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VORWORT

Vielen Dank, dass Sie unsere Roboterprodukte erworben haben.

Dieses Handbuch beinhaltet die nétigen Informationen fiir die richtige Bedienung
des Roboters.

Bitte lesen Sie dieses Handbuch und andere in Beziehung stehende Handbiicher
sorgfaltig, bevor Sie das Robotersystem installieren.

Bewahren Sie dieses Handbuch so auf, dass es jederzeit griffbereit ist.

GARANTIE

Das Robotersystem sowie alle Optionen werden vor Versand an den Kunden sehr
strengen Qualitatskontrollen, Tests und Untersuchungen unterzogen, um
sicherzustellen, dass das System in einwandfreiem Zustand ist und unseren hohen
Leistungsanforderungen genligt.

Alle Schdden bzw. Fehlfunktionen, die trotz normaler Betriebsbedingungen und
Handhabung entstanden sind, werden innerhalb der normalen Garantiezeit
kostenlos repariert. (Bitte informieren Sie sich bei Ihrem regionalen
EPSON-Vertrieb Uber die Gbliche Garantiezeit.)

Fur die Reparatur folgender Schaden muss der Kunde aufkommen (selbst wenn sie
innerhalb der Garantiezeit auftreten):

1. Schaden oder Fehlfunktionen, die durch nachlassige Bedienung oder
Bedienvorgénge verursacht wurden, welche nicht in diesem Handbuch
beschrieben sind.

2. Unerlaubte kundenseitige Modifikation oder Demontage.

3. Schéden oder Fehlfunktionen, die durch unerlaubte Einstellungen oder
Reparaturversuche verursacht wurden.

4. Durch Naturkatastrophen (wie z. B. Erdbeben, Wasserschidden usw.)
hervorgerufene Schaden.
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Warnungen, Vorsichtsgebote, Nutzung:

1. Wird das Robotersystem oder die ihm verbundene Ausristung auflerhalb
der dafur bestimmten Betriebsbedingungen und Produktspezifikationen
betrieben, verfallt der Garantieanspruch.

2. Sollten Sie sich nicht an die in diesem Handbuch dargelegten Warnungen
und Vorsichtsgebote halten, missen wir die Merantwortung fur
Fehlfunktionen und Unfélle zuriickweisen, selbst wenn diese zu
Verletzungen oder zum Tod fiihren.

3. Wir kdnnen nicht alle moglichen Gefahren und die daraus resultierenden
Konsequenzen vorhersehen. Aus diesem Grund kann dieses Handbuch den
Nutzer nicht vor allen Gefahrenmomenten warnen.
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WARENZEICHEN

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

eingetragene Warenzeichen der jeweiligen Inhaber.

WARENZEICHEN IN DIESEM HANDBUCH

Microsoft® Windows® XP Betriebssystem

Microsoft® Windows® Vista Betriebssystem

Microsoft® Windows® 7 Betriebssystem

Microsoft® Windows® 8 Betriebssystem

Windows XP, Windows Vista, Windows 7 und Windows 8 beziehen sich in diesem
Handbuch auf die o.g. Betriebssysteme. An einigen Stellen bezieht sich
Windows allgemein auf Windows XP, Windows Vista, Windows 7 und
Windows 8.

HINWEIS

Kein Teil dieses Handbuches darf ohne Genehmigung vervielféltigt oder
reproduziert werden.

Wir behalten uns vor, die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen ohne
Vorankiindigung zu &ndern.

Bitte benachrichtigen Sie uns, wenn Sie in diesem Handbuch Fehler finden oder

inhaltlich etwas kommentieren mdchten.

ANFRAGEN

Wenn Reparaturen, WartungsmaRnahmen oder Neueinstellungen nétig sind,
wenden Sie sich bitte an Thr EPSON Service-Center.
Sollten an dieser Stelle keine Information beziiglich Ihres Service-Centers
angegeben sein, wenden Sie sich bitte an Ihren regionalen EPSON-Vertrieb.
Bitte halten Sie folgende Informationen bereit, wenn Sie sich an uns wenden.

- Das Steuerungsmodell und die Seriennummer

- Das Manipulatormodell und die Seriennummer

- Die Softwareversion Ihres Roboters

- Die Beschreibung des Problems
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SERVICE-CENTER

HERSTELLER
Seiko Epson Corporation

Toyoshina Plant

Robotics Solutions Operations Division
6925 Toyoshina Tazawa,

Azumino-shi, Nagano, 399-8285

Japan

TEL. :+81-(0)263-72-1530

FAX :+81-(0)263-72-1495

LIEFERANTEN

Nord- & Epson America, Inc.
Slidamerika . .
Factory Automation/Robotics

18300 Central Avenue
Carson, CA 90746

USA
TEL. : +1-562-290-5900
FAX : +1-562-290-5999

E-MAIL :info@robots.epson.com

Europa Epson Deutschland GmbH

Factory Automation Division
Otto-Hahn-Str.4

D-40670 Meerbusch

Deutschland

TEL. : +49-(0)-2159-538-1391
FAX : +49-(0)-2159-538-3170
E-MAIL : robot.infos@epson.de
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China

Taiwan

Korea

Siidostasien

Epson (China) Co., Ltd.

Factory Automation Division

7F, Jinbao Building No. 89, Jinbao Street,
Dongcheng District, Beijing

China, 100005

TEL. : +86-(0)-10-8522-1199
FAX : +86-(0)-10-8522-1120

Epson Taiwan Technology & Trading Ltd.

Factory Automation Division
14F, No.7, Song Ren Road, Taipei 110,

Taiwan, ROC
TEL. : +886-(0)-2-8786-6688
FAX : +886-(0)-2-8786-6677

Epson Korea Co., Ltd.

Marketing Team (Robot Business)

27F DaeSung D-Polis A, 606

Seobusaet-gil, Geumcheon-gu, Seoul, 153-803
Korea

TEL. 1 +82-(0)-2-3420-6692

FAX : +82-(0)-2-558-4271

Epson Singapore Pte. Ltd.

Factory Automation System

1 HarbourFront Place, #03-02,
HarbourFront Tower One,
Singapore 098633

TEL. : +65-(0)-6586-5696

FAX - +65-(0)-6271-3182
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Indien Epson India Pvt. Ltd.

Sales & Marketing (Factory Automation)
12th Floor, The Millenia, Tower A, No. 1,
Murphy Road, Ulsoor, Bangalore,

India 560008

TEL. : +91-80-3051-5000

FAX : +91-80-3051-5005

Japan Epson Sales Japan Corporation

Factory Automation Systems Department
Nishi-Shinjuku Mitsui Bldg. 6-24-1
Nishishinjuku, Shinjuku-ku, Tokyo 160-8324
Japan

TEL. :+81-(0)3-5321-4161
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Fur Kunden in der Europaischen Union

Der Aufkleber mit der durchgestrichenen Milltonne auf lhrem Produkt bedeutet, dass
dieses Produkt sowie eingesetzte Batterien nicht mit dem Hausmull entsorgt werden
sollten. Um mogliche Schaden fur Mensch und Umwelt zu vermeiden, entsorgen Sie
dieses Produkt und seine Batterien separat, sodass sie auf umweltfreundliche Weise
wiederverwertet werden kénnen. Nahere Informationen zu Sammelstellen kénnen Sie
bei der zustdndigen ortlichen Behérde oder bei dem Handler erhalten, bei dem Sie
dieses Gerat gekauft haben. Die chemischen Symbole Pb, Cd oder Hg zeigen an, ob
diese Materialien in der Batterie enthalten sind.

Diese Information gilt nur fur Kunden in der Europaischen Union gemaR der
RICHTLINIE 2006/66/EG DES EUROPAISCHEN PARLAMENTS UND DES RATES
vom 6. September 2006 Uber Batterien und Akkumulatoren sowie Altbatterien und
Altakkumulatoren und zur Aufhebung der Richtlinie 91/157/EWG sowie gemal der
Gesetze, die diese Richtlinie auf nationaler Ebene umsetzen.

Kunden auflerhalb der EU sollten die zustdndige ortliche Behdrde kontaktieren um
herauszufinden, wie das Produkt der Wiederverwertung zugefiihrt werden kann.

Der Austausch und die Entnahme der Batterie sind in den folgenden Handbiichern

beschrieben:
Steuerungshandbuch/Manipulator-Handbuch (Wartungskapitel)
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Bevor Sie das Handbuch lesen ...

HINWEIS  Beachten Sie Folgendes in Bezug auf den Sicherheitssupport fiir die
@ Netzwerkverbindung:
Die Funktion zur Netzwerkverbindung unserer Produkte (Ethernet) setzt die
Verwendung in einem lokalen Netzwerk, z. B. im Firmen-LAN-Netzwerk,
voraus. Stellen Sie keine Verbindung zu einem externen Netzwerk wie dem
Internet her.
Treffen Sie auerdem Sicherheitsvorkehrungen gegen Viren aus der
Netzwerkverbindung, indem Sie eine Antivirensoftware installieren.

HINWEIS  Sicherheitssupport fiir den USB-Speicher:
& Stellen Sie sicher, dass der USB-Speicher nicht mit einem Virus infiziert ist,

wenn Sie ihn an die Steuerung anschlieen.

Konfiguration der Steuerung

Die Robotersteuerung / Drive Unit RC700DU ist mit folgender Version
kompatibel:

EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.1.0 oder héher

Robotersteuerung RC700-A
Die Robotersteuerung / Drive Unit RC700DU-A ist mit folgender Version
kompatibel:

EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.1.2 oder hoher
Manipulatoren der folgenden Serie kénnen wie folgt angeschlossen werden:
C4-Serie :EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.0.0
C8-Serie :EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.1.3
G1-, G3-, G6-, G10-, G20-, RS-Serie: EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.1.2
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1. Sicherheit

1. Sicherheit

Die Installation sowie der Transport von Robotern und Roboterausriistung darf nur
von qualifiziertem Personal in Ubereinstimmung mit nationalen und ortlichen
Vorschriften durchgefiihrt werden.

Lesen Sie dieses Handbuch und andere in Beziehung stehende Handbticher, bevor
Sie das Robotersystem installieren oder bevor Sie Kabel anschlieen.
Bewahren Sie dieses Handbuch so auf, dass es jederzeit griffbereit ist.

Wichtige Sicherheitshinweise sind in diesem Handbuch durch folgende Symbole
gekennzeichnet. Lesen Sie die Beschreibungen zu jedem Symbol.

Dieses Symbol weist Sie auf die Gefahr schwerer
Verletzungen oder Lebensgefahr hin, die besteht, wenn die

WARNUNG zugehdrigen Anweisungen nicht befolgt werden.

Dieses Symbol weist Sie auf die Gefahr schwerer
Verletzungen oder Lebensgefahr durch elektrischen Schlag
hin, die besteht, wenn die zugehérigen Anweisungen nicht
WARNUNG | befolgt werden.

Dieses Symbol weist Sie auf mdgliche Personen- oder

Sachschaden an der Ausrlstung oder am System hin, die

entstehen kdnnen, wenn die zugehdrigen Anweisungen nicht
VORSICHT | befolgt werden.
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1. Sicherheit

Nur geschultes Personal darf das Robotersystem zusammenbauen und installieren.
Geschultes Personal ist Personal, das an Robotersystemschulungen teilgenommen
hat, die vom Hersteller, Handler oder Représentanten vor Ort durchgefihrt
werden. Geschultes Personal ist auch das Personal, das die Handbiicher vollstandig
versteht und Uber das Wissen und die Qualifikationen verfligt, die dem Wissen des
Personals entsprechen, das an den Schulungen teilgenommen hat.

Um Sicherheit zu gewahrleisten, muss eine Sicherheitsabschrankung fiir das
Robotersystem installiert werden. Fir Details zur Sicherheitsabschrankung lesen
Sie den Abschnitt Vorkehrungen fiir die Installation und den Aufbau im Kapitel
Sicherheit im EPSON RC+ Benutzerhandbuch.

In den folgenden Abschnitten werden Sicherheitsvorkehrungen fir das
Konstruktionspersonal beschrieben:

® pPersonal, welches das Robotersystem mit diesem Produkt entwickelt
und/oder konstruiert, muss das Kapitel Sicherheit im EPSON RC+
Benutzerhandbuch lesen, um die Sicherheitsanforderungen zu
verstehen, bevor es das Robotersystem gestaltet oder konstruiert.
Die Gestaltung und/oder Konstruktion des Robotersystems, ohne die
Sicherheitsanforderungen zu verstehen, ist extrem geféhrlich und
kann zu schweren Verletzungen und/oder schweren Schaden an
Geréaten des Robotersystems fuhren.

B Der Manipulator und die Steuerung missen in den
Umgebungsbedingungen betrieben werden, die in den

entsprechenden Handbuchern beschrieben werden. Dieses Produkt

ist ausschlief3lich fur den Gebrauch in normaler Innenraumumgebung
WARNUNG entworfen und hergestellt worden. Die Verwendung des Produktes in
einer Umgebung mit anderen als den vorgegebenen
Umgebungsbedingungen kann nicht nur die Lebensdauer des
Produktes verkirzen, sondern auch ernste Sicherheitsprobleme
verursachen.

® Das Robotersystem muss gemaf den Installationsanforderungen
verwendet werden, die in den Handbiichern beschrieben werden.
Die Verwendung des Robotersystems unter Nichterfillung der
Installationsanforderungen kann nicht nur die Lebensdauer des
Produkts verkirzen, sondern auch ernste Sicherheitsprobleme
verursachen.

Weitere Installationsvorkehrungen werden in den folgenden Handbiichern
beschrieben. Bitte lesen Sie dieses Kapitel vor der Installation der Roboter und
der  Roboterausriistung  sorgfaltig  durch, damit Sie mit den
Sicherheitsvorkehrungen bei der Installation vertraut sind.
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1. Sicherheit

1.2.1 Relevante Handbiicher

siehe  Dieses Handbuch: 2. Installation
A Manipulator-Handbuch: Einrichten und Betrieb 3. Umgebung und Installation
—  Steuerungshandbuch : Einrichten und Betrieb 3. Installation

1.2.2 Zusammenbau eines sicheren Robotersystems

Es ist wichtig, Roboter sicher zu bedienen. Es ist fur den Roboterbediener auch
wichtig, sorgfaltige Uberlegungen beziglich der Sicherheit des gesamten
Robotersystem-Aufbaus anzustellen.

Dieser Abschnitt fasst die Mindestbedingungen zusammen, die eingehalten werden
sollten, wenn EPSON-Roboter in Ihrem Robotersystem verwendet werden.

Bitte richten Sie sich bei Zusammenbau und Fertigung von Robotersystemen nach
den Leitsatzen, die in diesem und den folgenden Abschnitten beschrieben werden.

Umgebungsbedingungen

Beachten Sie sorgféltig die Bedingungen fur die Installation von Robotern und
Robotersystemen, die in der Tabelle “Umgebungsbedingungen” aufgelistet sind.
Sie finden diese Tabelle in den Handbiichern aller Gerdte, die im System
verwendet werden.

Systemanordnung

Wenn Sie die Anordnung eines Robotersystems planen, berticksichtigen Sie jede
Maglichkeit eines Fehlers zwischen Roboter und Peripheriegeraten. Félle von
Not-Halt erfordern besondere Aufmerksamkeit, da ein Roboter nach einem Pfad
stoppt, der vom normalen Bewegungspfad abweicht. Der Anordnungsplan sollte
genug Spielraum fiir die Sicherheit bieten. Konsultieren Sie die Handblcher aller
Roboter und gewéhrleisten Sie, dass der Plan reichlich Platz fur Wartungs- und
Inspektionsarbeiten sicherstellt.

Wenn Sie ein Robotersystem mit eingeschranktem Bewegungsbereich entwerfen,
beachten Sie die Verfahren, die in den einzelnen Manipulator-Handbiichern
beschrieben  werden. Verwenden Sie sowohl mechanische als auch
Software-Begrenzungen, um den Bewegungsbereich des Roboters zu begrenzen.
Installieren Sie den Not-Halt-Taster in der Néahe der Bedieneinheit des
Robotersystems, wo der Bediener den Taster im Notfall leicht driicken und
gedriickt halten kann.

Installieren Sie die Steuerung nicht an einem Ort, wo Wasser oder andere
Flussigkeiten in die Steuerung laufen kénnen. Verwenden Sie auferdem niemals
Flussigkeiten, um die Steuerung zu reinigen.
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1. Sicherheit

Die Energiezufuhr des Systems unter Verwendung von Verriegelung/

Kennzeichnung abschalten
Der Stromanschluss fiir die Robotersteuerung sollte so beschaffen sein, dass er in
der AUS-Position gesperrt und mit einem Schild versehen werden kann, um zu
verhindern, dass der Strom eingeschaltet wird, wéhrend sich Personen im
geschttzten Bereich aufhalten.

Auslegung des Greifers

Sehen Sie Verdrahtungen und Schlauchleitungen vor, die verhindern, dass der
Greifer des Roboters das gehaltene Objekt (Werkstiick) loslésst, wenn der Strom
des Robotersystems ausgeschaltet wird.

Legen Sie den Greifer des Roboters so aus, dass Gewicht und Trégheitsmoment
die zul&ssigen Grenzwerte nicht Uberschreiten. Werte, die die zul&ssigen
Grenzwerte (iberschreiten, konnen zur Uberlastung des Roboters fiihren. Das
verkiirzt nicht nur die Lebensdauer des Roboters, sondern kann wegen der
zusétzlichen externen Kréfte, die auf Greifer und Werkstlick einwirken, auch zu
unerwarteten Gefahrensituationen fihren.

Waéhlen Sie die GroRe des Greifers mit Sorgfalt, da sich Roboterkérper und
Robotergreifer gegenseitig behindern kénnen.

Auslegung der Peripheriegerate

Wenn Sie Gerdte auslegen, die Teile und Material vom Robotersystem
abtransportieren bzw. diesem zufiihren, stellen Sie sicher, dass die Konstruktion
dem Bediener genugend Sicherheit bietet. Wenn es erforderlich ist, Material
ohne ein Anhalten des Roboters abzutransportieren oder zuzufiihren, installieren
Sie eine Shuttle-Einheit oder treffen Sie andere MalRnahmen, um zu gewéhrleisten,
dass der Bediener keine mdgliche Gefahrenzone betreten muss.

Stellen Sie sicher, dass eine Unterbrechung der Stromversorgung (Abschalten der
Stromversorgung) von Peripheriegerdten nicht zu einer geféhrlichen Situation
fuhrt. Treffen Sie Vorkehrungen, die nicht nur ein gehaltenes Werkstiick davor
bewahren, fallen gelassen zu werden, wie im Abschnitt ,,Konstruktion des
Greifers“ beschrieben, sondern die auch sicherstellen, dass die Peripheriegerite
(nicht nur die Roboter) sicher stoppen konnen. Uberpriifen  Sie die
Sicherheitsausriistung, um sicherzustellen, dass der Bereich sicher ist, wenn der
Strom abgeschaltet wird.
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1. Sicherheit

Remote-Steuerung

Um zu verhindern, dass der Betrieb durch Remote-Steuerung gefahrlich wird, sind
Startsignale von der Remote-Steuerung nur dann méglich, wenn die Steuerung auf
REMOTE gestellt, der TEACH-Modus ausgeschaltet und das System so
konfiguriert ist, dass Remote-Steuerungs-Signale akzeptiert werden. Wenn
Remote-Steuerung aktiv ist, stehen Bewegungsbefehle und E/A-Ausgabe nur tber
Remote zur Verfligung. Fir die Sicherheit des gesamten Systems werden jedoch
Sicherheitsvorkehrungen benétigt, welche die Risiken ausschlieen, die mit dem
Remote gesteuerten Starten und Abschalten von Peripheriegerédten verbunden sind.

Not-Halt
Jedes Robotersystem bendtigt Gerdte, die es dem Bediener ermdglichen, den
Betrieb des Systems sofort zu beenden. Installieren  Sie eine

Not-Halt-Einrichtung, die den Not-Halt-Eingang der Steuerung und den aller
anderen Geréte nutzt.

Wéhrend eines Not-Halts wird die Stromversorgung des Motors, der den Roboter
antreibt, abgeschaltet und der Roboter wird durch generatorisches Bremsen
angehalten.

Der Not-Halt-Kreis sollte auferdem den Strom aller externen Komponenten
abschalten, welche wéhrend eines Notfalls ausgeschaltet werden missen. Gehen
Sie nicht davon aus, dass die Robotersteuerung alle Ausgédnge ausschaltet, wenn
sie entsprechend konfiguriert ist. \Wenn beispielsweise eine E/A-Karte defekt ist,
kann die Steuerung eine Komponente, die an einen Ausgang angeschlossen ist,
nicht abschalten. Der Not-Halt-Taster der Steuerung ist fest verdrahtet, um den
Motorstrom des Roboters abzuschalten, nicht aber externe Stromversorgungen.

Weitere Informationen zur Sicherheitsabschrankung finden Sie in den folgenden
Handbuichern:
1.5 Not-Halt

Sicherheitsabschrankung
Um Sicherheit zu gewahrleisten, sollte eine Sicherheitsabschrankung fir das
Robotersystem installiert werden.

Wenn Sie die Sicherheitsabschrankung installieren, halten Sie sich strikt an die
folgenden Punkte:

Konsultieren Sie alle Manipulator-Handbiicher und installieren Sie die
Sicherheitsabschrankung auferhalb des maximalen Arbeitsbereiches. Wahlen Sie
die GroRe des Greifers und der zu haltenden Werkstiicke mit Sorgfalt, so dass
keine  Kollision ~ zwischen  den  beweglichen  Teilen und  der
Sicherheitsabschrankung auftreten kann.

Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9 5



1. Sicherheit

Legen Sie die Sicherheitsabschrankung so aus, dass sie den kalkulierten, externen
Kréften standhélt (Kréaften, die wéhrend des Betriebes hinzukommen und Kréaften
aus der Umgebung).

Wenn Sie die Sicherheitsabschrankung konstruieren, stellen Sie sicher, dass sie frei
von scharfen Kanten und Vorspriingen ist und dass die Sicherheitsabschrankung
selbst keine Gefahr darstellt.

Sorgen Sie dafir, dass die Sicherheitsabschrankung nur unter Verwendung eines
Werkzeugs entfernt werden kann.

Es gibt verschiedene Arten von Schutzvorrichtungen, einschlieBlich
Schutzabschrankungen, Sicherheitsbarrieren, Lichtvorh&ngen, Sicherheitstoren
und Sicherheits-Fulbodenmatten. Installieren Sie die Verriegelungs-Funktion in
der Schutzvorrichtung. Die Sicherheitsverriegelung muss so installiert werden,
dass sie gezwungen ist, im Fall einer Gerdte-Fehlfunktion oder eines anderen
unerwarteten Unfalls zu funktionieren. Wenn z. B. eine Tir mit einem Schalter
als Verriegelung verwendet wird, verlassen Sie sich nicht auf die Federkraft des
Schalters, um den Kontakt zu 6ffnen. Der Kontaktmechanismus muss im Falle
eines Unfalls sofort 6ffnen.

Verbinden  Sie den  Verriegelungsschalter mit dem  Eingang der
Sicherheitsabschrankung des EMERGENCY-Anschlusses der Drive Unit. Der
Eingang der Sicherheitsabschrankung informiert die Robotersteuerung dariiber,
dass sich ein Bediener im Sicherheitshereich aufhalten kénnte. Wenn der
Eingang der Sicherheitsabschrankung aktiviert ist, stoppt der Roboter sofort und
wechselt in den Pause-Status, ebenso wie im Status ,,Betrieb unzuldssig® oder im
Status ,,Begrenzt (Low Power)“.

Stellen Sie sicher, dass Sie den geschiitzten Bereich an der Stelle betreten, an der
die Sicherheitsverriegelung installiert ist.

Die Sicherheitsverriegelung muss so installiert sein, dass sie einen
Sicherheitszustand aufrechterhalten kann, bis die Verriegelung durch absichtliches
Ausldsen freigegeben wird.  Der Verriegelungs-Freigabe-Eingang fur den
EMERGENCY-Anschluss an der Steuerung ist dafir vorgesehen, den

Verriegelungs-Zustand ~ der  Sicherheitsverriegelung  aufzuheben. Der
Verriegelungs-Freigabe-Schalter der Sicherheitsverriegelung muss auRerhalb des
geschlitzten Bereiches installiert werden und mit dem

Verriegelungs-Freigabe-Eingang verdrahtet sein.
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1. Sicherheit

Es ist gefahrlich, einer anderen Person zu ermdglichen, die Sicherheitsverriegelung
versehentlich freizugeben, wéhrend der Bediener innerhalb des geschitzten
Bereiches arbeitet. Um den Bediener zu schitzen, der innerhalb des geschiitzten
Bereiches arbeitet, treffen Sie MalRnahmen, den Verriegelungs-Freigabe-Schalter
zu verriegeln und zu kennzeichnen.

Anwesenheitsdetektor

Die oben erwahnte Sicherheitsverriegelung ist eine Art Anwesenheitsdetektor, da
sie die Mdoglichkeit anzeigt, dass sich jemand innerhalb  der
Sicherheitsabschrankung  befindet. Wenn Sie jedoch einen separaten
Anwesenheitsdetektor installieren, flihren Sie eine ausreichende Risikoanalyse
durch und achten Sie genau auf die Zuverlassigkeit des Anwesenheitsdetektors.

Die folgenden Vorkehrungen sollten beachtet werden:

- Legen Sie das System so aus, dass niemand in den Sicherheitsbereich
gelangen oder hineingreifen kann, wenn der Anwesenheitsdetektor nicht
aktiviert ist oder eine gefahrliche Situation noch besteht.

- Legen Sie den Anwesenheitsdetektor so aus, dass das System
situationsunabhangig sicher arbeitet.

- Wenn der Roboter aufhdrt zu arbeiten, wenn der Anwesenheitsdetektor
aktiviert ist, muss sichergestellt werden, dass der Roboter nicht wieder
startet, bevor das erkannte Objekt entfernt wurde. Stellen Sie sicher, dass
der Roboter nicht automatisch neu starten kann.

Zurlicksetzen der Sicherheitsabschrankung

Stellen Sie sicher, dass das Robotersystem ausschlieflich durch sorgsame
Bedienung von auflerhalb der Sicherheitsabschrankung neu gestartet werden kann.
Der Roboter startet niemals durch einfaches  Zurlicksetzen des
Verriegelungs-Schalters der Sicherheitsabschrankung neu. Wenden Sie dieses
Konzept auf die Verriegelungs-Tore und Anwesenheitsdetektoren des gesamten
Systems an.

Roboter-Bedienfeld

Das Roboter-Bedienfeld darf sich nicht innerhalb des Arbeitshereichs bzw. der
Arbeitszelle des Roboters befinden. Achten Sie darauf, dass das Robotersystem
auBerhalb der Sicherheitsabschrankung bedient werden kann.
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1. Sicherheit

In den folgenden Abschnitten werden Sicherheitsvorkehrungen fir qualifiziertes
Bedienpersonal beschrieben:

B Bitte lesen Sie das Kapitel Sicherheitsanforderungen aufmerksam
durch, bevor Sie das Robotersystem in Betrieb nehmen. Der Betrieb
des Robotersystems, ohne die Sicherheitsanforderungen zu
verstehen, ist extrem geféhrlich und kann zu schweren Verletzungen
und/oder schweren Schaden an Geréaten des Robotersystems fiihren.

B Betreten Sie den Arbeitsbereich des Manipulators nicht, wahrend das
Robotersystem mit Strom versorgt wird. Das Betreten des
Arbeitsbereichs bei EINgeschaltetem System ist extrem geféhrlich und
kann ernste Sicherheitsprobleme verursachen, da sich der Manipulator
bewegen kann, auch wenn es so aussieht, als wéare er angehalten.

niemand innerhalb der Sicherheitsabschrankung aufhéalt. Das
Robotersystem kann im TEACH-Modus betrieben werden, auch wenn
WARNUNG,| sich jemand innerhalb der Sicherheitsabschrankung aufhalt.

Um die Sicherheit des Bedieners zu gewaébhrleisten, befindet sich der
Manipulator dann immer im begrenzten Status (langsame
Geschwindigkeit und Low Power). Wahrend sich jemand im
geschutzten Bereich befindet, ist der Betrieb des Manipulators extrem
gefahrlich und kann ernste Sicherheitsprobleme verursachen, wenn
der Manipulator sich unerwartet bewegt.

: ® Bevor Sie das Robotersystem betreiben, stellen Sie sicher, dass sich

B Driicken Sie den Not-Halt-Taster, wann immer sich der Manipulator
wahrend des Robotersystem-Betriebes unnormal bewegt. Das
Robotersystem zu betreiben, wéahrend der Manipulator sich unnormal
bewegt, ist extrem gefahrlich und kann zu schweren Verletzungen
und/oder schweren Schaden an Geréaten des Robotersystems fiihren.
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1. Sicherheit

/N

WARNUNG

® Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen,

ziehen Sie den Netzstecker aus der Steckdose. Schlie3en Sie das
Netzanschlusskabel an eine geeignete Netzsteckdose an. SchlieRen
Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.

Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die
damit zusammenhangende Ausriistung AUS und trennen Sie dann
den Netzstecker von der Spannungsversorgung. Austauscharbeiten
bei EINgeschalteter Spannung sind extrem geféahrlich und kénnen zu
einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.

Die Motorstecker durfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden,
solange Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder
Herausziehen der Motorstecker bei anliegender Spannung ist extrem
geféhrlich und kann zu schweren Verletzungen fuhren, da sich der
Manipulator unnormal bewegen kann. Es kann auch zu einem
elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems
fuhren.
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A\

VORSICHT

® Wann immer mdglich, sollte nur eine Person das Robotersystem

betreiben. Wenn es erforderlich ist, das Robotersystem mit mehr als
einer Person zu betreiben, stellen Sie sicher, dass alle beteiligten
Personen miteinander dariber kommunizieren, was sie tun, und
treffen Sie alle nétigen Sicherheitsvorkehrungen.

SCARA-Roboter:

1., 2. und 4. Achse:

Wenn die Achsen wiederholt mit einem Arbeitswinkel von unter 5 Grad
bewegt werden, kdnnten diese vorzeitig beschadigt werden, da der
Olfilm in den Lagern in diesem Fall abreiRen kénnte. Um einem
vorzeitigen Ausfall vorzubeugen, bewegen Sie die Achsen rund funf
bis zehn Mal am Tag uber 50 Grad hinaus.

3. Achse:

Wenn die Auf- und Abbewegung der Hand weniger als 10 mm betragt,
bewegen Sie die Achse funf bis zehn Mal am Tag Uber den halben
maximalen Hub.

Vertikal ausgerichteter 6-Achsroboter:

Wenn die Achsen wiederholt mit einem Arbeitswinkel von unter 5 Grad
bewegt werden, kdnnten diese vorzeitig beschadigt werden, da der
Olfilm in den Lagern in diesem Fall abreiRen konnte. Um einem
vorzeitigen Ausfall vorzubeugen, bewegen Sie die Achsen rund funf
bis zehn Mal am Tag uber 30 Grad hinaus.

Wahrend des Betriebs kann an den Manipulatorarmen aufgrund von
kombinierten Bewegungen Oszillation (Resonanz) auftreten.
Resonanz tritt bei bestimmten Winkeln und
Geschwindigkeitsbedingungen der Arme auf.

Der Betrieb des Manipulators unter Resonanz kann zu einer
verminderten Lebensdauer der Antriebsteile fihren.

Andern Sie die Geschwindigkeits- oder Beschleunigungseinstellungen
und verwenden Sie den Manipulator ohne Resonanz.
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1. Sicherheit

1.3.1 Sicherheitsanforderungen

Spezifische Toleranzen und Betriebsbedingungen fir die Sicherheit sind in den

Handbiichern fiir den Roboter, die Steuerung und andere Geréte enthalten.

Sie auch diese Handblicher.

Lesen

Installation und Betrieb des Robotersystems missen nach den geltenden
gesetzlichen Regelungen auf nationaler und lokaler Ebene erfolgen.

In diesem Kapitel werden der Sicherheitsstandard des Robotersystems und andere

Beispiele angegeben.

vollsténdig sind, lesen Sie bitte auch die aufgelisteten Normen.

(Hinweis:

Im Folgenden ist nur ein Teil

Sicherheitsnormen dargestellt.)

EN ISO 10218-1
EN ISO 10218-2

ANSI/RIA R15.06

EN ISO 12100

EN ISO 13849-1

EN ISO 13850
EN ISO 13855

EN ISO 13857

ISO 14120
EN 953

IEC 60204-1
EN 60204-1

CISPR11
EN 55011

IEC 61000-6-2
EN 61000-6-2

Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen — Teil 1: Roboter

Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen — Teil 2: Robotersysteme
und Integration

US-amerikanische Norm fir Industrieroboter und Robotersysteme —
Sicherheitsanforderungen

Sicherheit von Maschinen — Allgemeine Gestaltungsleitsatze
Risikobeurteilung und Risikominderung

Sicherheit von Maschinen — Sicherheitsbezogene Teile von
Steuerungen — Teil 1: Allgemeine Gestaltungsleitsétze

Sicherheit von Maschinen — Not-Halt — Gestaltungsleitséatze

Sicherheit von Maschinen — Anordnung von Schutzeinrichtungen im
Hinblick auf Annéherungsgeschwindigkeiten von Kdorperteilen

Sicherheit von Maschinen — Sicherheitsabstande gegen das Erreichen
von Gefahrdungsbereichen mit den oberen und unteren GliedmaRen

Sicherheit von Maschinen — Trennende Schutzeinrichtungen -
Allgemeine Anforderungen an Gestaltung und Bau von feststehenden
und beweglichen trennenden Schutzeinrichtungen

Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausristung von Maschinen —
Teil 1: Allgemeine Anforderungen

Industrielle,  wissenschaftliche und medizinische Gerdte -
Funkstdrungen — Grenzwerte und Messverfahren
Elektromagnetische ~ Vertraglichkeit (EMV) -  Teil 6-2:

Fachgrundnormen — Storfestigkeit fur Industriebereiche

Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9
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1. Sicherheit

1.3.2 Teile/Armbewegung

RC700
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(22)
(1) Aufkleber mit (13) Standard-RS-232C-Port
Steuerungsnummer (14) Einstellschalter fir die
(2) MT-Aufkleber Encoder-Spannung
(3) LEDs (15) M/C-Signalanschluss
(4) Siebensegmentanzeige (16) R-E/A-Anschluss
(5) MI/C-Stromanschluss (17) RC700: DU-OUT-Anschluss
(6) Lufterfilter RC700-A: OUT-Anschluss
(7) Optionsslot (18) PC-USB-Anschlussport
(8) Batterie (19) Memory-Port
(9) Netzschalter (20) Trigger-Taste
(10) Kontrollaufkleber (21) LAN-(Ethernet-Kommunikation)-Port
(11) EMERGENCY-Anschluss (22) E/A-Anschluss

(12) TP-Port (23) ACIN
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(24) Signaturaufkleber der Steuerung

RC700DU / RC700DU-A

= .o, o <
Linke Seite =1 --> || o o dl:“:‘B °
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@ ° CE
o) ROor Qo
(8) ) °
O ’
= ° 6 S
—— @) (12)(13)'(14) (15) i
(1) Aufkleber mit der Nummer der Drive (10) M/C-Signalanschluss
Unit (11) R-E/A-Anschluss
(2) MT-Aufkleber (12) RC700: DU-OUT-Anschluss
(3) LEDs RC700-A: OUT-Anschluss
(4) MI/C-Stromanschluss (13) RC700: DU-IN-Anschluss
(5) Lufterfilter RC700-A: IN-Anschluss
(6) Netzschalter (14) RC700DU
(7) Kontrollaufkleber Nummern-Einstellschalter
(8) EMERGENCY-Anschluss (15) E/A-Anschluss
(9) Einstellschalter fur die (16) ACIN
Encoder-Spannung (17) Signaturaufkleber der Drive

Unit
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1. Sicherheit

Gl
In der folgenden Abbildung ist der Arbeitsbereich jedes Arms dargestellt.
Treffen Sie alle erforderlichen Sicherheitsvorkehrungen.
Kupplung (schwarz oder blau)* 3. Achse
fir @ 6 mm Pneumatikschlauch Bremsfreigabetaster
Kupplung (schwarz oder blau)* Kupplungen (weiB) fir g 6 mm Pneumatikschlauch
fir @ 4 mm Pneumatikschlauch e

Anwenderanschluss
(15-poliger D-Sub-Anschluss)

Anwenderanschluss
(9-poliger D-Sub-Anschluss) 2 Achse
(r9ti|erend)

@-'- Kabel

A
2. Arm
1. Achse MT-Aufkleber
(rotierend) (nur bei Sonderbestellung)
- @Jr 1 Am UL-Aufkleber
3. Achse I —— | : 4:3
(auf/ab) H T L, = AT T

{Il: =

0 3

e 0 W0
(rotierend)

T
Sockel CE-Aufkleber

Frontplatte (Manipulator-Seriennr.)

: " H q- Anwenderanschluss
Signalkabel (9-poliger D-Sub-Anschluss)
Anwenderanschluss
(15-poliger D-Sub-Anschluss)
Stromkabel
He
Kupplungen (weil) Kupplung (schwarz oder blau)* fur g 4 mm Pneumatikschlauch

fiir 6 mm Pneumatikschlauch Kupplung (schwarz oder blau)* fir @ 6 mm Pneumatikschlauch

* Farbe abhangig von Versanddatum
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1. Sicherheit

Wenn sich das System im Not-Halt-Modus befindet, bewegen Sie den Arm oder
die Achse des Manipulators wie unten beschrieben:

1. Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.
2.Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.

3. Achse Die Achse kann nicht manuell auf oder ab bewegt werden,
solange die elektromagnetische Bremse der Achse nicht geldst
wird. Driicken Sie den Bremsfreigabetaster und bewegen Sie
die Achse auf/ab.

4. Achse Bewegen Sie die Z-Achse von Hand.

HiINwEls  Wenn der Bremsfreigabetaster im Not-Halt-Modus betétigt wird, wird die Bremse

@ der 3. Achse geltst. Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wahrend der
Betdtigung des Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichtes eines Greifers
absenken kann.
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G3

In der folgenden Abbildung ist der Arbeitsbereich jedes Arms dargestellt.
Treffen Sie alle erforderlichen Sicherheitsvorkehrungen.

2. Achse
_ 1 (rotierend)

1. Achse
(rotierend)

LED-Lampe

2. Arm

Sockel

3. Achse N 1. Arm
(auffab) i, Zhchse
" Alchse MT-Aufkleber (nur fiir Kundenspezifikation)
(rotierend) Frontplatte (Manipulator-Seriennr.)
Kupplungen (weil) Anwenderanschluss
fir g 6 mm (15-poliger
Pneumatikschlauch @ D-Sub-Anschluss)a /o ‘ T
— . p =) JEU'
© @
Kupplungen (schwarz oder -@ ®
blau)* fir g 6 mm
Pneumatikschlauch
g~
T —

Signalkabel
Stromkabel
Kupplung (schwarz oder CE-Aufkleber
blau)* fir g 4 mm UL-Aufkleber
Pneumatikschlauch

* Farbe abhangig von
Versanddatum
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1. Sicherheit

Wenn sich das System im Not-Halt-Modus befindet, bewegen Sie den Arm oder
die Achse des Manipulators wie unten beschrieben:

1. Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.
2.Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.

3. Achse Die Achse kann nicht manuell auf- oder abbewegt werden,
solange die elektromagnetische Bremse der Achse nicht geldst
wird. Driicken Sie den Bremsfreigabetaster und bewegen Sie
die Achse auf/ab.

4. Achse Bewegen Sie die Z-Achse von Hand.

HINwEIS Wenn der Bremsfreigabetaster im Not-Halt-Modus betétigt wird, wird die Bremse
@ der 3. Achse gel@st.

Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wéhrend der Betdtigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichtes eines Greifers absenken kann.
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G6

In der folgenden Abbildung ist der Arbeitsbereich jedes Arms dargestellt.
Treffen Sie alle erforderlichen Sicherheitsvorkehrungen.

2. Achse
(rotierend)

—g 1. Achse
)+ (rotierend)

3. und 4. Achse
Bremsfreigabetaster

1. Arm

LED-Lampe

2. Arm

Sockel
3. Achse
(auf und ab) i
.
4. Achse
(rotierend)
Signatur-Aufkleber
(Seriennr. des Manipulators) MT-Aufkleber

(nur fir Kundenspezifikation)

UL-Aufkleber CE-Aufkleber

Anwenderanschluss
(15-poliger D-Sub-Anschluss)

Anwenderanschluss
(9-poliger D-Sub-Anschluss)

Stromkabel
Kupplung (schwarz oder blau)*
fur g 6 mm Pneumatikschlauch

Signalkabel

Kupplung (weil)
fur @ 6 mm Pneumatikschlauch ——|

| |- Kupplung (schwarz oder blau)*
Kupplung (weiR) =< © O % fur @ 4 mm Pneumatikschlauch

fur g 4 mm Pneumatikschlauch

* Farbe abhangig von Versanddatum
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1. Sicherheit

Wenn sich das System im Not-Halt-Modus befindet, bewegen Sie den Arm oder

die Achse des Manipulators wie unten beschrieben:

1. Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.

2.Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.

3. Achse Die Achse kann nicht manuell auf- oder abbewegt werden,

solange die elektromagnetische Bremse der Achse nicht geldst

wird. Driicken Sie den Bremsfreigabetaster und bewegen Sie

die Achse auf/ab.
4. Achse GB-**1**:

Bewegen Sie die Z-Achse von Hand.

GB-**3%*:

Die Z-Achse kann nicht von Hand gedreht werden, solange die

elektromagnetische Bremse der Z-Achse nicht geldst wird.

Driicken Sie den Bremsfreigabetaster und bewegen Sie die

Z-Achse.

HINWEIS Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse.

Wenn der

(\-’g: Bremsfreigabetaster im Not-Halt-Modus betatigt wird, werden gleichzeitig die

Bremsen der 3. und 4. Achse geldst.

(G6-**1**: Bei diesem Modell hat die 4. Achse keine Bremse.)

Passen Sie auf die fallende und rotierende Z-Achse auf, wéhrend der
Bremsfreigabetaster gedriickt wird, da diese durch das Gewicht eines Greifers

abgesenkt werden kann.

Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9
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1. Sicherheit

G10/G20

In der folgenden Abbildung ist der Arbeitsbereich jedes Arms dargestellt.
Treffen Sie alle erforderlichen Sicherheitsvorkehrungen.

2. Achse
3. und 4. Achse (rotierend) 1. Achse

Bremsfreigabetaster — N (rotierend)
g : L)+
S | ‘

1. Arm
LED-Lampe

3. Achse
(auf und ab)

(rotierend)
MT-Aufkleber

Signatur-Aufkleber B B i (nur far Kundenspezifikation)
(Seriennr. des Manipulators) ° ° CE-Aufkleber

UL-Aufkleber —_|

T @
Anwenderanschluss ° ° Anwenderanschluss
(9-poliger D-Sub-Anschluss) (15-poliger D-Sub-Anschluss)
i Stromkabel
Signalkabel
Kupplung (weiR) Kupplung (schwarz oder blau)*
fir 6 mm —_— . fir g 6 mm Pneumatikschlauch
Pneumatikschlauch B eY ||
e o/ =T7— Kupplung (schwarz oder blau)*
Kupplung (weiR) fir @ 4 mm Pneumatikschlauch
fir g 4 mm
Pneumatikschlauch * Farbe abhangig von Versanddatum
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1. Sicherheit

Wenn sich das System im Not-Halt-Modus befindet, bewegen Sie den Arm oder
die Achse des Manipulators wie unten beschrieben:
1. Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.

2. Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.

3. Achse  Die Achse kann nicht manuell auf- oder abbewegt werden,
solange die elektromagnetische Bremse der Achse nicht geldst
wird. Driicken Sie den Bremsfreigabetaster und bewegen Sie
die Achse auf/ab.

4. Achse Die Z-Achse kann nicht von Hand gedreht werden, solange die
elektromagnetische Bremse der Z-Achse nicht geldst wird.
Driicken Sie den Bremsfreigabetaster und bewegen Sie die
Z-Achse.

HINWEIS  Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse.  Wenn der
@ Bremsfreigabetaster im Not-Halt-Modus betatigt wird, werden gleichzeitig die
Bremsen der 3. und 4. Achse geldst.
Passen Sie auf die fallende und rotierende Z-Achse auf, wahrend der
Bremsfreigabetaster gedrickt wird, da diese durch das Gewicht eines Greifers

abgesenkt werden kann.
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1. Sicherheit

RS3
In der folgenden Abbildung ist der Arbeitsbereich jedes Arms dargestellt.
Treffen Sie alle erforderlichen Sicherheitsvorkehrungen.
Stromkabel _ [° 0 5 _ Signalkabel
®e008®
o™ Q O @ o
Anwenderanschluss— ]
(15-poliger D-Sub-Anschluss) [° ﬁ ) )
o °  Kupplung (wei)
e 2 fir g 6 mm
Kupplung (weiR) Kupplung (schwarz Pneumatikschlauch
fur g 4 mm oder blau)* fir g 6 mm
1. Achse Pneumatikschlauch Pneumatikschlauch
(rotierend) * Farbe abhangig von Versanddatum
2 Achse stromkabel — A0 ] — Signalkabel
(rotierend)
Socke
Sockel

1. Arm A
2.An Kupplung (weil3)

fir g 4 mm
Pneumatikschlauch
Kupplung (schwarz

oder blau)* fir g 6 mm
Pneumatikschlauch

2. Arm
Anwenderanschluss

(15-poliger D-Sub-Anschluss)
Kupplung (weil3)

+
3. Achse
(auf und ab) H - \Z—Achse fir g 6 mm
@; C Pneumatikschlauch
I 3. und 4. Achse
4. Achse Bremsfreigabetaster
(rotierend)

CE-Aufkleber MT-Aufkleber (nur fur Kundenspezifikation)

Signatur-Aufkleber
(Seriennr. des Manipulators)

UL-Aufkleber
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1. Sicherheit

Wenn sich das System im Not-Halt-Modus befindet, bewegen Sie den Arm oder
die Achse des Manipulators wie unten beschrieben:

1. Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.
2.Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.

3. Achse Die Achse kann nicht manuell auf- oder abbewegt werden,
solange die elektromagnetische Bremse der Achse nicht geldst
wird. Driicken Sie den Bremsfreigabetaster und bewegen Sie
die Achse auf/ab.

4. Achse Bewegen Sie die Z-Achse von Hand.

HINWEIS  Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wéhrend der Betatigung des
@ Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichtes eines Greifers absenken kann.
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1. Sicherheit

RS4

In der folgenden Abbildung ist der Arbeitsbereich jedes Arms dargestellt.
Treffen Sie alle erforderlichen Sicherheitsvorkehrungen.

- T
Stromkabel g o 5] Signalkabel
!
codee Kupplung (weil)
Anwenderanschluss ol le ool fur g 6 mm
(15-poliger D-Sub-Anschluss) I K3 Pneumatik-
1. Achse 'Heeg (] N schlauch
. Kupplung (weild)
(rotierend) fur @ 4 mm Pneumatikschlauch y 2
— _ Stromkabel
éi ) + Kupplung (schwarz oder blau)*
fir g 6 mm Pneumatikschlauch
Signalkabel
2. Achse
(rotierend) |
Sockel—]
* Farbe abhéngig
von Versanddatum
| —
1. Arm ﬁ_!
U L
Kupplung (weil)
fir g 4 mm 2. Arm

Kupplung (schwarz
oder blau)*
fur g 6 mm
Pneumatikschlauch

Kupplung (weil)

3 Achse+ Anwenderanschluss fr @ 6 mm
(auf (15-poliger D-Sub-Anschluss) Preumatikschlauch
L;Ec)i —s Z-Achse 3.und 4. Achse
- @ Bremsfreigabetaster
' +
4. Achse
(rotierend) LED-Lampe CE-Aufkleber

Signatur-Aufkleber
(Seriennr. des
Manipulators)
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1. Sicherheit

Wenn sich das System im Not-Halt-Modus befindet, bewegen Sie den Arm oder
die Achse des Manipulators wie unten beschrieben:

1. Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.
2.Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.

3.Achse Die Achse kann nicht manuell auf- oder abbewegt werden,
solange die elektromagnetische Bremse der Achse nicht geldst
wird. Driicken Sie den Bremsfreigabetaster und bewegen Sie
die Achse auf/ab.

4. Achse Bewegen Sie die Z-Achse von Hand.

HINWEIS Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wéhrend der Betédtigung des
@ Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichtes eines Greifers absenken kann.
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1. Sicherheit

C4

In der folgenden Abbildung ist der Arbeitsbereich jedes Arms dargestellt.
Treffen Sie alle erforderlichen Sicherheitsvorkehrungen.

LED-Lampe

Die Lampe leuchtet,
wenn die Motoren

Oberer Arm (3. bis 6. Arm)

4. Arm 4. Achse eingeschaltet sind.
J4-
5+ J3+
3. Arm
6. Arm A 7{ j
6. Achse P € ‘
J64 .
| 3. Achse
[J4+] I
S.Arm 5 Achse \ 5 A
| .
|
U1+
|
Achsbewegung 2. Achse A
1. Achse: Der gesamte Manipulator rotiert.
1. Arm °
2. Achse: Der untere Arm schwenkt. (Unterer Arm)
3. Achse: Der obere Arm schwenkt. 3 = .
4. Achse: Das Handgelenk rotiert. ‘
5. Achse: Das Handgelenk schwenkt. 1. Achse ‘ T
6. Achse: Die Hand rotiert. '
Sockel ‘
i 1 11

HINWEIS Wenn die LED leuchtet oder die Steuerung eingeschaltet ist, wird der Manipulator
@ mit Strom versorgt. (Je nach Stellung des Manipulators kénnte die LED-Lampe
nicht zu sehen sein. Gehen Sie &uRerst vorsichtig vor.)  Arbeiten bei
EINgeschalteter Spannung sind extrem geféhrlich und kénnen zu einem
elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.
Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung der Steuerung AUSgeschaltet ist,

bevor Sie Wartungsarbeiten durchfiihren.
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1. Sicherheit

Anwenderkabel-Anschluss
(9-poliger D-Sub-Anschluss)

} Kupplung fiir @ 4 mm Pneumatikschlauch

Standard-Modell / Reinraum-Modell

Signalkabel  Stromkabel Abdeckung Abluftausgang
fur @ 8 mm Pneumatikschlauch

MT-Aufkleber
(nur fur Kunden-
spezifikation)

UL-Aufkleber

(nur fur UL-Spezifikation) l/_l
Signatur-Aufkleber u|

(Seriennr. des Manipulators)

Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9
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1. Sicherheit

Cc8

In der folgenden Abbildung ist der Arbeitsbereich jedes Arms dargestelit.
Treffen Sie alle erforderlichen Sicherheitsvorkehrungen.

LED-Lampe
Oberer Arm (3. bis 6. Arm) Die Lampe leuchtet, wenn die
Motoren eingeschaltet sind.
4. Army | J4+ 4. Achse
J3+
+
J6+ J5 - 3. Arm
6.Arm — ¥ | 1 7
6. Achse — 7 | N | - ; -
) 3 J4 |
- - ‘ 3. Achse
5 Arm 5. Achse
2. Arm
J2+ J2-
©
J1+
2. Achse
1. Arm
(Unterer Arm) | J1-
Achsbewegung
1. Achse: Der gesamte Manipulator rotiert.
2. Achse: Der untere Arm schwenkt.
© [®)
3. Achse: Der obere Arm schwenkt. 1. Achse
4. Achse: Das Handgelenk rotiert.
5. Achse: Das Handgelenk schwenkt.
. . Sockel
6. Achse: Die Hand rotiert.

HINWEIS Wenn die LED leuchtet oder die Steuerung eingeschaltet ist, wird der Manipulator

@ mit Strom versorgt. (Je nach Stellung des Manipulators kénnte die LED-Lampe
nicht zu sehen sein. Gehen Sie &uferst vorsichtig vor.)  Arbeiten bei
EINgeschalteter Spannung sind extrem geféhrlich und kénnen zu einem
elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.
Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung der Steuerung AUSgeschaltet ist,
bevor Sie Wartungsarbeiten durchfiihren.
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1. Sicherheit

Modell Kabel nach hinten

Ethernet-Kabel-

F-Sensor- —fg==2 Anschluss

Kabel-Anschluss
Standard-Modell:

Anwenderkabel-Anschluss .Abdeckung
(15-poliger D-Sub-Anschluss) Reinraum-Modell:
Abluftausgang

fir g 12 mm

Stromkabel Pneumatikschlauch

Signalkabel fur @ 6 mm Pneumatikschlauche

Airl: weier Schlauch
Air2: blauer Schlauch

Modell Kabel nach unten

Anwenderkabel-Anschluss
(15-poliger D-Sub-Anschluss)

Standard-Modell:
Abdeckung
Reinraum-Modell:

F-Sensor-
Kabel-Anschluss

Ethernet-Kabel-
Anschluss

Stromkabel

Modell Kabel nach hinten/Modell Kabel nach unten

MT-Aufkleber

(nur fur Kunden-
spezifikation) é
KC-/KCs-Aufkleber.
UL-Aufkleber
(nur fiir UL-Spezifikation) H J

Signatur-Aufkleber a

Abluftausgang

fur g 12 mm Pneumatikschlauch
fur 6 mm Pneumatikschlauche

Airl: weiRer Schlauch

Air2: blauer Schlauch

Signalkabel

(Seriennr. des Manipulators)

CE-Aufkleber
(nur fur CE-Spezifikation)

M5-Schraubenloch (fur Erdung)

(Abbildung: Modell Kabel nach hinten)
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1. Sicherheit

30

1.3.3 Betriebsarten

Das Robotersystem

TEST-Modus.

TEACH-Modus

AUTO-Modus

TEST-Modus
(T1)

(T2)
RC700-A-
Option
nur TP3

verfligt Uber drei Betriebsarten: TEACH-, AUTO- und

Dieser Modus ermdglicht das Teachen und die
Uberpriifung von Punktedaten nahe am Roboter
mithilfe des Teach-Pendant.

Der Roboter wird im Status ,,Begrenzt* (Low Power)
betrieben.

Dieser Modus ermdglicht den automatischen Betrieb
(Programmausfiihrung) des Robotersystems in der
Fabrik.

Bei gedffneter Sicherheitstiir diirfen in diesem Modus
keine Roboterbewegungen und Programme
ausgefiihrt werden.

Dieser Modus ermdglicht die Programmpriifung
wahrend der Zustimmtaster betatigt wird und die
Schutzeinrichtung (einschlieBlich
Sicherheitsabschrankung) gedffnet ist.

Es handelt sich um eine Funktion zur
Programmpriifung bei niedriger Geschwindigkeit
(T1: manueller Verzégerungsmodus), welche in
Sicherheitsnormen definiert ist.

In diesem Modus kann die jeweilige Funktion mit
Multi-Task/Single-Task,
Multi-Manipulator/Single-Manipulator bei niedriger
Geschwindigkeit ausgefiihrt werden.

Dieser Modus ermdglicht die Programmprifung
wahrend der Zustimmtaster betatigt wird und die
Schutzeinrichtung (einschlieBlich
Sicherheitsabschrankung) gedffnet ist.

Anders als im Modus TEST/T1 ist hier eine
Programmpriifung bei hoher Geschwindigkeit
maglich.

In diesem Modus kann die jeweilige Funktion mit
Multi-Task/Single-Task,
Multi-Manipulator/Single-Manipulator bei hoher
Geschwindigkeit ausgefiihrt werden.
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1. Sicherheit

Bitte lesen Sie das Kapitel Wartung im Manipulator-Handbuch und im
Steuerungshandbuch und andere in Bezug stehende Handbiicher sorgféltig durch,
um sich mit der sicheren Wartung vertraut zu machen, bevor Sie eine Wartung
durchfiihren.

Nur autorisiertes Personal, das an Sicherheitsschulungen teilgenommen hat, darf
mit der Wartung des Robotersystems betraut werden. Die Sicherheitsschulung ist
das Programm fir den Industrie-Roboter-Bediener, welches den Gesetzen und
Regelungen jedes Landes entspricht.

Personal, das an der Sicherheitsschulung teilnimmt, erlangt Wissen uber
Industrie-Roboter (Betrieb, Teachen usw.), Uber Inspektionen und die betreffenden
Regeln/\Vorschriften.  Personal, das an der Robotersystemschulung und der
Wartungsschulung, die vom Hersteller, Héndler oder Reprasentanten vor Ort
durchgefiihrt wurden, teilgenommen hat, darf mit der Wartung des Robotersystems
betraut werden.
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1. Sicherheit

A\

WARNUNG

m Entfernen Sie keine Teile, die nicht in diesem Handbuch dargestellt
sind. Befolgen Sie die Wartungsanweisungen in diesem Handbuch
und dem Kapitel Wartung im Manipulator-Handbuch und im
Steuerungshandbuch genau. Unsachgemafes Entfernen von Teilen
oder unsachgemaRe Wartung kann nicht nur eine Fehlfunktion des
Robotersystems, sondern auch ernste Sicherheitsprobleme
verursachen.

m Wenn Sie nicht an den Schulungen teilgenommen haben, bleiben Sie
dem Manipulator fern, wahrend der Strom eingeschaltet ist. Betreten
Sie nicht den Arbeitsbereich, wahrend der Strom eingeschaltet ist.
Das Betreten des Arbeitsbereichs bei eingeschaltetem Strom ist
extrem gefahrlich und kann ernste Sicherheitsprobleme verursachen,
da sich der Manipulator bewegen kann, auch wenn es so aussieht, als
ware er angehalten.

m Wenn Sie den Betrieb des Manipulators tberprifen, nachdem Sie Teile
ausgetauscht haben, so tun Sie dies von auBerhalb des geschitzten
Bereiches. Das Uberpriifen des Betriebs des Manipulators, wihrend
Sie sich im geschiitzten Bereich befinden, kann ernste
Sicherheitsprobleme verursachen, da der Manipulator sich unerwartet
bewegen kann.

m Bevor Sie das Robotersystem in Betrieb nehmen, stellen Sie sicher,
dass sowohl der Not-Halt-Taster als auch der
Sicherheitsabschrankungs-Schalter richtig funktionieren. Der Betrieb
des Robotersystems mit defekten Schaltern ist extrem gefahrlich und
kann zu schweren Verletzungen und/oder ernsten Schaden am
Robotersystem fiihren, da die Schalter ihre bestimmungsgemafe
Funktion im Notfall nicht erfiillen kénnen.

32
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1. Sicherheit

/N

WARNUNG

m SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete

Netzsteckdose an. Schlielen Sie es NICHT direkt an die
Fabrik-Spannungsversorgung an. Um die Spannungsversorgung des
Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den Netzstecker aus der
Steckdose. Das Ausfuhren von Arbeiten jeder Art bei
angeschlossenem Netzanschlusskabel ist extrem geféahrlich und kann
zu einem elektrischen Schlag und/oder zur Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.

Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die
damit zusammenhangende Ausriistung AUS und trennen Sie dann den
Netzstecker von der Spannungsversorgung.

Austauscharbeiten bei EINgeschalteter Spannung sind extrem
geféhrlich und kdnnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer
Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

SchlieRen Sie die Kabel richtig an. Setzen Sie die Kabel keinen
unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus. (Stellen Sie keine
schweren Objekte auf die Kabel. Verbiegen oder ziehen Sie die Kabel
nicht gewaltsam.) Eine unnétige mechanische Beanspruchung der
Kabel kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung der
Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fiihren. Beschadigte
Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler
sind sehr geféhrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder
einer Fehlfunktion des Robotersystems fuhren.
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1. Sicherheit

m Gehen Sie sorgsam mit Alkohol, Flissigdichtungen und Klebstoffen um
und beachten Sie die folgenden Hinweise und Anweisungen. Ein
sorgloser Umgang mit Alkohol, Flissigdichtungen und Klebstoffen kann
Feuer und/oder Sicherheitsprobleme verursachen.

Bringen Sie Alkohol, Flussigdichtungen und Klebstoffe niemals in die
N&he von Feuer.

Benutzen Sie Alkohol, Flissigdichtungen und Klebstoffe nur in gut
beliifteten RAumen.

Tragen Sie eine Schutzausristung, d. h. Schutzmaske, Schutzbrille
und dlbestandige Schutzhandschuhe.

Wenn Alkohol, Flussigdichtung oder Klebstoff auf lhre Haut gelangt,
waschen Sie es sorgféltig mit Wasser und Seife ab.

Wenn Alkohol, Flissigdichtung oder Klebstoff in Ihre Augen oder in
lhren Mund gelangt, waschen Sie lhre Augen und lhren Mund
sorgféltig mit sauberem Wasser aus und suchen sofort einen Arzt

auf.
VORSICHT , , .
® Tragen Sie wahrend des Schmierens eine Schutzausruistung, d. h.

Schutzmaske, Schutzbrille und o6lbestandige Schutzhandschuhe.
Wenn Schmierfett in Ihre Augen, lhren Mund oder auf lhre Haut gelangt,
folgen Sie den Anweisungen unten.

Wenn Schmierfett in die Augen gelangt:
Spulen Sie diese grindlich mit sauberem Wasser aus und
suchen Sie dann sofort einen Arzt auf.

Wenn Schmierfett in Ihren Mund gelangt:
Wenn geschluckt, erbrechen Sie nicht. Suchen Sie sofort einen
Arzt auf.
Wenn Schmierfett nur in ihren Mund gelangt ist, spilen Sie Ihren
Mund griindlich mit Wasser aus.

Wenn Schmierfett auf lhre Haut gelangt:
Waschen Sie die betroffene Stelle griindlich mit Seife und Wasser.
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1. Sicherheit

Wenn sich der Manipulator wéhrend des Betriebes unnormal bewegt, driicken Sie
sofort den Not-Halt-Taster. Durch Driicken des Not-Halt-Tasters wechselt der
Manipulator sofort in die Verzogerung und wird mit maximaler
Verzbgerungsgeschwindigkeit angehalten.

Vermeiden Sie es jedoch, den Not-Halt-Taster unnétig zu driicken, wéahrend der
Manipulator normal arbeitet. Durch das Driicken des Not-Halt-Tasters wird die
Bremse verriegelt und es kann zu VerschleiR der Bremsscheibe kommen, wodurch
sich die Lebensdauer der Bremse verkirzt.

Normale Lebensdauer der Bremse: ca. 2 Jahre (bei einer Bremsnutzung von
100 Mal/Tag).

Um das System wéhrend des normalen Betriebes in den Not-Halt-Modus zu
versetzen, betdtigen Sie den Not-Halt-Taster, wenn sich der Manipulator nicht
bewegt.

Lesen Sie im Steuerungshandbuch nach, wie der Not-Halt-Stromkreis zu
verdrahten ist.

Schalten Sie die Steuerung nicht AUS, wahrend der Manipulator in Betrieb ist.
Wenn Sie den Manipulator im Notfall anhalten mdchten, driicken Sie dazu
unbedingt den Not-Halt-Taster an der Steuerung.
Wenn der Manipulator wéahrend des Betriebs durch AUSschalten der Steuerung
angehalten wird, kann dies zu folgenden Problemen fiihren:

Verkiirzung der Lebensdauer und Beschadigung des Untersetzungsgetriebes

Positionsabweichung an den Achsen
Wenn die Steuerung durch einen Stromausfall oder Ahnliches zwangsweise
AUSgeschaltet wurde, wahrend der Manipulator in Betrieb war, priifen Sie
Folgendes nach Wiederherstellung der Stromversorgung:

mogliche Beschadigung des Untersetzungsgetriebes

mdgliche Positionsabweichung der Achsen

Wenn eine Positionsabweichung vorliegt, flihren Sie gemaR dem Kapitel Wartung:
Kalibrierung im Manipulator-Handbuch eine Kalibrierung durch.

In den Manipulator-Handbiichern sind Informationen zu Not-Halt enthalten.
Lesen Sie auBerdem die Beschreibungen in den Handbiichern und achten Sie auf
die sachgeméaRe Handhabung des Robotersystems.
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Beachten Sie Folgendes fiir den Gebrauch des Not-Halt-Tasters:

- Der Not-Halt-Taster darf nur verwendet werden, um den Manipulator im
Notfall anzuhalten.

- Um den Manipulator wéahrend einer Programmausfiihrung anzuhalten, wenn
es sich nicht um einen Notfall handelt, verwenden Sie die Befehle Pause
(Halt) oder STOP (Programmstopp).

Durch diese Befehle werden die Motoren nicht AUSgeschaltet.  Somit wird
die Bremse nicht aktiviert.

- Binden Sie die Sicherheitsabschrankung nicht in den Not-Halt-Kreis ein.

Weitere Informationen zur Sicherheitsabschrankung finden Sie in den folgenden
Handbuichern:
EPSON RC+ Benutzerhandbuch
2. Sicherheit — Vorkehrungen fur die Installation und den Aufbau —
Sicherheitsabschrankung
Sicherheit und Installation
2.6 Anschluss an den EMERGENCY-Anschluss

Informationen zu Problemen mit den Bremsen finden Sie in den folgenden
Handbuichern:
Manipulator-Handbuch ~ Wartung

2.1.2 Inspektionspunkt

- Inspektion wahrend der Strom EINgeschaltet ist (Manipulator in Betrieb)
Sicherheit und Installation

5.1.1 Manipulator

- Inspektion wahrend der Strom EINgeschaltet ist (Manipulator in Betrieb)
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1.5.1 Freischwingende Strecke beim Not-Halt

Wenn der Manipulator in Betrieb ist, kann er nicht sofort anhalten, nachdem der

Not-Halt-Taster gedriickt wurde.

Beachten Sie jedoch, dass die Werte abhéngig von den folgenden Bedingungen

variieren:

Gewicht der Hand

WEIGHT-Einstellung ACCEL-Einstellung

Gewicht des Werkstiicks ~ SPEED-Einstellung Haltung etc.
Freischwingende Zeit und Strecke ca.:
Gl
Messbedingungen
ACCEL-Einstellung 100
SPEED-Einstellung 100
Last [kg] 1
Weight-Einstellung 1 Ausgangspunkt
/ des Vorgangs
o
Punkt, an dem das Il
Not-Halt-Signal ™ .
eingegeben wird
R
1. Achse ﬁ Zielpunkt
Steuerung RC700-A
Manipulator G1-171*, G1-171*Z | G1-221*, G1-221*Z
Freie 1. + 2. Achse [s] 0,17 0,18
Laufzeit 3. Achse [s] 0,13
. 1. Achse [Grad] 22 28
Freier 2. Achse [Grad] 19 20
Laufwinkel :
1. + 2. Achse [Grad] 41 48
Freie
Laufstrecke 3. Achse [mm] 48
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1. Sicherheit

G3
Messbedingungen
ACCEL-Einstellung 100
SPEED-Einstellung 100
Last [kg] 3 , / \\
WEIGHT-Einstellung 3 ’

\ Ausgangspunkt

P | / des Vorgangs
\ .-

—
Punkt, an dem das

Not-Halt-Signal

eingegeben wird 1. Achse N
\\ f’
2. Achse i
Steuerung RC700-A
Manipulator | G3-25*** | G3-30*** | G3-35***
Freie 1.+ 2. Achse [s] 0,3 0,2 0,3
Laufzeit 3. Achse [s] 0,2 0,2 0,2
1. Achse
20 20 35
[Grad]
Freier 2 Achse
Laufwinkel 20 20 25
[Grad]
1. + 2. Achse
40 40 60
[Grad]
E:lill?strecke 3. Achse [mm] | 60 60 60
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1. Sicherheit

G6

Messbedingungen

ACCEL-Einstellung 100
SPEED-Einstellung 100
Last [kg] 6
WEIGHT-Einstellung 6

—

Punkt, an dem das
Not-Halt-Signal
eingegeben wird

2. Achse

Ausgangspunkt
des Vorgangs

;
/’ Zielpunkt

Steuerung RC700-A
Manipulator | G6-45*** | G6-55*** | G6-65***

Freie 1. + 2. Achse [s] 0,5 0,5 0,5
Laufzeit 3. Achse [s] 0,4 0,4 0,4
Freier 1. Achse [Grad] 35 30 35
Laufwinkel 2. Achse [Grad] 70 55 70

1. + 2. Achse [Grad] 105 85 105
Freie 3. Achse G6-**1** [mm]
Laufstrecke G6-**3** 9 9 9
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G10/G20
Messbedingungen
G10 G20
ACCEL-Einstellung 100 100
SPEED-Einstellung 100 100
Last [kg]
WEIGHT-Einstellung Ausgangs-
punkt des
Vorgangs

Punkt, an dem das ¢ | -
Not-Halt-Signal \ - /,‘ Zielpunkt

eingegeben wird

2. Achse

Steuerung RC700-A
Manipulator | G10-65*** | G10-85*** | G20-85*** | G20-A0***

Freie 1. + 2. Achse [s] 0,5 0,8 0,9 0,7
Laufzeit 3. Achse [s] 0,3 0,3 0,3 0,3

) 1. Achse [Grad] 40 85 90 75
Freier 2. Achse [Grad] 65 75 70 65
Laufwinkel 9 "5 "achse [Grad] 105 160 160 140
Freie 3. Achse G10/G20-**1** [mm] 80 80 140 140
Laufstrecke G10/G20-**4**

40 Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9




1. Sicherheit

RS

Messbedingungen

RS3-351* | RS4-551*
ACCEL-Einstellung 100
SPEED-Einstellung 100
Last [kg] 3 4
WEIGHT-Einstellung 3 4

Punkt, an dem das 4

Not-Halt-Signal
eingegeben wird

2. Achse

\ /
\/

N
Stopppunkt

Ausgangs-
punkt des
Vorgangs

™~

Steuerung RC700-A
Manipulator RS3-351* RS4-551*
Freie 1. + 2. Achse [s] 0,3 0,7
Laufzeit 3. Achse [s] 0,2 0,3
Freier 1. Achse [Grad] 50 30
Laufwinkel 2. Achse [Grad] 30 70
1. + 2. Achse [Grad] 80 100
E;ilfes trecke 3. Achse [mm] 55 65
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1. Sicherheit

C4
Messbedingungen
C4-Serie
ACCEL-Einstellung 100
SPEED-Einstellung 100
Last [kg] 4
WEIGHT-Einstellung 4

Robotersteuerung RC700 / RC700-A
Manipulator C4-A601** C4-A901**
1. Arm 0,4 0,3
2. Arm 0,4 0,4
Freie Laufzeit | 3. Arm 0,4 0,5
[s] 4. Arm 0,3
5. Arm 0,4
6. Arm 0,3
1. Arm 85 60
Frei 2. Arm 60 65
reier 3. Arm 55 55
Laufwinkel
[Grad] 4, Arm 40
5. Arm 40
6. Arm 25
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1. Sicherheit

Cc8
Messbedingungen

C8-Serie

ACCEL-Einstellung 100

SPEED-Einstellung 100
Last [kg] 8
WEIGHT-Einstellung 8

Robotersteuerung RC700-A
Manipulator C8-A1401** (C8XL)

1. Arm 0,9

2. Arm 0,7

Freie Laufzeit | 3. Arm 0,4
[s] 4. Arm 0,5

5. Arm 0,3

6. Arm 0,3

1. Arm 70

Freier 2. Arm 40

. 3. Arm 30

Laufwinkel

[Grad] 4. Arm 90

5. Arm 50

6. Arm 30
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1. Sicherheit

44

1.5.2 Zuricksetzen von Not-Halt
Wéhlen Sie EPSON RC+ [Tools] — [Robotermanager] — Registerkarte [Schaltpult],
und klicken Sie dort auf die Schaltflache <Reset>.
Auf der Registerkarte [Schaltpult] befinden sich die Schaltflachen fur die
wichtigsten Roboteroperationen, wie beispielsweise das Ein- und Ausschalten der
Motoren und das Homing des Roboters. Sie zeigt auBerdem den Status fir
Not-Halt, Sicherheitsabschrankung, Motoren und Power an.

@Robmmm ??@

Robot: 1, map01, C4-A9015 v local 0 w Took 0 « | [3] it

Schatpult Sahs
Not-Aus. NICHT BETATIGT Motoren OFF

Einnichten Sicherhesit sabschrankung: GESCHLOSSEN Powes: LOW
Punkie

hech
Locsls MOTOR MOTOR
S OFF ON
Paletten

Boxen Motodeistung

Planes

Vieight
XYZ- Limits

Home-Konfig
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1. Sicherheit

Aufkleber sind an den Stellen der Steuerung und des Manipulators angebracht, an
denen besondere Gefahr besteht.

Befolgen Sie die Beschreibungen und Warnungen auf den Aufklebern, um das
Robotersystem sicher zu betreiben und zu warten.

Reilen Sie die Aufkleber nicht ab, beschédigen oder entfernen Sie die Aufkleber
nicht. Seien Sie &uferst sorgsam, wenn Sie mit den Teilen oder Einheiten
arbeiten, an welchen die folgenden Aufkleber angebracht sind, oder wenn Sie sich
in deren Nahe befinden:

1.6.1 Steuerung

Position Aufkleber Anmerkung
Restspannung liegt an. Um einen
elektrischen Schlag zu vermeiden, 6ffnen
A A Sie nicht die Abdeckung, wenn der Strom
‘ - EINgeschaltet ist. Warten Sie
[ 300s | 300 Sekunden, nachdem der Strom

AUSgeschaltet ist.

Trennen und verriegeln Sie die
Hauptstromversorgungsspannung, bevor
Sie Wartungs- oder Reparaturarbeiten
durchfuhren.

SchlieRen Sie die folgenden Geréte nicht
an den TP-Port an. Das AnschlieBen der
folgenden Geréate kann zu Fehlfunktionen

= des Gerates fuhren.
c ||Acaumon| (3
= _ OPTIONAL DEVICE Blindstecker,

OP500, OP500RC, JP500,
TP-3**-Serie und OP1

Es besteht geféhrliche Spannung,

wahrend der Manipulator EINgeschaltet
D ist. Um einen elektrischen Schlag zu
WARNING vermeiden, berihren Sie keine
elektrischen Teile im Inneren.
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1. Sicherheit

Steuerung RC700 / RC700-A
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1. Sicherheit

1.6.2 Manipulator

Position Aufkleber

Anmerkung

Bevor Sie die
Sockel-Befestigungsschrauben  I6sen,
halten Sie den Arm und binden Sie ihn
fest, um Hande und Finger davor zu
schiitzen, im Manipulator eingeklemmt
zu werden.

Beachten Sie bei der Installation und
dem Transport von Robotern die
Anweisungen in diesem Handbuch.

Betreten Sie nicht den Arbeitsbereich,
wahrend der Manipulator in Betrieb ist.
Es besteht Kollisionsgefahr zwischen
Roboterarm und Bediener. Dies st
extrem gefdhrlich und kann zu
schwerwiegenden Sicherheitsproblemen
fuhren.

Es besteht geféhrliche Spannung,
wahrend der Manipulator EINgeschaltet
ist. Um einen elektrischen Schlag zu
vermeiden, beriihren Sie keine
elektrischen Teile im Inneren.
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1. Sicherheit

Position

Aufkleber

Anmerkung

WARNING

Wenn sie zu nah an bewegliche Teile
kommen, kénnen Hand oder Finger
zwischen Z-Achse und Abdeckung
gequetscht werden.

* Auf Manipulatoren mit Faltenbalgen ist
der Aufkleber als Warnung vor einer
Quetschgefahr fur Hand und Finger nicht
angebracht.

Wenn sie zu nah an bewegliche Teile
kommen, kénnen Hand oder Finger
gequetscht werden.

C4: Wenn Sie den Bremsfreigabetaster
driicken, kann der Arm durch sein
Eigengewicht herunterfallen. Dieser
Aufkleber ist auf der optionalen
Bremsfreigabeeinheit angebracht.

C8: Achten Sie beim Lésen der Bremsen
darauf, dass der Arm nicht aufgrund
seines Eigengewichts herunterfallt.
Dieser Aufkleber ist auf dem Manipulator
und der optionalen Bremsfreigabeeinheit
angebracht.

A

WARNING

Achten Sie beim Driicken des
Bremsfreigabetasters darauf, dass die
Hand nicht herunterfallt.

Nur autorisiertes Personal darf einen
hangenden Transport durchfihren und
einen Kran oder Gabelstapler bedienen.
Das Ausfiihren dieser Tatigkeiten durch
nicht autorisiertes Personal ist extrem
gefahrlich und kann zu schweren
Verletzungen und/oder schweren
Schaden an Geréaten des
Robotersystems fuhren.

48
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1. Sicherheit

Position der Aufkleber

G1

Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9 49



1. Sicherheit

G3

Fir beide

D
i N

o

Tischplattenmontage
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G6

Tischplattenmontage

Wandmontage

51
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1. Sicherheit

G10/G20
Tischplattenmontage: G10/G20-**** Wandmontage: G10/G20-****\W
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RS

m
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1. Sicherheit

C4

Draufsicht

c _

=a

g ] B
R q ’: :E
i 0 g

@Be || C
B

Vorderansicht Seitenansicht Riickansicht

E: Dieser Aufkleber ist auf der optionalen Bremsfreigabeeinheit angebracht.
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C8

Draufsicht

Modell Kabel nach unten
Unteransicht

A1
=

Vorderansicht
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1. Sicherheit

Das  Robotersteuerungssystem  unterstitzt  die  unten  beschriebenen
Sicherheitseinrichtungen. Jedoch wird dem Anwender empfohlen, das
Robotersystem stets bestimmungsgemaR zu verwenden und die beigefugten
Handbicher aufmerksam zu lesen, bevor das System in Betrieb genommen wird.
Wenn die Handbiicher nicht gelesen oder die bestimmungsgemale Verwendung
nicht verstanden wird, kénnen Gefahrensituationen entstehen.

Unter den folgenden Sicherheitseinrichtungen sind der Not-Halt-Taster und die
Sicherheitsabschrankungseingénge besonders wichtig. Uberpriifen Sie, ob diese
und andere Einrichtungen richtig funktionieren, bevor das Robotersystem
betrieben wird.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel 2.5 Steuerungsinstallation -
Sicherheitsabschrankungs-Schalter und Verriegelungs-Freigabetaster.

Not-Halt-Taster
Der EMERGENCY-Anschluss auf der Steuerung hat
Erweiterungs-Not-Halt-Eingénge, die fir den Anschluss des Not-Halt-Tasters
verwendet werden.
Das Driicken eines Not-Halt-Tasters schaltet den Motorstrom sofort ab und das
Robotersystem wechselt in den Not-Halt-Zustand.

Sicherheitsabschrankungseingang

Um diese Einrichtung zu aktivieren, stellen Sie sicher, dass der
Sicherheitsabschrankungs-Schalter am EMERGENCY-Anschluss der Steuerung
angeschlossen ist.

Wenn die Sicherheitsabschrankung gedffnet wird, stoppt der Manipulator
normalerweise sofort den aktuellen Arbeitsgang und der Status des
Manipulatorstroms ist ,,Betrieb unzuldssig®, bis die Sicherheitsabschrankung
geschlossen und der verriegelte Zustand wieder zuriickgesetzt wird. Um den
Manipulator zu betreiben, wéhrend die Sicherheitsabschrankung ge6ffnet ist,
missen Sie den Betriebsarten-Schliisselschalter am Teach-Pendant in den
Teach-Modus stellen.  Der Manipulatorbetrieb ist nur mdoglich, wenn der
Zustimmschalter aktiviert ist. In diesem Fall arbeitet der Manipulator im Status
.Begrenzt* (Low Power).
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1. Sicherheit

Low-Power-Modus
Der Motorstrom ist in diesem Modus reduziert.
Der Power-Status ist in dieser Betriebsart ,,Begrenzt“ (Low Power) und kann nicht
geandert werden, ungeachtet des Zustandes der Sicherheitsabschrankung oder der
Betriebsart. Der Status ,,Begrenzt* (Low Power) gewéhrleistet die Sicherheit des
Bedieners und reduziert die Gefahr der Zerstdrung von Peripheriegerdten oder
Schéden, die durch unachtsamen Betrieb verursacht werden kdnnen.

Generatorische Bremse

Der Schaltkreis der generatorischen Bremse beinhaltet Relais, welche die
Motoranker kurzschlieRen. Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird
aktiviert, wenn Not-Halt signalisiert wird oder wenn einer der folgenden Fehler
entdeckt wird: Encoder-Kabel-Unterbrechung, Motoriberlastung, irreguldres
Motordrehmoment, Motorgeschwindigkeitsfehler, Servofehler (Positionierungs-
oder Geschwindigkeitstiberschreitung), CPU-Fehler, Speicherpriifsummenfehler
und Uberhitzung innerhalb eines Motortreiber-Moduls.

Erkennung Motorlberlastung
Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn das System
erkennt, dass die Belastung des Motors seine Kapazitat Gberschritten hat.

Erkennung Irregulares Motordrehmoment (Manipulator auf3er Kontrolle)
Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn
UnregelmaBigkeiten beim Motordrehmoment (Motor-Ausgang) erkannt werden
(in diesem Fall ist der Manipulator auBer Kontrolle).

Erkennung Motorgeschwindigkeitsfehler
Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn das System
erkennt, dass der Motor mit falscher Geschwindigkeit lauft.

Erkennung Positionierungsiiberschreitung — Servofehler
Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn das System
erkennt, dass die Differenz zwischen der gegenwadrtigen Position des Manipulators
und der befohlenen Position die Grenze des erlaubten Fehlers tberschreitet.

Erkennung Geschwindigkeitsiiberschreitung — Servofehler
Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn die
Ist-Geschwindigkeit des Manipulators die Sollgeschwindigkeit iberschreitet.
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1. Sicherheit

Erkennung CPU-Fehler
Fehler in der CPU der Motorsteuerung werden von der Zeitiiberwachung erkannt.
Auferdem sind die System-CPU und die CPU der Motorsteuerung innerhalb der
Steuerung so aufgebaut, dass sie sich gegenseitig stdndig auf Unstimmigkeiten
Uberpriifen. Wenn eine Unstimmigkeit entdeckt wird, wird der Schaltkreis der
generatorischen Bremse aktiviert.

Erkennung Speicherprifsummenfehler
Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn ein
Speicherprifsummenfehler erkannt wird.

Erkennung Uberhitzung eines Motortreiber-Moduls
Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn die Temperatur
des Leistungsteils innerhalb eines Motortreiber-Moduls die Obergrenze
Uberschreitet.

Erkennung Relaisabfall
Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn ein
Relaiskontaktfehler erkannt wird.

Erkennung Uberspannung
Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn die Spannung in
der Steuerung die Grenze fiir die Normalspannung lberschreitet.

Erkennung Netzspannungsabfall
Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn ein Abfall in der
Netzspannung erkannt wird.

Erkennung Temperaturabweichung
Anormale Temperatur wird erkannt.

Erkennung Lufterfehler
Fehler in der Liftergeschwindigkeit wird erkannt.
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1. Sicherheit

Gl
Parameter 4 Achsen
G1-171* \ G1-221*
Art der Montage Tischplatte
1. &2.Arm 175 mm 225 mm
Armlénge 1. Arm 75 mm 125 mm
2. Arm 100 mm
Gewicht (ohne Kabel) 8 kg
Antriebsmethode Alle Achsen AC Servomotor
Ma 1. & 2. Achse 2630 mm/s | 3000 mm/s
Geschwindigkeit ! 3. Achse (2) 1200 mm/s
4. Achse (U) 3000 Grad/s
1. & 2. Achse +0005mm | +0,008 mm
Wiederholgenauigkeit | 3. Achse (2) + 0,01 mm
4. Achse (U) + 0,01 Grad
1. Achse + 125 Grad
2. Achse + 140 Grad + 152 Grad
Max. Arbeitsbereich (ZRzintr)aum-Modell) (£ 140 Grad) (+ 149 Grad)
-Hu
(Reinraum-Modell) + 100 (80) mm
4. Achse + 360 Grad
1. Achse — 1019449 ~ 6262329 Pulse
2. Achse + 2548623 + 2767076
Max. (Reinraum-Modell) (£ 2548623) (+ 2712463)
Pulse-Bereich (Pulse) | 3. Achse — 1092267 bis 0
(Reinraum-Modell) (— 873813 bis 0)
4. Achse — 393216 bis 393216
1. Achse 3,43322E-05 Grad/Pulse
Auflosung 2. Achse 5,49316E-05 Grad/Pulse
3. Achse 9,15527E-05 mm/Pulse
4. Achse 9,15527E-04 Grad/Pulse
Motorleistungsaufnahme Alle Achsen: 50 W
Nennwert 0,5 kg
Nutzlast Maximal 1kg
4. Achse erlaubtes | Nennwert 0,0003 kg-m2
Tragheitsmoment " Maximal 0,004 kg-m?
Durchmesser der Z-Achse g8 mm
Montagebohrung 125 x 88 (4-M6)
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1. Sicherheit

Parameter

4 Achsen

G1-171* \ G1-221*

3. Achse Abwarts-Kraft

50N

Anwenderverkabelung elektrisch

24-polig (9+15)

Anwenderanschliisse Pneumatik

1 Pneumatikschlauch (g 4 mm):
0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)
2 Pneumatikschlauche (g 6 mm):
0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

Umgebungs- 5 bis 40 °C
Umgebungs- :Zgzi;atur (mit minimaler Temperaturschwankung)
bedingungen L uftfeuchtigkeit 10 % bis 80 % RH (nicht kondensierend)

Schwingungspegel 4,9 m/s?2 (0,5 G) oder niedriger
Schallpegel 65 dB
Einbauumgebung Reinraum + ESD (1SO-Klasse 3) ™

Speed 1 bis (5) bis 100

Accel 1 bis (10) bis 120
Zuordenbarer Wert SpeedS 1 bis (50) bis 2000
() Vorgabewerte AccelS 1 bis (200) bis 25000

Fine 0 bis (10000) bis 65000

Weight 0, 100 bis (0,5, 100) bis 1, 100

Sicherheitsstandard

CE-Kennzeichnung
EMV-Richtlinie
Maschinenrichtlinie
RoHS-Richtlinie

KC-Mark/KCs-Mark
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Parameter 3 Achsen
G1-171*Z \ G1-221*Z

Art der Montage Tischplatte

1. &2 Arm 175 mm 225 mm
Armlange 1. Arm 75 mm 125 mm

2. Arm 100 mm
Gewicht (ohne Kabel) 8 kg
Antriebsmethode Alle Achsen AC Servomotor
Max. 1. & 2. Achse 2630 mm/s | 3000 mm/s
Geschwindigkeit " 3. Achse (2) 1200 mm/s

4. Achse (U) 3000 Grad/s

1. & 2. Achse +0005mm | +0,008mm
Wiederholgenauigkeit | 3. Achse (2) + 0,01 mm

4. Achse (U) -

1. Achse + 125 Grad

2. Achse + 135 Grad + 135 Grad
Max. Arbeitsbereich (ZRi:n;aum-Modell) (£ 123 Grad) (£ 132 Grad)

-Hu

(Reinraum-Modell) %100 (80) mm

4. Achse -

1. Achse — 1019449 bis 6262329 Pulse

2. Achse + 2457600 + 2457600
Max. (Reinraum-Modell) (£ 2239147) (£ 2402987)
Pulse-Bereich (Pulse) | 3. Achse — 1092267 bis 0

(Reinraum-Modell)

(~ 873813 bis 0)

4, Achse

— 393216 bis 393216

1. Achse 3,43322E-05 Grad/Pulse
Auflsung 2. Achse 5,49316E-05 Grad/Pulse
3. Achse 9,15527E-05 mm/Pulse
4. Achse 9,15527E-04 Grad/Pulse
Motorleistungsaufnahme Alle Achsen: 50 W
Nennwert 0,5 kg
Nutzlast Maximal 1,5 kg
4. Achse erlaubtes | Nennwert -
Tragheitsmoment Maximal -
Durchmesser der Z-Achse @8 mm
Montagebohrung 125 x 88 (4-M6)
3. Achse Abwarts-Kraft 50N

Anwenderverkabelung elektrisch

24-polig (9 + 15)
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1. Sicherheit

Parameter

3 Achsen

G1-171*Z \ G1-221*Z

Anwenderanschliisse Pneumatik

1 Pneumatikschlauch (g 4 mm):
0,59 MPa (6 kgf/cm2: 86 psi)

2 Pneumatikschlauche (g 6 mm):
0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

Umgebungs-
bedingungen

Umgebungs- 5 bis 40 °C

temperatur (mit minimaler Temperaturschwankung)
relative o hi 0 . .
Luftfeuchtigkeit 10 % bis 80 % RH (nicht kondensierend)

Schwingungspegel

4,9 m/s? (0,5 G) oder niedriger

Schallpegel

65 dB

Einbauumgebung

Reinraum + ESD (ISO-Klasse 3)

Speed 1 bis (5) bis 100
Accel 1 bis (10) bis 120
Zuordenbarer Wert SpeedS 1 bis (50) bis 2000
() Vorgabewerte AccelS 1 bis (200) bis 25000
Fine 0 bis (10000) bis 65000
Weight 0, 100 his (0,5, 100) bis 1,5, 100

Sicherheitsstandard

CE-Kennzeichnung
EMV-Richtlinie
Maschinenrichtlinie

RoHS-Richtlinie
KC-Mark/KCs-Mark
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1. Sicherheit

*1:

*2:

*3:

*4:

*5:

Beim PTP-Befehl. Die maximale Geschwindigkeit fur den CP-Befehl betragt 2000 mm/s
in der horizontalen Ebene.

Wenn der Massenschwerpunkt in der Mitte der 4. Achse liegt. ~ Wenn der
Massenschwerpunkt nicht in der Mitte der 4. Achse liegt, stellen Sie den Parameter
mithilfe des Inertia-Befehls ein.

Fur die Messung missen die folgenden Bedingungen fir den Manipulator erftllt sein:

Betriebsbedingungen : Unter Nennlast, 4-Achsen simultane Bewegung, maximale
Geschwindigkeit, maximale Beschleunigung und 50 %
Einschaltdauer.

Messpunkt : Gegenliber dem Manipulator, 1000 mm vom Arbeitsbereich
entfernt, 50 mm Uber der Installationsoberflache.

Das Abluftsystem im Reinraum-Modell-Manipulator saugt Luft aus dem Sockelinneren
und dem Inneren der Armabdeckung.
Ein Riss oder eine andere Offnung im Grundgerat kann den Verlust des negativen
Luftdrucks im auBeren Teil des Armes verursachen, was zu einem erhdhten Staubaustritt
fuhren kann. Dichten Sie den Abluftausgang und den Abluftschlauch fest mit
Vinyl-Klebeband ab.
Wenn der Abluft-Durchfluss nicht ausreichend ist, kann der Staubpartikel-Austritt den
angegebenen maximalen Grad Uberschreiten.
Reinheitsgrad  : 1SO-Klasse 3 (1SO14644-1)
Staubmenge (Durchmesser 0,1 um oder gréfer) in 28317 cm3 (1 cft)
Probeluft um den Mittelpunkt des Arbeitsbereiches herum: 10 Partikel
oder weniger.
Abluftsystem  : Abluftausgang : Innendurchmesser: g 8 mm
Abluftschlauch : Polyurethan-Schlauch
AuRendurchmesser: g 8 mm
oder Innendurchmesser: g 16 mm oder gréf3er
Empfohlene Abluft-Durchflussmenge: ca. 1000 cm3/s
(normal)
Die ESD-Spezifikationen gelten fur antistatische Kunstharze. Bei diesem Modell wird die
Staubanhaftung mittels elektrischer Aufladung kontrolliert.

Wiéhrend des Normalbetriebs ist die Accel-Einstellung 100 die optimale Einstellung, die
wahrend der Positionierung ein Gleichgewicht zwischen Beschleunigung und Vibration
gewdhrleistet. Auch wenn Werte gréRer 100 auf Accel gestellt werden kdnnen, sollte die
Verwendung hoher Werte auf notwendige Bewegungen beschréankt bleiben, da der standige
Betrieb des Manipulators mit einer hohen Accel-Einstellung die Lebensdauer stark
verkirzen kann.
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G3
Parameter Manipulator der G3-Serie
1. &2.Arm 250 mm 300 mm 350 mm
Armlange 1. Arm 120 mm 170 mm 220 mm
2. Arm 130 mm 130 mm 130 mm
Max 1. & 2. Achse 3550 mm/s 3950 mm/s 4350 mm/s
Gesclhwindigkeit 1 3. Achse 1100 mm/s
4. Achse 3000 Grad/s
1. & 2. Achse +0,008mm | £0,01mm | +0,01mm
Wiederholgenauigkeit | 3. Achse +0,01 mm
4. Achse + 0,005 Grad
Nennwert 1kg
Nutzlast Maximal 3 kg
4, Achse erlaubtes Nennwert 0,005 kg-m2
Tragheitsmoment Maximal 0,05 kg-m?
1. Achse 0,0000343323 Grad/Pulse
Auflésung 2. Achse 0,0000549316 Grad/Pulse
3. Achse 0,0000878906 mm/Pulse
4. Achse 0,000240928 Grad/Pulse
Durchmesser  der 216 mm
Z-Achse
Hand Durchgangs-
g 11 mm
bohrung
;‘;ﬁ?ﬁ;ﬁtte”' 120 x 120 mm (4-M8)
Montagebohrung Wandmontage: 174 x 70 mm (4-M8)
Mehrfach-
Befestigung Deckenmontage: 120 x _120_mm (4-M8) /
Kundenspezifikation
Gewicht (ohne Kabel) 14 kg: 31 Ib
Antriebsmethode Alle Achsen AC Servomotor
1. Achse 200 W
Motorleistungsaufnah | 2. Achse 150 W
me 3. Achse 150 W
4. Achse 150 W
] Art der Montage - \ Mehrfach-Befestigung
Option Einbauumgebung Reinraum & ESD *3

3. Achse Abwarts-Kraft

150 N

Anwenderverkabelung elektrisch

15 (15-polig: D-Sub) 15-adrig

Anwenderanschliisse Pneumatik

2 Pneumatikschlauche (g 6 mm):
0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

1 Pneumatikschlduche (g 4 mm) :
0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

Umgebungsbe

Umgebungstemperatur

5 bis 40 °C
(mit minimaler Temperaturschwankung)

dingungen

relative Luftfeuchtigkeit

10 bis 80 % (nicht kondensierend)

Schallpegel ™

Lacg= 70 dB(A)

64
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Parameter Manipulator der G3-Serie
Speed 1 bis (5) bis 100
Accel ®° 1 bis (10) bis 120
Zuordenbarer Wert | SpeedS 1 bis (50) bis 2000
() Vorgabewerte AccelS 1 bis (200) bis 25000
Fine 0 bis (10000) bis 65000
Weight 0, 130 bis (1, 130) bis 3, 130

Sicherheitsstandard

CE-Kennzeichnung
EMV-Richtlinie
Maschinenrichtlinie

RoHS-Richtlinie
KC-Mark/KCs-Mark
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Max. Arbeitsbereich (Grad) (mm)/Max. Pulse-Bereich (Pulse)

Standard-Modell/Tischplattenmontage

Parameter G3-251S | G3-301S-* | G3-351S-*
erade 1. Achse + 140
g 2. Achse + 141 +142
- — 125 bis — 110 bis
1 rechtshandig - 150 165
Max. Achse . . — 150 bis — 165 bis
Arbeits- bogen linkshandig| - 125 110
bereich gebog echishand ] ~135bis | - 120 bis
(Grad), (mm) 2. g 150 165
Achse . .y — 150 bis — 165 bis
linkshéndig - 135 120
fiir beide 3. Achse 150 mm
4. Achse + 360
- 1. Achse — 1456356 bis 6699236
g 2. Achse + 2566827 + 2585032
e - 1019449 — 582543
1 fechtshandig - bis 6990507 | bis 7427414
Achse |. — 1747627 | -2184534
m;(ébereich ehogen linkshandig ) bis 6262329 | bis 5825423
(Pulse) ol rechtshandig - — 2457600 | —2184534
2. bis 2730667 | bis 3003734
Achse |. — 2730667 | - 3003734
linkshandig| - bis 2457600 | bis 2184534
fiir beide 3. Achse -1706667 bis 0
4. Achse +1494221
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Standard-Modell/Mehrfach-Befestigung

Parameter G3-301SM G3-351SM-*
gerade 1. Achse +115 +120
2. Achse +135 + 142
P 1 rechishandig : — 105 bis 130
bereich gebogen Achse Imkshandlg - — 130 bis 105
(Grad), 2. rechtshandig - — 120 bis 160
(mm) Achse linkshéndig - — 160 bis 120
fiir beide 3. Achse 150 mm
4. Achse + 360
gorade | L Achse BTSN | 873814 bis 6116694
2. Achse + 2457600 + 2585032
Max. 1. rechtshandig - — 436907 bis 6407965
Pulsebereich gebogen Achse Imkshandlg - — 1165085 bis 5679787
(Pulse) 2. rechtshéndig - — 2184534 bis 2912712
Achse linkshandig - — 2912712 bis 2184534
fir beide 3. Achse —-1706667 bis 0
4. Achse + 1494221
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Reinraum- & ESD-Modell/Tischplattenmontage

Parameter G3-251C | G3-301C-* | G3-351C-*
q 1. Achse + 140
gerade 15 Achse +137 +141 +142
- — 125 bis — 110 bis
1 rechtshandig - 150 165
Max. Achse . . — 150 bis — 165 bis
Arbeits- gebogen linkshandig ) 125 110
bereich . — 135 bis — 120 bis
(Grad), (mm) 2. rechtshandig - 145 160
Achse . .y — 145 bis — 160 bis
linkshéndig - 135 120
fiir beide 3. Achse 120 mm
4. Achse + 360
orade 1. Achse — 1456356 bis 6699236
g 2. Achse +2494009 | + 2566827 | + 2585032
. - 1019449 — 582543
1 rechishandig - bis 6990507 | bis 7427414
Achse [, . . — 1747627 | -2184534
Max. y i -
ax. linkshandig bis 6262329 | bis 5825423
Pulsebereich | gebogen 2457600 2184534
Pulse andi - B B
(Pulse) 2. rechtshandig bis 2639645 | bis 2912712
Achse [,. . . — 2639645 | —2912712
linkshandig| - bis 2457600 | bis 2184534
fiir beide 3. Achse — 1365334 bis 0
4. Achse + 1494221
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Reinraum- & ESD-Modell/Mehrfach-Befestigung

Parameter G3-301CM G3-351CM-*
q 1. Achse + 115 +120
gerade 5 Achse +135 +142
Max. rechtshandig - — 105 bis 130
Arbeits- gebogen L-Achse i shandig - ~ 130 bis 105
bereich 2 Achse |echtshandig - — 120 bis 150
(Grad), (mm) : linkshandig - — 150 bis 120
fiir beide 3. Achse 120 mm
4. Achse + 360
— 728178 — 873814
gerade | AN bis 5971058 |  bis 6116694
2. Achse + 2457600 + 2585032
I — 436907
L A rechtshandig - bis 6407965
Max. ' linkshandi - ~ 1165085
Pulsebereich gebogen g bis 5679787
Pulse _
( ) rechtshandig - - 2184534
2 Achse bis 2730667
linkshandig - ~ 2730667
bis 2187534
fiir beide 3. Achse — 1365334 his 0
4. Achse + 1494221
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Beim PTP-Befehl.
Die maximale Geschwindigkeit fiir den CP-Befehl betrdgt 2000 mm/s in der horizontalen
Ebene.

Wenn der Massenschwerpunkt in der Mitte der 4. Achse liegt.
Wenn der Massenschwerpunkt nicht in der Mitte der 4. Achse liegt, stellen Sie den
Parameter mithilfe des Inertia-Befehls ein.

Das Abluftsystem im Reinraum-Modell-Manipulator saugt Luft aus dem Sockelinneren
und dem Inneren der Armabdeckung.
Ein Riss oder eine andere Offnung im Grundgerat kann den Verlust des negativen
Luftdrucks im auBeren Teil des Armes verursachen, was zu einem erhdhten Staubaustritt
fuhren kann.
Entfernen Sie nicht die Wartungsabdeckung auf der Vorderseite des Sockels.
Dichten Sie den Abluft-Ausgang und den Abluft-Schlauch mit Vinyl-Klebeband ab, sodass
der Anschluss luftdicht ist.
Wenn der Abluft-Durchfluss nicht ausreichend ist, kann der Staubpartikel-Austritt den
angegebenen maximalen Grad Uberschreiten.
Reinheitsgrad  : 1SO-Klasse 3 (1S014644-1)
Staubmenge (Durchmesser 0,1 pm oder groRer) in 28317 cm® (1 cft)
Probeluft um den Mittelpunkt des Arbeitsbereiches herum: 10 Partikel
oder weniger.
Abluftsystem  : Durchmesser Abluftausgang:
Innendurchmesser: g 12 mm/AulRendurchmesser: g 16 mm
Abluftschlauch: Polyurethan-Schlauch
AuBendurchmesser: g 12 mm (Innendurchmesser: g 8 mm) oder
Innendurchmesser: g 16 mm oder groRer
Empfohlene Abluft-Durchflussmenge: ca. 1000 cm®/s (normal)
Die ESD-Spezifikationen gelten fur antistatische Kunstharze. Bei diesem Modell wird die
Staubanhaftung mittels elektrischer Aufladung kontrolliert.

Fir die Messung mussen die folgenden Bedingungen fir den Manipulator erftllt sein:

Betriebsbedingungen: Unter Nennlast, 4-Achsen simultane Bewegung, maximale
Geschwindigkeit, maximale Beschleunigung und 50 %
Einschaltdauer.

Messpunkt : Gegenilber dem Manipulator, 1000 mm vom Arbeitsbereich entfernt,
50 mm tber der Installationsoberflache.

Whéhrend des Normalbetriebs ist die Accel-Einstellung 100 die optimale Einstellung, die
wahrend der Positionierung ein Gleichgewicht zwischen Beschleunigung und Vibration
gewdhrleistet. Auch wenn Werte grofRer 100 auf Accel gestellt werden kdnnen, sollte die
Verwendung hoher Werte auf notwendige Bewegungen beschrénkt bleiben, da der stdndige
Betrieb des Manipulators mit einer hohen Accel-Einstellung die Lebensdauer stark
verkirzen kann.
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G6
Parameter GB-****
Art der Montage Tischplatte
Umgebung Reinraum-Modell + ESD ", Geschiitztes Modell
45 450 mm
krﬁ 2. 55 550 mm
65 650 mm
180 mm : G6-**1S*, D*
Armlénge 1 150 mm : G6-**1C*, P*, D* mit
Faltenbalg-Option
3. Am 330 mm ; G6-**35*, D*
3 300 mm : G6-**3C*, P*, D* mit
Faltenbalg-Option
Gewicht 45/55 27 kg: 60 Ib
(Gewicht der Kabel 65 28 kg: 62 Ib
ausgenommen)
Antriebsmethode | Alle Achsen AC Servomotor
45 6440 mm/s
L&z 55 7170 mm/s
Max. Achse
o 65 7900 mm/s
Geschwindigkeit
*3 3 Achse 1 1100 mm/s
) 3 2350 mm/s
4. Achse 2400 Grad/s
. 1. & 2. Achse + 0,015 mm
\é\éf:uﬁrghlfeli-t 3. Achse +0,01 mm
4. Achse + 0,005 Grad
45
1. Achse 55 + 152 Grad
65
45 + 142 bis 147,5 Grad *a
2. Achse 55 + 1475 Grad
Max. 65 +147,5 Grad
Arbeitsbereich 180 mm : G6-**15*, D*
1 150 mm : G6-**1C*, P*, D* mit
Faltenbalg-Option
3. Achse 330 mm : G6-**35*, D*
3 300 mm : G6-**3C*, P*, D* mit
Faltenbalg-Option
4. Achse + 360 Grad
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Parameter GB-****
45
1. Achse | 55 -1805881 his +7048761
65
45 + 2585031 bis 2685156 *a
Max. 2.Achse | 55 + 2685156
Pulsebereich 65 + 2685156
(Pulse) 1 -1976708 : G6-**1S*, D*
3. Achse -1647257 : G6-**1C*, P*, D* mit Faltenbalg-Option
' 3 -1811982 : G6-**3S*, D*
-1647257 : G6-**3C*, P*, D* mit Faltenbalg-Option
4. Achse + 1961226
*a . G6-45*** 2. Achse
Max. Arbeitsbereich Max. Pulsebereich
G6-45*S*, D* Z 0 bis —?70 1475 Grad +2685156 Pulse
Z —270 bis -330 145 Grad +2639645 Pulse
G6-45*C*/P*/D* Z 0 bis -240 147,5 Grad +2685156 Pulse
mit Faltenbalg-Option Z -240 bis -300 142 Grad +2585031 Pulse
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Parameter G6-****R GB-****\W
Art der Montage Decke Wand
Umgebung Reinraum-Modell + ESD ™7, Geschiitztes Modell ™
45 450 mm
krﬁ 2. 55 550 mm
65 650 mm
180 mm : G6-**1S*, D*
Armlange 1 150 mm : G6-**1C*, P*, D* mit
Faltenbalg-Option
3. Arm 330 mm : G6-**35*, D*
3 300 mm : G6-**3C*, P*, D* mit
Faltenbalg-Option
Gewicht 45/55 27 kg: 60 Ib 29 kg: 64 Ib
(Gewicht der Kabel . .
ausgenommer) 65 28 kg: 62 Ib 29,5kg: 65 Ib
Antriebsmethode | Alle Achsen AC Servomotor
45 6440 mm/s
L&z2. 55 7170 mm/s
Max. Achse
. 65 7900 mm/s
Geschwindigkeit
*3 3. Achse 1 1100 mm/s
' 3 2350 mm/s
4. Achse 2400 Grad/s
) ) +
Wiederhol- 1 &i Achse + 0,015 mm
genauigkeit 3. Achse +0,01 mm
4. Achse + 0,005 Grad
45 + 120 Grad + 105 Grad
1. Achse 55 + 135 Grad
65 +152 Grad + 148 Grad
45 + 130 Grad
2 Achse 55 + 1475 Gra_d 'S _
+ 145 Grad : C*, P*, D* mit Faltenbalg-Option
Max. _ 65 +147,5 Grad
Arbeitsbereich 180 mm : G6-**1S* D*
1 150 mm : G6-**1C*, P*, D* mit
Faltenbalg-Option
3. Achse 330 mm : G6-**35*, D*
3 300 mm : G6-**3C*, P*, D* mit
Faltenbalg-Option
4. Achse + 360 Grad
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Parameter G6-****R GB-****\\/
Art der Montage Decke Wand
45 -873814 bis +6116694 -436907 bis +5679787
1. Achse 55 . -1310720 bis +6553600
65 ~1805881 bis +7048761 | 659373 bis +6932253
45 + 2366578
+ 2685156 : S
Max 2. Achse | 55 + 2639645 : C*, P*, D* mit Faltenbalg-Option
Pulsebereich 65 * 2.685155 T
(Pulse) -1976708 : G6-**15*, D*
1 -1647257 : G6-**1C*, P*, D* mit
Faltenbalg-Option
3. Achse 1811982 : G6-**35*, D*
3 -1647257 : G6-**3C*, P*, D* mit
Faltenbalg-Option
4, Achse + 1961226
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Parameter GB-*rxxx
1. Achse 0,0000343 Grad/Pulse
2. Achse 0,0000549 Grad/Pulse
Aufldsung 3. Achse 1 0,0000911 mm/Pulse
) 3 0,0001821 mm/Pulse
4. Achse 0,0001836 Grad/Pulse
1. Achse 400 W
Motorleistungs- 2. Achse 400 W
aufnahme 3. Achse 200 W
4. Achse 100 W
Nennwert 3 kg
Nutzlast Maximal 6 kg
4. Achse erlaubtes Nennwert 0,01 kg-m?
Tragheitsmoment ™ Maximal 0,12 kg-m?
Durchmesser 220 mm
der Z-Achse
Hand
Durchgangs- 2 14 mm
bohrung
3. Achse Abwarts-Kraft 150 N
Anwenderverkabelung elektrisch 24 (15-polig + 9-polig : D-Sub)
2 Pneumatikschldauche (g 6 mm): 0,59 MPa (6
Anwenderanschliisse kgf/cm?: 86 psi)
Pneumatik 2 Pneumatikschlauche (g 4 mm) : 0,59 MPa (6
kgf/cm?: 86 psi)
Umgebungs- 5 bis 40 °C
Umgebungs- temperatur (mit minimaler Temperaturschwankung)
bedingungen ftljitt;ZSchtigkeit 10 bis 80 % (nicht kondensierend)
Schallpegel ™ Lpeg= 70 dB(A)
Speed 1 bis (5) bis 100
Accel 1 bis (10) bis 120
Zuordenbarer Wert SpeedS 1 bis (50) bis 2000
() Vorgabewerte AccelS 1 bis (200) bis 25000
Fine 0 bis (10000) bis 65000
Weight 0, 250 bis (3, 250) bis 6, 250

Sicherheitsstandard

CE-Kennzeichnung
EMV-Richtlinie
Maschinenrichtlinie

RoHS-Richtlinie
KC-Mark/KCs-Mark
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Das Abluftsystem im Reinraum-Modell-Manipulator (G6-***C*) saugt Luft aus dem
Sockelinneren und dem Inneren der Armabdeckung.
Ein Riss oder eine andere Offnung im Grundgerit kann den Verlust des negativen
Luftdrucks im auReren Teil des Armes verursachen, was zu einem erhohten Staubaustritt
fuhren kann.
Entfernen Sie nicht die Wartungsabdeckung auf der Vorderseite des Sockels.
Dichten Sie den Abluft-Ausgang und den Abluft-Schlauch mit Vinyl-Klebeband ab, sodass
der Anschluss luftdicht ist.
Wenn der Abluft-Durchfluss nicht ausreichend ist, kann der Staubpartikel-Austritt den
angegebenen maximalen Grad Uberschreiten.
Reinheitsgrad  : 1SO-Klasse 3 (1S014644-1)
Staubmenge (Durchmesser 0,1 pm oder groBer) in 28317 cm?® (1 cft)
Probeluft um den Mittelpunkt des Arbeitsbereiches herum: 10 Partikel
oder weniger.
Abluftsystem  :Durchmesser Abluftausgang: Innendurchmesser: g 12 mm/
AuBendurchmesser: g 16 mm
Abluftschlauch :  Polyurethan-Schlauch
AuRendurchmesser: g 12 mm
(Innendurchmesser: g 8 mm)
oder Innendurchmesser g 16 mm oder grofer
Empfohlene Abluft-Durchflussmenge: ca. 1000 cm®/s
(normal)

Die ESD-Spezifikationen gelten fur antistatische Kunstharze. Bei diesem Modell wird die
Staubanhaftung mittels elektrischer Aufladung kontrolliert.

IP (International Protection) fir geschutzte Manipulatoren gibt den internationalen
Standard fur den Schutzgrad gegen Staub und Wasser an.

Standard  G6-***D*-Manipulatoren haben keine Faltenbalge. Der normale
G6-***D*-Manipulator (ohne Faltenbalg-Option) wird unter widrigen Bedingungen mit
6lhaltigem Dunst betrieben.

Wenn Sie Faltenbélge bendtigen, wahlen Sie bei der Bestellung einen Manipulator mit
Faltenbalg-Option.
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Die Manipulatoren mit Faltenbélgen (Option) erfiillen die Anforderungen der Schutzart
IP54 (IEC 60529, JIS C0920).

Modell Schutzart
Staub darf nicht in einer Menge eindringen,
G6-***D* Staub: 5 welche den zufriedenstellenden Betrieb der
mit 1P54 Ausriistung beeint_r'achtigt._ _ _
Faltenbalg- Wasser, das aus einer beliebigen Richtung gegen
Option Wasser: 4 | das Gehduse spritzt, darf keinen Schaden
anrichten.
Staub: 6 Kein Eindringen von Staub.
G **xp* IP65 Wasser, das aus einer Dise aus _einer belieb!gen
Wasser: 5 | Richtung gegen das Geh&use spritzt, darf keinen
Schaden anrichten.

Beim PTP-Befehl. Die maximale Geschwindigkeit fiir den CP-Befehl betragt 2000 mm/s
in der horizontalen Ebene.

Wenn der Massenschwerpunkt in der Mitte der 4. Achse liegt.  Wenn der
Massenschwerpunkt nicht in der Mitte der 4. Achse liegt, stellen Sie den Parameter mithilfe
des Inertia-Befehls ein.

Fir die Messung missen die folgenden Bedingungen fiir den Manipulator erfillt sein:

Betriebsbedingungen  : Unter Nennlast, 4-Achsen simultane Bewegung, maximale
Geschwindigkeit, maximale Beschleunigung und 50 %
Einschaltdauer.

Messpunkt : Gegeniiber dem Manipulator, 1000 mm vom Arbeitsbereich
entfernt, 50 mm tber der Installationsoberflache.

Wahrend des Normalbetriebs ist die Accel-Einstellung 100 die optimale Einstellung, die
wahrend der Positionierung ein Gleichgewicht zwischen Beschleunigung und Vibration
gewadhrleistet. Auch wenn Werte groer 100 auf Accel gestellt werden kénnen, sollte die
Verwendung hoher Werte auf notwendige Bewegungen beschrankt bleiben, da der standige
Betrieb des Manipulators mit einer hohen Accel-Einstellung die Lebensdauer stark
verkiirzen kann.
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G10/G20
Parameter G10/G20-****
Art der Montage Tischplatte
Umaeb Reinraum-Modell + ESD %,
mgebung Geschutztes Modell ™
65 650 mm (nur G10)
1. &2 Arm | 85 850 mm (G10, G20)
A0 1000 mm (nur G20)
180 mm : G10/G20-**1S*, D*
Armlange 1 150 mm : G10/G20-**1C*, P*, D* mit
3. Arm Faltenbalg-Option
' 420 mm : G10/G20-**4S*, D*
4 390 mm : G10/G20-**4C*, P*, D* mit
Faltenbalg-Option
Gewicht G10 65 46 kg: 102 Ib
(das Gewicht der G10/G20 85 48 kg: 106 Ib
Kabel ausgenommen) | G20 A0 50 kg: 111 1b
Antriebsmethode Alle Achsen AC Servomotor
182 65 8800 mm/s
Achse. 85 11000 mm/s
A0 11500 mm/s
Cohwindigkeit® | 3. Ach L 1100 mm/s
windigket - Achse 4 2350 mm/s
G10 2400 Grad/s
4.Achse 50 1700 Grad/s
) 1. & 2. Achse + 0,025 mm
Wlede_rhol_- 3. Achse +0,01 mm
genauigkeit
4. Achse + 0,005 Grad
65
1. Achse 85 + 152 Grad
A0
65
2. Achse 85 +152,5 Grad *a
Max. A0 180 mm : G10/G20-**1S*, D*
Arbeitsbereich 1 150 mm : G10/G20-**1C*, P*,
D* mit Faltenbalg-Option
3. Achse 420 mm : G10/G20-**4S*, D*
4 390 mm : G10/G20-**4C*, P*,
D* mit Faltenbalg-Option
4. Achse + 360 Grad
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Parameter G10/G20-****
65
1. Achse 85 —1805881 bis +7048761
A0
65
2. Achse 85 + 2776178 *a
A0
Max. Pulsebereich —1946420 : G10/G20-**1S*, D*
(Pulse) 1 -1622016 : G10/G20-**1C*, P*,

D* mit Faltenbalg-Option

3. Achse 22270823 : G10/G20-**4S*, D*
4 ~2108621 : G10/G20-**4C*, P*,
D* mit Faltenbalg-Option
G10 + 1951517
fAchse G20 + 2752512

HINWEIS Die Lange des 1. und 2. Arms variiert je nach Manipulator-Modell.
65 : 650 mm nur G10
85 :850 mm G10/G20
A0 : 1000 mm nur G20
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Parameter G10/G20-****R G10/G20-*****\\/
Art der Montage Decke Wand
Umaebun Reinraum-Modell + ESD ™
gepting Geschiitztes Modell "
65 650 mm (nur G10)
1.&2.Arm 85 850 mm (G10, G20)
A0 1000 mm (nur G20)
180 mm : G10/G20-**1S*, D*
Armlange 1 150 mm : G10/G20-**1C*, P*,
3. Arm D* mit Faltenbalg-Option
' 420 mm : G10/G20-**4S*, D*
4 390 mm : G10/G20-**4C*, P*,
D* mit Faltenbalg-Option
Gewicht G10 65 46 kg: 102 Ib 51 kg: 113 Ib
(das Gewicht der Kabel G10/G20 85 48 kg: 106 Ib 53 kg: 117 Ib
ausgenommen) G20 A0 50 kg: 111 Ib 55 kg: 122 Ib
Antriebsmethode Alle Achsen AC Servomotor
65 8800 mm/s
1. & 2. Achse 85 11000 mm/s
Max. T 10w
s g mm/s
Geschwindigkeit 3. Achse n 2350 mm/s
G10 2400 Grad/s
4. Achse G20 1700 Grad/s
1. & 2. Achse + 0,025 mm
Wiederholgenauigkeit | 3. Achse + 0,01 mm
4. Achse + 0,005 Grad
65 + 107 Grad
1. Achse 85 + 152 Grad + 107 Grad
A0
65 + 130 Grad
y 2. Achse i‘% +152,5 Grad *a
ax.
: : 180 mm : G10/G20-**1S*, D*
Arbeitsbereich 1 150 mm : G10/G20-**1C*, P*,
D* mit Faltenbalg-Option
3. Achse 420 mm : G10/G20-**4S*, D*
4 390 mm : G10/G20-**4C*, P*,
D* mit Faltenbalg-Option
4. Achse + 360 Grad

80
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Parameter G10/G20-****R G10/G20-*****\W\
65 —-495161
1 Achse bis +5738041 -495161
' 85 -1805881 bis +5738041
A0 bis +7048761
65 + 2366578
2. Achse 85
+ *
Max. A0 + 2776178 *a
Pulsebereich —-1946420 : G10/G20-**1S*, D*
(Pulse) 1 -1622016 : G10/G20-**1C*, P*,
D* mit Faltenbalg-Option
3. Achse 2270823 : GL0/G20-**4S*, D*
4 —2108621 : G10/G20-**4C*, P*,
D* mit Faltenbalg-Option
G10 + 1951517
4. Achse G20 + 2752512

*a : Werte der 2. Achse fir die folgenden Manipulatoren

Max. Arbeitsbereich

Max. Pulsebereich

G10/G20-85C, P, D mit Faltenbalg-Option
(Z: nur —360 bis —390)

G10/G20-85CR, PR, DR mit Faltenbalg-Option

G10/G20-85CW, PW, DW mit Faltenbalg-Option

+ 151 Grad

+ 2748871
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Parameter G10-*rrrx G20-*rxxx
1. Achse 0,0000343 Grad/Pulse
2. Achse 0,0000549 Grad/Pulse
N 1 0,0000925 mm/Pulse
Auflosung 3. Achse 0,000185 mm/Pulse
0,0001845 0,0001308
4. Achse Grad/Pulse Grad/Pulse
1. Achse 750 W
Motorleistungs- 2. Achse 600 W
aufnahme 3. Achse 400 W
4. Achse 150 W
Nennwert 5 kg 10 kg
Nutzlast Maximal 10 kg 20 kg
4. Achse erlaubtes Nennwert 0,02 kg-m? 0,05 kg-m?
Tragheitsmoment ™ Maximal 0,25 kg-m? 0,45 kg-m?
Durchmesser 225 mm
der Z-Achse
Hand
Durchgangs- 218 mm
bohrung
3. Achse Abwérts-Kraft 250 N
Anwenderverkabelung elektrisch 24 (15-polig + 9-polig : D-Sub)
2 Pneumatikschlauchez(ﬂ 6 mm):
" - 0,59 MPa (6 kgf/cm“: 86 psi)
Anwenderanschliisse Pneumatik 2 Pneumatikschlauch (z 4 mm):
0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)
Umgebungs- 5bis40° C
Umgebungs- temperatur (mit minimaler Temperaturschwankung)
bedingungen Ir_etljittll‘\e/ﬁchtigkeit 10 bis 80 % (nicht kondensierend)
Schallpegel ™ L e = 70 dB(A)
Speed 1 bis (5) bis 100
Accel 1 bis (10) bis 120
Zuordenbarer Wert SpeedS 1 bis (50) bis 2000
() Vorgabewerte AccelS 1 bis (200) bis 25000
Fine 0 bis (10000) bis 65000
Weight 0, 400 bis (10, 400) bis 20, 400

Sicherheitsstandard

CE-Kennzeichnung
EMV-Richtlinie,
Maschinenrichtlinie,
RoHS-Richtlinie

KC-Mark/KCs-Mark
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*1: Das Abluftsystem im Reinraum-Modell-Manipulator (G10/G20-***C*) saugt Luft aus dem
Sockelinneren und dem Inneren der Armabdeckung.
Ein Riss oder eine andere Offnung im Grundgerit kann den Verlust des negativen
Luftdrucks im aufleren Teil des Armes verursachen, was zu einem erhdhten Staubaustritt
fuhren kann.
Entfernen Sie nicht die Wartungsabdeckung auf der Vorderseite des Sockels.
Dichten Sie den Abluft-Ausgang und den Abluft-Schlauch mit Vinyl-Klebeband ab, sodass
der Anschluss luftdicht ist.
Wenn der Abluft-Durchfluss nicht ausreichend ist, kann der Staubpartikel-Austritt den
angegebenen maximalen Grad liberschreiten.
Reinheitsgrad: ISO-Klasse 3 (1SO14644-1)
Staubmenge (Durchmesser 0,1 pm oder groRer) in 28317 cm® (1 cft)
Probeluft um den Mittelpunkt des Arbeitsbereiches herum: 10 Partikel
oder weniger.
Abluftsystem: Durchmesser Abluftausgang: Innendurchmesser: g 12 mm/
AuRendurchmesser: g 16 mm
Abluftschlauch: Polyurethan-Schlauch
AuBendurchmesser: g 12 mm
(Innendurchmesser: g 8 mm)
oder Innendurchmesser: g 16 mm oder grofer
Empfohlene Abluft-Durchflussmenge: ca. 1000 cm®/s
(normal)

Die ESD-Spezifikationen gelten fur antistatische Kunstharze. Bei diesem Modell wird die
Staubanhaftung mittels elektrischer Aufladung kontrolliert.

*2: IP (International Protection) fiir geschiitzte Manipulatoren gibt den internationalen
Standard fir den Schutzgrad gegen Staub und Wasser an.

Standard G10/G20-***D*-Manipulatoren haben keine Faltenbdlge. Der Standard
G10/G20-***D*-Manipulator (ohne Faltenbalg-Option) wird unter widrigen Bedingungen
mit 6lhaltigem Dunst betrieben.

Wenn Sie Faltenbdlge bendtigen, wahlen Sie bei der Bestellung einen Manipulator mit
Faltenbalg-Option.
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*3:

*4.

*5:

*6:
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Die Manipulatoren mit Faltenbédlgen (Option) erfullen die Anforderungen der Schutzart
IP54 (IEC 60529, JIS C0920).

Modell Schutzart

Staub darf nicht in einer Menge eindringen,
Staub: 5 welche den zufriedenstellenden Betrieb der
Ausriistung beeintréchtigt.

Wasser, das aus einer beliebigen Richtung
Wasser: 4 gegen das Gehduse spritzt, darf keinen
Schaden anrichten.

Staub: 6 Kein Eindringen von Staub.

Wasser, das aus einer Dise aus einer
Wasser: 5 beliebigen Richtung gegen das Gehéuse
spritzt, darf keinen Schaden anrichten.

G10/G20-***D*
mit 1P54
Faltenbalg-Option

G10/G20-***p* 1P65

Beim PTP-Befehl. Die maximale Geschwindigkeit fur den CP-Befehl betrdgt 2000 mm/s
in der horizontalen Ebene.

Wenn der Massenschwerpunkt in der Mitte der 4. Achse liegt.  Wenn der
Massenschwerpunkt nicht in der Mitte der 4. Achse liegt, stellen Sie den Parameter mithilfe
des Inertia-Befehls ein.

Fir die Messung missen die folgenden Bedingungen fur den Manipulator erfillt sein:

Betriebsbedingungen : Unter Nennlast, 4-Achsen simultane Bewegung, maximale
Geschwindigkeit, maximale Beschleunigung und 50 %
Einschaltdauer.

Messpunkt : Gegenuber dem Manipulator, 1000 mm vom Arbeitsbereich
entfernt, 50 mm Uber der Installationsoberflache.

Wiéhrend des Normalbetriebs ist die Accel-Einstellung 100 die optimale Einstellung, die
wahrend der Positionierung ein Gleichgewicht zwischen Beschleunigung und Vibration
gewdhrleistet. Auch wenn Werte groRer 100 auf Accel gestellt werden kénnen, sollte die
Verwendung hoher Werte auf notwendige Bewegungen beschrénkt bleiben, da der standige
Betrieb des Manipulators mit einer hohen Accel-Einstellung die Lebensdauer stark
verkirzen kann.
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RS3
Parameter RS3-351*
1.& 2. Arm 350 mm
Armlange 1. Arm 175 mm
2. Arm 175 mm
Max. 1. & 2. Achse 6237 mm/s
Geschwindigkeit ™ 3. Achse 1100 mm/s
4. Achse 2600 Grad/s
1. & 2. Achse +0,01 mm
Wiederholgenauigkeit 3. Achse + 0,01 mm
4. Achse + 0,01 Grad
Nennwert 1lkg
Nutzlast Maximal 3 kg
4. Achse erlaubtes Nennwert 0,005 kg-m?
Tragheitsmoment Maximal 0,05 kg-m?
1. Achse + 225 Grad
2. Achse + 225 Grad
Max. Arbeitsbereich 3. Achse RS*-**1S 130 mm
' RS*-**1C 100 mm
4. Achse + 720 Grad
1. Achse — 2560000 bis + 5973334 Pulse
Max. Pulse-Bereich 2. Achse + 4177920 Pulse
(szs'e)“ se-bereic 3 Achse | RS™1S — 1479112 Pulse bis 0 Pulse
' RS*-**1C — 1137778 Pulse bis 0 Pulse
4. Achse + 3145728 Pulse
1. Achse 0,0000527 Grad/Pulse
Auflosung 2. Achse 0,0000538 Grad/Pulse
3. Achse 0,0000879 mm/Pulse
4. Achse 0,000229 Grad/Pulse
Durchmesser der 216 mm
Hand Z-Achse
Durchgangsbohrung g 11 mm
Montagebohrung 6-M6
Gewicht (ohne Kabel) 17kg:381b
Antriebsmethode Alle Achsen AC Servomotor
1. Achse 400 W
. 2. Achse 200 W
Motorleistungsaufnahme 3. Achse 150 W
4. Achse 100 W
Option Einbauumgebung Reinraum & ESD ~°
3. Achse Abwarts-Kraft 150 N

Anwenderverkabelung elektrisch

15-adrig: D-Sub/15-polige Stecker
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Parameter

RS3-351*

Anwenderanschliisse Pneumatik

2 Pneumatikschlauche (g 6 mm):
0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

1 Pneumatikschlauch (g 4 mm):
0,59 MPa (6 kgficm?: 86 psi)

Umgebungs- 5 bis 40 °C
Umgebungs- temperatur (mit minimaler Temperaturschwankung)
bedingungen rLel:?tt;ZEchtigkeit 10 % bis 80 % RH (nicht kondensierend)
Schallpegel ™ LAeq = 65 dB(A) oder niedriger

Speed 1 bis (5) bis 100

Accel ® 1 bis (10) bis 120
Zuordenbarer Wert SpeedS 1 bis (50) bis 2000
() Vorgabewerte AccelS 1 bis (200) bis 25000

Fine 0 bis (10000) bis 65000

Weight 0, 175 bis (1, 175) bis 3, 175

Sicherheitsstandard

CE-Kennzeichnung
EMV-Richtlinie
Maschinenrichtlinie

RoHS-Richtlinie
KC-Mark/KCs-Mark
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*1:

*2:

*3:

*4.

*5:

Beim PTP-Befehl. Die maximale Geschwindigkeit fur den CP-Befehl betragt 2000 mm/s
in der horizontalen Ebene.

Wenn der Massenschwerpunkt in der Mitte der 4. Achse liegt.
Wenn der Massenschwerpunkt nicht in der Mitte der 4. Achse liegt, stellen Sie den
Parameter mithilfe des Inertia-Befehls ein.

Das Abluftsystem im Reinraum-Modell-Manipulator saugt Luft aus dem Sockelinneren
und dem Inneren der Armabdeckung.
Ein Riss oder eine andere Offnung im Grundgerat kann den Verlust des negativen
Luftdrucks im auBeren Teil des Armes verursachen, was zu einem erhdhten Staubaustritt
fuhren kann.
Entfernen Sie nicht die Wartungsabdeckung auf der Vorderseite des Sockels.
Dichten Sie den Abluft-Ausgang und den Abluft-Schlauch mit Vinyl-Klebeband ab, sodass
der Anschluss luftdicht ist.
Wenn der Abluft-Durchfluss nicht ausreichend ist, kann der Staubpartikel-Austritt den
angegebenen maximalen Grad Uberschreiten.
Reinheitsgrad: 1ISO-Klasse 3 (1SO14644-1)
Staubmenge (Durchmesser 0,1 um oder gro@er) in 28317 cm?® (1 cft)
Probeluft um den Mittelpunkt des Arbeitsbereiches herum: 10 Partikel
oder weniger.
Abluftsystem: Durchmesser Abluftausgang: Innendurchmesser: g 12 mm/
AuBendurchmesser: g 16 mm
Abluftschlauch: Polyurethan-Schlauch
AuBendurchmesser: g 12 mm (Innendurchmesser: g 8 mm)
oder Innendurchmesser: g 16 mm oder gréf3er
Empfohlene Abluft-Durchflussmenge: ca. 1000 cm®/s
(normal)
Die ESD-Spezifikationen gelten fur antistatische Kunstharze. Bei diesem Modell wird die
Staubanhaftung mittels elektrischer Aufladung kontrolliert.

Fir die Messung mussen die folgenden Bedingungen fur den Manipulator erfillt sein:

Betriebsbedingungen : Unter Nennlast, 4-Achsen simultane Bewegung, maximale
Geschwindigkeit, maximale Beschleunigung und 50 %
Einschaltdauer.

Messpunkt : Gegeniiber dem Manipulator, 1000 mm vom Arbeitsbereich
entfernt, 50 mm Uber der Installationsoberflache.

Whéhrend des Normalbetriebs ist die Accel-Einstellung 100 die optimale Einstellung, die
wahrend der Positionierung ein Gleichgewicht zwischen Beschleunigung und Vibration
gewdhrleistet. Auch wenn Werte groRer 100 auf Accel gestellt werden kdnnen, sollte die
Verwendung hoher Werte auf notwendige Bewegungen beschrénkt bleiben, da der standige
Betrieb des Manipulators mit einer hohen Accel-Einstellung die Lebensdauer stark
verkirzen kann.
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RS4
Parameter RS4-551*

1. & 2. Arm 550 mm
Armlange 1. Arm 275 mm

2. Arm 275 mm
Max 1. & 2. Achse 7400 mm/s
Gesc.hwin digkeit ™ 3. Achse 1100 mm/s

4. Achse 2600 Grad/s

1. & 2. Achse + 0,015 mm
Wiederholgenauigkeit 3. Achse + 0,01 mm

4. Achse + 0,01 Grad

Nennwert 1lkg
Nutzlast Maximal 4kg
4. Achse erlaubtes Nennwert 0,005 kg-m?
Tragheitsmoment Maximal 0,05 kg-m?

1. Achse + 225 Grad

2. Achse + 225 Grad
Max. Arbeitsbereich 3. Achse RS*-**1S 130 mm

) RS*-**1C 100 mm

4. Achse + 720 Grad

1. Achse — 4096000 bis + 9557334 Pulse
Max. Pulse-Bereich 2. Achse + 4177920 Pulse
(Pﬁfs'e)” se-bereic 3 Achse | RS™**1S — 1479112 Pulse bis 0 Pulse

' RS*-**1C — 1137778 Pulse bis 0 Pulse

4. Achse + 3145728 Pulse

1. Achse 0,0000330 Grad/Pulse
Auflosung 2. Achse 0,0000538 Grad/Pulse

3. Achse 0,0000879 mm/Pulse

4. Achse 0,000229 Grad/Pulse

Durchmesser der Z-Achse g 16 mm
Handdurchmesser

Durchgangsbohrung g 11 mm
Montagebohrung 6-M6
Gewicht (ohne Kabel) 19kg:421b
Antriebsmethode Alle Achsen AC Servomotor

1. Achse 400 W
Motorleistungs- 2. Achse 400 W
aufnahme 3. Achse 150 W

4. Achse 100 W
Option Umgebung Reinraum & ESD ™°
3. Achse Abwarts-Kraft 150 N
Anwenderverkabelung elektrisch 15-adrig: D-Sub/15-polige Stecker
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Parameter

RS4-551*

Anwenderanschliisse Pneumatik

2 Pneumatikschlauche (g 6 mm):
0,59 MPa (6 kgficm?: 86 psi)

1 Pneumatikschlauch (g 4 mm):
0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

Umgebungs- 5 bis 40 °C
Umgebungs- temperatur (mit minimaler Temperaturschwankung)
bedingungen f&;‘}l‘e’ﬁchﬂgkei t 10 % bis 80 % RH (nicht kondensierend)
Schallpegel ™ LAeq = 65 dB(A) oder niedriger

Speed 1 bis (5) bis 100

Accel ® 1 bis (10) bis 120
Zuordenbarer Wert SpeedS 1 bis (50) bis 2000
() Vorgabewerte AccelS 1 bis (200) bis 25000

Fine 0 bis (10000) bis 65000

Weight 0, 275 bis (1, 275) bis 4, 275

Sicherheitsstandard

CE-Kennzeichnung
EMV-Richtlinie
Maschinenrichtlinie

RoHS-Richtlinie
KC-Mark/KCs-Mark
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Beim PTP-Befehl. Die maximale Geschwindigkeit fur den CP-Befehl betrdgt 2000 mm/s
in der horizontalen Ebene.

Wenn der Massenschwerpunkt in der Mitte der 4. Achse liegt.
Wenn der Massenschwerpunkt nicht in der Mitte der 4. Achse liegt, stellen Sie den
Parameter mithilfe des Inertia-Befehls ein.

Das Abluftsystem des Reinraum-Modell-Manipulators saugt Luft aus dem Inneren des
Sockels und der Armabdeckung.

Ein Riss oder eine andere Offnung im Grundgerat kann den Verlust des negativen
Luftdrucks im auBeren Teil des Armes verursachen, was zu einem erhéhten Staubaustritt
fuhren kann.

Entfernen Sie nicht die Wartungsabdeckung auf der Vorderseite des Sockels.

Dichten Sie den Abluft-Ausgang und den Abluft-Schlauch mit Vinyl-Klebeband ab, sodass
der Anschluss luftdicht ist.

Wenn der Abluft-Durchfluss nicht ausreichend ist, kann der Staubpartikel-Austritt den
angegebenen maximalen Grad Uberschreiten.

Reinheitsgrad: 1SO-Klasse 3 (1S014644-1)

Staubmenge (Durchmesser 0,1 um oder groRer) in 28317 cm® (1 cft)
Probeluft um den Mittelpunkt des Arbeitsbereiches herum: 10 Partikel
oder weniger.

Abluftsystem: Durchmesser Abluftausgang: Innendurchmesser: g 12 mm/
AuRendurchmesser: g 16 mm

Abluftschlauch: Polyurethan-Schlauch
AuRendurchmesser: g 12 mm (Innendurchmesser: g 8 mm)
oder Innendurchmesser: g 16 mm oder gréf3er
Empfohlene Abluft-Durchflussmenge: ca. 1000 cm®/s
(normal)

Die ESD-Spezifikationen gelten fur antistatische Kunstharze. Bei diesem Modell wird die
Staubanhaftung mittels elektrischer Aufladung kontrolliert.

Fir die Messung missen die folgenden Bedingungen fiir den Manipulator erfllt sein:

Betriebsbedingungen : Unter Nennlast, 4-Achsen simultane Bewegung, maximale
Geschwindigkeit, maximale Beschleunigung und 50 %

Einschaltdauer.
Messpunkt : Gegeniiber dem Manipulator, 1000 mm vom Arbeitsbereich
entfernt, 50 mm Uber der Installationsoberflache.
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*5: Wahrend des Normalbetriebs ist die Accel-Einstellung 100 die optimale Einstellung, die
wahrend der Positionierung ein Gleichgewicht zwischen Beschleunigung und Vibration
gewdhrleistet. Auch wenn Werte grofRer 100 auf Accel gestellt werden kdnnen, sollte die
Verwendung hoher Werte auf notwendige Bewegungen beschrénkt bleiben, da der standige
Betrieb des Manipulators mit einer hohen Accel-Einstellung die Lebensdauer stark
verkirzen kann.
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C4
Parameter Spezifikation
Modellnummer C4-A601** C4-A901**
Produktbezeichnung C4 C4L
Art der Montage Tischplattenmontage (Deckenmontage) **
Gewicht (das. Gewicht der Kabel und 27kg (595 Ib) 29kg (639 Ib.)
Transportvorrichtungen ausgenommen)
Antriebsmethode Alle Achsen AC Servomotor
1. Achse 450 Grad/s 275 Grad/s
2. Achse 450 Grad/s 275 Grad/s
Max. 3. Achse 514 Grad/s 289 Grad/s
Geschwindigkeit “ | 4. Achse 555 Grad/s
5. Achse 555 Grad/s
6. Achse 720 Grad/s
Synthetische Hochstgeschwindigkeit 9459 mm/s 8495 mm/s
Wiederhol- 1. bis 6. Achse +0,02 mm +0,03 mm
genauigkeit
+ 170 Grad (+ 180 Grad ohne mechanischen
1. Achse
Stopper)
2. Achse — 160 Grad bis + 65 Grad
Max. -
Arbeitsbereich 3. Achse — 51 Grad bis + 225 Grad
4. Achse + 200 Grad
5. Achse + 135 Grad
6. Achse + 360 Grad
+ 4951609 + 8102633
1. Achse (5242880 ohne (+ 8579259 ohne
mechanischen Stopper) | mechanischen Stopper)
2. Achse — 4660338 bis + 1893263 ~ 7626008 bis
. + 3098066
Max. Pulsebereich A _ — 2310751 bis
3. Achse — 1299798 bis + 5734400 +10194489
4. Achse + 4723316
5. Achse + 3188238
6. Achse + 6553600
1. Achse 0,0000343 Grad/Pulse 0,0000210 Grad/Pulse
2. Achse 0,0000343 Grad/Pulse 0,0000210 Grad/Pulse
Auflosung 3. Achse 0,0000392 Grad/Pulse 0,0000221 Grad/Pulse
4. Achse 0,0000423 Grad/Pulse
5. Achse 0,0000423 Grad/Pulse
6. Achse 0,0000549 Grad/Pulse
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Parameter Spezifikation

1. Achse 400 W

2. Achse 400 W
Motorleistungs- 3. Achse 150 W
aufnahme 4. Achse 50 W

5. Achse 50 W

6. Achse 50 W

3 Nennwert 1kg

Nutzlast Max. 4 kg (5 kg mit nach unten gerichtetem Arm)

4. Achse 4,41 Nm (0,45 kgfm)
Zuléssiges Moment | 5. Achse 4,41 Nm (0,45 kgfm)

6. Achse 2,94 Nm (0,3 kgfm)
Zulassiges 4. Achse 0,15 kg-m?
Tragheitsmoment | 5. Achse 0,15 kg-m?
(GD2/4) ™ 6. Achse 0,10 kg-m?

Anwenderverkabelung elektrisch

9-adrig (D-Sub)

Anwenderanschliisse Pneumatik

4 Pneumatikschlauche,
Zulassiger Druck: 0,59 MPa (6 kgf/cm?) (89 psi)

Umgebungs- 5 bis 40 °C
temperatur
Umgebungs- « | relative . . .
bedingungen Luftfeuchtigkeit 20 his 80 % (nicht kondensierend)
Vibrationen 4,9 m-s? (0,5 G) oder weniger
Schallpegel ™ LAeq = 80 dB (A) oder darunter
Umgebung Standard-/Reinraum-Modell und ESD "
SPEED 5 (100)
ACCEL ™ 5, 5 (120, 120)
Standardwerte SPEEDS 50 (2000)
(max. ACCELS 200 (25000) ! 200 (15000) "
Einstellwerte) FINE 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000
(65535, 65535, 65535, 65535, 65535, 65535)
WEIGHT 1(5)

Sicherheitsstandard

CE-Kennzeichnung: EMV-Richtlinie, Maschinenrichtlinie,
RoHS-Richtlinie
KC-Mark/KCs-Mark
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Bei Auslieferung sind die Manipulatoren fur die Tischplattenmontage eingerichtet. Wenn
Sie Manipulatoren fir die Deckenmontage einrichten mdchten, missen Sie die
Modelleinstellungen &ndern.
Nahere Informationen dazu finden Sie im Kapitel 5.5 Andern der Robotereinstellungen
und im EPSON RC+ Benutzerhandbuch im Kapitel Roboterkonfiguration.
Bei PTP-Steuerung
Fur den Fall, dass die maximale Nutzlast tUberschritten ist, finden Sie entsprechende
Informationen im Abschnitt ,, Begrenzung der Nutzlast bei Uberschreiten der maximalen
Nutzlast“ im Kapitel Einrichten und Betrieb: 4.3.1 Einstellen von WEIGHT (Gewicht).
Wenn der Massenschwerpunkt jeweils in der Armmitte liegt. Wenn der
Massenschwerpunkt nicht im Mittelpunkt jedes Arms liegt, stellen Sie lber den
INERTIA-Befehl die GroRe der Exzentrizitét ein.
Nahere Informationen zu den Anwenderanschliissen fiir die Pneumatik finden Sie im
Kapitel Einrichten und Betrieb: 3.6 Anwenderkabel und Pneumatikschl&uche.
Né&here Informationen zu den Umgebungsbedingungen finden Sie im Kapitel Einrichten
und Betrieb: 3.1 Umgebungsbedingungen.
Die Voraussetzungen des Manipulators zur Messung lauten wie folgt:
Betriebsbedingungen: Unter Nennlast, simultane Bewegung aller 6 Arme, maximale
Geschwindigkeit, maximale Beschleunigung und 50 %
Einschaltdauer.
Messpunkt: 1000 mm von der Ruckseite des Manipulators entfernt
Das Abluftsystem im Reinraum-Modell-Manipulator saugt Luft aus dem Sockelinneren
und dem Inneren der Armabdeckung.
Ein Riss oder eine andere Offnung im Grundgerdt kann den Verlust des negativen
Luftdrucks im auferen Teil des Armes verursachen, was zu einem erhohten Staubaustritt
fuhren kann.
Die Abdeckungen durfen nicht entfernt werden.
Dichten Sie den Abluft-Ausgang und den Abluft-Schlauch mit Vinyl-Klebeband ab, sodass
der Anschluss luftdicht ist.
Wenn der Abluft-Durchfluss nicht ausreichend ist, kann der Staubpartikel-Austritt den
angegebenen maximalen Grad Uberschreiten.
Reinheitsgrad 1 1ISO-Klasse 3 (1SO14644-1)
Abluftsystem : Pneumatikschnellkupplung fir Pneumatikschlauch mit g 8 mm
Siehe Kapitel Einrichten und Betrieb: 3.6 Anwenderkabel und
Pneumatikschl&uche.
60 L/min Vakuum
Abluftschlauch : Polyurethan-Schlauch
AuBRendurchmesser: g 8 mm (Innendurchmesser: g 5 bis 6 mm)
Die ESD-Spezifikationen gelten fiir antistatische Kunstharze. Bei diesem Modell wird
die Staubanhaftung mittels elektrischer Aufladung kontrolliert.
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*9: Wahrend des Normalbetriebs ist die Accel-Einstellung 100 die optimale Einstellung, die
wéhrend der Positionierung ein Gleichgewicht zwischen Beschleunigung und Vibration
gewdhrleistet.  Auch wenn Werte groRer 100 auf Accel gestellt werden kdnnen, sollte die
Verwendung hoher Werte auf notwendige Bewegungen beschrankt bleiben, da der standige
Betrieb des Manipulators mit einer hohen Accel-Einstellung die Lebensdauer stark
verkirzen kann.

*10: Der hdchste AccelS-Wert fiir eine Nutzlast ab 4 kg ist 12000.

Obwohl Werte Uber 12000 nicht zu einem Fehler fiihren, sollten Sie solche Werte
vermeiden, um eine Fehlfunktion des Manipulators zu verhindern.

Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9 95



1. Sicherheit

C8
Parameter Spezifikation
Modellnummer C8-A1401**
Produktbezeichnung C8XL

Art der Montage

Tischplattenmontage (Deckenmontage) ™

Gewicht
(das Gewicht der Kabel und
Transportvorrichtungen ausgenommen)

Standard-Modell, Reinraum- & ESD-Modell:
62 kg (137 1b.)
Geschiitztes Modell: 66 kg (146 1b.)

Antriebsmethode Alle Achsen AC Servomotor
1. Achse 200 Grad/s
2. Achse 167 Grad/s
.o | 3. Achse 200 Grad/s
Max. Geschwindigkeit 7 Achse 250 Grad/s
5. Achse 450 Grad/s
6. Achse 720 Grad/s
Synthetische Hochstgeschwindigkeit 8858 mm/s
Wiederholgenauigkeit 1. ~ 6. Achse + 0,05 mm
1. Achse +240°
2. Achse — 135 Grad bis + 55 Grad
. . 3. Achse — 61 Grad bis + 202 Grad
Max. Arbeitsbereich 7 Achse $200°
5. Achse +135°
6. Achse + 360 °
1. Achse + 15736800
2. Achse — 10616940 bis + 4325420
Max. Pulsebereich 3. Achse — 3997696 bis +13238272
(Pulse) 4. Achse + 5461400
5. Achse + 3932280
6. Achse + 6553800
1. Achse 0,0000153 °/Pulse
2. Achse 0,0000127 °/Pulse
Auflsung 3. Achse 0,0000153 °/Pulse
4. Achse 0,0000366 °/Pulse
5. Achse 0,0000343 °/Pulse
6. Achse 0,0000549 °/Pulse
1. Achse 1000 W
2. Achse 750 W
. 3. Achse 400 W
Motorleistungsaufnahme 7 Achse 100W
5. Achse 100 W
6. Achse 100 W
*3 Nennwert 3 kg
Nutzlast Max. 8 kg
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Parameter Spezifikation
Zulassiges 4. Achse 16,6 Nm (1,69 kgfm)
Moment 5. Achse 16,6 Nm (1,69 kgfm)
6. Achse 9,4 Nm (0,96 kgfm)
Zulassiges 4. Achse 0,47 kg-m?
Tragheitsmoment | 5. Achse 0,47 kg-m?
(GD?/4) ™ 6. Achse 0,15 kg-m?

Anwenderverkabelung elektrisch

15-adrig (D-Sub)
8-polig (RJ45) Cat-5e oder entsprechend
6-polig (fur F-Sensor)

Anwenderanschliisse Pneumatik ™

@ 6 mm Pneumatikschlauche
(2 Schlauche),
Zulassiger Druck: 0,59 MPa

(6 kgffcm?) (89 psi)
Umgebungs- 5 bis 40 °C
temperatur
Umgebungs- « | relative
bedingungen Luftfeuchtigkeit 10 bis 80 % (nicht kondensierend)
Vibrationen 4,9 m-s® (0,5 G) oder weniger

Schallpegel

LAeq =80 dB (A) oder darunter

Standard-/Reinraum-Modell & ESD ¢,

Umgebung Geschiitztes Modell (1P67) ™
Verwendbare Steuerung RC700-A, RC700DU-A

SPEED 5 (100)

ACCEL ™0 5,5 (120, 120)

SPEEDS 50 (2000)
Standardwerte | ACCELS ™ 200 (25000)
(max. 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000
Einstellwerte) | ¢\ (130000, 130000, 130000, 130000, 130000,

130000)
WEIGHT 3(8)
INERTIA 0,03 (0,15)

Sicherheitsstandard

CE-Kennzeichnung: EMV-Richtlinie,
Maschinenrichtlinie,
RoHS-Richtlinie

KC-Mark/KCs-Mark
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*1

*2
*3

*4

*5

*6

*7

*8:
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Bei Auslieferung sind die Manipulatoren fur die Tischplattenmontage eingerichtet.

Wenn Sie Manipulatoren fur die Deckenmontage einrichten mdchten, mussen Sie die
Modelleinstellungen &ndern.

Andere Befestigungsarten als die Tischplattenmontage und die Deckenmontage entsprechen
nicht der Spezifikation. Bitte kontaktieren Sie uns, falls Sie eine andere Befestigungsart
bevorzugen.

Nahere Informationen zur Anderung der Modelleinstellungen finden Sie im Handbuch des
Manipulators der C8-Serie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 5.5 Andern der
Robotereinstellungen und im EPSON RC+ Benutzerhandbuch im  Kapitel
Roboterkonfiguration.

Bei PTP-Steuerung.

Fur den Fall, dass die maximale Nutzlast Gberschritten ist, finden Sie entsprechende
Informationen im Handbuch des Manipulators der C8-Serie im Abschnitt ,, Begrenzung der
Nutzlast bei Uberschreiten der maximalen Nutzlast* im Kapitel Einrichten und Betrieb:
4.3.1 Einstellen von WEIGHT (Gewicht).

Wenn der Schwerpunkt jeweils in der Armmitte liegt. Wenn der Massenschwerpunkt nicht
im Mittelpunkt jedes Arms liegt, stellen Sie uUber den INERTIA-Befehl die GroRe der
Exzentrizitét ein.

Nahere Informationen zu den Anwenderanschliissen fiir die Pneumatik finden Sie im
Handbuch des Manipulators der C8-Serie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 3.6
Anwenderkabel und Pneumatikschlauche.

Né&here Informationen zu den Umgebungsbedingungen finden Sie im Handbuch des
Manipulators der C8-Serie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 3.1 Umgebungsbedingungen.

Die Voraussetzungen des Manipulators zur Messung lauten wie folgt:

Betriebsbedingungen :Unter Nennlast, simultane Bewegung aller 6 Arme, maximale
Geschwindigkeit, maximale  Beschleunigung und  30%
Einschaltdauer.

Messpunkt 11000 mm von der Riickseite des Manipulators entfernt

Das Abluftsystem im Reinraum-Modell-Manipulator saugt Luft aus dem Sockelinneren und
dem Inneren der Armabdeckung. Ein Riss oder eine andere Offnung im Grundgerit kann
den Verlust des negativen Luftdrucks im &uferen Teil des Armes verursachen, was zu einem
erhdhten Staubaustritt fihren kann. Die Abdeckungen dirfen nicht entfernt werden.
Dichten Sie den Abluft-Ausgang und den Abluft-Schlauch mit Vinyl-Klebeband ab, sodass
der Anschluss luftdicht ist. Wenn der Abluft-Durchfluss nicht ausreichend ist, kann der
Staubpartikel-Austritt den angegebenen maximalen Grad iberschreiten.
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Reinheitsgrad :1SO-Klasse 4 (1SO14644-1)

(Partikelzahl mit einer Grof3e von mindestens 0,1 um in Probeluft
(28317 cm?:; 1 cft) um den Mittelpunkt des Arbeitsbereichs
= weniger als 283)

Abluftsystem : Pneumatikschnellkupplung fiir Pneumatikschlauch mit g 8 mm

Siehe Handbuch des Manipulators der C8-Serie, Kapitel Einrichten
und Betrieb: 3.6 Anwenderkabel und Pneumatikschlauche.
60 L/min Vakuum

Abluftschlauch : Polyurethan-Schlauch

AuRendurchmesser: g 8 mm (Innendurchmesser: g 5 bis 6 mm)

Die ESD-Spezifikationen gelten fur antistatische Kunstharze. Bei diesem Modell wird die
Staubanhaftung mittels elektrischer Aufladung kontrolliert.

*9: Geschutzte Manipulatoren haben den Schutzgrad IP67 (IEC-Norm). Die Manipulatoren
kdénnen in Umgebungen verwendet werden, in denen sie Staub, Wasser und wasserldslichem
Schneiddl ausgesetzt sein kénnten.

Beachten Sie jedoch Folgendes:

Der Manipulator ist nicht vor Rost geschiitzt. Verwenden Sie den Manipulator nicht
in Umgebungen mit korrodierenden Flussigkeiten.

Flussigkeiten, welche das Dichtmaterial angreifen, zum Beispiel organische
Losungsmittel, Sauren, Alkalien und chlorhaltige Schneidflussigkeiten, dirfen nicht
verwendet werden.

Der Manipulator darf nicht unter Wasser verwendet werden.

Die Steuerung ist nicht mit Sicherheitseinrichtungen ausgestattet, die sie vor der
Umgebung schiitzen (Schutzgrad der Steuerung: 1P20).

Installieren Sie das System nur dort, wo die Umgebungsanforderungen der Steuerung
erfullt sind.

Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9 99



1. Sicherheit

<Referenz>
- IP40 (IEC-Norm)
[Schutz gegen Eindringen von festen Fremdkérpern]
Schutz gegen Eindringen von festen Fremdkdrpern mit einem Durchmesser
oder einer Dicke ab 1,0 mm.
[Schutz gegen Eindringen von Flissigkeiten]
Kein Schutz
- IP67 (IEC-Norm)
[Schutz gegen Eindringen von festen Fremdkorpern]
Vollstdndig gegen Staub geschitzt.
[Schutz gegen Flussigkeiten]
Schutz gegen Eindringen von Wasser in sch&dlichen Mengen, wenn der
Manipulator 30 Minuten lang unter Wasser getaucht wird und dabei der
hdchste Punkt des Manipulators 0,15 m und der tiefste Punkt 1 m unter der
Wasseroberflache liegt.
(Test bei angehaltenem Manipulator.)

*10: Wahrend des Normalbetriebs ist die Accel-Einstellung 100 die optimale Einstellung, die
wahrend der Positionierung ein Gleichgewicht zwischen Beschleunigung und Vibration
gewdhrleistet. Auch wenn Werte groRer 100 auf Accel gestellt werden kdnnen, sollte die
Verwendung hoher Werte auf notwendige Bewegungen beschrénkt bleiben, da der standige
Betrieb des Manipulators mit einer hohen Accel-Einstellung die Lebensdauer stark
verkirzen kann.

*11: Der maximale AccelS-Wert variiert je nach Last. In der untenstehenden Tabelle finden
Sie die genauen Angaben.
Wird ein Wert oberhalb des maximalen AccelS-Wertes eingestellt, tritt ein Fehler auf.
Uberpriifen Sie in diesem Fall den eingestellten Wert.

Maximaler AccelS-Wert (C8XL)

30000
25000

25000

20000 \:‘mg
15000 ~
11000 11000 11000

10000

5000

! ! ! !
0 2 4 6 8 (kg) Gewicht des Greifers
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G1
Mechanischer Stopper
der 3. Achse
(mechanischer Stopper . Mechanischer Stopper der
der Untergrenze) 1. Achse (verstellbar)

(Verschieben Sie nicht den
mechanischen Stopper —__ .
der Obergrenze.)

Mechanischer Stopper der
2. Achse (verstellbar)

1. Achse

(° =Grad)
Modell A B C D
Alle +125° —125° +120° -120°
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2. Achse

G1-171*

G1-171Cz

G1-221*

p| C E E
Oben Oben
(° =Grad)
Modell A B c™ D E
G1-171S - +140° -140° +130° | -130°
4 Achsen G1-171C - +140° —140° +130° | -130°
G1-221S +152 +140° -140° +125° | -125°
G1-221C +149 +140° -140° +125° | -125°
G1-171SZ - +135° -135° +125° | —125°
3 Achsen G1-171CZ ™ - +123° —123° +115° | -115°
G1-221SZ - +135° -135° +120° | -120°
G1-221CZ - +132° ~132° +120° | -120°

102

*1 Standardposition des mechanischen Stoppers

*2 Begrenzt den Arbeitsbereich mithilfe der Schrauben an der Unterseite
des 2. Arms, sodass der Faltenbalg nicht das Manipulatorgehduse

beriihrt.
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G3

Tischplattenmontage

Mechanischer Stopper

der 3. Achse /
(mechanischer Stopper

der Untergrenze)

Mechanischer Stopper
der 2. Achse (verstellbar)

(Verschieben Sie nicht den
mechanischen Stopper - || _
der Obergrenze.) ] ] l\slltechanlzcher
opper der
E 1. Achse (fest)
Mechanischer Stopper der 2. Achse ﬁ%
(fest)

Mechanischer Stopper der 1. Achse
(verstellbar)

Mehrfachbefestigung

Mechanischer Stopper der 1. Achse Mechanischer Stopper der 1. Achse
(verstellbar) (fest)

* Die Positionen der mechanischen Stopper, die sich von denen der
Tischplattenmontage unterscheiden, sind fur die
Mehrfach-Befestigung aufgefiihrt.

Schrauben Sie die Schrauben fur den mechanischen Stopper der 1. Achse
(verstellbar) an den folgenden Stellen ein.

Tischplattenmontage : Unterseite des Arms

Mehrfach-Befestigung : Oberseite des Arms
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R
Ansichten der Unterseite des 1. Arms
Modell Arm a b c
250 +140° -110° +110°
G3-**1S/C 300 +140° -110° +110°
350 +140° -110° +110°
300 -125° ~ +150° -105° +130°
G3-**1S/C-R
350 -110° ~ +165° -90° +145°
300 -150° ~ +125° -130° +105°
G3-**1S/C-L
350 -165° ~ +110° -145° +90°
300 +115° -100° +100°
G3-*1SM/CM
350 +120° -105° +105°
G3-351SM/CM-R 350 -105° ~ +130° -95° +120°
G3-351SM/CM-L 350 -130° ~ +105° -120° +95°
Einstellwinkel +90° +95° +100° +105° +110° +115° +120°
Pulse-Wert 5242880 5388516 5534151 5679787 5825423 5971058 6116694
Einstellwinkel +125° +130° +140° +145° +150° +165°
Pulse-Wert 6262329 6407965 6699236 6844872 6990507 7427414
Einstellwinkel -90° -95° -100° -105° -110° -115 -120°
Pulse-Wert 0 -145636 -291271 -436907 -582542 -728178 | -873813
Einstellwinkel -125° -130° -140° -145° -150° +165°
Pulse-Wert -1019449 | -1165085 | -1456356 | -1601991 | -1747627 | -2184533
(°: Grad)
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Mechanische Stopper der 2. Achse
B o] o

d
a b
L
Ansichten der Oberseite des 1. Arms
Modell Arm a b c d
250 +141° -141° +120° -120°
G3-**1S/C 300 +142° -142° +120° -120°
350 +142° -142° +120° -120°
300 +150° -135° +130° -115°
-**] -R
G3 S/c 350 +165° -120° +145° -100°
300 +135° -150° +115° -130°
_kk -
G3-mS/CL 350 +120° -165° +100° -145°
300 +135° -135° +115° -115°
Kk
G3-T1SMICM 350 +142° -142° +120° -120°
G3-351SM/CM-R 350 +160° -120° +150° -110°
G3-351SM/CM-L 350 +120° -160° +110° -150°
Einstellwinkel +100° +110° +115° +120° +130° +135°
Pulse-Wert 1820444 2002488 2093511 2184533 2366577 2457600
Einstellwinkel +141° +142° +145° +150° +160° +165°
Pulse-Wert 2566826 2585031 2639644 2730666 2912711 3003733
Einstellwinkel -100° -100° -115° -120° -130° -135°
Pulse-Wert -1820444 | -2002488 | -2093511 | -2184533 | -2366577 | —2457600
Einstellwinkel -141° -142° -145° -150° -160° -165°
Pulse-Wert -2566826 | -2585031 | -2639644 | -2730666 | -2912711 | -3003733
(°: Grad)

HINWEIS Bei der Mehrfach-Befestigung ist es nicht mdglich, die Grenzen auf den vollen
Avrbeitsbereich einzustellen. Das liegt daran, dass der Manipulator innerhalb des

Einstellbereichs der mechanischen Stopper gegen die Wand schlagen kann.
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G6
Tischplattenmontage
Mechanischer Stopper der /

3. Achse (mechanischer
Stopper der Untergrenze)

Mechanischer Stopper der 2. Achse

(Verschieben Sie nicht den /
mechanischen Stopper der = (fest)
Obergrenze.) ™% I i _Mechanischer

F—— Stopper der 1. Achse
/ (verstellbar)

Mechanischer Stopper der 2. Achse Mechanischer

(verstellbar) Stopper der 1.
Achse (fest)

Wandmontage

= = - )

i i)

Mechanischer Stonper der 1. Achse (fest) Mechanischer Stopper der 1. Achse (verstellbar)

Deckenmontage

L = =
i

Mechanischer Stopper der 1. Achse (festy Mechanischer Stopper der 1. Achse (verstellbar)

*Die Positionen der mechanischen Stopper, die sich von denen der
Tischplattenmontage unterscheiden, sind fur die Wand- und die
Deckenmontage aufgefiihrt.
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Sicherheit

Mechanische Stopper der 1. Achse

1. Achse
Montage | Armlange a b c d e f
Tischplatte | 45, 55, 65 o o
Decke 55,65 | ‘152 +135
5 +60° +20° +5°
Wand 6 +148 +105°
55 +135°
Decke 45 +120° o o
Wand 45 75 +30
Montage | Armléange g h i j k |
Tischplatte | 45, 55, 65 -135° -152°
Decke 556565 _5o _2ge —60° .
Wand -105° ~148
55 -135°
Decke 45 5 o -120°
Wand 45 -30 s
Einstellwinkel | +152° +148° +135° +120° +105° +75° +60°
Pulse-Wert | 7048761 | 6932253 | 6553600 | 6116694 | 5679787 | 4805974 | 4369067
Einstellwinkel +30° +20° +5° -5° -20° -30° -60°
Pulse-Wert | 3495254 | 3203983 | 2767076 | 2475805 | 2038898 | 1747627 | 873814
Einstellwinkel -75° -105° -120° -135° -148° -152°
Pulse-Wert | 436907 | -436907 | -873814 | -1310720 | -1689373 | -1805881
(°: Grad)
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Mechanische Stopper der 2. Achse

2. Achse
Modell Armlénge m n o] q
Tischplatte, Decke,
Wand 55,65 +147,5°
45 (Z : 0 bis —270)
_ *
Tisch- | GO D 145z 270 bis -330)| +100° | +125° | +145° | -125° | ~100°

platte G6-45*C, P,
D Faltenbalg

45 (Z : 0 bis -240)

45 (Z :-240 bis -300)

Decke, Wand

45

+147,5°

+142°

+130°

Die Faltenbdlge fiir die G6-***D*-Manipulatoren sind Optionen fiir die Auslieferung.

Einstellwinkel | +147,5° +145° +142° +130° +125° +100°
Pulse-Wert 2685156 | 2639645 | 2585031 | 2366578 | 2275556 | 1820445
Einstellwinkel -100° -125° -130° -142° -145° -147,5°
Pulse-Wert | -1820445 | -2275556 | -2366578 | -2585031 | -2639644 | -2685156
(°: Grad)
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G10/G20

Tischplattenmontage

1. Sicherheit

Mechanischer Stopper der 3. Achse
(mechanischer Stopper der Untergrenze)

T

Mechanischer Stopper der
2. Achse (fest)

Mechanischer

(Verschieben Sie nicht den
mechanischen Stopper
der Obergrenze.)

Mechanischer Stopper der 2. Achse

(verstellbar)

Wandmontage

e —

Stopper der 1. Achse
(verstellbar)
1

o rm

Mechanischer
Stopper der 1. Achse

(fest)

1. Achse (fest)
Deckenmontage

’:1:

= .

-
|

i
i

Mechanischer Stopper der

Mechanischer Stopper der
1. Achse (verstellbar)

Mechanischer Stopper der
1. Achse (fest)

Mechanischer Stopper der
1. Achse (verstellbar)

* Die Positionen der mechanischen Stopper, die sich von denen der Tischplattenmontage
unterscheiden, sind fiir die Wand- und die Deckenmontage aufgefiihrt.
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Mechanische Stopper

der 1. Achse
C
1. Achse
Montage | Armlange a b c d e f g h
Tisch-
platte 65,85, A0 +152° -152°
Decke 85, A0 +107° | +60° | +15° | -15° | -60° | -107°
Decke 65
Wand 65, 85, A0
a b c d e f g h
Einstellwinkel|  +152° +107° +60° +15° -15° -60° -107° -152°
PVL\‘/':S' +7048761 | +5738041 | +4369067 | +3058347 | +2184534 | +873814 |-495161 |-1805881
(°: Grad)
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Mechanische Stopper

der 2. Achse
2. Achse
Modell Armlange m n o] q
Tischplatte, Decke,
Wand A0
G10/G20 +1225° | +152,5° -152,5° -122,5°
- 85
Tisch- |22-S. D .
platte Glg/GZO Z: 0 bis —360
gieﬁ{e E’balg 85 29—360 bis +121° | +151° -151° -121°
G10/G20
-85*SR, SW, 85 +122,5° +152,5° -152,5° -122,5°
DR, DW
G10/G20
Decke, | -85*CR, CW,
Wand PR, PW,
DR 85 +100° +130° -130° -100°
Faltenbalg,
DW
Faltenbalg
Tischplatte 65 +122,5° +152,5° -152,5° -122,5°
Decke, Wand 65 +100° +130° -130° -100°

Die Faltenbdlge fur die G10/G20-***D*-Manipulatoren sind Optionen fiir die Auslieferung.

Einstellwinkel +100° +121° +122,5° +151° +152,5°
Pulse-Wert +1820445 +2202738 +2230045 +2748871 +2776178
Einstellwinkel -152,5° -151° -122,5° -121° -100°
Pulse-Wert -2776178 -2748871 -2230045 -2202738 -1820445
(°: Grad)
HINWEIS Im Z-Bereich: —360 bis —390 mm, der Bereich ist durch den Kollisionsbereich von

@ Manipulatorgehduse und Arm begrenzt.
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C4

112

Mechanische Stopper begrenzen physikalisch den absoluten Bereich, in welchem
sich der Manipulator bewegen kann.

Schalten Sie die Steuerung vorher unbedingt AUS.
Schrauben sind nicht im Lieferumfang enthalten.
Verwenden Sie Schrauben der Festigkeitsklasse 12.9 gemal 1SO-898-1.

Stellen Sie den Pulse-Bereich neu ein, wenn Sie die Position des mechanischen
Stoppers geéndert haben.

Né&here Informationen zur Einstellung des Pulse-Bereichs finden Sie im Handbuch
des Manipulators der C4-Serie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 5.1 Einstellung
des Arbeitsbereiches durch den Pulse-Bereich (fur alle Arme).

Achten Sie darauf, dass Sie den Pulse-Bereich so einstellen, dass er innerhalb der
Einstellwinkel des mechanischen Stoppers liegt.

Arbeitsbereich-Einstellung des 1. Arms

Drehen Sie die Schraube in die Gewindebohrung, die
dem gewiinschten Winkel entspricht.

In der Regel ist ein mechanischer Stopper bei [ b ]
eingebaut.

[a]und [ c] begrenzen jeweils den Arbeitshereich.

Entfernen Sie die Schrauben, wenn Sie den
Arbeitsbereich des 1. Arms auf + 180 Grad einstellen
mochten.

M8 x 15 Innensechskantschraube
Anzugsmoment: 37,2 Nm (380 kgfcm)

a b c

Winkel (Grad) -125 +170 +180 +125

Pulse C4-A601** | —3640889 | +4951609 5242880 —3640889

(Pulse) | C4-A901** | -5957819 | +8102633 +8579259 —5957819

installiert nicht

(normal) installiert | "Stalliert

Schraube installiert

Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9




1. Sicherheit

Arbeitsbereich-Einstellung des 2. Arms

Am Manipulator sind an den entsprechenden
Winkeln Gewindebohrungen angebracht.

In der Regel ist kein mechanischer Stopper

eingebaut.

(-160 Grad — +65 Grad)

[ d ] und [ e ] begrenzen jeweils den

Arbeitsbereich.

C4-A601**

M10 x 15 Innensechskantschraube
Anzugsmoment: 73,5 Nm (750 kgfcm)

d e - -
Winkel (Grad) -143 +48 -160 +65
Pulse (Pulse) —4165177 +1398102 —-4660338 +1893263
L. . nicht
Schraube installiert installiert nicht installiert installiert
(normal)
(normal)

Informationen zum C4-A901** erhalten Sie bei uns.

Arbeitsbereich-Einstellung des 3. Arms

Am Manipulator sind an den entsprechenden Winkeln
Gewindebohrungen angebracht.

In der Regel sind mechanische Stopper bei [f]und [g]

eingebaut.

(+225 Grad — -51 Grad)

C4-A601**, C4-A901**

M8 x 12 Innensechskantschraube
Anzugsmoment: 37,2 Nm (380 kgfcm)

f g

Winkel (Grad) +225 -51
Pulse C4-A601** +5734400 —1299798
(Pulse) | C4-A901** | +10194489 -2310751
Schraube installiert installiert
(normal) (normal)
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C8

Mechanische Stopper begrenzen physikalisch den absoluten Bereich, in welchem
sich der Manipulator bewegen kann.

Schalten Sie die Steuerung vorher unbedingt AUS.

Schrauben sind nicht im Lieferumfang enthalten.

Verwenden Sie Schrauben der Festigkeitsklasse 12.9 gemaR 1SO-898-1.

Stellen Sie den Pulse-Bereich neu ein, wenn Sie die Position des mechanischen
Stoppers geéndert haben.

Néhere Informationen zur Einstellung des Pulse-Bereichs finden Sie im Handbuch
des Manipulators der C8-Serie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 5.1 Einstellung
des Arbeitsbereiches durch den Pulse-Bereich (fur alle Arme).

Achten Sie darauf, dass Sie den Pulse-Bereich so einstellen, dass er innerhalb der
Einstellwinkel des mechanischen Stoppers liegt.

Arbeitsbereich-Einstellung des 1. Arms

Drehen Sie den verstellbaren mechanischen Stopper (J1) in die Gewindebohrung,
die dem gewiinschten Winkel entspricht. Normalerweise ist der mechanische
Stopper nicht montiert.

M12x30x2 Schrauben
42,0 £ 2,1Nm (428 + 21 kgfcm)

Innensechskantschraube
Anzugsmoment

Winkel (Grad)

—145, +110

—110, +145

+240

Pulse (Pulse)

—9507650
+7212700

—7212700
+9507650

+15736800

verstellbarer

mechanischer Stopper

(1)

installiert

installiert

nicht installiert
(normal)
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Arbeitsbereich-Einstellung des 2. Arms

Demontieren Sie den standardmdRig montierten mechanischen Stopper und
montieren Sie den verstellbaren mechanischen Stopper (C8XL_J2).
(Standard-Arbeitsbereich des 2. Arms: —135 Grad ~ +55 Grad)

Innensechskantschraube

Anzugsmoment

M10x35x2 Schrauben
32,0+ 1,6 Nm (326 + 16 kgfcm)

d e
d e
Winkel (Grad) —125, +45 —135, +55
Pulse (Pulse) —9830500 —-10616940
+3538980 +4325420
verstellbarer
mechanischer Stopper installiert installiert (normal)

(C8XL_J2)
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Arbeitsbereich-Einstellung des 3. Arms

Demontieren Sie den standardm&Big montierten mechanischen Stopper und
montieren Sie den verstellbaren mechanischen Stopper (J3).
(Standard-Arbeitsbereich des 3. Arms: —61 Grad ~ +202 Grad)

Innensechskantschraube M6x15x2 Schrauben
Anzugsmoment 13,0 £ 0,6 Nm (133 + 6 kgfcm)

f g9
f g

Winkel (Grad) —51, +192 -61, +202
Pulse (Pulse) —3342336 —-3997696

+12582912 +13238272
verstellbarer
mechanischer Stopper installiert installiert (normal)
(33)
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1. Sicherheit

Stellen Sie sicher, dass diejenigen, die flir das Sicherheitsmanagement
verantwortlich sind, sicherstellen, dass die Bediener, die den Roboter und das
Robotersystem programmieren, bedienen und warten, die richtige Schulung
erhalten und tiber Fachwissen verfligen, um die Arbeit sicher durchzufiihren.

Die Schulung sollte in jedem Fall Folgendes beinhalten:

- Studieren der vorgeschriebenen Sicherheitsverfahren und sicherheitsbezogenen
Empfehlungen von Roboterherstellern und Systementwicklern.

- Eindeutige Beschreibung der zugehdérigen Arbeiten.

- Beschreibung der gesamten Steuerungsausriistung, die fur die Arbeit benétigt
wird und Beschreibung der Funktionen.

- Erlduterung potentieller Gefahren bei der Arbeit.

- Arbeits-Sicherheitsverfahren und spezielle Methoden, potentielle Gefahren zu
vermeiden.

- Die Prifung der Schutzvorrichtung und Verriegelungs-Funktion.
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2. Installation

Dieses Kapitel enthdlt Informationen zu Vorkehrungen fur eine sichere und
fehlerfreie Installation des Robotersystems.

Eine Ubersicht zur Installation des Robotersystems finden Sie im Kapitel 2.1
Ubersicht vom Entpacken bis zum Betrieb des Robotersystems. Far
Informationen das Entpacken, den Transport und die Installation betreffend lesen
Sie jeweils das entsprechende Kapitel bzw. die Handbiicher des Manipulators und

der Steuerung.

118 Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9



2. Installation

Systembeispiel

Nur Steuerung

—————————— 1 ——————] ——————————1
: SPS (Ablaufsteuerung) | | Bedienfeld | | Bewegungssteuerung |
L L A A,
L S
T
|
| RS-Serie
RC700/ RC700-A
Option Standard ¥
| Erweiterungs»E/A—Board| - Standard-E/A
- Remote-E/A
Feldbus Eth
PROFIBUS-DP - Ethernet
DeviceNet - RS-232C
CC-Link
EtherNet/IP G-Serie
PROFINET
EtherCAT *9
RS-232C-Board
PG-Board
i
1
USB2.0 oder 1
Ethernet '
Fge———t-———= *2
| PC I TP3 (option)
| 9 1] 2 —
| |
| O |
| f‘ |
| |
| Windows *1 I

==

EPSON RC+ 7.0 TP2
software (Option)
Option
*1 EPSON RC+ 7.0 unterstitzt die folgenden Betriebssysteme.
Windows XP Professional Service Pack3 = —m————— — — — — |
Windows Vista Business Service Pack 2 | Muss vom Benutzer |
Windows 7 Professional | vorbereitet werden

Windows 8.1 Pro (EPSON RC+ 7.0 Ver.7.1.0 oder hoher) b
*2 Jeder der Manipulatoren kann gesteuert werden.
Die RC700 kann jedoch die folgenden Manipulatoren nicht steuern:
G-Serie  RS-Serie C8-Serie
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Steuerung und Drive Unit

| RS-Serie

*1

RC700DU/ RC700DU-A

Standard-Installation

-EMERGENCY
- Standard-E/A
+Remote-E/A
R-E/A *1

G-Serie

*1

*1 Jeder der Manipulatoren kann gesteuert werden.
Die RC700DU kann jedoch die folgenden Manipulatoren
nicht steuern:
G-Serie RS-Serie C8-Serie

HINWEIS Die Drive Unit ist ein Zusatzgerat, das tber ein Spezialkabel mit der Steuerung
verbunden wird.
Die Drive Unit kann nicht separat betrieben werden.
Pro Robotersystem kdnnen bis zu drei Drive Units angeschlossen werden.

A: Steuerung und 1. Drive Unit (CU-DU1)
B: 1. Drive Unit und 2. Drive Unit (DU1-DU2)
C: 2. Drive Unit und 3. Drive Unit (DU2-DU3)

DU3 DU2 DUl CuU
DU IN DU OUT DU IN DU OUT DU IN DU OUT
ao
[ [ 1 [ 1 |
C B A
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2. Installation Auspacken

Transport

\4

Installation

Einschalten

Ja
Fehler?

Nein

Fachgerechtes Vorgehen zur
Installation des Robotersystems und
zum EINschalten

3. Erster Schritt

Verfahren zur Installation von EPSON
RC+ auf dem PC und zum Einrichten
des Robotersystems fur den Betrieb

4, Zweiter Schritt

Informationen zum Anschlie3en bzw.
Einrichten von Ausristung und
Optionen im Handbuch
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2. Installation

Die Installation sowie der Transport von Robotern und Roboterausriistung darf nur
von qualifiziertem Personal in Ubereinstimmung mit nationalen und &rtlichen
Vorschriften durchgefuhrt werden.

Verwenden Sie einen Hubwagen oder Ahnliches, um den Manipulator in
demselben Zustand zu transportieren, in dem er geliefert wurde. Beachten Sie
Folgendes, wenn Sie den Manipulator entpacken.

2.2.1  Vorkehrungen fur das Entpacken

Transport:
Nur autorisiertes Personal darf einen hangenden Transport durchfiihren und
einen Kran oder Gabelstapler bedienen. Das Ausfilhren dieser Tatigkeiten
durch nicht autorisiertes Personal ist extrem geféhrlich und kann zu schweren
Verletzungen und/oder schweren Schdden an Gerdten des Robotersystems
fuhren.

Erschiitterungen wéhrend des Transports:
Vermeiden Sie wahrend des Transports des Manipulators starke Vibrationen
oder Erschitterungen. Starke Vibrationen oder Erschitterungen kénnen zu
Schéden an den Geraten und/oder Stérungen des Manipulators flihren.

Ankerschraube:
Wenn Sie die Ankerschrauben entfernen, stiitzen Sie den Manipulator, um zu
verhindern, dass er umkippt.
Das Entfernen der Ankerschrauben ohne dass der Manipulator abgestiitzt
wird, kann dazu fiihren, dass dieser umfallt und Ihre Hande, Finger oder FiiRe
quetscht.

Kabelbinder:
Entfernen Sie nicht den Kabelbinder, der den Arm sichert, bevor Sie die
Installation beendet haben.
lhre Hande konnen sich im Manipulator verfangen, wenn der Kabelbinder
entfernt wird, bevor die Installation beendet ist.
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2. Installation

Die Installation sowie der Transport von Robotern und Roboterausristung darf nur
von qualifiziertem Personal in Ubereinstimmung mit nationalen und ortlichen
Vorschriften durchgefiihrt werden.

2.3.1 Vorkehrungen fiir den Transport

Transport:
Verwenden Sie einen Hubwagen oder Ahnliches, um den Manipulator in
demselben Zustand zu transportieren, in dem er geliefert wurde.
Beachten Sie Folgendes, wenn Sie den Manipulator entpacken.
Nur autorisiertes Personal darf einen hangenden Transport durchfiihren
und einen Kran oder Gabelstapler bedienen. Das Ausfiihren dieser
Tatigkeiten durch nicht autorisiertes Personal ist extrem gefahrlich und
kann zu schweren Verletzungen und/oder schweren Schaden an Geraten
des Robotersystems fiithren.

Erschitterungen wéhrend des Transports:

Vermeiden Sie wahrend des Transports des Manipulators starke
Vibrationen oder Erschitterungen. Starke  Vibrationen oder
Erschitterungen kénnen zu Schéden an den Geréten und/oder Stérungen
des Manipulators fuhren.

Ankerschraube:

Wenn Sie die Ankerschrauben entfernen, stiitzen Sie den Manipulator, um
zu verhindern, dass er umkippt.
Das Entfernen der Ankerschrauben ohne dass der Manipulator abgestiitzt
wird, kann dazu flihren, dass dieser umféllt und Ihre Hande, Finger oder
FiRe quetscht.

Kabelbinder:

Entfernen Sie nicht den Kabelbinder, der den Arm sichert, bevor Sie die
Installation beendet haben.
Ihre Hande kdnnen sich im Manipulator verfangen, wenn der Kabelbinder
entfernt wird, bevor die Installation beendet ist.

Anheben des Manipulators:

Stabilisieren Sie den Manipulator von Hand, wenn Sie ihn hochheben.
Ein Bewegen ohne Stabilisierung des Manipulators ist extrem gefahrlich
und kann zu schweren Verletzungen und/oder schweren Schéaden an
Geraten des Robotersystems filhren, da der Manipulator umfallen kann.
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2.3.2 Transport des Manipulators

Gl
Um den Manipulator zu tragen, befestigen Sie den Manipulator an der
Liefervorrichtung oder halten Sie ihn von Hand an den Stellen, die in der
Abbildung grau schattiert sind (Unterseite des 1. Armes und Unterseite des
Sockels). Halten Sie den Manipulator nie an der Schlauchleitung fest, um ihn
anzuheben.
__— Kabelkanal
Hier NICHT tragen
G1-171* Zum Tragen hier
ca. 8 kg: 18 Ib. anfassen
G1-221*
ca. 8 kg: 18 Ib.
G3

Um den Manipulator zu tragen, sind mindestens zwei Personen erforderlich, die
den Manipulator an der Liefervorrichtung befestigen oder ihn von Hand an den
Stellen halten, die in der Abbildung grau schattiert sind (Unterseite des 1. Armes
und Unterseite des Sockels).

Wenn Sie die Unterseite des Sockels von Hand halten, gehen Sie mit &uRerster
Vorsicht vor, um zu verhindern, dass lhre Hande oder Finger gequetscht werden.

Mehrfach-Befestigung
A2 G3-301*M: ca. 14 kg: 31 Ib.
Tischplattenmontage G3-351*M: ca. 14 kg: 31 Ib
G3-251*: ca. 14 kg: 31 Ib.
G3-301*: ca. 14 kg: 31 Ib.
G3-351*: ca. 14 kg: 31 Ib.
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G6
Um den Manipulator zu tragen, sind mindestens zwei Personen erforderlich, die
den Manipulator an der Liefervorrichtung befestigen oder ihn von Hand an den
Stellen halten, die in der Abbildung grau schattiert sind (Unterseite des 1. Armes
und Unterseite des Sockels). Wenn Sie die Unterseite des Sockels von Hand
halten, gehen Sie mit &uBerster Vorsicht vor, um zu verhindern, dass lhre Hande

oder Finger gequetscht werden.

Tischplattenmontage
G6-45**/G6-55**

ca. 27 kg: 60 Ib.
G6-65**

Wandmontage
G6-45**W/G6-55**W
ca. 29 kg: 64 Ib.
G6-65**W

ca. 29,5 kg: 65 Ib.
Deckenmontage
G6-45**R/G6-55**R
ca. 27 kg: 60 Ib.
G6-65*R
ca. 28 kg: 62 Ib.
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G10/G20
Zum Tragen des Manipulators befestigen Sie diesen an der Liefervorrichtung oder
fihren Sie Gurte durch die Transporttsen. Heben Sie den Manipulator dann von
Hand. Die Bereiche, die in der Zeichnung grau dargestellt sind (Unterseite des

1. Arms und Unterseite des Sockels) missen von Hand gehalten werden.

Wandmontage: W

G10
65**/**R 1 ca. 46 kg : 102 Ib
. o, 65**W 1ca.51kg: 113 1b
g
G10/G20
85**/[**R : ca. 48 kg : 106 Ib
85**W :ca.53kg:117 b
Tischplattenmontage: *
G20
AO0**/**R :ca.50kg:1111b
AO**W :ca.55kg:1221b

Deckenmontage: R
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RS

C4

Um den Manipulator zu tragen, sind mindestens zwei Personen erforderlich, die
den Manipulator an der Liefervorrichtung befestigen oder ihn von Hand an den
Stellen halten, die in der Abbildung grau schattiert sind (Unterseite des 1. Armes
und Unterseite des Sockels).

Wenn Sie die Unterseite des Sockels von Hand halten, gehen Sie mit duRerster
Vorsicht vor, um zu verhindern, dass Ihre H&nde oder Finger gequetscht werden.

RS3-351*: ca. 17 kg: 38 Ib.

(ohne Kabel)
RS4-551*: ca. 19 kg: 42 Ib.

(ohne Kabel)

Um den Manipulator zu tragen, sind mindestens zwei Personen erforderlich, die
den Manipulator an der Liefervorrichtung befestigen oder ihn von Hand an den
Stellen halten, die in der Abbildung grau schattiert sind (Unterseite des 1. Armes
und Unterseite des Sockels).

Wenn Sie die Unterseite des Sockels von Hand halten, gehen Sie mit &uRRerster
Vorsicht vor, um zu verhindern, dass Ihre Hande oder Finger gequetscht werden.

C4-A601** C4-A901**

g Manipulatorgewicht:

Manipulatorgewicht:
29 kg (63.9 1b.)

27 kg (59.5 Ib.)

. NICHT unter den
»— Sockel fassen.

NICHT unter den
Sockel fassen.
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C8

Um den Manipulator zu tragen, bringen Sie die Transportsicherung an. Andernfalls
werden mindestens zwei Personen benétigt, um ihn von Hand zu tragen. Fassen
Sie nicht unter den Sockel (Rastermarkierung in der Abbildung). Es ist extrem
gefahrlich, unter den Sockel zu fassen, da Sie sich dabei die Hande oder Finger
quetschen kdnnen.

Manipulatorgewicht (C8XL)

Standard / Reinraum-Modell:
62 kg: 137 Ib.

Geschiitztes Modell:

66 kg: 146 Ib.

NICHT unter den
Sockel fassen.
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2. Installation

Die Installation sowie der Transport von Robotern und Roboterausriistung darf nur
von qualifiziertem Personal in Ubereinstimmung mit nationalen und ortlichen
Vorschriften durchgefiihrt werden.

2.4.1  Vorkehrungen fir die Installation

Installation der Sicherheitsabschrankung:
Um Sicherheit zu gewahrleisten, muss eine Sicherheitsabschrankung fiir
das Robotersystem installiert werden. Weitere Informationen zur
Sicherheitsabschrankung finden Sie im Kapitel Vorkehrungen fir die
Installation und den Aufbau im Kapitel Sicherheit im EPSON RC+
Benutzerhandbuch.

Abstand zwischen Sicherheitsabschrankung und Manipulator:

Stellen Sie den Manipulator an einem Ort mit gentigend Platz auf, damit
ein Werkzeug oder Werkstiick, das am Greifer montiert ist, nicht gegen
eine Wand oder Schutzabschrankung schlagen kann, wenn der
Manipulator voll ausgestreckt ist. Das Aufstellen des Manipulators an
einem unzureichend dimensionierten Ort ist extrem geféhrlich und kann
zu schweren Verletzungen und/oder ernsten Schaden am Robotersystem
fuhren, da das Werkzeug oder Werkstiick mit einer Wand oder der
Schutzabschrankung kollidieren kann.

Priifung des Manipulators vor der Installation:
Uberpriifen Sie vor Montage und Betrieb des Manipulators, dass alle
Manipulatorteile vorhanden und in einwandfreiem Zustand sind.
Fehlende oder defekte Teile kdnnen eine Fehlfunktion des Manipulators
zur Folge haben. Eine Fehlfunktion des Manipulators ist extrem
gefdhrlich und kann zu schweren Verletzungen und/oder schweren
Schdden an Geréten des Robotersystems flhren.

Wand- und Deckenmontage:

Wenn Sie den Manipulator an einer Decke oder an einer Wand
montieren, achten Sie darauf, das die Wand oder Decke stabil genug ist
und das Gewicht des Manipulators tragen kann. Das Montieren des
Manipulators an einer Wand oder Decke, die nicht stabil genug ist, ist
extrem gefahrlich und kann schwere korperliche Verletzungen und/oder
schwere Schaden am Robotersystem zur Folge haben, da der
Manipulator fallen oder vibrieren kann.
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130

Wand- und Deckenmontage:

Wenn Sie den Manipulator an einer Wand oder Decke montieren,
bringen  Sie aus  Sicherheitsgriinden eine  Abstiitzung am
Manipulatorsockel an, damit der Manipulator sicheren Halt hat. Ein
Abfallen des Manipulators ist extrem geféhrlich und kann zu schweren
Verletzungen und/oder schweren Schdden an  Gerdten des
Robotersystems filhren.

Fur geschiitzte Modelle:

Schlieen Sie nach der Installation des Manipulators das Stromkabel und
das Signalkabel sofort an den Manipulator an. Wenn der Manipulator
betrieben wird, ohne diese Kabel anzuschliefen, kann dies zu einem
elektrischen Schlag und/oder zu einer Stérung des Robotersystems
fuhren, da die Schutzart IP65 nicht gewéhrleistet werden kann.

2.4.2 Umgebung

Um die Leistung des Robotersystems fiir die Sicherheit zu optimieren, muss die
Steuerung an einem Ort untergebracht werden, der die folgenden Bedingungen

erflllt:

HINWEIS

&

- Die Steuerung ist nicht fir Reinraum-Bedingungen entworfen. Wenn
die Steuerung in einem Reinraum installiert werden muss, installieren
Sie sie in einem geeigneten Gehduse mit ausreichender Bellftung und
Kihlung.

- Installieren Sie die Steuerung an einem Ort, wo Sie die Kabel einfach
anschliefen und trennen kénnen.

Parameter Bedingung
Umgebungstemperatur 5 bis 40 °C (mit minimaler Schwankung)
relative Luftfeuchtigkeit 20 % bis 80 %  (nicht kondensierend)
Rauschen des ersten 2 kV oder weniger (Kabel der Stromversorgung)
Transienten 1 kV oder weniger (Signalkabel)
elektrostatische Stérungen 4 kV oder weniger
Basistisch Verwenden Sie einen Basistisch, dessen Platte

mindestens 100 mm vom Boden entfernt ist.
Wenn Sie die Steuerung direkt auf den Boden
stellen, kann Staub eindringen. Dies kann zu
einer Fehlfunktion der Steuerung fuhren.
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2.4.3 Schallpegel

Die Bewegung des Manipulators ruft einen Schallpegel hervor.

Manipulator | Pegel dB(A) Betriebsbedingungen Messpunkt
G1 65 oder Unter Nennlast, Gegeniiber dem
RS3 RS4 niedriger 4-Achsen, Manipulator,
simultane Bewegung, 1000 mm vom
G3G6 70 oder maximale Geschwindigkeit, | Arbeitsbereich entfernt,
G10 G20 niedriger maximale Beschleunigung, 50 mm Uber der
und 50 % Einschaltdauer Installationsoberflache
Uﬁter Nennlast, 1000 mm von der
simultane Bewegung alle . .
Rickseite des
80 oder Arme, .
C4 o . C Manipulators entfernt,
niedriger maximale Geschwindigkeit, )

. . 50 mm Uber der
maximale Beschleunigung, Installationsoberflache
und 50 % Einschaltdauer )
Unter Nennlast,
simultane Bewegung alle 1000 mm von der

80 oder Arme, .. .
C8 o ) N Riickseite des
niedriger maximale Geschwindigkeit, .

. . Manipulators entfernt.
maximale Beschleunigung,
und 30% Einschaltdauer
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2.4.4 Basistisch

Ein Basistisch zur Befestigung des Manipulators wird nicht mitgeliefert.
Die Form
und die GroRRe des Basistisches unterscheiden sich abhéngig von der Verwendung
des Robotersystems. Als Empfehlung listen wir hier einige Anforderungen an

fertigen oder besorgen Sie selbst den Basistisch fiir Ihren Manipulator.

Manipulator-Tische auf.

Bitte

Die Drehmoment- und Reaktionskréfte, die durch die Bewegung des Manipulators
erzeugt werden, sind folgende:

G-/RS-Serie
G RS

Gl | G3 | G6 | G10 | G20 | RS3 | RS4
Max. Drehmoment in
horizontaler Ebene (Nm) 100 | 300 | 500 | 1000 | 1000 | 500 | 500
Max. horizontale
Reaktionskraft (N) 200 | 2000 | 2500 | 4500 | 7500 | 1200 | 1400
Max. vertikale
Reaktionskraft (N) 300 | 1000 | 1500 | 2000 | 2000 | 1100 | 1100
Bohrungen fur
Befestigungsschrauben M6 | M8 | M8 | MI2 | M12 | M6 | M6

Die Platte fur die Manipulator-Montagefl&che sollte etwa 20 mm stark oder stéarker
um die Vibrationen zu reduzieren.
Oberfliachenrauheit der Stahlplatte sollte hochstens 25 um betragen.

sein und aus Stahl

bestehen,

Die
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C4-Serie
C4-A601** | C4-A901**
Max. Drehmoment in horizontaler Ebene (Nm) 500 700
Max. horizontale Reaktionskraft (N) 800 800
Max. vertikale Reaktionskraft (N) 600 1000
Max. Drehmoment in horizontaler Ebene (Nm) 2500 2500
Bohrungen fir Befestigungsschrauben M8 M8
C8-Serie
C8-A1401**
Max. Drehmoment in horizontaler Ebene (Nm) 2600
Max. horizontale Reaktionskraft (N) 1300
Max. vertikale Reaktionskraft (N) 3400
Max. Drehmoment in horizontaler Ebene (Nm) 7800
Bohrungen fiir Befestigungsschrauben M12

Die Platte fur die Manipulator-Montageflache sollte etwa 30 mm stark oder starker
sein und aus Stahl bestehen, um die Vibrationen zu reduzieren. Die
Oberflachenrauheit der Stahlplatte sollte hochstens 25 pm betragen.

Verwenden Sie Befestigungsschrauben der Festigkeitsklasse 12.9 gemaéR
1SO898-1.

Der Tisch muss am Boden oder an der Wand befestigt werden, um zu verhindern,
dass er sich bewegt.

Der Manipulator muss horizontal installiert werden.

Wenn Sie einen Nivellierer verwenden, um die Hohe des Basistisches einzustellen,
verwenden Sie eine Schraube mit einem Durchmesser von M16.
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2.4.5 Installationsvorgang

HINWEIS  \Wenn es sich bei dem Manipulator um ein Reinraum-Modell handelt, entpacken

=

Gl

134

Sie ihn auRerhalb des Reinraums.

Sichern Sie den Manipulator so, dass er nicht herunterfallen kann und wischen Sie
dann den Staub auf dem Manipulator mit ein wenig Alkohol oder destilliertem
Wasser auf einem fusselfreien Tuch ab. Tragen Sie den Manipulator danach in
den Reinraum. SchlieRen Sie nach der Installation einen Abluftschlauch am
Abluft-Ausgang an.

Der Manipulator-Sockel hat 4 Befestigungsldcher. Verwenden  Sie
M6-Befestigungsschrauben entsprechend der Kraft, 1ISO898-1 Festigkeitsklasse:
6.9.

Anzugsmoment: 13 Nm (133 kgfcm)
G1-177* 8kg: 18lb.
G1-221* 8kg: 18lb.
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G3: Tischplatt

enmontage

A

VORSICHT

oder mehr Personen.
Gewicht.
nicht quetschen und/oder

G3-251*: ca. 14 kg: 31 |b.
G3-301*: ca. 14 kg: 31 Ib.
G3-351*: ca. 14 kg: 31 Ib.

® |nstallieren Sie den Manipulator zur Tischplattenmontage mit zwei
Die Manipulatoren haben das folgende
Passen Sie auf, dass Sie lhre Hande, Finger oder FiilRe
dass kein Gerateschaden durch
Herunterfallen des Manipulators entsteht.

HINWEIS

&

Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9

(1) Befestigen Sie den Sockel mit
vier Schrauben auf dem
Basistisch.

Verwenden Sie Schrauben mit
Spezifikationen gemal 1SO898-1
Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9.

Anzugsmoment:
32,0 Nm (326 kgfcm)

Schneiden Sie den Kabelbinder,
der die Z-Achse und die
Armhalterung am Sockel sichert,

@

mit einem Seitenschneider durch.

Entfernen Sie die Schrauben, die
die in Schritt (2) entfernten
Kabelbinder sichern.

3

~

(4) Entfernen Sie die

=

Transportsicherungen und

-vorrichtungen.

4-M8x30

Federscheibe

Unterlegscheibe

Schraubenbohrung
(mind. 20 mm tief)

Kabelbinder

M4x15
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G3: Mehrfachbefestigung

A

WARNUNG

® |nstallieren Sie den Mehrfachbefestigung-Manipulator mit zwei oder
mehr Personen.
Die Manipulatoren haben das folgende Gewicht. Passen Sie auf,
dass Sie Ihre Hande, Finger oder Fif3e nicht quetschen und/oder
dass kein Gerateschaden durch Herunterfallen des Manipulators
entsteht.
G3-301*M: ca. 14 kg: 31 Ib. G3-351*M: ca. 14 kg: 31 Ib.

® \Wenn Sie den Manipulator an der Wand anbringen, stiitzen Sie ihn
ab und befestigen Sie dann die Ankerschrauben. Das Entfernen
der Stitzen ohne die Ankerschrauben ordnungsgemaR zu
befestigen, ist sehr geféhrlich und kann dazu fiihren, dass der
Manipulator herunterfallt.

136

(1) Entpacken Sie den Manipulator,

ohne die Armstellung zu andern.
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HINWEIS

&

(2) Befestigen Sie den Sockel mit

vier Schrauben an der Wand.

Verwenden Sie Schrauben mit
Spezifikationen gemal 1SO898-1
Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9.

Anzugsmoment:
32,0 Nm (326 kgfcm)

Schraubenbohrung
(mind. 20 mm tief)

Unterlegscheibe

Federscheibe

4-M8x30

(3) Entfernen Sie die Transportsicherungen und -vorrichtungen.

G6 : Tischplattenmontage

AN

WARNUNG

® |nstallieren Sie den Manipulator zur Tischplattenmontage mit zwei

oder mehr Personen.

Die Manipulatoren haben das folgende Gewicht.
dass Sie Ihre Hande, Finger oder Fuf3e nicht quetschen und/oder
dass kein Gerateschaden durch Herunterfallen des Manipulators

entsteht.

G6-45**: ca. 27 kg: 60 Ib.
G6-55**: ca. 27 kg: 60 Ib.
G6-65**: ca. 28 kg: 62 Ib.

Passen Sie auf,

)

HINWEIS

=

Befestigen Sie den Sockel mit vier
Schrauben auf dem Basistisch.

Verwenden Sie Schrauben mit
Spezifikationen geméal 1SO898-1
Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9.

Anzugsmoment:
32,0 Nm (326 kgfcm)

4-M8x40

... Feder-
! / scheibe
\Unterleg-

scheibe
20 mm

" Schraubenbohrung
(mind. 20 mm tief)
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(2) Schneiden Sie den Kabelbinder, der
die Z-Achse und die Armhalterung am
Sockel sichert, mit einem

Schraube:
M4x15

Seitenschneider durch.

3) Entfernen Sie die Schrauben, die die
in Schritt (2) entfernten Kabelbinder
sichern.

(4) Entfernen Sie die

Transportsicherungen und

-vorrichtungen.
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G6 : Wandmontage

B |nstallieren Sie den Manipulator fur die Wandmontage mit
mindestens zwei Personen.
Die Manipulatoren haben das folgende Gewicht. Passen Sie auf,
dass Sie Ihre Hande, Finger oder FuRe nicht quetschen und/oder
dass kein Gerateschaden durch Herunterfallen des Manipulators
entsteht.
A G6-45**W: ca. 29 kg: 64 Ib.

G6-55**W: ca. 29 kg: 64 Ib.
WARNUNG G6-65**W: ca. 29,5 kg: 65 Ib.

® \Wenn Sie den Manipulator an der Wand anbringen, stiitzen Sie ihn
ab und befestigen Sie dann die Ankerschrauben. Das Entfernen
der Stutzen ohne die Ankerschrauben ordnungsgemal zu
befestigen, ist sehr gefahrlich und kann dazu fiihren, dass der
Manipulator herunterfallt.

(1) Entpacken Sie den Manipulator,
ohne die Armstellung zu &ndern.

(2) Befestigen Sie den Sockel mit sechs
Schrauben-

° bohrung
(mind. 20 mm
tief)

Schrauben an der Wand.

HINWEIS  Verwenden Sie Schrauben mit
@ Spezifikationen geméafl 1SO898-1
Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9.

Anzugsmoment: Unterlegscheibe

32,0 Nm (326 kgfcm) e-M8xd0 Federscheibe

(3) Entfernen Sie die Transportsicherungen und -vorrichtungen.
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G6 : Deckenmontage

B |nstallieren Sie den Manipulator fiir die Deckenmontage mit
mindestens zwei Personen.
Die Manipulatoren haben das folgende Gewicht. Passen Sie auf,
dass Sie lhre Hande, Finger oder FiR3e nicht quetschen und/oder
dass kein Geréateschaden durch Herunterfallen des Manipulators
entsteht.
A G6-45**R: ca. 27 kg: 60 Ib.
G6-55**R: ca. 27 kg: 60 Ib.
WARNUNG G6-65**R: ca. 28 kg: 62 Ib.

® \Wenn Sie den Manipulator an der Decke anbringen, stiitzen Sie ihn
ab und befestigen Sie dann die Ankerschrauben. Das Entfernen
der Stitzen ohne die Ankerschrauben ordnungsgemal zu
befestigen, ist sehr gefahrlich und kann dazu fihren, dass der
Manipulator herunterfallt.

(1) Entpacken Sie den Manipulator, ohne

die Armstellung zu &ndern.
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O]

HINWEIS

&

©)

Befestigen Sie den Sockel mit vier
Schrauben an der Decke.

Verwenden Sie Schrauben mit
Spezifikationen geméal 1SO898-1
Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9.

Anzugsmoment:
32,0 Nm (326 kgfcm)

Entfernen Sie die
Transportsicherungen und
-vorrichtungen.

Schraubenbohrung
(mind. 20 mm tief)

Feder-—

scheibe )
e

4-M8x40
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G10/G20 : Tischplattenmontage

AN

B |nstallieren Sie den Manipulator zur Tischplattenmontage mit

mindestens vier Personen.

Die Manipulatoren haben das folgende Gewicht. Passen Sie auf,
dass Sie Ihre Hande, Finger oder FlfRRe nicht quetschen und/oder
dass kein Geréateschaden durch Herunterfallen des Manipulators

WARNUNG entsteht.
G10-65** : ca. 46 kg: 102 Ib.
G10/G20-85** : ca. 48 kg: 106 Ib.
G20-A0** :ca. 50 kg: 111 Ib.
(1) Befestigen Sie den Sockel mit vier
Schrauben auf dem Basistisch.
HINWEIS Verwenden Sie Schrauben mit

=

O]

©)

(4)

142

Spezifikationen geméal 1SO898-1
Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9.

Anzugsmoment:
73,5 Nm (750 kgfcm)

Schneiden Sie den Kabelbinder, der die
Z-Achse und die Armhalterung am Sockel
sichert, mit einem Seitenschneider durch.

Entfernen Sie die Schrauben, die die in

Schritt (2) entfernten Kabelbinder sichern.

Entfernen Sie die Transportsicherungen
und -vorrichtungen.

L
" Schraubenbohrung
(mind. 20 mm tief)

Schraube:
M4x15
Scheibe:
M6
Kabel-
binder

Armbefestigungs- %
schraube: M12x20

Augenschraube
(bei Lieferung
montiert)
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G10/G20 : Wandmontage

A

WARNUNG

B |nstallieren Sie den Manipulator fiir die Wandmontage mit
mindestens vier Personen.
Die Manipulatoren haben das folgende Gewicht. Passen Sie auf,
dass Sie lhre Hande, Finger oder FuRRe nicht quetschen und/oder
dass kein Gerateschaden durch Herunterfallen des Manipulators

entsteht.

G10-65**W :ca. 51 kg: 113 Ib.
G10/G20-85**W : ca. 53 kg: 117 Ib.
G20-A0**W . ca. 55 kg: 122 Ib.

B \Wenn Sie den Manipulator an der Wand anbringen, stiitzen Sie ihn
ab und befestigen Sie dann die Ankerschrauben. Das Entfernen
der Stitzen ohne die Ankerschrauben ordnungsgemafl zu
befestigen, ist sehr geféhrlich und kann dazu fiihren, dass der
Manipulator herunterféllt.

(1) Entpacken Sie den Manipulator, ohne die

Armstellung zu &ndern.
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(2) Befestigen Sie den Sockel mit sechs
Schrauben an der Wand.

HINWEIS Verwenden Sie Schrauben mit
@ Spezifikationen geman 1SO898-1
Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9.

Anzugsmoment:
32,0 Nm (326 kgfcm)

(3) Entfernen Sie die Transportsicherungen

und -vorrichtungen.

\
»] Schrauben-
bohrung (mind.
20 mm tief)
Unterlegscheibe

B6-M12xad Federscheibe
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G10/G20 : Deckenmontage

A

WARNUNG

B |nstallieren Sie den Manipulator fir die Deckenmontage mit
mindestens vier Personen.
Die Manipulatoren haben das folgende Gewicht. Passen Sie auf,
dass Sie Ihre Hande, Finger oder Fuf3e nicht quetschen und/oder
dass kein Gerateschaden durch Herunterfallen des Manipulators

entsteht.

G10-65**R : ca. 46 kg: 102 Ib.
G10/G20-85**R : ca. 48 kg: 106 Ib.
G20-A0**R :ca. 50 kg: 111 Ib.

B \Wenn Sie den Manipulator an der Decke anbringen, stiitzen Sie ihn
ab und befestigen Sie dann die Ankerschrauben. Das Entfernen
der Stutzen ohne die Ankerschrauben ordnungsgemafl zu
befestigen, ist sehr gefahrlich und kann dazu fuhren, dass der
Manipulator herunterféllt.

(1) Entpacken Sie den Manipulator, ohne die

Armstellung zu &ndern.
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(2) Befestigen Sie den Sockel mit vier

Schrauben an der Decke.
Schraubenbohrung 7
(mind. 20 mm tief) 5

HINWEIS  Verwenden Sie Schrauben mit 20m
Unter!
@ Spezifikationen geman 1SO898-1 scheibe.

Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9. S('::ﬁgi%: P2

4-M12x40

Anzugsmoment:
32,0 Nm (326 kgfcm)

(3) Entfernen Sie die Transportsicherungen

und -vorrichtungen.
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RS

® |nstallieren Sie den Manipulator mit mindestens einer weiteren
Person.
Die Manipulatoren haben das folgende Gewicht. Passen Sie auf,
dass Sie lhre Hande, Finger oder Flf3e nicht quetschen und/oder
dass kein Geréateschaden durch Herunterfallen des Manipulators

entsteht.
RS3-351*: ca. 17 kg: 38 Ib. (ohne Kabel)

RS4-551*: ca. 19 kg: 42 Ib. (ohne Kabel)
VORSICHT

® \Wenn Sie den Manipulator an der Decke anbringen, stuitzen Sie ihn
ab und befestigen Sie dann die Ankerschrauben. Das Entfernen
der Stitzen ohne die Ankerschrauben ordnungsgemall zu
befestigen, ist sehr gefahrlich und kann dazu fihren, dass der
Manipulator herunterfallt.

(1) Entpacken Sie den Manipulator, —a

ohne die Armstellung zu &ndern.
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148

HINWEIS

(2) Befestigen Sie den Sockel mit 6
Schrauben an der Decke.

Verwenden Sie Schrauben mit

@ Festigkeiten gemal 1SO898-1
Festigkeitsklasse 10.9 oder 12.9.

Anzugsmoment: 13,0 Nm
(133 kgfcm)

(3) Entfernen Sie die
Transportsicherungen und
-vorrichtungen.

C4
Der Manipulator-Sockel hat vier
Befestigungslocher.  Verwenden Sie
M8-Befestigungsschrauben der
Festigkeitsklasse 12.9 geméal
1SO898-1.

c8
Der Manipulator-Sockel hat vier
Befestigungslocher.
Verwenden Sie
M12-Befestigungsschrauben der
Festigkeitsklasse 10.9 oder 12.9
gemal 1SO898-1.
Anzugsmoment:
100,0 + 5,0 Nm (1.020 + 51 kgfcm)

Schrauben-
bohrung
(mind. 12 mm
tief)

6-M6x20

4-M8x35

Unterleg-
scheibe —F

Schraubenbohrung (mind. 20 mm tief)

4-M12x40
Feder-

scheibe |

<>
P
Schraubenbohrung (mind. 25 mm tief)
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Erdung

a Der Massewiderstand darf nicht grof3er sein als 100 Q. Ein zu hoher
Massewiderstand kann zu Feuer und/oder elektrischem Schlag fiihren.

® \erwenden Sie die Erdungsleitung des Manipulators nicht gemeinsam
mit Erdungsleitungen oder Erdelektroden anderer elektrischer Geréaten,
Servomotoren, Schwei3geraten usw. Dies koénnte zu einem

elektrischen Schlag und/oder zu Fehlfunktion des Robotersystems

fuhren.
WARNUNG

® Wenn Sie Metallleitungen, Leitungsrohre aus Metall oder
Verteilergestelle fir Kabel verwenden, sorgen Sie flr eine Erdung
entsprechend nationaler bzw. ortlicher technischer Standards.  Eine
Erdung, die den technischen Standards nicht entspricht, kann einen
elektrischen Schlag und/oder eine Fehlfunktion des Roboters zur Folge
haben.

Befolgen Sie die bezuglich der Erdung bestehenden drtlichen Vorschriften. Es
wird empfohlen, eine Erdungsleitung mit einem Leiterquerschnitt von mindestens

5,5 mm? zu verwenden.

SchlieRen Sie die Erdungsleitung direkt am Manipulator an, wie in der Abbildung

unten dargestellt.

= \'mind. 5,5 mm? Detailansicht von A
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2.5.1 Vorkehrungen fur die Installation
Umgebungsbedingungen:

Die Steuerung und die Drive Unit missen in den
Umgebungsbedingungen betrieben werden, die in den zugehorigen
Handblchern  beschrieben  werden. Dieses Produkt ist
ausschlieRlich fur den Gebrauch in normaler Innenraumumgebung
entworfen und hergestellt worden. Die Verwendung des
Produktes in einer Umgebung, die nicht diesen Bedingungen
entspricht, kann nicht nur die Lebensdauer des Produkts verkirzen,
sondern auch ernste Sicherheitsprobleme verursachen.

Bei Reinraum-Installationen:
Die Steuerung und die Drive Unit sind nicht fiir Reinrdume
ausgelegt. Wenn das Steuergerat in einem Reinraum installiert
werden muss, installieren Sie es im geeigneten Gehduse mit
ausreichender Beliftung und Kiihlung.

Installationsvorgang:
Bevor Sie die Installation durchfiihren, schalten Sie die Steuerung,
die Drive Unit und die damit zusammenhé&ngende Ausristung
AUS, und ziehen Sie dann den Netzstecker aus der Steckdose.
Austauscharbeiten bei EINgeschalteter Spannung sind extrem
gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer
Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

Kabel:

SchlieRen Sie die Kabel richtig an. Setzen Sie die Kabel keinen
unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus.  (Stellen Sie
keine schweren Objekte auf die Kabel. \erbiegen oder ziehen Sie
die Kabel nicht gewaltsam.)  Eine unnétige mechanische
Beanspruchung der Kabel kann zu Schéden an den Kabeln, zur
Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern
flhren.

Beschédigte Kabel, Unterbrechungen der Stromversorgung oder
Kontaktfehler sind sehr geféhrlich und kdnnen zu einem
elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Systems
flhren.
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2.5.2 Installation

Installieren Sie die Steuerung und die Drive Unit auf einer ebenen Flache wie
z. B. einer Wand, dem Boden oder dem Steuerungskasten mit der Ausrichtung, wie
sie von (A) bis (C) gezeigt wird.

(Abbildung: Steuerung: RC700.)

(A) Horizontale Montage

of

S T

* Der Gummifu3 muss ausgetauscht werden.

(C) Rack-Montage

* FUr die Rack-Montage ist eine Platte erforderlich.
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HINWEIS Fur eine Installation der Steuerung und der Drive Unit im Schaltschrank oder am
Basistisch ordnen Sie die Schraubenbohrungen wie folgt an:

: 463 .
= . o 1 =
] N A 1 -
O LR ] g
[—FY—TF-T @ -
[e=—=cOgl.0C D> !
L= L=}

Stellen Sie sicher, dass um die Ein- und Ausgénge ausreichend Abstand
gewahrleistet ist, und installieren Sie die Steuerung so, dass der Abstand
eingehalten wird, der erforderlich ist, um Wartungsarbeiten bequem durchfiihren
zu konnen.

200 mm

..4mm

Luftstrom der Lufters

200 mm
Ohne Installationsoberflache wie z. B. Basistisch

Luft, die warmer ist als die Umgebungstemperatur (rund 10 °C), verldsst den Ein-
und Ausgang der Steuerung und der Drive Unit.
Stellen Sie sicher, dass hitzeempfindliche Gerate nicht in der N&he der

Abluftéffnung platziert werden.

Ordnen Sie die Kabel vor der Steuerung so an, dass Sie die Steuerung nach vorn
herausziehen kénnen.
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2.5.3 Wandmontage

Die Steuerung und die Drive Unit sind fur die Wandmontage geeignet.

Wandmontage mit Vorderseite unten Wandmontage mit Vorderseite oben

In folgenden Dokumenten ist die Installation beschrieben:
Installationsanweisung im Lieferumfang der Wandmontage-Option.

Handbuch: ROBOTERSTEUERUNG RC700 / RC700-A
Einrichten und Betrieb  3.2.3 Wandmontage
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Schlieen Sie aus Sicherheitsgriinden einen Sicherheitsabschrankungs-Schalter
oder Not-Halt-Taster an den EMERGENCY-Anschluss der Steuerung und der
Drive Unit an.

Wenn der EMERGENCY-Anschluss nicht verwendet wird, funktionieren
Steuerung und Drive Unit nicht normal.

® Bevor Sie den Stecker anschlieBen, vergewissern Sie sich, dass die

A Stifte nicht verbogen sind. Wenn die Stifte beim AnschlieRen
verbogen sind, kann dies den Anschluss beschadigen, was wiederum

WARNUNG|  gine Fehlifunktion des Robotersystems hervorrufen kann.

s - r— T2
teuerung .On o s ::.) ﬂ}}i e o »
: LILICI e *lold’
{ ) loa. o,

(o) [ o pe
) — 4

c = 9
EMERGENCY-Anschluss (Abbildung: RC700)
Drive Unit & °
rive Uni ° e .
* o 9
. EEEE e o
{ oo 9

EMERGENCY-Anschluss

2.6.1 Sicherheitsabschrankungs-Schalter und
Verriegelungs-Freigabetaster
Der EMERGENCY-Anschluss hat Eingangsanschliisse, um
Sicherheitsabschrankungs-Schalter und den Not-Halt-Taster anzuschlieRen.
Verwenden Sie diese Eingangsanschliisse, um das System sicher zu halten.

Anschluss Standard
EMERGENCY-Anschluss D-Sub 25-pol. (male)
(Steuerungsseite) Montageart #4-40
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2.6.2 Sicherheitsabschrankungs-Schalter

JAN

WARNUNG

® Die Verriegelung der Sicherheitsabschrankung muss funktionieren,
wenn das Robotersystem betrieben wird. Betreiben Sie das System
nicht, wenn der Schalter nicht EIN/AUSgeschaltet werden kann
(z. B. wenn Klebeband um den Schalter gelegt ist). Der Betrieb des
Robotersystems ohne dass der Schalter richtig funktioniert, ist sehr
geféahrlich und kann ernste Sicherheitsprobleme verursachen, da der
Sicherheitsabschrankungseingang seine bestimmungsgemafe Funktion
nicht erfullen kann.

Um einen sicheren Arbeitsbereich beizubehalten, muss  eine
Sicherheitsabschrankung um den Manipulator errichtet werden. Die
Sicherheitsabschrankung muss einen Verriegelungs-Schalter am Eingang zum
Arbeitsbereich haben. Die Sicherheitsabschrankung, die in diesem Handbuch
beschrieben wird, ist eine der Sicherheitsvorkehrungen und die Verriegelung der
Sicherheitsabschrankung  wird  Sicherheitsabschrankungs-Schalter  genannt.
Schlieen Sie den Sicherheitsabschrankungs-Schalter an den
Sicherheitsabschrankungs-Eingangsanschluss des EMERGENCY-Anschlusses an.

Der Sicherheitsabschrankungs-Schalter verfiigt tber Sicherheitseigenschaften wie
voriibergehendes Anhalten des Programms oder den Status ,,Betrieb unzuléssig®,
welche aktiviert werden, wann immer die Sicherheitsabschrankung gedffnet wird.

Beachten Sie Folgendes beim Entwurf des Sicherheitsabschrankungs-Schalters
und der Sicherheitsabschrankung.

- Verwenden Sie als Sicherheitsabschrankungs-Schalter einen Schalter, der
offnet, wenn die Sicherheitsabschrankung gedffnet wird und nicht durch die
Feder des Schalters selbst.

- Das Signal von der Sicherheitsabschrankung
(Sicherheitsabschrankungseingang) ist so entworfen, dass es zwei redundante
Eingangssignale gibt. Wenn die Signale an den beiden Eingédngen um zwei
oder mehr Sekunden voneinander abweichen, erkennt das System dies als
kritischen Fehler. Stellen Sie  daher  sicher, dass  der
Sicherheitsabschrankungs-Schalter ~ Uber  zwei  separate,  redundante
Stromkreise verfligt und dass jeder an den angegebenen Anschluss des
EMERGENCY-Anschlusses der Steuerung angeschlossen ist.

Die Sicherheitsabschrankung muss so entworfen und installiert werden, dass
sie nicht versehentlich schlieft.
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2.6.3 Verriegelungs-Freigabetaster
Die Steuerungssoftware speichert folgende Zusténde:

- Die Sicherheitsabschrankung ist offen.
- Die Betriebsart ist ,, TEACH”.

Der EMERGENCY-Anschluss hat einen Eingangsanschluss fir einen
Verriegelungs-Freigabetaster, der die gespeicherten Zusténde 16scht.

Geoffnet : Der Verriegelungs-Freigabetaster speichert, dass die
Sicherheitsabschrankung gedffnet ist oder dass die Betriebsart
»TEACH" ist.

Geschlossen : Der Verriegelungs-Freigabetaster gibt die gespeicherten Zustande
frei.

HINWEIS Wenn der verriegelte TEACH-Modus freigegeben wird, wéhrend die

@ Sicherheitsabschrankung gedffnet ist, ist der Status des Manipulatorstroms
,»Betrieb unzuldssig®, weil die Sicherheitsabschrankung zu dieser Zeit offen ist.
Um den Manipulator zu betreiben, schlieBen Sie die Sicherheitsabschrankung
wieder und schlieBen Sie den Verriegelungs-Freigabe-Eingang.

2.6.4 Uberpriifen der Funktion des Verriegelungs-Freigabetasters

HINWEIS | esen Sie das Kapitel 3.2 Verbindung von PC und Steuerung, und verbinden Sie
@ den PC mit der Steuerung, bevor Sie die Funktionen tberprifen.

Nachdem Sie den Sicherheitsabschrankungs-Schalter und den

Verriegelungs-Freigabetaster an den EMERGENCY-Anschluss angeschlossen

haben, Uberprifen Sie zur Sicherheit die Funktion des Schalters, bevor Sie den

Manipulator betreiben. Gehen Sie dazu wie folgt vor:

(1) Schalten Sie die Steuerung bei gedffneter Sicherheitsabschrankung ein, um
die Steuerungssoftware zu starten.

(2) Vergewissern Sie sich, dass ,,Sicherheitsabschrankung” in der Statuszeile in
EPSON RC+ 7.0 angezeigt wird.

(3) SchlieBen Sie die Sicherheitsabschrankung und schalten Sie den Schalter EIN,
der an den Verriegelungs-Freigabe-Eingang angeschlossen ist.
Vergewissern Sie sich, dass ,,Sicherheitsabschrankung” in der Statuszeile
abgeblendet ist.
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Die Information, dass die Sicherheitsabschrankung gedffnet ist, kann, basierend
auf dem Verriegelungs-Freigabe-Zustand, von der Software gespeichert werden.

Geoffnet : Der \erriegelungs-Freigabetaster speichert den Zustand, dass die
Sicherheitsabschrankung gedffnet ist.
Um diesen Zustand zu ldschen, schlieRen Sie die
Sicherheitsabschrankung und anschlielend den
Sicherheitsabschrankungs-Verriegelungs-Freigabe-Eingang.

Geschlossen: Der Verriegelungs-Freigabetaster speichert nicht den Zustand, dass
die Sicherheitsabschrankung gedffnet ist.

HINWEIS  Der Verriegelungs-Freigabe-Eingang quittiert auch den Wechsel vom TEACH- in
den Auto-Modus.

Um den gespeicherten Zustand des TEACH-Modus zu verlassen, drehen Sie den
Betriebsarten-Schlisselschalter des Teach-Pendant auf ,,Auto®. SchlieBen Sie
dann den Verriegelungs-Freigabe-Eingang.

2.6.5 Not-Halt-Taster

Wenn Sie zusatzlich zum Not-Halt auf dem Teach-Pendant und dem Bedienpult
einen externen Not-Halt-Taster einrichten mdchten, stellen Sie sicher, dass der
Not-Halt-Taster an den Not-Halt-Anschluss des EMERGENCY-Anschlusses
angeschlossen wird.

Der angeschlossene Not-Halt-Taster muss die betreffenden Sicherheitsstandards
(beispielsweise IEC60947-5-5) sowie folgende Bedingungen erfiillen:

- Es muss ein Druckknopfschalter sein, der ein L, Offner ist.
- Der Schalter muss einrastend sein.
- Der Schalter muss pilzférmig und rot sein.

- Der Schalter muss einen Doppelkontakt haben, der ein ., Offner ist.

HINWEIS Das Signal vom Not-Halt-Taster ist so entworfen, dass es zwei redundante
& Stromkreise verwendet.
Wenn die Signale an den beiden Stromkreisen um zwei oder mehr Sekunden
voneinander abweichen, erkennt das System dies als kritischen Fehler. Stellen
Sie daher sicher, dass der Not-Halt-Taster Doppelkontakte hat und dass jeder
Stromkreis an den angegebenen Anschluss des EMERGENCY-Anschlusses der
Steuerung angeschlossen ist. Weitere Informationen finden Sie im folgenden
Kapitel:
2.6.8 Schaltbilder — Steuerung.
2.6.9 Schaltbilder — Drive Unit
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HINWEIS

158

2.6.6 Uberpriifen der Funktion des Not-Halt-Tasters

Lesen Sie das Kapitel 3.2 Verbindung von PC und Steuerung, und verbinden Sie
den PC mit der Steuerung, bevor Sie die Funktionen uberprifen.

Sobald der Not-Halt-Taster am EMERGENCY-Anschluss angeschlossen ist,
fahren Sie mit den folgenden Schritten fort, um sicherzustellen, dass der Schalter
richtig funktioniert. Zur Sicherheit des Bedieners darf der Manipulator nicht
EINgeschaltet werden, bis der folgende Test abgeschlossen ist.

Steuerung RC700

)

@

©)

(4)

®)

(6)

Schalten Sie die Steuerung EIN, um die Steuerungssoftware zu starten.
Halten Sie dabei den Not-Halt-Taster gedriickt.

Vergewissern Sie sich, dass die Sieben-Segment-LED der Steuerung
EALPLD anzeigt.

Vergewissern Sie sich, dass “Not-Halt” in der Statuszeile in EPSON RC+ 7.0
angezeigt wird.

Entriegeln Sie den Not-Halt-Taster.

Wahlen Sie EPSON RC+ 7.0-[Tools]-[Robotermanager]-[Schaltpult], und
klicken Sie auf die Schaltfliche <Reset>, um den Befehl RESET

auszufihren.
-EP-

Vergewissern Sie sich, dass die ! ‘-LED erloschen ist und dass
,»Not-Halt“ in der Statuszeile des Hauptfensters abgeblendet ist.

Drive Unit RC700DU

@

O]

©)

(4)
®)
(6)

Schalten Sie die Steuerung EIN, um die Software zu starten. Halten Sie dabei
den Not-Halt-Taster gedriickt.

Achten Sie darauf, dass die ,,FEHLER/NOT-HALT“-LED an der Drive Unit
EINgeschaltet wurde.

Achten Sie darauf, dass ,,Not-Halt” in der Statuszeile des Hauptfensters in
EPSON RC+ angezeigt wird.

Entriegeln Sie den Not-Halt-Taster.
Fuhren Sie den RESET-Befehl aus.

Achten Sie darauf, dass die ,,FEHLER/NOT-HALT“-LED erloschen ist und
dass ,,Not-Halt“ in der Statuszeile des Hauptfensters abgeblendet ist.
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2.6.7 Anschlussbelegungen
Die EMERGENCY-Anschluss-Anschlussbelegungen lauten wie folgt:

Anschl

Anschly

USS-NI. Signal Funktion sS-NI. Signal Funktion
1 |ESwil Not-Halt-Taster Kontakt (1) = | 14 |ESW21 Not-Halt-Taster Kontakt (2) "
2 |ESW12 Not-Halt-Taster Kontakt (1) ® | 15 |ESW22 Not-Halt-Taster Kontakt (2)
3 |ESTOP1+ |Not-Halt-Stromkreis 1 (+)™ 16 |ESTOP2+ |Not-Halt-Stromkreis 2 (+)™
4 |ESTOP1- |Not-Halt-Stromkreis 1 (+)™ 17 |ESTOP2- |Not-Halt-Stromkreis 2 (+)™
s e 1o |SDLATCHL |
N Sicherheitsabschrankungs-
6 NC ' 19 |SDLATCH2 Verriegelungs-Freigabeg
7 |sbi1 Schutztiir-Eingang (1) 20 |SD21 Schutztiir-Eingang (2)
8 |SDi2 Schutztiir-Eingang (1) 21 |SD22 Schutztiir-Eingang (2)
9 |24V +24V Ausgang 22 |24V +24V Ausgang
10 |24V +24V Ausgang 23 |24V +24V Ausgang
11 |24VGND |+24V GND Ausgang 24 |24VGND  |+24V GND Ausgang
12 |24VGND |+24V GND Ausgang 25 |24VGND +24V GND Ausgang
13 |NC
*1 Sie dirfen keine Geréte an diese Anschlisse anschlielen.

*2

zwei Kontaktsatzen an demselben Schalter
*3

Sie miissen
angeschlossen sein.

Kontaktsétzen an demselben Schalter angeschlossen sein.

Ein kritischer Fehler tritt auf, wenn die Eingangswerte der Sicherheitsabschrankung 1 und
der Sicherheitsabschrankung 2 um zwei oder mehr Sekunden abweichen.

mit

Ein kritischer Fehler tritt auf, wenn die Eingangswerte von Not-Halt-Taster Kontakt 1 und

Not-Halt-Taster Kontakt 2 um zwei oder mehr Sekunden abweichen. Sie miissen mit zwei

*4 Keine Ruckwartsspannung im Not-Halt-Stromkreis anlegen.

Not-Halt-Taster-Ausgangsnennlast +30V 0,3 A oder niedriger 1-2, 14-15 Pin
. . +24V +10 %
+24 V Eingang

Sicherheitsabschrankung
Nenn-Eingangsspannungsbereich +24V £10 % 7.8 20-21 Pin
Sicherheitsabschrankung 10 mA/ +24 V Eingang '
Nenn-Eingangsstrom
Verriegelungs-Freigabe
Nenn- Eingangs-Spannungsbereich +24 'V £10 % 18-19 Pin
Verriegelungs-Freigabe 10 mA/ +24 V Eingang
Nenn- Eingangs-Strom

Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9 159




2. Installation

HINWEIS Der gesamte elektrische Widerstand der Not-Halt-Taster und ihrer Stromkreise sollte
1 Q oder weniger betragen.

B Der 24-V-Ausgang ist fir Not-Halt bestimmt. Verwenden Sie ihn nicht
anderweitig. Das kdnnte zu einer Fehlfunktion des Systems fiihren.

B Keine Rickwartsspannung im Not-Halt-Stromkreis anlegen. Das kénnte

VORSICHT zu einer Fehlfunktion des Systems flhren.
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einer

(TP)

2.6.8 Schalthilder — Steuerung
Beispiel 1: Externer Not-Halt-Taster, typische Anwendung

Steuerung Externe
Not-Halt-Taster
+24V
N 9
Not-Halt-Taster 10
22
Bedieneinheit
23
f 1
2
14
[ 15
ESTOP1+ |3
+5V
% ESTOP2+ ]16
Hauptstrom- .
steuerung Achten Sie auf
die Richtung
der angelegten
Spannung
Motortreiber
ESTOP1- |
AC-Eingang ———> 4
ESTOP2- |17
Not-Halt- 11
Erkennung \ 5
12
24
25  Extern
v +24V
7 —
Sicherheits-
abschrankungseingang 1 | g
20 | |
Sicherheits-
abschrankungseingang 2|21
18 1]
Verriegelungs-Freigabe-
Eingang 19
v
. . X . . / Extern +24V
HINWEIS: +24V GND W Verriegelungs-Freigabe-Eingang geschlos"sen. Verrlggelung aus  ~\p
+5V GND V' gedffnet: Verriegelung an
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Beispiel 2: Externes Sicherheits-Relais, typische Anwendung

Steuerung Extern +24V

24V Sicherung

Lb}i g
Not-Halt- 10
Taster einer

Bedieneinheit
(TP) 23
? 1 Extern
j +24V
; 2 GND
15
Extern

3 +24V

Externes Sicherheitsrelais
Hauptstrom- (obenstehendes Schaltbild

der Ubersicht halber
steuerung vereinfacht)
ﬁ *  Um den Not-Halt-Stromkreis

abzusichern, muss der
Nennwert der Sicherung
folgende Bedingungen
E """ | erfiillen:
Motortreiber ,,ﬁ-‘ - Muss dem Nennwert des
externen Sicherheitsrelais
— entsprechen
,,,,,,, - 0,4 A oder weniger
S I 4
AC-Eingang | >
17
Not-Halt- 1
Erkennung v
Extern
12 +24V
4 GND
Extern
5 +24V
4
V 7 .
Sicherheits-
abschrankungseingang 1 | 8
lﬁ/i,
Sicherheits-
abschrankungseingang 2 |21
[&/__
Verriegelungs-Freigabe-
Eingang 19
v
Extern +24V
HINWEIS: +24V GND W Verriegelungs-Freigabe-Eingang  geschlossen: Verriegelung aus GND

+5VGND v geoffnet: Verriegelung an
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2.6.9 Schaltbilder — Drive Unit

Schaltbild

Drive Unit

Hauptstrom-

+24V

10

22
23

| 14
s

ESTOP1+ | 3

ESTOP2+ |45

Motor Driver "DQ‘

AC IN >

Not-Halt-

steuerung «\ w@

————— -
ESTOP1- |4

§ _ESTOP2- |17

Sicherheitsabschrankungseingang 1

Sicherheitsabschrankungseingang 2

Verriegelungs-Freigabe-Eingang

Erkennung —‘ ( %) 12
24
25

5

T

NOTE: +24VGND V¥
+5V GND v
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Verdrahtungsbeispiel fur Not-Halt
Beispiel 1: Externer Not-Halt-Taster, typische Anwendung

Not-Halt-Taster

s inE
Control Unit 24y o [~
00 |
®| o] e
2 . Bk
Not-Halt- -+ 2
Taster einer 14
. L L ] .
Bedien- ‘ P 15
einheit (TP) 3 * ‘
16 ‘
2 J [ 2
1 e
o o —
‘ 17
11/12/24/25
T o o —
GND oo
L ] L 2
Drive Unit 1 3 .
16
Py Pl
L
Py Pl
‘ 17
Y peal
Drive Unit 2 3 ol [o
‘ ‘ 16 R
SIS CHRNY
B L ol
Drive Unit 3 ol |o
16
SSN €
‘ 17
Klemmleiste

HINWEIs Not-Halt-Kabel, Not-Halt-Kabelsatz und Anschlussleiste sind als Optionen

(&= erhdltlich.

Achten Sie darauf, dass die Kabel zum Anschluss der Units nicht l&anger sind als
20 m.
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Beispiel 2: Externes Sicherheits-Relais, typische Anwendung

9 1 1 Not-Halt-
Control Unit 24V e |®
T J 10 Taster Exteme +24V
] e |e Cll Sicherung*
1 ;
2 ] ’j/:/
7 2
14 :
o |eo g
P 15 - Externes
o @ Sicherheits-
3 _ :
o ol ¥]relals
16
ol |e
L 4
17 S Extern
o ol o L L +2av
11/12/24/25 GND
° o
‘ > L ] [ ]
GND ol lo | Extemn
o lof || i \ \ +24v
e
Drive Unit 1 8 .
16
* [ 2
L 4
17 ®| |*T ] Exem
ol oo *24V
GND
Drive Unit 2 3 o] ol
16
] L
L 4
® | — Exten
17 +24V
* |*% oND
Drive Unit 3 3 o] [ol
16
L ] [ 4
L 4
®| |&— Exten
17 +24V
* |*T® GeND
V4
Klemmleiste
* Sicherung

Um den Not-Halt-Stromkreis abzusichern, muss der Nennwert der Sicherung

folgende Bedingungen erfiillen:

- Muss dem Nennwert des externen Sicherheitsrelais entsprechen
- 0,4 A oder weniger
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Verdrahtungsbeispiel fur den Sicherheitsabschrankungs-Eingang/
Verriegelungs-Freigabe-Eingang

Extern +24v

cu 7 -
Sicherheits- :
abschrankungseingang 1 8
20 L
—
Sicherheits-
abschrankungseingang 2 21
18 ]
Verriegelungs-Freigabe-
Eingang 19
DU 7
Sicherheits- .
abschrankungseingang 1| o Verriegelungs-Freigabe-
20 Eingang
Sicherheits- geschlossen:
abschrankungseingang 2 21 X
<1 Verriegelung aus
18 gedffnet:
Verriegelungs-Freigabe- Verriegelung an
Eingang 19 9 9
DuU2 i
Sicherheits-
abschrankungseingang 1 8
20
Sicherheits-
abschrankungseingang 2 21
18
Verriegelungs-Freigabe-
Eingang 19
DU3 l
Sicherheits-
abschrankungseingang 1 8
20
Sicherheits-
abschrankungseingang 2 21
18
Verriegelungs-Freigabe-
Eingang 19
v
Extern
+24V

GND | NOTE: +24VGND ¥

HINWEIS ~ Achten Sie darauf, dass die Kabel zum Anschluss der Units nicht langer
&~ sindals 20 m.
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2.7.1 Stromversorgung

Stellen Sie sicher, dass der verflighbare Versorgungsanschluss die folgenden
Spezifikationen erfillt.

Parameter Spezifikation
Spannung 200 VV AC bis 240 VAC
Phase einphasig
Frequenz 50/60 Hz
Kurzzeitige

Stromunterbrechung 10 ms oder weniger

Leistungsaufnahme Maximal: 2,5 kVA

Der Istverbrauch hangt vom Modell, der Bewegung
und der Beanspruchung des Manipulators ab.

Die ungeféhre Leistungsaufnahme der jeweiligen
Modelle ist im Folgenden aufgefilhrt.

C4 :12kVA
C8 :2,5kVA
Gl :0,5kVA
G3 :11kVA
G6 :15kVA
G10: 2,4 kVA
G20 : 2,4 kVA
RS3:1,2kVA
RS4 : 1,4 kVA

Im Manipulator-Handbuch finden Sie den
Nennverbrauch.
Spitzenstrom Wenn der Strom EINgeschaltet wird:
ca. 85A (2 ms)
Wenn der Motor EINgeschaltet wird:
ca. 75A (2 ms)
Fehlstrom max. 10 mA

Massewiderstand 100 Q oder weniger

Installieren Sie einen Fehlerstromschutzschalter oder einen Sicherungsautomat in
der Stromzufuhrung mit maximal 15 A Nennstrom. Beide sollten zweipolige
Unterbrecher sein. Wenn Sie einen Fehlerstromschutzschalter einbauen, stellen
Sie sicher, dass Sie einen Invertertyp verwenden, der nicht bei einer Frequenz von
mehr als 10 kHz auslést. Wenn Sie einen Sicherungsautomaten installieren,
wihlen Sie eine Ausfiihrung, die den oben genannten ,,Spitzenstrom* handhaben
kann.

Der Netzanschluss sollte in der N&he des Gerétes installiert werden und leicht
zugdnglich sein.
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2.7.2 Netzanschlusskabel

/N

WARNUNG

m SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete

Netzsteckdose an. Schlieen Sie es NICHT direkt an die
Fabrik-Spannungsversorgung an. Um die
Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen,
ziehen Sie den Netzstecker aus der Steckdose. Das Ausflihren
von Arbeiten jeder Art bei angeschlossenem Netzanschlusskabel
ist extrem gefahrlich und kann zu einem elektrischen Schlag
und/oder zur Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

Stellen Sie sicher, dass die Kabel von Fachpersonal ausgesucht
und angeschlossen werden.

Verbinden  Sie die griin-gelbe  Erdungsleitung  des
Netzanschlusskabels der Steuerung mit der Erdungsklemme der
Fabrik-Stromversorgung. Das Gerat muss jederzeit richtig
geerdet sein, um die Gefahr eines elektrischen Schlags zu
vermeiden. Verwenden Sie fir Stromkabel stets einen
Netzstecker und eine Steckdose. Verbinden Sie die Steuerung
niemals direkt mit der Fabrik-Stromversorgung.
(Feldverdrahtung)

Zur Steuerung 4—3\

(Drive unit)

Stecker (vom Benutzer

¢ einzurichten)

Uy I~ M4 Ringkabelschuh, I6tfrei

Der Netzstecker ist optional.
Bringen Sie einen Stecker an, der fiir die Fabrik-Stromversorgung geeignet ist.
Stecken Sie den Stecker vollstandig in die Steuerung und die Drive Unit ein.

Spezifikationen des Anschlusskabels

Zweck Farbe
Netzstromleitung (2 Adern) Schwarz
Erdungsleitung Griin/Gelb

Spezifikation des Netzsteckers (Option)
Name Modell Hersteller
Netzstecker 4222R AMERICAN DENKI

Kabelldnge: 3 m (Standard)
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Die Drive Unit wird mit dem Anschlusskabel an die Steuerung angeschlossen.

Bis zu drei Drive Units kénnen an die Steuerung angeschlossen werden.
(Abbildung: RC700, RC700DU)

c

o S5 . — of 2
: Fes Yrmuy .
é. N 1le o o0
v LB 4 22,
[ e a— e m
C ° — “ L c— S0 'm@ﬁl:@-/ 3
j— j— —J /7 -
DU OUT* DU IN* DU OUT*
Drive Unit (DU): RC700DU / RC700DU-A Steuerung (CU): RC700 / RC700-A

* Name: RC700-A, RC700DU-A: OUT, IN
A: Steuerung und 1. Drive Unit (CU-DU1)
B: 1. Drive Unit und 2. Drive Unit (DU1-DU2)
C: 2. Drive Unit und 3. Drive Unit (DU2-DU3)

DU3 DU2 DUl Cu
DUIN DU OUTDU IN DU OUT DU IN DU OUT
oo
[ [ 1 1 ]
C B A

Wenn Sie eine Drive Unit verwenden:
Lassen Sie DU OUT der 1. Drive Unit (DU1) unbelegt. Andernfalls kann es zu
Fehlfunktionen des Roboters kommen.

Wenn Sie zwei Drive Units verwenden:
Lassen Sie DU OUT der 2. Drive Unit (DU2) unbelegt. Andernfalls kann es zu
Fehlfunktionen des Roboters kommen.

Wenn Sie drei Drive Units verwenden:
Lassen Sie DU OUT der 3. Drive Unit (DU3) unbelegt. Andernfalls kann es zu
Fehlfunktionen des Roboters kommen.

HINWEIS Achten Sie beim Anschlielen des Anschlusskabels darauf, es richtig an DU-IN und
@ DU-OUT anzuschlieRen. Ein falscher Anschluss kann zu Fehlfunktionen fiihren.
HINWEIS Verwenden Sie keine im Handel erhéltlichen LAN-Kabel. Andernfalls kann es zu
(&~  Fehlfunktionen der Robotersteuerung kommen.
Einschalten des Netzschalters:
Uberpriifen Sie zunachst die Verbindung.  Stellen Sie anschlieRend sicher, dass Sie
erst den Netzschalter der Drive Unit einschalten, bevor Sie den Netzschalter der
Steuerung einschalten.
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Vorne ist ein DIP-Schalter fiir die Konfiguration der 1., 2. und 3. Drive Unit
installiert.

Fihren Sie die folgenden Schritte aus, um die Drive Unit einzurichten:
(1) Schalten Sie die Drive Unit AUS.

(2) Schalten Sie den DIP-Schalter.

®
N 4
EEEE .
{ ROz 9

P — |:lDIP-SchaIter
e Eew

2 )
j—] j—;

1. Drive Unit AYS i i i i ALLE AUS
EIN

—

1 2 3 4

2. Drive Unit  AUS ! i i i )
EIN EIN: 1

1 2 3 4 AUS:2,3,4

3. Drive Unit  AUS i ! i i )
EIN EIN: 2

1 2 3 4 AUS:1,3,4

(3) Bringen Sie den DU-Nummer-Aufkleber an der Drive Unit an.
DU : 1. Drive Unit
DU2 : 2. Drive Unit
DU3 : 3. Drive Unit

(4) Stecken Sie den Stecker der Stromversorgung ein. Schalten Sie die Drive
Unit EIN.
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2.10.1 Vorkehrungen fur das AnschlieRen

\or der Verbindung:
Bevor Sie den Stecker anschliel3en, vergewissern Sie sich, dass die Stifte nicht
verbogen sind. Wenn die Stifte beim AnschlieBen verbogen sind, kann dies
den Anschluss beschadigen, was wiederum eine Fehlfunktion des
Robotersystems hervorrufen kann.

AnschlieRen:
Schalten Sie vor dem AnschlieRen die Steuerung und die damit
zusammenhéngende Ausristung AUS und trennen Sie dann den Netzstecker
von der Stromversorgung.
Austauscharbeiten bei EINgeschalteter Spannung sind extrem gefahrlich und
kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.

Kabel:

Schliefen Sie die Kabel richtig an. Setzen Sie die Kabel keinen unnétigen
mechanischen Beanspruchungen aus. (Stellen Sie keine schweren Objekte
auf die Kabel. \erbiegen oder ziehen Sie die Kabel nicht gewaltsam.) Eine
unndtige mechanische Beanspruchung der Kabel kann zu Schéden an den
Kabeln, zur Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern
fuhren. Beschédigte Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder
Kontaktfehler sind sehr gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag
und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems filhren.

Verbindung:

Wenn Sie den Manipulator und die Steuerung verbinden, vergewissern Sie
sich, dass die Seriennummern auf jedem Gerdt zusammenpassen. Eine
unsachgemédRe Verbindung zwischen der Steuerung und dem Manipulator
kann nicht nur zu einer fehlerhaften Funktion des Robotersystems sondern
auch zu Sicherheitsproblemen fiihren.

Die Seriennummer des unterstiitzten Manipulators ist auf dem Aufkleber an
der Steuerung angegeben.

Verkabelung:
Die Verdrahtung sollte ausschlieRBlich von autorisiertem und zertifiziertem
Personal durchgefiihrt werden. Eine Verdrahtung durch nicht autorisiertes
oder nicht zertifiziertes Personal kann zu Personenschaden und/oder zu
Fehlfunktion des Robotersystems flihren.
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Reinraum-Modell:
Wenn der Manipulator ein Reinraum-Modell ist, verwenden Sie ihn mit einem
Abluft-System.
Fur Details lesen Sie das Handbuch des Manipulators.

Geschutztes Modell:
Schlieen Sie nach der Installation des Manipulators das Stromkabel und das
Signalkabel sofort an den Manipulator an. Wenn der Manipulator betrieben
wird, ohne diese Kabel anzuschlieRen, kann dies zu einem elektrischen Schlag
und/oder zu einer Stérung des Robotersystems fiihren, da die Schutzart P65
nicht gewahrleistet werden kann.

Schliellen Sie den Stromanschluss und den Signalanschluss der M/C-Kabel an die Steuerung
an.
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2.11.1 Vorkehrungen fur das Einschalten

Prifung des Manipulators:
Uberpriifen Sie vor dem Betrieb des Manipulators, dass alle Manipulatorteile
vorhanden und in einwandfreiem Zustand sind. Fehlende oder defekte Teile
kénnen eine Fehlfunktion des Manipulators zur Folge haben. Eine
Fehlfunktion des Manipulators ist extrem geféhrlich und kann zu schweren
Verletzungen und/oder schweren Schiden an Gerdten des Robotersystems
fuhren.

Priifung der Transportsicherungen und -vorrichtungen vor dem EINschalten:
Stellen Sie, bevor Sie zum ersten Mal Spannung anlegen, sicher, dass die
Transportsicherungen und —vorrichtungen vom Manipulator entfernt wurden.
Das Einschalten des Manipulators mit angebrachten Transportsicherungen und
-vorrichtungen kann zu Schédden am Manipulatorsystem fiihren.

Einschalten der Stromversorgung:
Verankern Sie den Manipulator, bevor Sie die Stromversorgung einschalten
bzw. den Manipulator in Betrieb nehmen. Das Einschalten der
Stromversorgung oder der Betrieb eines nicht verankerten Manipulators sind
sehr gefdhrlich, da dies zu schweren \erletzungen und/oder Schdden am
Robotersystem flihren kann, weil die Mdglichkeit besteht, dass der
Manipulator umfallt.
Bei Wiederherstellung der Stromversorgung:

Wenn die Steuerung wieder mit Strom versorgt wird, schalten Sie sie AUS
und warten Sie mindestens 5 Sekunden.  Schalten Sie die Steuerung
anschlieRend wieder EIN.
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Manipulatoren der C4- bzw. C8-Serie verfiigen tber die folgenden Komponenten

zur Bremsfreigabe:
1. Bremsfreigabeeinheit (optional)
2. externer Bruckenstecker

Achten  Sie darauf, dass wahrend des Betriebs eine dieser

Manipulatorkomponenten an der unten abgebildeten Position angeschlossen ist.

(Abbildung: Externer Briickenstecker angeschlossen)

[T

mru|
\

0
o

OC

Néhere Informationen zur Bremsfreigabeeinheit und den Manipulatoren finden Sie
in den folgenden Handbuchern:

Manipulatorhandbuch der ProSix C4-Serie von Epson
Manipulatorhandbuch der ProSix C8-Serie von Epson
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® Wenn der Manipulator betrieben wird, ohne dass die oben genannten
Komponenten angeschlossen sind, kénnen die Bremsen nicht gel6st
werden. Das kann zur Beschadigung der Bremsen fiihren.

Achten Sie darauf, nach der Verwendung der Bremsfreigabeeinheit
WARNUNG| den externen Briickenstecker am Manipulator einzustecken.
Andernfalls missen Sie den Anschluss des Steckers der
Bremsfreigabeeinheit tberprifen.

® Wenn Sie die Komponenten anschlieen oder wechseln, schalten Sie

die Stromversorgung der Steuerung und der Bremsfreigabeeinheit
AUS. Wenn Sie den Stecker einstecken oder abziehen, wéahrend die

GEFAHR Stromversorgung EINgeschaltet ist, kann dies zu einem elektrischen

Schlag flhren.

Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9 175



2. Installation

2.11.2 EINschaltvorgang

(1)  Uberpriifen Sie die M/C-Stromkabelverbindung.

(2)  Uberpriifen Sie die M/C-Signalkabelverbindung.

(3)  Uberpriifen Sie den Anschluss des EMERGENCY-Anschlusses.

(4) Stecken Sie den TP-Bypass-Stecker in den TP-Port der Robotersteuerung.
(5) \Verbinden Sie das Netzanschlusskabel mit der Netzanschlussbuchse.

(6) Wenn Sie eine Drive Unit einsetzen:
Uberpriifen Sie die Verbindung von Steuerung und Drive Unit.
Schalten Sie den Netzschalter der Drive Unit EIN.

(7) Schalten Sie den Netzschalter der Steuerung EIN.

(8) Die Sieben-Segment-LED blinkt etwa 30 Sekunden mit folgender Anzeige

88 wenn die Steuerung normal startet.

Wenn ein Fehler auftaucht, tberpriifen Sie die Verbindung, wie in den
Schritten (1) bis (5) beschrieben, und schalten Sie dann den Strom wieder
ein.

Wenn nach der Uberpriifung der Verbindung ein Fehler auftritt, kontaktieren
Sie den Lieferanten.

Steuerung RC700 / RC700-A
C
Vi

LB

I o :J
: |
éfz (7) Netzschalter
(8) Sieben-Segment-LED [ | HE], .
’ H ‘ [ — N | -
D

@
: '@Ioe@ = S

J— —

(Abbildung: RC700)

Drive Unit RC700DU / RC700DU-A

o L. = o

H .:’D"o { @, {5) Netzschalter

—> o i@ '
° e
ju o
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Bei Auslieferung wurde die Steuerung bereits mit dem gekauften Roboter bzw. den
gekauften Robotern eingestellt. Wir empfehlen Ihnen, die Standardeinstellung der
Steuerung zu speichern.  Fir das Speichern des Steuerungsstatus wird ein
USB-Speicher benétigt.

Informationen zum Speichern des Steuerungsstatus finden Sie im
Handbuch der Robotersteuerung: 6. Memory-Port.
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Das Hinzufiigen von Systeminformationen ist nur erforderlich, falls die Drive Unit
einzeln erworben wurde.

Installieren Sie die Steuerung und die Drive Unit, und schalten Sie anschlieBend das
Robotersystem ein.  Fiigen Sie dann die Systeminformationen hinzu.

(1) Wahlen Sie EPSON RC+ 7.0-[Einstellungen]-[Systemeinstellungen].
Das Dialogfeld [Systemeinstellungen] wird gedffnet.

Seee | [Fobsterl:Moded 2 2
Mgemein Moced C4-AB01S
c:::um Tw Sox fods
Smuator Reichwete 600 mm
(3} Deive Unis Max payioad 4k
w R
@ Engange / Ausginge
(3} Remate-Qeverung | Hindigen |
@ RS232
@ TCRAP Laschen |
Kraftmessung
41 Sicheshet Andem.. |
# Vision
= =
(2) Klicken Sie links in der Struktur auf [Steuerung]-[Roboter].
(3) Klicken Sie auf die Schaltfliche <Hinzufligen>.
Das Dialogfeld [Neuen Roboter hinzufuigen] erscheint.
rm Neuen Roboter hinzufiigen 2] R )
Ausgewdhber Roboter
K ez Modet C4-ABDIC
Robotersenenr nim Ty: 6 Achsen
Reichweie: 600 mm
Antriebasystem Standard g Max payload: skg
i
"
Drive Unit: put - t
Robat Type 6 Achsen -

C4-AS01C -

| o] [ ] |
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(4)

(®)
(6)

Geben Sie die folgenden Daten aus dem Hofs-Datenblatt fir

das

Robotersystem RC700DU (im Folgenden ,Hofs-Datenblatt”) ein, das im
Lieferumfang enthalten ist.

Parameter Beschreibung
Robotername: Geben Sie einen Namen flir den neuen Manipulator ein.
(Beispiel: RB1 Robotl)
Roboterseriennr.: | Geben Sie die ,,Seriennummer* ein, die auf dem Hofs-Datenblatt

angegeben ist.

(Sie konnen auch die Seriennummer eingeben, die auf dem
Typenschild des Manipulators steht.)

Es kann jede Seriennummer verwendet werden, Sie sollten
jedoch die oben genannte Nummer eingeben.

Antriebssystem:

Wibhlen Sie ,,Standard* aus.
Wenn keine anderen Antriebssysteme installiert sind, sollte
,Standard” bereits vorgewdhlt sein.

Drive Unit: Wahlen Sie eine Drive Unit fiir Ihren Manipulator aus
(DU1, DU2, DU3).
Die DU-Nummern sind durch den DIP-Schalter auf der
Vorderseite konfiguriert und auf den Hinweisaufklebern
angegeben.

Robot Type: Waéhlen Sie einen Manipulatortyp aus.

Roboterachsen: Hier kdnnen Sie keine Anderungen vornehmen.

Serie: Waéhlen Sie eine Manipulatorserie aus.

Modell: Wihlen Sie ein Manipulatormodell aus.

Alle fur den aktuell in der Steuerung installierten Motortreiber
verfiigbaren Manipulatoren werden angezeigt.

Klicken Sie auf die Schaltflache <OK>,

EPSON RC+ wird neu gestartet.

Klicken Sie links in der Struktur auf [Steuerung]-[Roboter]-
[Roboter **]-[Kalibrierung].
Das folgende Dialogfeld wird gedffnet.

9 Systemeinstellungen

¥ Statup

Steverung
Algemen
Konfiguration
Vorenstelungen
Seenulatior
Drive Unts
= Roboter
# Roboter 1
Roboter 2
Model
Zusatziche Achsen
Kordiguration
Kaibrierung
Servo-Treiber
Eingange / Ausgange
Remote-Steverung
+-RS232
1 TCP/P
Encedarkarfiguration
Kraftmessung

Robater 2 Kalbrenng
Schielien

Achtung: Ene Kaibnerung kann alle Punkte verschieber

2y kalibrierends Achse 1 v

Wiederherstelen
Werte in Encoder-Pulsen

Hofs -l

CalPis
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(7) Geben Sie die Werte ein, die fiir [CalPIs] und [Hofs] auf dem Hofs-Datenblatt
angegeben sind.

(8) Klicken Sie auf die Schaltflache <Ubernehmen>.
(9) Klicken Sie auf die Schaltflache <SchlieRen>.
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In diesem Abschnitt wird die Installation von EPSON RC+ auf einem PC
beschrieben. AuBerdem wird die Ausfilhrung eines einfachen Programms nach
dem Verbinden von PC und Steuerung mittels eines USB-Kabels beschrieben.
Stellen Sie sicher, dass das Robotersystem gemaR der Kapitel 1. Sicherheit und
2. Installation sicher installiert ist. Betreiben Sie dann das Robotersystem wie
im Folgenden beschrieben.

Die EPSON RC+ 7.0-Software muss auf IThrem PC installiert werden.
(1) Legen Sie die EPSON RC+ 7.0-Setup-DVD in das DVD-Laufwerk ein.
(2) Der folgende Dialog wird angezeigt. Klicken Sie auf die Schaltflache
<Weiter>.

ssonsc. Toretven S I ==
EPSON

EXCEED YOUR VISION Willkommen zur EPSON RC+ 7.1.0 Installation

InstallS hield(R) Wizard installiert EPSON RC+ 7.1.0 auf
Ihrem Computer. Klicken Sie auf \Weiter', um fortzufahien,
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(3) Geben Sie Ihren Benutzer- und Firmennamen ein, und klicken Sie auf die

(4)

HINWEIS

&
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Schaltflache <Weiter>.

["EPSON RC-+ 7.0 Installation —
Bemlz:v};\fmmlhm .
Geben Sie bitte lhie Infoimationen ein EPSON
EXCEED YOUR VISION

Geben S lhien Namen und den Mamen lhres Untemehmens ein

Berntzemame:

Fimenname:
EMEA Epson

[ <2uiick | [ Weaiter> | [ Abbrechen |

Wahlen Sie das Laufwerk aus, auf dem Sie EPSON RC+ 7.0 installieren
maochten, und klicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>.

Das Installationsverzeichnis heilt EpsonRC70. Den Namen kénnen Sie
nicht &ndern.

Ziellaufwerk wahlen

Instalationslautwerk auswahien
EXCEED YOUR VISION

‘Setup wird EPSON RC+ 7.0 im folgendem Laufwerk instalisren
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(5) Der Dialog zur Auswahl der zu installierenden Optionen wird gedffnet

Aktivieren Sie die Optionen, die Sie installieren méchten, und klicken .Sie
auf dle Schaltﬂache <Weiter>.

Optionen wahlen
V/ahien Swa die 2u nataliecenden Opticrnen aus.

EXCLLO YOUR VISION

Wahlen Sie de zu mhﬁelenden Optionen aus, Bechen Sie die andesen Kicken Sie
anschbeBend "W

| GigE Kameratraiber
V| Handblicher

7] Simulatocbeispiele

(6) Der Dialog zur Priifung der Einstellungen wird gedffnet. Wenn die
Einstellungen so richtig sind, klicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>.

Kopiervorgang starten N
Enstelungen vor dem Koperen uiberpnden. EPSON
EXCLED YOUR VISION
Zum Kopieten der Pr dateien snd genug Inf k thandan. Kicken Sie auf
2urick’, wenn Sie de Einstah ubespeiifen oder andeen mochien Wenn Sie milt den
Enastelungen zulneden sind, kicken Si auf ‘Weiter', undtebdunzukonmm
Aktuslle Einstellngen:

Instalisre RC+ Core System
Instaliere Handbucher
Instahiere Simulatorbeizpiele

[ <zuiick |[ weiter> | [ Abbeect
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(7) Wenn erforderlich, installieren Sie Windows Installer und Microsoft .NET
Framework 3.5 auf Ihrem Computer. Dieser Vorgang kann einige Minuten
dauern.

HINWEIS Adobe Reader muss auf lhrem PC installiert sein, damit die EPSON RC+
= 7.0-Handbiicher angezeigt werden kdnnen.  Wenn das
Installationsprogramm Adobe Reader nicht auf Ihrem System findet, wird es
nun installiert. Folgen Sie den Anweisungen des
Adobe-Installationsprogramms.  Starten Sie das System nicht neu, wenn die
Installation von Adobe Reader beendet ist.
(8) Wenn die Installation abgeschlossen ist, starten Sie Ihren Computer neu.

Die Installation der EPSON RC+ 7.0-Software ist nun beendet.
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Verbinden Sie den PC und den USB-Port (USB-B-Stecker).
*e oo R o o o
Ol o}
DE__I° -
® | ° o @o
T .02,

o O Ef)j,
° oo & =

—J g —
PC-Anschlussport

o

(Abbildung: RC700)

HINWEIS - Fir weitere Informationen uber die Verbindung von PC und Steuerung siehe

@ EPSON RC+7.0 Benutzerhandbuch: Befehl Kommunikation vom PC zur
Steuerung.

- Stellen Sie fiir die RC700/RC700-A sicher, dass Sie zuerst EPSON RC+7.0 auf
dem PC installieren. Verbinden Sie anschlieRend den PC und die
RC700/RC700-A (iber das USB-Kabel.

Wenn die RC700/RC700-A und der PC verbunden wurden, ohne dass EPSON
RC+7.0 auf dem PC installiert wurde, erscheint der [Hardware-Assistent].
Wenn der Assistent gedffnet wird, klicken Sie auf <Abbrechen>.

3.2.1 PC-USB-Anschlussport

Der PC-Anschlussport unterstiitzt die folgenden USBs.
- USB2.0 High-Speed/Full-Speed (automatische Geschwindigkeitswahl oder
Full-Speed-Modus)
- USBL1.1 FullSpeed
Schnittstellenstandard: USB-Spezifikation geméaR Ver. 2.0
(kompatibel mit USB Ver. 1.1 und héher)

Um das Robotersystem zu programmieren oder die Konfiguration der Steuerung
mit der installierten EPSON RC+ 7.0-Software durchzufiihren, verbinden Sie die
Steuerung und den PC mithilfe eines USB-Kabels.

Der PC-Anschlussport unterstutzt Hot-Plug.  Kabel kdnnen wéhrend des Betriebs
mit dem PC und der Steuerung verbunden und von ihnen getrennt werden. Der
Betrieb wird jedoch unterbrochen, wenn das USB-Kabel wéhrend der Verbindung
von der Steuerung oder vom PC getrennt wird.
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3.2.2 Vorkehrungen

Stellen Sie Folgendes sicher, wenn Sie den PC und die Steuerung verbinden.

- Um den PC und die Steuerung zu verbinden, verwenden Sie ein USB-Kabel
von hdchstens 5 m Lange.
Verwenden Sie weder einen USB-Hub noch ein Verldngerungskabel.

- Stellen Sie sicher, dass aulRer dem PC keine anderen Geréte an den
PC-Anschlussport angeschlossen werden.

- Verwenden Sie ein USB-Kabel, das den USB 2.0 HighSpeed-Mode
unterstitzt, um diesen Modus als Betriebsart verwenden zu kdnnen.

- \Verbiegen oder ziehen Sie das Kabel nicht gewaltsam.

- Vermeiden Sie eine unndtige Zugbelastung des Kabels.

- Wenn der PC und die Steuerung verbunden sind, schlieBen Sie keine anderen
USB-Geréte an den PC an und trennen Sie auch keine anderen USB-Geréte
vom PC. Die Verbindung zur Steuerung kénnte dabei getrennt werden.

3.2.3 Software-Setup und Anschlusstiberprifung
Im Folgenden wird die Verbindung von PC und Steuerung beschrieben.

(1) Stellen Sie sicher, dass die EPSON RC+ 7.0-Software auf dem PC installiert
ist, der an die Steuerung angeschlossen ist.
(Installieren Sie die Software, wenn dies nicht der Fall ist.)

(2) Verbinden Sie den PC mit der Steuerung (ber ein USB-Kabel.

(3) Schalten Sie die Steuerung EIN.

(4) Starten Sie die EPSON RC+ 7.0-Software.

(5) Wahlen Sie im Meni in EPSON RC+ 7.0 [Einstellungen]. Wéhlen Sie dann

[Kommunikation vom PC zur Steuerung] , um den Dialog [Kommunikation
vom PC zur Steuerung] anzuzeigen.

[ >}
=0 Kommunikation vom PC zur Steuerung (it
Aktuede Vebndung 1 Verbndungestatus &m&

Nummes Name Typ |P-Adresse e Verbinden

» I uss

W ®d o e w N

Offine abeten [V Automatisch verbinden
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(6) Wahlen Sie "Nr. 1 USB" und klicken Sie auf die Schaltflache <Verbinden>.

(7) Wenn der PC und die Steuerung verbunden sind, wird "Verbunden" unter
[Verbindungsstatus:] angezeigt.  Stellen Sie sicher, dass "Verbunden"
angezeigt wird und klicken Sie auf die Schaltflache <SchlieBen>, um den
[Kommunikation vom PC zur Steuerung]-Dialog zu schlief3en.

g =
=3 Kommunikation vom PC 2ur Steuerung /> b
Adduele Verbindung: 1 Verbindungsstatus: Verbunden M
Nummer Name Typ IP-Adresse
» I s [ ws —— 8
T
2 _ Temen |
| Hnafigen |

9
Offine asbeten || Automabiach verbinden %

Schielien

Die Verbindung von PC und Steuerung ist abgeschlossen. Das Robotersystem
kann jetzt Uber die EPSON RC+ 7.0-Software gesteuert werden.

3.2.4 Sicherung des Lieferzustandes der Steuerung
Sichern Sie die Daten der Steuerung, die vor dem Versand konfiguriert wurden.

Gehen Sie folgendermalRen vor, um das Projekt und die Systemkonfiguration zu

sichern:

(1) Wahlen Sie im Menu [Projekt] [Kopieren].

(2) Wahlen Sie ein Laufwerk als [Ziellaufwerk] aus.

(3) Klicken Sie auf die Schaltfliche <OK>. Das Projekt wird auf das externe
Medium kopiert.

(4) Wahlen Sie im Meni [Tools] [Steuerung].

(5) Klicken Sie auf die Schaltflache <Backup Steuerung>.

(6) Wahlen Sie ein Laufwerk aus.

(7) Klicken Sie auf die Schaltfliche <OK>. Die Systemkonfiguration wird auf
dem externen Medium gesichert.
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3.2.5 Trennen von PC und Steuerung

Im Folgenden wird das Trennen der Verbindung von PC und Steuerung
beschrieben.

(1) Wahlen Sie im Menii in EPSON RC+ 7.0 [Einstellungen]. Wahlen Sie dann
[Kommunikation vom PC zur Steuerung], um den Dialog [Kommunikation
vom PC zur Steuerung] anzuzeigen.

(2) Klicken Sie auf die Schaltflache <Trennen>.
Die Verbindung von Steuerung und PC wird getrennt und das USB-Kabel kann
entfernt werden.

Wird das USB-Kabel entfernt, wéahrend die Steuerung und der PC verbunden sind,
wird der Roboter gestoppt.  Stellen Sie sicher, dass Sie im [Kommunikation vom
PC zur Steuerung]-Dialog auf die Schaltflache <Trennen> klicken, bevor Sie das
USB-Kabel entfernen.

3.2.6 Bewegen des Roboters in die urspriingliche Position
Abgesehen vom Erstellen und Ausfilhren von Programmen kann der Roboter auf
folgende Weise betrieben werden.
Handbetrieb
Bewegungssteuerung am Teach-Pendant
Befehlsausfiihrung aus EPSON RC+
Bewegungssteuerung aus EPSON RC+

In diesem Kapitel werden die folgenden Methoden erldutert:
A: Handbetrieb
B: Befehlsausfiihrung aus EPSON RC+
C: Bewegungssteuerung aus EPSON RC+
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A: Handbetrieb

Bewegen Sie den nicht erregten Roboter von Hand.

SCARA-Roboter:
Achsen ohne elektromagnetische Bremse kdnnen von Hand bewegt werden.
Achsen mit Bremse (nur 3. Achse oder 3. und 4. Achse) kdnnen von Hand
bewegt werden, wéhrend der Bremsfreigabetaster am Manipulator bei
EINgeschalteter Steuerung gedriickt wird.

6-Achsroboter:
Wenn die Bremsfreigabeeinheit angeschlossen ist, kénnen die Manipulatoren
von Hand bewegt werden, wenn der Bremsfreigabetaster gedriickt wird.
Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Bremsfreigabeeinheit in
den Handbuichern der Manipulatoren.

Die Manipulatoren kénnen auRerdem von Hand bewegt werden, indem die
elektromagnetische Bremse im Befehlseingabefenster in EPSON RC+ geldst
wird.
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® |In der Regel sollten Sie die Bremsen einzeln nacheinander l6sen.
Besondere Vorsicht ist geboten, wenn Sie gleichzeitig die Bremsen
von zwei oder mehr Achsen l6sen missen. Das gleichzeitige
Lésen von zwei oder mehr Bremsen kann zu Quetschungen von
Handen wund Fingern wund/oder schweren Schaden oder
Fehlfunktionen am Manipulatorsystem fiihren, da sich die Arme des
Manipulators in unerwartete Richtungen bewegen kdénnen.

m Passen Sie auf, dass der Arm nicht herunter fallt, wenn Sie die

Manipulators durch sein Eigengewicht nach unten. Der Arm
kénnte beim Herunterfallen Ihre Hande oder Finger quetschen
VORSICHT und/oder es kann durch das Herunterfallen des Arms Equipment
beschadigt werden bzw. Fehlfunktionen des Manipulators
verursacht werden.

,_\ Bremse l6sen. Wenn die Bremse geldst wird, fallt der Arm des

m Stellen Sie, bevor Sie die Bremse losen, sicher, dass ein
Not-Halt-Taster in Ihrer Reichweite ist, den Sie im Falle eines
Notfalls sofort driicken kénnen. Andernfalls kénnen Sie den Arm
nicht sofort stoppen, wenn er aufgrund einer Fehlbedienung
herunterfallt. Wenn der Arm nach unten fallt, kann dies zu
Schéaden an den Geraten und/oder Stérungen des Manipulators
fuhren.

(1) Starten Sie EPSON RC+ 7.0.
Doppelklicken Sie auf das EPSON RC+ 7.0-Icon auf dem Desktop.

(2) Offnen Sie das Befehlseingabefenster.
EPSON RC+ 7.0-Menii-[Tools]-[Befehlseingabefenster]

(3) Fuhren Sie den folgenden Befehl im [Befehlseingabefenster] aus.
>Reset

>Brake Off,[Arm Nr. (1 bis 6), dessen Bremse geldst werden soll]

Fuhren Sie den folgenden Befehl aus, um die Bremse wieder zu aktivieren.
>Brake On,[Arm Nr. (1 bis 6), dessen Bremse aktiviert werden soll]
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B: Befehlsausfiihrung aus EPSON RC+
Bewegen Sie den Roboter, indem Sie die Robotermotoren erregen und den

Befehl ausfiihren.

Im folgenden Beispiel werden alle Achsen in die 0-Pulse-Position gefahren,
indem der Pulse-Wert fiir jede Achse angegeben wird.

(1) Starten Sie EPSON RC+ 7.0.
Doppelklicken Sie auf das EPSON RC+ 7.0-Icon auf dem Desktop.

(2) Offnen Sie das Befehlseingabefenster.
EPSON RC+ 7.0-Menii-[Tools]-[Befehlseingabefenster]

(3) Fuhren Sie den folgenden Befehl im [Befehlseingabefenster] aus.
SCARA-Roboter:
>Motor On

>Go Pulse (0,0,0,0)

6-Achsroboter:
>Motor On

>Go Pulse (0,0,0,0,0,0)

Informationen ber Position und Stellung des Manipulators in der
0-Pulse-Position finden Sie im Kapitel Arbeitsbereich in den
Manipulator-Handbiichern.

Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9 191



3. Schritt eins

C: Bewegungssteuerung aus EPSON RC+
Bewegen Sie den Roboter, indem Sie die Motoren erregen und ihn aus dem
Einrichten-Fenster in EPSON RC+ bedienen.

(1) Starten Sie EPSON RC+ 7.0.
Doppelklicken Sie auf das EPSON RC+ 7.0-Icon auf dem Desktop.

(2) Erstellen Sie ein neues Projekt.
1. EPSON RC+ 7.0-Meni-[Projekt]-[Neues Projekt] Das Dialogfeld
[Neues Projekt] wird gedffnet.

~
Neues Projet X
Never Propske Name:
Avbeuch
Vodage
Kewre
Lusdwetdite

& C: [Sywtemn Drive] -
Auwshi dos Proskdordrens
8] oty - Newer Ordner
3 () APY_Demos -
4 LaVIEW
# ) Sarpies
+ ) SemiscrOwros

2. Geben Sie den Projektnamen in das Feld [Neuer Projektname] ein.
(z. B.: ErsteAnwendung)

3. Klicken Sie auf die Schaltfliche <OK>, um das neue Projekt zu

erstellen.

(3) Offnen Sie den Robotermanager.
EPSON RC+ 7.0-Menii-[Tools]-[Robotermanager].
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(4) Schalten Sie die Motoren EIN.
Achten Sie darauf, dass die Registerkarte [Schaltpult] geoffnet ist.
Klicken Sie auf die Schaltflaiche <MOTOR ON>.

[+ Robotermanager =loa

Fobot 1 mrgll. C4-AS015 » local 0 » Took 0 ~ a1

Schaltgeat Swetus
Not-Aus: NICHT BETATIGT Motoren OFF

Eirvichien Sicherhest sabschrankung: GESCHLOSSEN Power- LOW

Servos an Wore

(5) Bewegen Sie den Manipulator Uber die Bewegungssteuerung.
1. Widhlen Sie die Registerkarte [Einrichten].

ﬁhbm«mnm E=mECN "™
Robot: 1, mnp01, C4-A90 toca”\~ Took 0 ~ @8 [3]3%%
jstion
= ¥ o) Z o)
Eirvichten s = oooo! [ seson] [ 7m0m| ®X
Purkse i U fdeg V ieg) W ideg) Achaen
(A==} “1 o~ \ — ool [ sopml a0 oo |
i oow| [ soom 00| © Fuse
- M L2 | || :
Locet I - Atuede Amonentenng
— I‘: e = A | Hand Ebow Wit JMAsg | O
Todks
il L2 Aty | [ move | [ MeRe | o
Falesen H ‘
| :[ = = = Schrttwete
S ) 5 % | 1 ideg) 12 fdeg) 13 (deg) Contiucus
Praces i[’ 1000 1000 1000 Gk
— = (=] <A | Mies)  Bgen)  Bideg) @ M
1o 5 W6 | 1000 1000 1000 Kon
OBETIE T o e e e e e e e o
XYZ- Limits Punkte teachen Bewegungsbelehl susiuhren
Range Puricedatel Punkt -
Kenfig robot! pis v PO~ start =i Teach Edtieren \

2. Wihlen Sie ,,Achsen unter [Bewegungssteuerung]-<Modus>.

3. Bewegen Sie die einzelnen Achsen des Manipulators, indem Sie auf
die Verfahrtasten J1 bis J6 klicken.
Der Manipulator kann bewegt werden, indem Sie den Modus oder die
Schrittweite &ndern.
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Wenn Sie die Steuerungssoftware, die Robotersoftware und EPSON RC+ 7.0 auf
lhrem PC installiert haben, befolgen Sie die nachstehenden Anweisungen, um ein
einfaches Anwendungsprogramm zu erstellen. Auf diese Weise machen Sie sich
weiter mit der Entwicklungsumgebung von EPSON RC+ 7.0 vertraut.

1. Starten Sie EPSON RC+ 7.0.
Doppelklicken Sie auf das EPSON RC+ 7.0-Icon auf dem Desktop.

2. Erstellen Sie ein neues Projekt.
(1) Wahlen Sie im Meni [Projekt] [Neu]. Das Dialogfeld
[Neues Projekt] wird gedffnet.

r )
Neues Projekt . 5 g S
Nauer Projekt Name O_]K

ErsteAnwendung
- | sbch |
Vorage
Keine -
Laufweridiste:
& C: [System Drive] -
Auswehi des Projeidordoes -
= 3 Proects » i Never Ordoer
4) (L API_Demos o =
# (3 LabVIEW
$-(1) Semples
-] SmulstorDemas
4 (0 _Taktzeen
‘. m ’

(2) Geben Sie einen Namen fir das Projekt in das Feld [Neuer
Projektname] ein.
(Beispiel: ErsteAnwendung)

(3) Kilicken Sie auf die Schaltfliche <OK>, um das neue Projekt zu
erstellen.

Wenn das neue Projekt erstellt ist, wird ein Programm namens
Main.prg erstellt.  Sie werden sehen, wie ein Fenster mit dem Titel
Main.prg gedffnet wird, in welchem ein Cursor in der linken oberen
Ecke blinkt. Jetzt konnen Sie beginnen, lhr erstes Programm
einzugeben.
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3. Editieren Sie das Programm.
Geben Sie die folgenden Programmzeilen in das Editierfenster Main.prg
ein.
Function main

Print "Dies ist meine erste Anwendung"
Fend

P T ——
0 5 G vy » v @

| Papceion mata
Prin: *Dims is: maite arste Aswandimg®
Tara

Frogrome St A Sechermtssycvanory Feibe Wansy Rebote 1 ewall A4S Ex srior beew Tovks woraeke) 2ol 3, Soete§ B
= ——
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4. Fihren Sie das Programm aus.

@

O]

b - e
Doe Jutew dracht Daen Aoin Dx Dweeon leew

Driicken Sie die Taste F5, um das Programm auszufiihren. (F5 ist der
Hotkey fur die Auswahl des Fensters [Run] im Meni [Ausfiihren].)
Im Statusfenster im unteren Teil des Hauptfensters wird der Status
des Generierungsablaufs angezeigt.

Waéhrend der Projektgenerierung wird Ihr Programm kompiliert und
gelinkt.  Anschlieend wird die Kommunikation mit der Steuerung
aufgebaut und die Projektdateien werden an die Steuerung gesendet.
Wenn wéhrend der Generierung keine Fehler auftreten, erscheint das
Run-Fenster.

Pgaen Hibhs Sibunamirutuy St oy Rabotac | opdl COAKIS i it duw Tachs gl

®

4)
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Klicken Sie im Fenster [Run] auf die Schaltflache <Start>, um das
Programm auszuftihren.

Ein Text, der dem folgenden &hnelt, sollte nun im Statusfenster
erscheinen:

19:32:45 Task main gestartet
19:32:45 Alle Tasks angehalten

Im Fenster [Run] wird nun die Ausgabe der Print-Anweisung
angezeigt.
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Lassen Sie uns jetzt einige Roboterpunkte teachen und das Programm
modifizieren, um den Roboter zu bewegen.

5. Teachen Sie Roboterpunkte.
(1) Stellen Sie sicher, dass der Roboter sicher betrieben werden kann.
Klicken Sie in der Symbolleiste auf die Schaltflache

<Robotermanager> [ﬁ Das Fenster [Robotermanager] mit der
Registerkarte [Schaltpult] wird gedffnet.

It > M0 v T 0 v WD
‘ e
| SR Yot A WICHT SETATIGT Mt 067
L3 Cammrmame | Gt L
A Rtaw | RS |
T et | P ot
;;QM—'} | P
% .
e
3 e
:\:]\_l !
= QG o
= (23 Rukacren
| o
Pasen
e
s N
e
|0 e
| e
L i '”-

Poagriwws Ut Gdrbonbmtowboy Foibe Viawnmy Petbihes 1 mredt, CL2I0NE Es ot broes Tambs sompebonl

(2) Klicken Sie auf die Schaltfliche <MOTOR ON>, um die
Robotermotoren einzuschalten.  Sie werden aufgefordert, den
\organg zu bestétigen.

(3) Antworten Sie <Ja>, um fortzufahren.
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At Bropkt Mecibem ook Drelasges Esetter B5fe
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(5) Klicken Sie auf die Schaltfliche <Teach> in der unteren rechten
Ecke, um den Punkt PO zu teachen. Sie werden nach einem
Punktlabel und einer Beschreibung gefragt.
(6) \erfahren Sie den Roboter schrittweise, indem Sie auf die
Schaltflache <+Y> klicken. Halten Sie die Schaltflache gedriickt,
um das schrittweise Verfahren fortzusetzen. Lassen Sie los, wenn
sich der Roboter etwa in der Mitte des Arbeitsbereiches befindet.
(7) Verfahren Sie den Roboter schrittweise nach unten, indem Sie auf die
Schaltflache <-Z> klicken.
(8) Andern Sie nun den aktuellen Punkt und wahlen Sie P1 aus der
Dropdown-Liste neben der Schaltflache <Teach>.
(9) Klicken Sie auf die Schaltfliche <Teach>. Es wird eine
Bestatigungsmeldung angezeigt, um den Punkt zu teachen.
(10) Antworten Sie <Ja>.
(11) Klicken Sie auf die Schaltflache <+X>, um den Roboter schrittweise
in +X-Richtung zu verfahren.
(12) Andern Sie nun den aktuellen Punkt und wihlen Sie P2 aus der
Dropdown-Liste neben der Schaltflache <Teach>.
(13) Klicken Sie auf die Schaltfliche <Teach>. Es wird eine
Bestatigungsmeldung angezeigt, um den Punkt zu teachen.
(14) Antworten Sie <Ja>.
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(15) Klicken Sie in der Symbolleiste auf die Schaltflache <Speichern>
ﬁ, um die Anderungen zu speichern,

6. Andern Sie das Programm, um Roboter-Bewegungsbefehle einzuschlieRen.
(1) Fugen Sie drei neue Go-Anweisungen in das Programm Main.prg ein
wie im Folgenden beschrieben:
Function main
Print "Dies ist meine erste Anwendung"
Go Pl
Go P2
Go PO
Fend
(2) Fuhren Sie das Programm aus, indem Sie die Taste F5 driicken, und
klicken Sie dann auf die Schaltflache <Start> im Fenster [Run].

(3) Der Roboter sollte sich zu jedem der Punkte bewegen, die Sie
geteacht haben.

7. Andern Sie das Programm, um die Geschwindigkeit der
Roboter-Bewegungsbefehle zu dndern.
(1) Fugen Sie die Befehle Power, Speed und Accel ein, wie im
Programm unten angezeigt:

Function main
Print "Dies ist meine erste Anwendung"
Power High
Speed 50
Accel 50, 50
Go P1
Go P2
Go PO

Fend
(2) Drucken Sie die Taste F5, um das Programm auszufilhren.

(3) Klicken Sie im Fenster [Run] auf die Schaltflache <Start>.

Der Roboter sollte mit 50 % Geschwindigkeit, Beschleunigung und
Verzogerung zu jedem der Punkte fahren, die Sie geteacht haben.
Die Anweisung Power High ermdglicht es Ihrem Programm, den
Roboter mit hoher (normaler) Leistung laufen zu lassen, was
wiederum ermdglicht, dass die Robotergeschwindigkeit und
-beschleunigung erhéht werden.
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8. Sichern Sie das Projekt und die Systemkonfiguration.
Auch wenn es sich hier nur um ein Beispielprojekt handelt, sichern wir das
Projekt und die Steuerungskonfiguration. Dies ist mit EPSON RC+ 7.0
ganz einfach. Es ist wichtig, dass Sie Ihre Anwendungen in regelméRigen
Absténden extern sichern, z. B. auf einem USB-Speicher.

Gehen Sie folgendermalen vor, um das Projekt und die
Systemkonfiguration zu sichern:

(1) Waéhlen Sie im Menu [Projekt] [Kopieren].
(2) Wahlen Sie ein Laufwerk als [Ziellaufwerk] aus.

(3) Kilicken Sie auf die Schaltflache <OK>. Das Projekt wird auf das
externe Medium kopiert.

(4) Wahlen Sie im Meni [Tools] [Steuerung].
(5) Klicken Sie auf die Schaltflache <Backup Steuerung>.
(6) Wahlen Sie ein Laufwerk aus.

(7) Kilicken Sie auf die Schaltfliche <OK>. Die Systemkonfiguration
wird auf dem externen Medium gesichert.
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Nachdem Sie das Robotersystem wie in 3. Schritt eins beschrieben betrieben
haben, richten Sie andere notwendige Funktionen ein.

Die Handbiicher, in denen notwendige Einrichtvorgdnge beschrieben werden,
werden in diesem Kapitel genannt.

(Beschreibungen der einzelnen Handblicher finden Sie in 6. Handbiicher.)

4.1.1 Remote-Steuerung

EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch Remote-Steuerung
Handbuch der ROBOTERSTEUERUNG RC700 / RC700-A
Einrichten und Betrieb: Remote-E/A-Einstellungen

E/As
EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch E/A-Einstellungen
ROBOTERSTEUERUNG RC700 / RC700-A
Einrichten und Betrieb: 11. E/A-Anschluss
Einrichten und Betrieb: 14.2 Erweiterungs-E/A-Board

Feldbus-E/As (Option)
ROBOTERSTEUERUNG RC700/RC90
Feldbus-E/A-Board (Option)

4.1.2 Ethernet

EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch Ethernet-Kommunikation

Handbuch der ROBOTERSTEUERUNG RC700 / RC700-A
Einrichten und Betrieb: 7. LAN-(Ethernet-Kommunikation)-
Port

4.1.3 RS-232C (Option)
EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch RS-232C-Kommunikation
Handbuch der ROBOTERSTEUERUNG RC700 / RC700-A
Einrichten und Betrieb: 14.4 RS-232C-Board

EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch Ethernet-Kommunikation

Handbuch der ROBOTERSTEUERUNG RC700 / RC700-A
Einrichten und Betrieb: 7. LAN-(Ethernet-Kommunikation)-
Port
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Handbuch der Robotersteuerung RC700 / RC700-A

Einrichten und Betrieb: TP-Port
RC700/RC90 Option Teach-Pendant TP1

Funktionen und Installation: Installation
RC700/RC90 Option Teach-Pendant TP2

Funktionen und Installation: Installation
RC700-A Option Teach-Pendant TP3

Funktionen und Installation: Installation
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In diesem Kapitel werden die Wartung und die Inspektion einschlieRlich der
erforderlichen Vorgehensweisen beschrieben. Die richtige Durchfiihrung von
Wartungstétigkeiten ist entscheidend, um Fehler zu vermeiden und die Sicherheit
zu gewahrleisten.

Stellen Sie sicher, dass die Wartungsinspektionen entsprechend dem Zeitplan
durchgefihrt werden.

5.1.1 Manipulator
Die Inspektionspunkte sind unterteilt in: tdglich, monatlich, vierteljahrlich,
halbjahrlich und jahrlich. Alle zutreffenden Zeitrdume werden aufgefiihrt.
Wenn der Manipulator langer als 250 Stunden im Monat betrieben wird, miissen
nach allen weiteren 250, 750, 1500 bzw. 3000 Betriebsstunden weitere
Inspektionen der einzelnen Inspektionspunkte erfolgen.

Inspektionspunkt
Taglich Monatlich |Vierteljahrlich| Halbjahrlich Jahrlich Uberholung

1 Monat (250 h) \

2 Monate (500 h)

3 Monate (750 h)
4 Monate (1000 h)
5 Monate (1250 h)
6 Monate (1500 h)
7 Monate (1750 h)
8 Monate (2000 h)
9 Monate (2250 h)
10 Monate (2500 h)
11 Monate (2750 h)
12 Monate (3000 h)
13 Monate (3250 h)

uaJaizidsur yorbe L

R R R B R R N - P P R

20.000 h N
h = Stunden
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Inspektion wahrend der Strom EINgeschaltet ist (Manipulator in Betrieb)

Viertel-

Halb-

elektromagnetischen
Bremse.

Wenn Sie kein Gerdusch
horen, tauschen Sie die
Bremse aus.

Inspektionspunkt Inspektionsort | Taglich | Monatlich iahrlich | jahrlich Jéhrlich
Priifen Sie den
Avrbeitsbereich Jede Achse v
Bewegen Sie die Kabel E)_(terne_Kat_)eI
- : (einschlieRlich
leicht hin und her, um zu Y S
N . . Kabelbaum des
prifen, ob sie lose sitzen. .
Manipulators)
Driicken Sie jeden Arm
im MOTQR EIN-Sta_ltus, Jeder Arm N
um zu priifen, ob Spiel
besteht.
Priifen Sie, ob
ungewohnliche Gesamtes
Gerdusche oder System v v v v v
Vibrationen auftreten.
Messen Sie die Gesamtes
Wiederholgenauigkeit | ¢ 00 N
mit einer Messuhr. y
RS,
G1, G3, G6, G10, G20
Schalten Sie den
Bremsfreigabetaster EIN
und AUS, und horen Sie
auf das Gerausch der Bremse S y \ \ S
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C4,C8

Wenn die

Bremsfreigabeeinheit

montiert ist:
SchlieBen Sie die
Bremsfreigabeeinheit
an und prifen Sie den
Klang der
elektromagnetischen
Bremse, wenn diese
geldst ist.  Wenn Sie
kein Gerausch horen,
tauschen Sie die
Bremse aus.

Wenn die

Bremsfreigabeeinheit Bremse v v

nicht montiert ist:
Fihren Sie bei
AUSgeschalteten
Motoren im
Befehlseingabefenster
in EPSON RC+ den
Brake-off-Befehl aus.
Priifen Sie dann den
Klang der
elektromagnetischen
Bremse. Wenn Sie
kein Gerausch horen,
tauschen Sie die
Bremse aus.
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Inspektion wahrend der Strom AUSgeschaltet ist (Manipulator au3er Betrieb)

Inspektionspunkt Inspektionsort Tag- | Monat-  Viertel- | Halb- | Jahr-
lich lich |jahrlich | jahrlich | lich
Greifer-Befestigungs-
Prifen Sie schrauben v v v v v
Bolzen/Schrauben auf | Manipulator-Befesti- N N N N N
festen Sitz. gungsschrauben
Ziehen Sie sie fest, Avrretierbolzen jedes
wenn nétig. Armes v v v v v
(Das Anzugsmoment Bolzen/Schrauben um N
finden Sie im Kapitel die Z-Achse herum
Festziehen der Bolzen/Schrauben, mit
Innensechskant- denen die Motoren, N
schrauben.) Untersetzungsgetriebe
usw. befestigt sind
Externe Stecker am
Priifen Sie Stecker auf | Manipulator (an den N N N N N
festen Sitz. Anschlusseinheiten
Wenn die Stecker lose | usw.)
sind, befestigen Sie sie. | Manipulator-
Kabelbaum v v v v
Fihren Sie eine AuReres
Sichtpriifung auf duBere | Erscheinungsbild des \/ \/ S \/ Y
Schéaden durch. Manipulators
Nehmen Sie eine
Reinigung vor, wenn | Externe Kabel \ S \ Y
nétig.
Prifen Sie auf
Biegungen oder falsche
Position. Reparieren | Sicherheits- N N N N N
sie das Element oder abschrankung usw.
platzieren Sie es richtig,
wenn nétig.
Prifen Sie die
Spannung der
Zghnriemen. Sockel, S Y
. Arminnenseite
Spannen Sie sie nach,
wenn nétig.

Schmierfett-
Bedingungen

Lesen Sie das Kapitel 5.4 Schmieren.
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Batterie

Wechseln Sie die Batterie, wenn beim
Starten der Software eine Fehlermeldung
angezeigt wird, dass der Batteriestand

niedrig ist oder
alle drei Jahre:
RS, G1, G3, G6, G10, G20, C8
alle 1,5 Jahre:
C4

C4, Cs8:

Priifen Sie, ob entweder
der externe
Briickenstecker oder der
Stecker der
Bremsfreigabeeinheit
eingesteckt ist.

Der externe
Briickenstecker auf der
Riickseite des
Manipulators oder der
Stecker der
Bremsfreigabeeinheit.
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5.1.2 Steuerung (RC700, RC700-A)

Inspektionspunkt Inspektionsort Inspektionsintervall
Rglnlgqng des Lifterfilter Haufiger als einmal monatlich empfohlen
Lifterfilters
A.L.J stau_sch des Lifterfilter Wenn der Filter nachl&sst
Liifterfilters
Austausch des Lifters Liifter Wenn die Fehlermeldung 515 erscheint

(vorne)

oder bei ungewdhnlichen Gerduschen

Austausch des Liifters
(hinten)

Lufter (nur RC700-A)

Wenn die Fehlermeldung 516 erscheint
oder bei ungewdhnlichen Geréuschen

Alle 5 Jahre

Batterie Batterie oder wenn die Fehlermeldung 511
erscheint
5.1.3 Drive Unit (RC700DU, RC700DU-A)

Inspektionspunkt Inspektionsort Inspektionsintervall
Reinigung des Lufterfilter . . .
Lifterfilters Héufiger als einmal monatlich empfohlen
A.l.JStaU.SCh des Lufterfilter Wenn der Filter nachlasst
Lifterfilters

. Wenn die Fehlermeldung 525, 535 oder
,(O\\/lésr?ssch des Lufters Lfter 545 erscheint*
oder bei ungewdhnlichen Geréuschen
Austausch des Lufters | Lufter (nur \sl\izngrgclﬁelziﬁ?lermeldung 526, 536 oder
(hinten) RC700DU-A)

oder bei ungewdhnlichen Gerduschen
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* Die Fehlernummer ist abh&ngig von der Anzahl der Drive Units.

Sicherheit und Installation (RC700 / EPSON RC+ 7.0) Rev. 9




5. Allgemeine Wartung

Durch langfristige Verwendung kann es zur Abnutzung des Manipulators kommen
und die Teile der Manipulatorachsen kénnen eine Abnahme der Genauigkeit oder
Stdrungen verursachen. Um den Manipulator langfristig nutzen zu kénnen, wird
eine Uberholung der Teile (Teileaustausch) empfohlen.

Auch wenn der Grad der Abnutzung von den Betriebsbedingungen und der Last,
die auf den Manipulator einwirkt, abhangt, sollte ungeféhr alle 20.000
Betriebsstunden eine Uberholung des Manipulators stattfinden.

Die Anzahl der Betriebsstunden des Manipulators Il&sst sich im Dialog
[Steuerungsstatusbetrachter]-[Motor On Stunden] ablesen.

(1) Wahlen Sie im EPSON RC+-Menii [Tools]-[Steuerung] aus, um den Dialog
[Systemdatensicherung] zu 6ffnen.

(2) Klicken Sie auf <Steuerungsstatus ansehen>, um den Dialog [Ordner
suchen] zu 6ffnen.

(3) Wahlen Sie den Ordner, in dem die Informationen gespeichert sind.

(4) Klicken Sie auf die Schaltflache <OK>, um den
[Steuerungsstatusbetrachter]-Dialog anzuzeigen.

(5) Wahlen Sie aus der Strukturliste auf der linken Seite [Roboter] (Dialogbild:
EPSON RC+ 7.0).

B Steverungsstatusbet-achier ﬂ=— PR X i |
Qmaveneichria:  B_RCT00-A_RCA002857_201506-05_1 Satus DsamvZet: 20150508 102551
Roboter- 1
Mgenen
# Engange/Angarge
Tasks Obyekt Wit
4 Roboter Moded CAABONS
Systemtustore Nane NNPOT
Sene o CA1G002657
Jobs pag Motct On Stunden 472
Manprg Motce On Anzabd 2
h.:d: e Hols: Datum 2015/06/05 035243183
Oulelgs Mols 120047, 84954, 109742 106571, 19605, 82253, 0,
i Robotepuride Motceen 0On
Losturg Low
fam 0
Tool 0
K Foston 213469, B 903, 555 278, 2 282, 74 447, 179667,
Ackemreaston 32265, 1,69, 175,146 0,405, 18.710.0.383. 0.0t
Pulsposition 2507981, 63463 4463797, 9580, 441055, 6331, 0,
Weght 1500
Abntand des Gewchts 0000
Inetis 0005
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Welche Teile zu Uberholen sind, entnehmen Sie bitte dem Handbuch des
Manipulators: Wartungskapitel: Ersatzteilliste.

Nahere Informationen zum Austausch der einzelnen Teile finden Sie im Handbuch
des Manipulators: Wartungskapitel.

Bitte wenden Sie sich an unser Service-Center oder an einen Handler in lhrer
Nahe, um weitere Informationen zu erhalten.

A\

® Die Uberholungsintervalle beruhen auf der Annahme, dass alle
Achsen fiir gleich lange Strecken eingesetzt werden. Wenn eine
bestimmte Achse besonders beansprucht wird oder grof3e Lasten
aufnehmen muss, sollten grundsatzlich alle Achsen (so viele wie

VORSICHT moglich) Uberholt werden, bevor die entsprechende Achse
20.000 Betriebsstunden erreicht hat.
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Innensechskantschrauben werden an Stellen verwendet, wo mechanische
Festigkeit erforderlich ist. ~ (Eine Innensechskantschraube wird in diesem
Handbuch als ,Schraube” bezeichnet.)  Diese Schrauben sind mit den
Anzugsmomenten festgezogen, die in der folgenden Tabelle angegeben sind.

Wenn es bei einigen in diesem Handbuch beschriebenen Verfahren erforderlich ist,
diese Schrauben wieder festzuziehen, verwenden Sie (aufler in Sonderféllen, auf
die besonders hingewiesen wird) einen Drehmomentschliissel, so dass die
Schrauben mit dem richtigen Anzugsmoment befestigt werden, wie unten

angegeben.
Schraube Anzugsdrehmoment
M3 2,0+ 0.1 N-m (21 £ 1 kgf-cm)
M4 4,0£0.2N-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)
M12 100,0 £ 5.0 N-m (1.020 + 51 kgf-cm)

Passende Madenschraube siehe unten.

Madenschraube Anzugsdrehmoment
M3 1,5+0.1 N-m (16 £ 1 kgf-cm)
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)

Die Schrauben, die auf einem Kreisumfang ausgerichtet sind, sind in einem sich
kreuzenden Muster anzuziehen, wie in der Abbildung unten dargestellt.

Ziehen Sie die Schrauben nicht in einem Zug
fest. Ziehen Sie die Schrauben mit zwei oder
drei Ziigen fest. Verwenden Sie dafir einen
Sechskant-Schlissel. Verwenden  Sie
4 lanschlieBend einen Drehmomentschliissel,
sodass die Schrauben mit den oben in der
6 Tabelle  aufgefuhrten  Anzugsmomenten
2 angezogen werden.

Schrauben- 2
loch
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Die Kugelumlaufspindel und die Untersetzungsgetriebe missen regelmaRig
geschmiert werden. Verwenden Sie ausschlielRlich das angegebene Schmierfett.

Die zu schmierenden Teile und das Intervall, in dem das Schmieren erforderlich
ist, wurden bereits erlutert. Weitere Informationen zum Schmiervorgang finden
Sie im Manipulator-Handbuch.

m Achten Sie auf ausreichende Schmierung der gleitenden Teile im
Manipulator. Den Manipulator mit nicht ausreichendem
Schmierfett zu betreiben, beschédigt die gleitenden Teile und/oder
fuhrt zu einer unzureichenden Funktion des Manipulators. Sobald
die Teile beschéadigt sind, ist viel Zeit und Geld fur die Reparaturen

notig.
m Wenn Schmierfett in lhre Augen, lhren Mund oder auf Ihre Haut
gelangt, folgen Sie den Anweisungen unten.
A Wenn Schmierfett in die Augen gelangt:
Spilen Sie diese griindlich mit sauberem Wasser aus und
VORSICHT suchen Sie dann sofort einen Arzt auf.

Wenn Schmierfett in Ihren Mund gelangt:
Wenn geschluckt, erbrechen Sie nicht. Suchen Sie sofort einen
Arzt auf.
Wenn Schmierfett nur in ihren Mund gelangt ist, spulen Sie Ihren
Mund grundlich mit Wasser aus.
Wenn Schmierfett auf lhre Haut gelangt,
waschen Sie die betroffene Stelle griindlich mit Seife und Wasser.

G-, RS-Serie
Zu schmierendes Teil Schmierintervall
1. & 2. Achse Untersetzungsgetriebe 10'9.00 _Stunden oder 2 Jahn_e, .
abhéngig davon, was eher eintritt
. 6 Monate oder 100 km im Betrieb
3. Achse Kugelumlaufspindel abhéngig davon, was eher eintritt
C4-, C8-Serie
Zu schmierendes Teil Schmierintervall
Alle Achsen Untersetzungsgetriebe 10'(.).00 _Stunden oder 2 Jahrt_e, .
abhéngig davon, was eher eintritt
6. Achse Kegelrad Jéhrlich (alle 8000 Stunden)
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B Seien Sie im Umgang mit der Lithiumbatterie aufRerst vorsichtig.
Die falsche Handhabung der Lithiumbatterie ist sehr gefahrlich. Sie
kann zu Warmeentwicklung, zum Auslaufen, zur Explosion oder zur
Entzindung fihren und kann ernste Sicherheitsprobleme

verursachen.

*Nicht aufladen *Nicht durch Druck verformen

*Nicht 6ffnen *Nicht kurzschlieRen (Polaritéat;

+Richtig einsetzen positiv/negativ)

*Nicht ins Feuer *Nicht erhitzen (85°C oder mehr)
werfen *Nicht die Lithiumbatterie direkt anléten

-Nicht entladen

® Stellen Sie sicher, dass Sie die Batterie verwenden, die als Ersatzteil
von EPSON geliefert wurde (siehe Kapitel 9. Ersatzteilliste).

® \Wenden Sie sich vor dem Entsorgen der Batterie an einen
Entsorgungsbetrieb bzw. erfiillen Sie die ortlichen Vorschriften.
Stellen Sie unabhéngig davon, ob die Batterie leer ist sicher, dass der
Batterie-Anschluss isoliert ist. Wenn der Anschluss andere Metalle
beruhrt, kann dies einen Kurzschluss und eine Warmeentwicklung
verursachen sowie zu Auslaufen, Explosion oder Entziindung fuhren.

VORSICHT

® Die Motorstecker durfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden,
solange Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken
oder Herausziehen der Motorstecker bei anliegender Spannung ist
extrem gefahrlich und kann zu schweren Verletzungen fiihren, da
sich der Manipulator unnormal bewegen kann. Es kann auch zu
einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fuhren.

® Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu
unterbrechen, ziehen Sie den Netzstecker aus der Steckdose.
SchlieBRen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete

WARNUNG Netzsteckdose an. SchlieRen Sie es NICHT direkt an die
Fabrik-Spannungsversorgung an.

® Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die
damit zusammenhangende Ausrustung AUS und trennen Sie dann
den Netzstecker von der Spannungsversorgung.
Austauscharbeiten bei EINgeschalteter Spannung sind extrem
gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer
Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.
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Robotersteuerung

Bevor Sie mit dem Wechsel der Batterie beginnen, schalten Sie die Steuerung fur
ungefahr eine Minute ein. Fihren Sie den Austausch innerhalb von 10 Minuten
durch, um einen Datenverlust zu verhindern.

Verwenden Sie die angegebene Lithiumbatterie.

Manipulator

Wenn die Spannung der Lithiumbatterie zu niedrig ist, tritt beim Einschalten der
Steuerung (wenn die Software gestartet ist) ein Fehler auf, um den Nutzer vor dem
niedrigen Batteriestand zu warnen.

Wenn die Lithiumbatterie nach diesem Fehler nicht ersetzt wird, kdnnen die
Positionsdaten in den Motoren verloren gehen und alle Achsen missen Kkalibriert
werden.

Lithiumbatterien haben folgende Lebensdauer:

Manipulator Batterielebensdauer
C4-Serie 1,5 Jahre
RS-, G1-, G3-, G6-, G10-, G20-, 3 Jahre
C8-Serie

Auch wenn der Manipulator immer an das Stromnetz angeschlossen ist, muss die
Batterie vor Ablauf der oben genannten Lebensdauer gewechselt werden.

Wenn keine Fehlermeldung zum niedrigen Batteriestand angezeigt wird, ist eine
Kalibrierung aller Achsen nicht erforderlich. ~ Wenn jedoch nach dem
Batteriewechsel eine Positionsabweichung auftritt, miissen Sie eine Kalibrierung
durchfiihren.

Verwenden Sie die angegebene Lithiumbatterie und das angegebene
Batterie-Board.

Achten Sie auf die richtige Polung, wenn Sie die Batterie einsetzen.
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6. Handbiicher

In diesem Kapitel werden die Inhalte der Handblcher beschrieben.

Die Handbiicher zum Robotersystem werden als PDF geliefert.

Wéhlen Sie EPSON RC+ 7.0-[Hilfe] (Help)-[PDF-Handbuch] (PDF Manual), um
die Handbicher im PDF-Format an einem PC anzuzeigen. (Klicken Sie im
Windows-Desktop auf <Start>-[Programme] (Program)-[EPSON RC+ 7.0].)

Software

EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch
Dieses Handbuch enthédlt eine Beschreibung des Robotersystems und der
Programmentwicklungssoftware.

- Sicherheit

Robotersystem Betrieb und Konfiguration

- Betrieb der Programmentwicklungssoftware EPSON RC+ GUI
- SPEL+ Sprache und Anwendung

Konfiguration des Roboters, der E/As, der Kommunikation etc.

EPSON RC+ 7.0 SPEL+ Sprachreferenz
Dieses Handbuch enthalt eine Beschreibung der Sprache SPEL+ fir das
Roboterprogramm.

- Details in Bezug auf die Befehle

- Fehlermeldungen

- Vorkehrungen in Bezug auf die Kompatibilitdt mit EPSON RC+ 4.0, 5.0 und
6.0 USW.

Softwareoptionen

Die folgenden Handbiicher enthalten Informationen zu Softwareoptionen und
Befehlen:

- RC+API 7.0
- Vision Guide 7.0 Hardware & Setup
- Vision Guide 7.0 Software

- Vision Guide 7.0 Eigenschaften und Ergebnisreferenz
- GUI Builder 7.0
- Remote-Steuerungsreferenz
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Steuerung
ROBOTERSTEUERUNG RC700 / RC700-A
DRIVE UNIT RC700DU / RC700DU-A

Dieses Handbuch enthalt eine Beschreibung der Robotersteuerung RC700,
RC700-A, der Drive Unit RC700DU, RC700DU-A und des Robotersystems.

- Sicherheit

- Spezifikationen, Installation, Betrieb und Einrichten
- Sichern und wiederherstellen

- Wartung

- Den Betrieb des Robotersystems priifen

- Fehlercodes etc.

Steuerungsoptionen
Die folgenden Handbiicher enthalten Informationen zu den Steuerungsoptionen.
- PG Servosystem
- Feldbus-E/As
- Teach-Pendant TP1
- Teach-Pendant TP2
- Teach-Pendant TP3

Manipulator
Die Handblicher enthalten die Beschreibung des Manipulators/der Manipulatoren.
Fur jeden Manipulator ist ein separates Handbuch vorhanden.
EPSON SCARA-ROBOTER : G1, G3, G6, G10, G20, RS (RS3/RS4)
EPSON ProSix :C4,C8
- Sicherheit
- Spezifikationen, Installation, Einrichten
- Wartung
- Kalibrierung etc.
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7. Richtlinien und Normen

Diese Produkte entsprechen den folgenden Richtlinien und Normen.
Néahere Informationen zu Steuerung und Manipulator finden Sie im betreffenden

Handbuch.
Produktname Modell
Steuerung RC700 RC700-A
Manipulator C4-Serie  C8-Serie  G-Serie  RS-Serie
Name Definition
Richtlinie 2006/42/EG Richtlinie 2006/42/EG des Européischen Parlaments und des

Rates vom 17. Mai 2006 tiber Maschinen und Anderung der
Richtlinie 95/16/EG

Richtlinie 2004/108/EG Richtlinie 2004/108/EG zur Elektromagnetischen
Vertraglichkeit und zur Aufhebung der Richtlinie 89/336/EWG
EN ISO 12100 (2010) Sicherheit von Maschinen — Allgemeine Gestaltungsleitsétze
Risikobeurteilung und Risikominderung

EN ISO 10218-1 (2011) Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen — Teil 1: Roboter
EN 60204-1 (/A1:2009) Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausristung von
Maschinen — Teil 1: Allgemeine Anforderungen

EN 1SO 13849-1 (2008) Sicherheit von Maschinen — Sicherheitsbezogene Teile von

* Steuerungen — Teil 1: Allgemeine Gestaltungsleitsatze

EN ISO 13850 (2008) Sicherheit von Maschinen — Not-Halt — Gestaltungsleitsitze
EN 55011 (2009) Industrielle, wissenschaftliche und medizinische Geréte —
Funkstérungen — Grenzwerte und Messverfahren
EN 61000-6-2 (2005) Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) — Teil 6-2:
Fachgrundnormen — Stdrfestigkeit fir Industriebereiche
*Not-Halt-Kreis Kategorie 3, PL d
Sicherheitstirkreis Kategorie 3, PL d
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