgence connecté a la engagé conformément h SIL3
borne TBTFT EM est au mode d'arrét de
enfoncé sécurité configuré.
Si l'interrupteur d'arrét ® STOouSS1
d'urgence de la poignée de
commande
d'apprentissage est
enfoncé

Sil'interrupteur d'arrét
d'urgence de la poignée de
commande intelligente est
enfoncé

Si le bouton d'arrét
d'urgence est enfoncé

2 Butéede Si le dispositif de L'arrét d'urgence est 4.61E-7 PLd Cat
protection protection connecté au engagé conformément h 3
terminal TBSFT PR est au mode d'arrét de SIL2
activé sécurité configuré.

® STO,SS10USS2

0 Comment reprendre le travail aprés un Butée de protection
Si le point central de l'outil de robot (TCP) se trouve dans la zone de collaboration et si la fonction de
déport est activée, |'utilisateur peut appliquer une force directement au robot (Nudge)pour redémarrer
le travail. Pour plus d'informations, reportez-vous a Configuration de la zone collaborative(p. 253)et
Configuration de Nudge (Pousser)(p. 42).

Arrét d'urgence

L'utilisateur peut utiliser le bouton d'arrét d'urgence pour arréter le systeme en cas d'urgence.
En cas d'urgence, appuyez sur le bouton d'arrét d'urgence ou sur l'arrét d'urgence situé en haut a droite du
pendentif intelligent pour arréter immédiatement le systéme.
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0 Remarque
e Lafonction d'arrét d'urgence doit étre utilisée comme mesure de protection complémentaireet

non comme mesure de sauvegarde.

* SS1 (Arrét de sécurité 1)est défini comme mode par défaut pour le mode d'arrét de sécurité d'
arrét d'urgence.

e Lorsqu'un résultat d'évaluation du risque d'application du robot est nécessaire, vous pouvez
installer des boutons d'arrét d'urgence supplémentaires.

* Le bouton d'arrét d'urgence doit étre conforme a la norme CEI 60947-5-5.

* Siun arrét d'urgence s'est produit via le bouton d'arrét d'urgence connecté au port d'E/S de
sécurité,le bouton permettant d'accéder au parametre d'entrée de sécuritésitué au bas de la
fenétre contextuelle d'arrét d'urgence est activé.

Butée de protection

Le robot dispose également d'une fonction d'arrét de protection qui peut arréter le robot a l'aide
d'équipements de protection sensibles a la pression, tels que des tapis de sécurité, ou des équipements de
protection électrosensibles, tels que des scanners laser a barriere immatérielle.

Pour plus d'informations sur la connexion des dispositifs de protection, reportez-vous aux Configuration du
bornier pour l'entrée des contacts (TBSFT)(p. 189) sections et Configuration de ['E/S numérique Configurable
(TBCI1-4,TBCO1 - 4)(p. 191).

1.9.3 Fonction de surveillance de sécurité

Doosan Robotics fournit une fonction de surveillance de sécurité qui peut étre utilisée comme mesure de
réduction des risques pour les évaluations des risques. La limite de chaque fonction de surveillance peut étre
configurée via le Gestionnaire de cellules de travail > robot > limites du robot de |'interface utilisateur du
Pendent d'apprentissage.

0 Remarque
e Les limites de sécurité sont la condition dans laquelle la fonction de surveillance de sécurité
nominale déclenche la fonction d'arrét. Lorsque l'arrét est terminé, la position du robot et la
force appliquée en externe peuvent différer de la limite de sécurité configurée.
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* PFHD (probabilité d'une panne dangereuse par heure) : La probabilité de défaillances

dangereuses du systeme/sous-systéme lié a la sécurité par heure

* PL (niveau de performance) : Le niveau de performance des composants liés a la sécurité (SRP/

CS) du systeme de contréle conformément a la norme ISO 13849-1

* SIL (niveau d'intégrité de sécurité) : Le niveau d'intégrité de sécurité des systémes de

commande électroniques liés a la sécurité (SRECS ou SCS) conformément a la norme CEl 62061

Fonction de
sécurité

SOS

(Arrét de
sécurité)

Limite d'angle
de liaison SLP

SLP (limite
d'angle de
liaison)

Limite de
vitesse de
liaison SLS

SLS (limite de
vitesse de
liaison)

Limite de
couple de
['articulation
SLT

SLT (limite de
couple des
joints)

Fonction de sécurité Action prévue PFHD
condition de Résultat prévu
déclenchement P
Evénement déclencheur
La position actuelle est STO 4.61E-7
maintenue avec /h
['alimentation fournie au
moteur et le frein
désengagé (état servo
ON).
Sil'angle d'un axe
dépasse un certain angle
alarrét
Sil'un des angles d'axe L'arrét d'urgence est 4.61E-7
dépasse la limite engagé conformément h
configurée au mode d'arrét de

sécurité configuré.

® STO, SS10U SS2

Si l'une des vitesses L'arrét d'urgence est 4.61E-7
d'axe dépasse la limite engagé conformément h
configurée au mode d'arrét de

sécurité configuré.

® STO, SS10U SS2

Si le couple appliqué a L'arrét d'urgence est 4.62E-7
chaque axe dépasse la engagé en fonction du h

mode d'arrét de
sécurité configuré.

* STO

limite prédéfinie
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sécurité

Détection de
collision

Détection de
collision

Limite de
position TCP/
robot

Limite de
position TCP/
robot

Limite
d'orientation
TCP

Limite
d'orientation
TCP

Limite de
vitesse TCP

Limite de
vitesse TCP

Fonction de sécurité
condition de
déclenchement

Evénement déclencheur

Sil'un des couples
appliqués a chaque axe
dépasse la limite de
sensibilité de détection
de collision configurée

Sile TCP ou le robot (y
compris la forme d'outil)
dépasse ou dépasse la
plage configurée de la
limite d'espace

Si la différence entre la
direction définie et la
direction TCP dans la
zone limite
d'orientation de l'outil
dépasse la limite
configurée

Si la vitesse TCP dépasse
la limite configurée

Action prévue

Résultat prévu

L'arrét d'urgence est
engagé conformément
au mode d'arrét de
sécurité configuré.

® STO, SS1,SS20U
RS1

¢ Le mode d'arrét
pour la zone de
collaborationet la
zone autonome
peut étre défini
individuellement.

L'arrét d'urgence est
engagé conformément
au mode d'arrét de
sécurité configuré.

® STO, SS10U SS2

L'arrét d'urgence est
engagé conformément
au mode d'arrét de
sécurité configuré.

® STO, SS10U SS2

L'arrét d'urgence est
engagé conformément
au mode d'arrét de
sécurité configuré.

® STO, SS10U SS2
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PL, SIL

PLd Cat
3

SIL2

PLd Cat
3
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3
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10

11

Fonction de
sécurité

Limite de
force TCP

Limite de
force TCP

Limite de
mouvement
du robot

Limite de
mouvement
du robot

Limite de
puissance du
robot

Limite de
puissance du
robot

Fonction de sécurité
condition de
déclenchement

Evénement déclencheur

Si la force externe
appliquée au TCP
dépasse la limite

configurée

Si le moment du robot
dépasse la limite
configurée

Si la puissance
mécanique du robot
dépasse la limite
configurée

1.9.4 E/S de sécurité

Action prévue

Résultat prévu

L'arrét d'urgence est
engagé conformément
au mode d'arrét de
sécurité configuré.

® STO, SS1,SS20U
RS1

¢ Le mode d'arrét
pour la zone de
collaborationet la
zone autonome
peut étre défini
individuellement.

L'arrét d'urgence est
engagé conformément
au mode d'arrét de
sécurité configuré.

® STO, SS10U SS2

L'arrét d'urgence est
engagé conformément
au mode d'arrét de
sécurité configuré.

® STO, SS10U SS2

PFHD

4.62E-7
/h

4.61E-7
/h

4.61E-7
/h
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PL, SIL

PLd Cat
3

SIL2

PLd Cat
3

SIL2

PLd Cat
3

SIL2

Doosan Robotics fournit une interface d'entrée sécurisée a laquelle les dispositifs de protection de sécurité, les

dispositifs de protection, les interrupteurs d'arrét d'urgence, les dispositifs de commande, etc., peuvent étre

connectés. En outre, une interface de sortie de sécurité est fournie, qui produit les informations de mode et

d'état du robot, ainsi que si le TCP se trouve dans différents types de zones sécurisées.

0 Remarque

* PFHD (probabilité d'une panne dangereuse par heure) : La probabilité de défaillances

dangereuses du systeme/sous-systéme lié a la sécurité par heure

* PL (niveau de performance) : Le niveau de performance des composants liés a la sécurité (SRP/

CS) du systeme de contréle conformément a la norme ISO 13849-1
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e SIL (niveau d'intégrité de sécurité) : Le niveau d'intégrité de sécurité des systémes de
commande électroniques liés a la sécurité (SRECS ou SCS) conformément a la norme CEl 62061

Fonction de
sécurité

Description

1 E/Sdesécurité
sortie du signal de sécurité

Une interface recto verso pour l'entrée et la

PFHD PL, SIL
2.50E-8 PLdCat3
/h SIL2

Si les signaux d'entrée ne correspondent pas
ou si les retours de signaux de sortie recto
verso ne correspondent pas, le robot s'arréte et

affiche un message d'erreur.

Il s'agit de l'entrée et de la sortie de sécurité, et offre les fonctions suivantes : Pour plus d'informations,
reportez-vous a Safety |/0 (E/S de sécurité)(p. 35)la section .

Entrée de sécurité

Arrét d'urgence (L), arrét d'urgence - pas de boucle (L),

Butée de protection (L), butée de protection - STO (L),
butée de protection - SS1 (L), butée de protection -
SS2 (L),

Arrét de protection (L) - Réinitialisation et reprise
automatiques (R), réinitialisation de verrouillage (R),
activation a vitesse réduite (L),

Interrupteur d'activation a 3 positions (H),
interrupteur d'activation du guidage manuel (H),
activation de la commande a distance (H),

Activation dynamique de zone de sécurité (H),
activation dynamique de zone de sécurité (L), fin HGC
et reprise de tache (R)

Sortie de sécurité

Arrét d'urgence (L), arrét d'urgence - horsPas
d'entrée de bouclage (L),

Désactivation du couple de sécurité (L), arrét de
fonctionnement sécurisé (L), anormal (L), vitesse
normale (L), vitesse réduite (L),

Mode automatique (L), mode manuel (L), mode de
commande a distance (L), zone autonome (L), zone
collaborative (L)

Zone de priorité élevée (L), zone limite d'orientation
de l'outil (L), zone désignée (L)

1.10 Réglages de la fonction de sécurité

Classification Réglages de sécurité
1 Paramétres de base/  Configuration de World
universels Coordinates (Coordonnées

Monde)(p. 240)

Configuration de Robot
Limits (Limites du robot)

(p. 259)
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Description

Un systéme de coordonnées représentant
le robot et la piece peut étre défini.

Il est possible de définir la limite de
sécurité universelle pour les joints et les
fonctions de surveillance de sécurité
robot/TCP.
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Classification

Pose de l'outil et du
robot

Limite d'espace

Zone

Réglages de sécurité

Configuration de Safety I/0
(E/S de sécurité)(p. 245)

Modes d'arrét de
sécurité(p. 41)

Configuration de Tool
Weight (Poids de 'outil)
(p. 238)

Configuration de Tool
Shape (Forme de ['outil)
(p- 239)

Configuration de la position
d'installation du
robot(p. 236)

Parameétres de limite
d'espace(p. 252)

Configuration de la zone
collaborative(p. 253)
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Description

Les ports d'E/S numériques configurables
peuvent étre définis comme des E/S de
signal de sécurité.

Le mode d'arrét peut étre défini lorsque
['arrét d'urgence ou l'arrét de protection
est activé, ou lorsque la fonction de
surveillance de sécurité détecte une
violation de limite.

La charge utile de la piéce, qui sert de base
aux fonctions de commande et de
sécurité, peut étre réglée.

Il est possible de définir des formes
d'outils de robot, utilisées dans les
fonctions de limitation d'espace et de
prévention des collisions automatiques.

La pose d'installation du robot peut étre
définie.

La fonction de limite de position du
robot/TCP peut étre activée.

C'est la zone qui peut étre définie pour le
travail collaboratif entre le robot et
['opérateur.

¢ Les fonctions d'ajustement ou de
guidage manuel (HGC) ne peuvent étre
exécutées que dans la zone de
collaboration.

e Lavitesse de la tache et la vitesse de
liaison peuvent étre décélérées
automatiquement en définissant le
taux de décélération, et la sensibilité
de détection de collision, la limite de
force TCP, la limite de vitesse TCP et le
mode d'arrét de sécurité sont
neutralisés dans la zone.

* Les zones qui ne sont pas définies
comme zone de collaboration sont
traitées comme zone autonome du
robot.
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Classification Réglages de sécurité

Paramétres de la zone de
prévention
d'écrasement(p. 254)

Paramétres de la zone de
réduction de la sensibilité a
la collision(p. 255)

Paramétres de la zone de
limite d'orientation
d'outil(p. 256)
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Description

La position de travail du robot et I'espace
autour des obstacles peuvent étre définis
pour réduire le risque de blocage des
membres entre les robots et les obstacles.

o Lavitesse TCP du robot, la sensibilité
de collision et le mode d'arrét de
sécurité sont fixés a 200 mm/s ou
moins, 100 % et RS1 respectivement,
et la limite de force TCP est remplacée
dans la zone.

¢ || est traité comme la zone de
collaboration.

Tout comme dans le cas ou la force doit
étre appliquée par contact avec la piéce,
les fonctions de détection de collision et
de sécurité de limite de force TCP peuvent
8tre désactivées (occultation) ou utilisées
pour se dégager de la limite.

e Contrairement aux autres zones, la
sensibilité de détection de collision et
la limite de force TCP peuvent étre
respectivement inférieures et
supérieures a la limite universelle dans
la zone de réduction de la sensibilité
de collision.

o || est traité comme une zone a haute
priorité.

Ceci peut étre utilisé pour réduire les
risques liés a la direction de la piéce ou de
['outil du robot.

¢ Sile point central de 'outil (TCP) est
positionné dans la zone, la fonction
de sécurité limite d'orientation TCP
est activée.
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Classification Réglages de sécurité Description
Configuration de la zone Les limites de sécurité peuvent étre
personnalisée(p. 257) utilisées différemment selon les zones en
fonction de la nécessité de |'application du
robot.

e Les limites de sécurité sélectionnées
sont remplacées dans la zone.

e Les propriétés de la zone de
collaboration ou de la zone de
priorité élevée peuvent étre
accordées.

1.10.1 Limites du robot

Dans les limites du robot, les limites de sécurité universelles des différentes fonctions de sécurité associées aux
robots peuvent étre définies en mode normal et en mode réduit.

Si chaque parameétre du robot dépasse la limite de sécurité configurée, le robot active |'arrét de protection. Les
limites du robot peuvent étre définies via Gestionnaire de cellules de travail > limites du robot.

o Remarque

* Lerobot peut étre utilisé aprés avoir éliminé la cause de l'arrét de protection et apres avoir
désactivé l'arrét de protection par réinitialisation.

* Sila cause de l'arrét de protection par les fonctions de sécurité ne peut pas étre supprimée, le
mode de récupération de sécurité permet de rétablir le fonctionnement normal car il n'y a pas
d'arrét de protection par les fonctions de sécurité.

Attention

* La limite de sécurité est la condition dans laquelle la fonction de surveillance de sécurité
nominale détermine si l'arrét du robot doit étre activé ou non. Lorsque l'arrét est terminé, la
position du robot et la force appliquée en externe peuvent différer de la limite de sécurité
configurée.

TCP/robot

Il limite les divers paramétres physiques liés au TCP/robot. Cette fonction de sécurité peut étre utilisée dans les
modes de fonctionnement de limite de puissance et de force.

® Force TCP: Il définit la limite de force appliquée a partir du TCP de l'extrémité du robot Il peut étre utilisé
pour détecter des forces externes involontaires.
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* Puissance mécanique: Il fixe la limite de la puissance mécanique du robot. La puissance mécanique est
proportionnelle au couple et a la vitesse du robot.

* Vitesse TCP : Il définit la limite de vitesse du TCP de |'extrémité du robot Il peut étre utilisé pour le mode de
fonctionnement de surveillance de la vitesse et de ['écart.

e Dynamique : Il définit la limite de mouvement du robot. L'impulsion est proportionnelle a la vitesse et au
poids, et l'impact est le méme que la quantité physique.

* Sensibilité aux collisions : Il définit la sensibilité de la fonction de détection de collision qui détermine s'il
faut continuer a travailler ou activer |'arrét de protection avec le couple détecté dans chaque axe du robot.
Si la sensibilité est de 100 %, il détecte les collisions par des forces externes de fagon trés sensible et il
détecte rarement les collisions si la sensibilité est de 1 %.

0 Remarque

Si le robot s'est arrété en raison de la détection de collision, la cause est ['une des suivantes :
1. Violation de limite de force TCP
2. Violation de détection de collision

Vitesse d'angle de joint

Il définit la vitesse de rotation maximale de chaque axe. La limite peut étre définie pour chaque axe.

0 Remarque

* Lavitesse de l'angle de liaison est définie par défaut sur la valeur maximale.
* En général, certaines vitesses d'axe ne sont pas définies différemment les unes des autres.

Angle de joint
Il définit |'angle de fonctionnement maximal de chaque axe. La limite peut étre définie pour chaque axe.

* Tous les axes peuvent effectuer une rotation de +/- 360 degrés, mais la valeur de l'angle de liaison est
définie par défaut sur une limite en mode normal.

* Sile robot est installé au sol, il est recommandé de définir la plage de fonctionnement de l'axe n° 2 sur +/-
95 degrés pour éviter la collision.

* Sile robot est installé sur un pilier cylindrique ou si vous travaillez avec une piece a proximité de la base du
robot, la limite d'angle de joint peut &tre modifiée pour permettre une plage de fonctionnement plus
large.

0 Remarque

L'ajout d'éléments de cellule de travail dans la zone permet de définir une limite de sécurité distincte
pour les zones désignées. Les limites de sécurité pouvant étre outrepassement sont désignées en
fonction du type de zone. Pour plus d'informations, reportez-vous au lien suivant.
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Configuration de la zone collaborative(p. 253)

® Paramétres de la zone de prévention d'écrasement(p. 254)

e Paramétres de la zone de réduction de la sensibilité a la collision(p. 255)
¢ Paramétres de la zone de limite d'orientation d'outil(p. 256)

Configuration de la zone personnalisée(p. 257)

1.10.2 Safety 1/0 (E/S de sécurité)

Cette fonction fait entrer/sortir des signaux de sécurité via une borne redondante. Si un signal autre que le
signal de sécurité d'entrée ou de sortie redondant est détecté, le systéme détermine s'il s'agit d'un court-circuit
ou d'un défaut matériel, puis arréte le robot a l'aide du mode d'arrét STO. Pour régler I'E/S de sécurité, accédez
ala cellule de travail Robot et sélectionnez Robot > Safety 1/0 (E/S de sécurité).

Réglages des entrées de sécurité

Il peut étre utilisé comme sortie de sécurité en attribuant un signal de sécurité a deux ports consécutifs de la
sortie numérique configurable (TBCO).

Nom du signal Description

Emergency Stop (L) Interface permettant de recevoir le signal d'arrét d'urgence d'un appareil
périphérique ou de connecter des interrupteurs d'arrét d'urgence
supplémentaires.

¢ High (Fort) : fonctionnement normal
* Low (Faible) : arréte le robot selon la configuration du mode d'arrét Emergency
Stop (Arrét d'urgence) du Safety Stop Mode (Mode d'arrét de sécurité).

Emergency Stop - No Interface permettant de recevoir le signal d'arrét d'urgence d'un appareil

Loopback (L) périphérique ou de connecter des interrupteurs d'arrét d'urgence
supplémentaires. Ce signal n'active pas la sortie de sécurité « Emergency Stop -
excl. No Loopback Input » (Arrét d'urgence - sauf entrée Pas de rebouclage)

¢ High (Fort) : fonctionnement normal
* Low (Faible) : arréte le robot selon la configuration du mode d'arrét Emergency
Stop (Arrét d'urgence) du Safety Stop Mode (Mode d'arrét de sécurité).

Protective Stop (L) Elle peut étre liée aux dispositifs de sécurité tels que les tapis de sécurité, les
rideaux lumineux et les scanners laser.

¢ High (Fort) : fonctionnement normal
* Low (Faible) : arréte le robot selon la configuration du mode d'arrét Protective
Stop (Arrét de protection) du Safety Stop Mode (Mode d'arrét de sécurité).

Protective Stop - ¢ High (Fort) : fonctionnement normal
STO(L) * Low (Faible) : coupe immédiatement |'alimentation du moteur et actionne les
freins pour forcer 'arrét du robot.
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Nom du signal

Protective Stop -
SS1(L)

Protective Stop -
SS2(L)

Protective Stop(L) -
Auto Reset & Resume

(R)

Interlock Reset (R)

Reduced Speed
Activation (L)

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Description

High (Fort) : fonctionnement normal
Low (Faible) : coupe l'alimentation du moteur et engage les freins aprés un
arrét controlé.

High (Fort) : fonctionnement normal
Low (Faible) : la position est maintenue, le moteur est alimenté en électricité et
le frein est relaché aprés un arrét contrdlé.

A la différence de l'autre mode Protective Stop (Arrét de protection), |'état
Interrupted (Interrompu) peut étre réinitialisé et le fonctionnement automatisé
peut reprendre automatiquement gréce a ce signal. Ceci permet un redémarrage
automatique aprés un arrét de surveillance de sécurité tel que décrit dans la norme
ISO TS 15066.

e Low (Faible) : procéde a un Protective Stop - SS2 (Arrét de protection - SS2).
* Rising (Low to High) (Croissant [Faible a Fort]) : la tache reprend
automatiquement sans réinitialisation ou activation manuelle.

Avertissement

La reprise d'un fonctionnement automatique sans intervention
manuelle

peut étre dangereuse. VEILLEZ A REALISER une évaluation des risques
rigoureuse pour confirmer que ce signal peut étre utilisé sans danger.

Utilisé pour réinitialiser |'état Interrupted (Interrompu) via Protective Stop (Arrét de
protection)

* Rising (Low to High) (Croissant [Faible a Fort]) : réinitialise le verrouillage du
redémarrage et autorise un retour a l'état de veille normal

e High (Fort) : fait fonctionner le robot a la vitesse normale définie dans la tache.

e Low (Faible) : fait fonctionner le robot a une vitesse proportionnellement
réduite par rapport a la vitesse définie dans la tche. Le rapport de réduction
peut étre ajusté a |'aide de la barre de défilement du rapport de réduction de
vitesse. Si un signal est détecté au sein d'une zone collaborative, le robot
fonctionne au rapport de réduction de vitesse le moins élevé (plus lent) situé
entre le rapport de réduction de vitesse principal et le rapport de réduction de
vitesse de la zone collaborative.
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Nom du signal

3 Pos Enable Switch
(H)

Handguiding Enable
Switch (H)

HGC End & Task
Resume (R)

Safety Zone Dynamic
Enable (H)

Safety Zone Dynamic
Enable (L)

Remote Control
Enable

(H)

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Description

Il's'agit d'un équipement d'autorisation d'exploitation qui est utilisé pour
connecter un interrupteur a trois positions.

* High (Fort) : Jog/Servo On (Jog/Servo activé) sont disponibles en mode Manual
(Manuel)
Play/Resume/Servo On (Lecture/Reprise/Servo activé) sont disponibles en
mode Auto (Auto)

* Low (Faible) : Jog/Servo On (Jog/Servo activé) sont interdits en mode Manual
(Manuel)
Play/Resume/Servo On (Lecture/Reprise/Servo activé) sont interdits en mode
Auto (Auto)

Il's'agit d'un signal d'autorisation d'exploitation utilisé pour connecter un
interrupteur de guidage manuel.

* High (Fort) : guidage manuel disponible
* Low (Faible) : guidage manuel indisponible

Utilisé pour reprendre ['exécution du programme de taches apres |'utilisation de
HandGuiding Control (HGC, contréle de guidage manuel) par l'opérateur en mode
Auto

* Rising (Low to High) (Croissant [Faible a Fort]) : reprend le programme de
taches apres un controle de guidage manuel.

Disponible pour l'activation ou la désactivation de la limite d'espace et/ou de la
zone de maniere dynamique.

* High (Fort) : active la limite d'espace ou la zone définie pour étre activée ou
désactivée temporairement par ce signal

e Low (Faible) : désactive la limite d'espace ou la zone définie pour étre activée
ou désactivée temporairement par ce signal

Disponible pour l'activation ou la désactivation de la limite d'espace et/ou de la
zone de maniere dynamique.

* High (Fort) : désactive la limite d'espace ou la zone définie pour étre activée ou
désactivée temporairement par ce signal

* Low (Faible) : active la limite d'espace ou la zone définie pour étre activée ou
désactivée temporairement par ce signal

Utilisé pour activer le mode de contrdle a distance.

* High (Fort) : mode de contréle a distance activé.
¢ Low (Faible) : mode de contrdle a distance désactivé.
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Suspension des signaux d'arrét de protection
Dans les situations d'apprentissage, de récupération et de contréle manuel du robot, ['opérateur qui s'approche
du robot peut étre une tache prévue.

La fonction de suspension des signaux d'arrét de protection est prévue pour que le dispositif de protection
n'empéche pas la tache prévue.

Warning

FAIRE une évaluation compleéte des risques pour confirmer que 'utilisation de cette fonction est s(ire

La suspension des signaux liés a 'arrét de protection peut étre définie par groupe d'état du robot.

L'entrée de signal liée a l'arrét de protection est ignorée lorsque le robot est dans ['état inclus dans le groupe
d'états non controlés.

Lorsque le robot entre dans les états automatiques, cette fonction prend fin et les signaux liés a l'arrét de
protection sont tous activés.

Voici les signaux liés a l'arrét de protection qui peuvent étre suspendus.

TBSFT-PR

e TBCI - Protective Stop (L)

e TBCI - Protective Stop - STO (L)

e TBCI - Protective Stop - SS1 (L)

e TBCI - Protective Stop - SS2 (L)

e TBCI - Protective Stop (L) - Auto Reset & Resume (R)

Voici les groupes d'états dans lesquels les signaux liés a 'arrét de protection peuvent étre suspendus et les états
qu'ils contiennent.

* MANUAL Group- Manual Standby, Manual Jogging, Manual Handguiding
e RECOVERY Group- Recovery Standby, Recovery Jogging, Recovery Handguiding
¢ HGC Group- HGC Standby, HGC Running

Réglage de la sortie de sécurité

Il peut étre utilisé comme sortie de sécurité en attribuant un signal de sécurité a deux ports consécutifs de la
sortie numérique configurable (TBCO).
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Nom du signal

Emergency Stop (L)

Emergency Stop -
excl. No Loopback
Input (L)

Safe Torque Off (L)

Safe Operating Stop
(L)

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Description

Ce signal est utilisé pour communiquer la nécessité d'un arrét d'urgence aux
périphériques, notamment dans les situations suivantes :

- Le bouton d'arrét d'urgence des accessoires du robot est actionné (boitier
d'apprentissage, boitier intelligent, boitier du bouton d'arrét d'urgence)

- Arrét d'urgence ordonné par 'entrée de sécurité dédiée
- Arrét d'urgence (L) ordonné par l'entrée de sécurité configurable.

- Emergency Stop - No Loopback(L) (Arrét d'urgence - Pas de rebouclage) ordonné
par l'entrée de sécurité configurable.

¢ High (Fort) : fonctionnement normal
* Low (Faible) : arrét d'urgence requis

Ce signal est utilisé pour communiquer la nécessité d'un arrét d'urgence aux
périphériques, notamment dans les situations suivantes :

- Le bouton d'arrét d'urgence des accessoires du robot est actionné (boitier
d'apprentissage, boitier intelligent, boitier du bouton d'arrét d'urgence)

- Arrét d'urgence ordonné par 'entrée de sécurité dédiée

- Arrét d'urgence (L) ordonné par l'entrée de sécurité configurable.

L'activation de Emergency Stop - No Loopback(L) (Arrét d'urgence - Pas de
rebouclage) par l'entrée de sécurité configurable est EXCLUE.

Les interblocages peuvent étre évités en ne renvoyant pas le signal d'arrét
d'urgence au périphérique qui a transmis le signal d'arrét d'urgence au robot.

¢ High (Fort) : fonctionnement normal
* Low (Faible) : arrét d'urgence requis

* High (Fort) : le robot n'est pas en état Servo Off (Servo désactivé), Emergency
Stop (Arrét d'urgence)

* Low (Faible) : le robot est en état Servo Off (Servo désactivé), Emergency Stop
(Arrét d'urgence)

e High (Fort) : le robot n'est pas en état Standby (Veille)
¢ Low (Faible) : le robot est en état Standby (Veille) et la surveillance a l'arrét est
activée.
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Abnormal (L)

Normal Speed (L)

Reduced Speed (L)

Auto Mode (L)

Manual Mode (L)

Remote Control Mode

(L)

Standalone Zone (L)

Collaborative Zone (L)

High Priority Zone (L)

Tool Orientation Limit
Zone (L)

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Description

High (Fort) : le robot n'est pas en état Interrupted (Interrompu), Recovery
(Récupération), Auto Measure (Mesure auto)

Low (Faible) : le robot est en état Interrupted (Interrompu), Recovery
(Récupération) ou Auto Measure (Mesure auto)

High (Fort) : le robot fonctionne a vitesse réduite en raison de 'entrée d'un
signal de sécurité externe d'activation de la vitesse réduite
Low (Faible) : le robot fonctionne a la vitesse normale

High (Fort) : le robot fonctionne a la vitesse normale
Low (Faible) : le robot fonctionne a vitesse réduite en raison de l'entrée d'un
signal de sécurité externe d'activation de la vitesse réduite

High (Fort) : le robot n'est pas en mode Auto
Low (Faible) : le robot est en mode Auto

High (Fort) : le robot n'est pas en mode Manual (Manuel)
Low (Faible) : le robot est en mode Manual (Manuel)

High (Fort) : le robot n'est pas en mode Remote Control (Contréle a distance)
Low (Faible) : le robot est en mode Remote Control (Contrdle a distance)

High (Fort) : le TCP du robot est situé dans une zone collaborative
Low (Faible) : le TCP du robot n'est pas situé dans une zone collaborative

High (Fort) : le TCP du robot n'est pas situé dans une zone collaborative
Low (Faible) : le TCP du robot est situé dans une zone collaborative

High (Fort) : Le TCP du robot ne se trouve pas dans une zone de réduction de la
sensibilité a la collision ni dans une zone personnalisée avec |'option High
Priority (Haute priorité) cochée

Low (Faible) : Le TCP du robot ne se trouve pas dans une zone de réduction de
la sensibilité a la collision ni dans une zone personnalisée avec |'option High
Priority (Haute priorité) cochée

High (Fort) : le TCP du robot n'est pas dans ['une des zones limites
d'orientation d'outil

Low (Faible) : le TCP du robot est situé dans l'une des zones limites
d'orientation d'outil
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Nom du signal Description

Designated Zone (L) Cette option permet de confirmer que le TCP (point central de ['outil) se trouve a
l'intérieur de la zone définie par ['utilisateur.

Le signal Designated Zone (Zone désignée) défini via l'écran de configuration de la
sortie de sécurité peut étre sélectionné via 'écran de configuration de la zone

¢ High (Fort) : si le TCP ne se trouve pas dans une zone liée a la sortie de sécurité
de la zone désignée

* Low (Faible) : si le TCP se trouve dans une zone liée a la sortie de sécurité de la
zone désignée

1.10.3 Modes d'arrét de sécurité

La fonction de surveillance de sécurité peut détecter les violations de limite et définir le mode d'arrét utilisé lors

de 'arrét du robot.

e Pour plus d'informations sur le mode Arrét, reportez-vous a Sous-fonction d'arrét de sécurité(p. 23)la

section .

Pour définir les modes d'arrét de sécurité, sélectionnez Gestionnaire de cellules de travail > robot >modes

d'arrét de sécurité. Pour plus d'informations sur chaque élément, reportez-vous a Fonction de surveillance de

sécurité(p. 26)la section .

Mode d'arrét de sécurité

1  Arrétd'urgence

2  Butée de protection

3 Violation de la limite d'angle
de joint

4  Violation de la limite de
vitesse de liaison

5  Détection de collision

Description

Il définit le mode d'arrét lorsque le bouton d'arrét d'urgence de la
poignée de commande d'apprentissage ou du dispositif externe
supplémentaire installé est activé. (Seul STO ou SS1 peut étre
sélectionné.)

Il définit le mode d'arrét lorsque |'équipement de protection connecté
de l'extérieur est activé.

Il définit le mode d'arrét lorsque l'angle de chaque liaison dépasse la
plage limite définie.

Il définit le mode d'arrét lorsque la vitesse de joint d'angle de chaque
liaison dépasse la plage limite définie.

Il définit le mode d'arrét lorsque la force externe appliquée a l'axe
dépasse la plage limite définie. Les modes d'arrét pour la zone
collaborative et la zone autonome peuvent étre définis
individuellement. En plus de STO, SS1 et SS2, RS1 peuvent étre définis
comme mode d'arrét.
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Mode d'arrét de sécurité

Violation de la limite de
position TCP/robot

Violation de la limite
d'orientation TCP

Violation de la limite de
vitesse TCP

Violation de limite de force
TCP

Violation de la limite de
mouvement

Violation de la limite de
puissance mécanique

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Description

Elle active le mode d'arrét lorsque le point central de ['outil (TCP) et la
position du robot violent la limite de position du robot défini dans le
Gestionnaire de cellules de travail. Il détermine également si le TCP se
trouve dans la zone de sécurité (zone de collaboration , zone de
prévention des écrasements , zone de réduction de la sensibilité aux
collisions , zone de limite d'orientation de l'outil ou zone
personnalisée).

Il définit le mode d'arrét lorsque |'orientation du point central de ['outil
(TCP) dans la zone limite d'orientation TCP dépasse la plage limite
d'angle définie par le robot via le Gestionnaire de cellules de travail.

Il définit le mode d'arrét lorsque la vitesse du point central de ['outil
(TCP) dépasse la plage limite définie.

Il définit le mode d'arrét lorsque la force externe appliquée au point
central de ['outil (TCP) dépasse la plage limite définie. Les modes
d'arrét pour la zone collaborative et la zone autonome peuvent étre
définis individuellement. En plus de STO, SS1 et SS2, RS1 peuvent étre
définis comme mode d'arrét.

Il définit le mode d'arrét lorsque la vitesse du robot dépasse la limite
définie.

Il définit le mode d'arrét lorsque la puissance mécanique du robot
dépasse la limite définie.

1.10.4 Configuration de Nudge (Pousser)

Si le robot est arrété par le Safety Stop Mode (mode d'arrét de sécurité) SS2 ou RS1 dans une zone

collaborative, l'état Interrupted (Interrompu) peut étre réinitialisé et la tdche peut reprendre grace a une entrée

Nudge (Pousser). L'option Nudge (Pousser) peut étre activée sur des sections définies par 'utilisateur.

Pour définir Nudge (Pousser), sélectionnez ['élément Nudge dans la cellule de travail Robot. Avec une entrée de

poussée, la force a reconnaitre (force de poussée) et le temps d'attente de la reconnaissance de poussée a la

reprise du travail (temps de retard) peuvent également étre saisis.

La plage configurable de la force d'entrée pour Nudge (Pousser) est comprise entre 10,00 ~ 50,00N pour la série
M et 15,00 ~ 50,00N pour la série H (série P).
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Input Force 10.00 N
Delay Time 2.0 |sec
Avertissement

* Lafonction Nudge (Pousser) doit uniquement étre utilisée si elle est approuvée via une
évaluation des risques rigoureuse.

1.10.5 Limite d'espace

Limites du robot(p. 33) En plus de la limite de 'angle du joint du robot, il est possible de limiter ['espace de
fonctionnement du robot a l'intérieur des coordonnées d'apprentissage direct. Si le robot ou le TCP dépasse la
limite d'espace pendant le fonctionnement automatique ou le mode manuel, il s'arréte conformément aux

paramétres du mode d'arrét de sécurité .

Lorsque le robot ou le TCP atteint la limite de la limite d'espace pendant |'apprentissage direct a l'aide du
guidage manuel, une force de repulsion peut étre ressentie.

En sélectionnant le point d'inspection , il est possible de sélectionner si la limite d'espace cible ['ensemble du
corps du robot ou uniquement le TCP.

En sélectionnant espace valide, il est possible de choisir si le point d'inspection ne violera pas ou ne dépassera
pas un espace désigné.

Il est possible de désigner facilement un volume étendu a partir des coordonnées désignées a l'aide de zone
Margin (marge de zone).

La sélection de l'option activation de zone dynamique active/désactive la zone en fonction du signal d'entrée
du port d'E/S. Si l'entrée n'est pas activée, la limite d'espace correspondante est désactivée et le robot
fonctionne comme si la limite d'espace correspondante n'était pas présente

1.10.6 Zone

Suivant 'application, il peut étre nécessaire de définir une limite de sécurité différente de la limite de sécurité
globale définie par Configuration de Robot Limits (Limites du robot)(p. 259) dans certains espaces. Il est possible
de définir une limite de sécurité séparée uniquement dans la section définie a |'aide de la fonction de définition
de section. Les limites de sécurité pouvant étre ignorées sont définies en fonction du type de section.

¢ Configuration de la zone collaborative(p. 253)

e Paramétres de la zone de prévention d'écrasement(p. 254)

e Parametres de la zone de réduction de la sensibilité a la collision(p. 255)
e Paramétres de la zone de limite d'orientation d'outil(p. 256)
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Configuration de la zone personnalisée(p. 257)

Le choix du parameétre Valid Space (Espace valide) permet de décider si le point d'inspection ne peut pas

entrer dans |'espace défini ou s'il ne peut pas quitter |'espace.

Le parametre Zone Margin (Marge de zone) permet de configurer en toute simplicité 'augmentation du volume

désigné avec des points spécifiques.

Les limites de sécurité ignorées dans la zone ont la priorité ci-dessous.

Une limite de sécurité ignorée dans la zone a la priorité sur les limites de sécurité globales

Une limite de sécurité ignorée dans la zone haute priorité a la priorité sur la limite ignorée dans la zone.
Si plusieurs limites de sécurité sont définies pour un seul type de fonction de sécurité a une position de
TCP donnée parce que des zones s'entrecoupent, la priorité est donnée a la limite de sécurité la plus
restrictive.

Si plusieurs limites de sécurité sont définies pour un seul type de fonction de sécurité a une position de
TCP donnée parce que des zones haute priorité s'entrecoupent, la priorité est donnée a la limite de
sécurité la MOINS restrictive.

Avertissement

Les zones haute priorité sont prioritaires sur les autres zones et la configuration globale de Robot
Limits (Limites du robot). Si plusieurs zones haute priorité s'entrecoupent, la fonction de sécurité
utilise la limite de sécurité la MOINS Pour cette raison, la zone haute priorité doit &tre aussi petite que
possible pour garantir une sécurit