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VORWORT

GARANTIE

Vielen Dank, dass Sie unsere Roboterprodukte erworben haben.

Dieses Handbuch enthélt die erforderlichen Informationen fur die richtige Bedienung des
Manipulators.

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

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

Der Manipulator sowie alle Optionen werden vor Versand an den Kunden sehr strengen
Qualitatskontrollen, Tests und Untersuchungen unterzogen, um sicher zu stellen, dass das
System in einwandfreiem Zustand ist und unseren hohen Leistungsanforderungen genigt.

Alle Schaden bzw. Fehlfunktionen, die trotz normaler Betriebsbedingungen und
Handhabung entstanden sind, werden innerhalb der normalen Garantiezeit kostenlos
repariert. (Bitte informieren Sie sich bei lhrem regionalen EPSON-Vertrieb (ber die
Ubliche Garantiezeit.)

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

- Schaden oder Fehlfunktionen, die durch nachlassige Bedienung oder

Bedienvorgénge verursacht wurden, welche nicht in diesem Handbuch beschrieben

sind.

- Unerlaubte kundenseitige Modifikation oder Demontage.

- Schaden oder Fehlfunktionen, die durch unerlaubte Einstellungen oder

Reparaturversuche verursacht wurden.

- Durch Naturkatastrophen (wie z. B. Erdbeben, Wasserschaden usw.)

hervorgerufene Schaden.

Warnungen, Vorsichtsgebote, Nutzung:

1. wird der Manipulator oder mit diesem verbundene Ausriistung aul3erhalb der daftr

bestimmten Betriebsbedingungen und Produktspezifikationen betrieben, verfallt der

Garantieanspruch.

- Sollten Sie sich nicht an die in diesem Handbuch dargelegten Warnungen und

Vorsichtsgebote halten, missen wir die Verantwortung fur Fehlfunktionen und

Unfélle zuriickweisen, selbst wenn diese zu Verletzungen oder zum Tod fuhren.

© Wir konnen nicht alle mdglichen 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

HINWEIS

Microsoft, Windows und das Windows-Logo sind Warenzeichen oder eingetragene
Wiarenzeichen der Microsoft Corporation in den USA und/oder in anderen L&ndern.
Andere Marken und Produktnamen sind Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen
der jeweiligen Inhaber.

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

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

Bitte benachrichtigen Sie uns, wenn Sie in diesem Handbuch Fehler finden oder inhaltlich
etwas kommentieren moéchten.

HERSTELLER

T3/T6 Rev.9
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Hinweise zur Batterieentsorgung

Der Aufkleber mit der durchgestrichenen Milltonne auf lhrem Produkt bedeutet, dass
dieses Produkt sowie eingesetzte Batterien nicht mit dem Hausmdll entsorgt werden
sollten. Um mdgliche Schéaden fiir Mensch und Umwelt zu vermeiden, entsorgen Sie
dieses Produkt und seine Batterien separat, sodass sie auf umweltfreundliche Weise
wiederverwertet werden konnen. Nahere Informationen zu Sammelstellen kdnnen Sie
bei der zustdndigen 6rtlichen Behorde oder bei dem Héndler 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 fir Kunden in der Européischen Union geméaR 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 gemaR der
Gesetze, die diese Richtlinie auf nationaler Ebene umsetzen.

Kunden auBerhalb der EU sollten die zustdndige Ortliche Behorde kontaktieren, um
herauszufinden, wie das Produkt der Wiederverwertung zugefuhrt werden kann.

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

beschrieben:
T-Serie Manipulatorhandbuch Wartung: 14.2 Austausch der Lithiumbatterie
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Bevor Sie das Handbuch lesen ...

In diesem Abschnitt finden Sie die Informationen, die Sie bendtigen, bevor Sie dieses
Handbuch lesen.

Zusammensetzung des Robotersystems
Manipulatoren der T-Serie kénnen mit den folgenden Software-Kombinationen betrieben

werden:
T3-401S Firmware der Steuerung
i ab Ver. 7.3.51.1
vor Ver. 7.3.0 n
EPSON RC+ 7.0
ab Ver. 7.3.1 OK
T6-602S Firmware der Steuerung
) ab Ver. 7.3.53.0
11
EPSON RC+ 7.0 vor Ver.7.3.3
ab Ver. 7.3.4 OK

OK: Kompatibilitat: Es sind alle Funktionen von EPSON RC+ 7.0 samt
Robotersystem verfiigbar.

1 Kompatibilitdt: ~ Verbindung ist in Ordnung. Wir empfehlen, eine der folgenden
Versionen oder eine hohere Version zu verwenden:
Anderenfalls kann es zu Anzeige- oder Steuerungsfehlern
kommen.

T3-401S: EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.3.1
T6-602S: EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.3.4

Form der Motoren
Die Form der Motoren, die fur lhren verwendeten Manipulator benutzt werden, kann sich

aufgrund der technischen Bedingungen von der Form der Motoren unterscheiden, die in
diesem Handbuch beschrieben werden.

Einstellungen in der Software
In diesem Handbuch werden Einstellungen beschrieben, die in der Software vorgenommen
werden. Die betreffenden Textabschnitte sind mit dem folgenden Icon markiert.

EPSON
RC+
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Einrichten und
Betrieb

Dieses Handbuch enthéalt Informationen fiir das Einrichten und
den Betrieb von Manipulatoren der T-Serie.

Bitte lesen Sie dieses Handbuch griindlich, bevor Sie den
Manipulator einrichten und betreiben.







Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1. Sicherheit

Die Installation sowie der Transport von Manipulatoren und Roboterausriistung dirfen nur
von qualifiziertem Personal in Ubereinstimmung mit nationalen und ortlichen Vorschriften
durchgefiihrt werden. Lesen Sie dieses Handbuch und andere in Beziehung stehende
Handbiicher, bevor Sie das Robotersystem installieren oder bevor Sie Kabel anschlie3en.
Bewahren Sie dieses Handbuch so auf, dass es jederzeit griffbereit ist.

1.1 Konventionen

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

A Dieses Symbol weist Sie auf die Gefahr schwerer Verletzungen oder
Lebensgefahr hin, die besteht, wenn die zugehdrigen Anweisungen
WARNUNG | nicht befolgt werden.

Dieses Symbol weist Sie auf die Gefahr moglicher schwerster
Verletzung oder Todesfolge durch elektrischen Schlag hin, die besteht,
WARNUNG | wenn diese Anweisungen nicht richtig befolgt werden.

>

A Dieses Symbol weist Sie auf mdgliche Personen- oder Sachschéaden an
der Ausriistung oder am System hin, die entstehen kénnen, wenn die
VORSICHT | zugehérigen Anweisungen nicht befolgt werden.

1.2 Konstruktion und Installationssicherheit

Nur geschultes Personal darf das Robotersystem zusammenbauen und installieren.
Geschultes  Personal ist Personal, das an Robotersystemschulungen und
Wiartungsschulungen teilgenommen hat, die vom Hersteller, H&ndler oder Reprasentanten
vor Ort durchgefiihrt werden. Geschultes Personal ist auch das Personal, das die
Handbiicher vollstandig versteht und iber das Wissen und die Qualifikationen verfligt, die
dem Wissen des Personals entsprechen, das an den Schulungen teilgenommen hat.

Um Sicherheit zu gewéhrleisten, muss eine Sicherheitsabschrankung fur das
Robotersystem installiert werden. Né&here Informationen zur Sicherheitsabschrankung
finden Sie im Abschnitt Vorkehrungen fir die Installation und den Aufbau im Kapitel
Sicherheit im EPSON RC+ Benutzerhandbuch.

In den folgenden Abschnitten werden  Sicherheitsvorkehrungen  fur  das
Konstruktionspersonal beschrieben:

AN

WARNUNG

Personal, welches das Robotersystem mit diesem Produkt gestaltet und / oder
konstruiert, muss das Kapitel Sicherheit im EPSON RC+ Benutzerhandbuch lesen, um
die Sicherheitsanforderungen zu verstehen, bevor es das Robotersystem gestaltet oder
konstruiert. Der Zusammenbau und / oder die Konstruktion des Robotersystems ohne die
Sicherheitsanforderungen zu verstehen, ist extrem gefahrlich. Dies kann schwere
Verletzungen und / oder Schdden am Robotersystem zur Folge haben und ernste
Sicherheitsprobleme verursachen.

T3/ T6 Rev9



Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

AN

WARNUNG

® Das Robotersystem muss unter Beachtung der Umgebungsbedingungen betrieben
werden, die in den jeweiligen Handbuichern beschrieben werden. Dieses Produkt ist
ausschlieflich fur den Gebrauch in normaler Innenraumumgebung 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 gemal 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 Vorkehrungen fir die Installation sind im Kapitel Einrichten und Betrieb
beschrieben: 3. Umgebungen und Installation. Bitte lesen Sie dieses Kapitel vor der
Installation der Roboter und der Roboterausriistung sorgféltig durch, damit Sie mit den
Sicherheitsvorkehrungen bei der Installation vertraut sind.

1.2.1 Belastung der Kugelumlaufspindel

Wenn die auf die Kugelumlaufspindel ausgeiibte Kraft den maximal zul&ssigen Wert
Uberschreitet, kann sich die Welle verformen oder brechen, sodass die Kugelumlaufspindel
nicht mehr ordnungsgemal funktioniert. Wurde eine Kraft oberhalb des zul&ssigen
Wertes auf die Kugelumlaufspindel ausgelibt, so muss diese ausgetauscht werden.

Die zuldssige Last hangt von dem Abstand ab, in dem diese ausgeubt wird.

Zur Berechnung der zul&ssigen Belastung siehe folgende Formel:

//
[/
[zuldssiges Biegemoment] L
a0
T3: M=13.000 N'mm //«{j é
T6: M=27.000 Nmm 711 L
| I
{
Beispiel: Eine Last von 100 N wird 200 mm L
vom Ende der Kugelumlaufspindel ... o 7 AN
entfernt ausgetibt. Kugelumlauf- L
spindel E
[Moment] -, VvV
M=F 1L =200-100 =20.000 Nmm
T3/T6 Rev.9



Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.3 Betriebssicherheit

In den folgenden Abschnitten werden Sicherheitsvorkehrungen fiir qualifiziertes
Bedienpersonal beschrieben:

AN

WARNUNG

Bitte lesen Sie den Abschnitt 1.3 Sicherheitsbezogenen Anforderungen im Kapitel
Sicherheit des Handbuchs Sicherheit und Installation 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 Geréten des Robotersystems fiihren.

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

Bevor Sie das Robotersystem betreiben, stellen Sie sicher, dass sich niemand innerhalb
der Sicherheitsabschrankung aufhdlt. Das Robotersystem kann im TEACH-Modus
betrieben werden, auch wenn sich jemand innerhalb der Sicherheitsabschrankung
aufhalt.

Um die Sicherheit des Bedieners zu gewéhrleisten 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.

Driicken Sie den Not-Halt-Taster, wann immer sich der Manipulator wéhrend des
Robotersystem-Betriebes unnormal bewegt. Den Betrieb fortzusetzen, wenn sich der
Manipulator unnormal bewegt, ist extrem gefahrlich und kann zu schweren Verletzungen
und/oder schweren Schaden an Geraten des Robotersystems fiihren.

/N

WARNUNG

Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den
Netzstecker aus der Steckdose. SchlieBen 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 Ausrlstung aus und trennen Sie dann den Netzstecker von der
Spannungsversorgung.

Austauscharbeiten bei eingeschalteter Spannung sind extrem geféhrlich und kénnen zu
einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems flhren.

Die Motorstecker dirfen 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 fiihren.
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

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 dariiber kommunizieren, was sie tun,
und treffen Sie alle nétigen Sicherheitsvorkehrungen.

1., 2. und 4. Achse:

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

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

Abhéngig von der Kombination von Armausrichtung und Greiferlast kann Oszillation
(Resonanz) bei langsamen Bewegungen des Manipulators kontinuierlich auftreten
(Geschwindigkeit: ca. 5 bis 20 %). Die Oszillation ergibt sich dabei aus der natiirlichen
Schwingungsfrequenz des Arms und kann mithilfe der folgenden MaRnahmen gesteuert
werden.

Andern der Manipulatorgeschwindigkeit
Andern der Teach-Punkte
Andern der Greiferlast

Abhéngig von der Kombination von Armausrichtung und Greiferlast kann Oszillation
(Resonanz) bei langsamen Bewegungen des Manipulators kontinuierlich auftreten
(Geschwindigkeit: ca. 5 bis 20 %). Die Oszillation ergibt sich dabei aus der natirlichen
Schwingungsfrequenz des Arms und kann mithilfe der folgenden MaRnahmen gesteuert
werden.

Der Manipulator kann sich unter anderem durch Wéarme vom Motor erhitzen. Berihren
Sie keinen heiBen Manipulator. Stellen Sie sicher, dass der Manipulator vor dem
Berlihren wieder abgekihlt ist.  Fihren Sie erst dann Einlernvorgédnge oder
Wartungsarbeiten durch.
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.4 Not-Halt

T3/ T6 Rev9

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 Verzdgerungsgeschwindigkeit
angehalten.

Vermeiden Sie es jedoch, den Not-Halt-Taster unnétig zu dricken, wéhrend der
Manipulator normal arbeitet. Durch das Driicken des Not-Halt-Tasters wird die Bremse
verriegelt und es kann zu Verschleil der Bremsscheibe kommen, wodurch sich die
Lebensdauer der Bremse verkdirzt.
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,
betétigen Sie den Not-Halt-Taster, wenn sich der Manipulator nicht bewegt.
Lesen Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 11. Im Notfall nach, wie der
Not-Halt-Stromkreis zu verdrahten ist.

Schalten Sie die Stromversorgung nicht ab, wahrend der Manipulator in Betrieb ist.
Wenn Sie den Manipulator im Notfall anhalten mdchten, wie beispielsweise wenn die
Sicherheitsabschrankung ge6ffnet ist, driicken Sie dazu unbedingt den Not-Halt-Taster.
Wenn der Manipulator wahrend des Betriebs durch Abschalten der Stromversorgung
angehalten wird, kann dies zu folgenden Problemen fiihren:

Verkiirzung der Lebensdauer und Beschadigung des Untersetzungsgetriebes
Positionsabweichung an den Achsen
Wenn der Manipulator durch einen Stromausfall oder Ahnliches zwangsweise
ausgeschaltet wurde, wéhrend der Manipulator in Betrieb war, priifen Sie Folgendes nach
Wiederherstellung der Stromversorgung:

mogliche Beschadigung des Untersetzungsgetriebes

mogliche Positionsabweichung der Achsen
Wenn eine Positionsabweichung vorliegt, fihren Sie gemal dem Kapitel Wartung:
16. Kalibrierung in diesem Handbuch eine Kalibrierung durch. Dieselben Probleme
kdnnen auch auftreten, wenn ein Fehler auftritt und der Manipulator wéhrend des Betriebs
mit einem Not-Halt angehalten wird. Uberpriifen Sie den Zustand des Manipulators und
fuhren Sie gegebenenfalls eine Kalibrierung durch.

Beachten Sie Folgendes fur den Gebrauch des Not-Halt-Tasters:

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

- Um den Manipulator wahrend 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.



Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

Weitere Informationen zur Sicherheitsabschrankung finden Sie in den folgenden
Handbuchern:

EPSON RC+ Benutzerhandbuch
2. Sicherheit — Vorkehrungen fiir 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 Handbdichern:

Manipulatorhandbuch 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)

Freilaufstrecke beim Not-Halt

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

Not-Halt-Taster gedriickt wurde.

Die freie Laufzeit/-weite und der freie Laufwinkel des Manipulators sind unten dargestellt.

Beachten Sie jedoch, dass die Werte abhéngig von den folgenden Bedingungen variieren.
Greifergewicht, Werkstiickgewicht, Arbeitsposition,
Weight/Speed/Accel-Einstellungen, etc.

Messbedingungen T3-401S | T6-602S
Accel-Einstellung 100 100
Speed-Einstellung 100 100
Last [kg] 3 6 "
Weight-Einstellung 3 6 S
/ \\
/ \ Startposition der
7 N \/ Bewegung
L O - - \ 4
Position, an der
. ! . o
das Not-Halt-Signal 1 Achse - , T~ Zielposition
eingegeben wird \ /
\ .l"
\ J'r
<
2. Achse Stoppposition
T3-401S T6-602S
) ) 1. + 2. Achse [s] 0,5 0,4
Freie Laufzeit
3. Achse [s] 0,2 0,2
1. Achse [Grad] 50 60
Freilaufwinkel 2. Achse [Grad] 50 30
1. + 2. Achse [Grad] 100 90
Freie Laufstrecke 3. Achse [mm] 20 40
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.5 Manuelle Manipulatorbewegung im Not-Halt-Modus

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 manuell.
2. Arm Bewegen Sie den Arm manuell.
3. Achse Die Achse kann nicht manuell auf oder ab bewegt werden, solange

die Magnetbremse 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.
2. Achse 1. Achse
(rotierend) (rotierend)

Bremsfreigabetaster /i

der 3. Achse | g
e
i =N
] e | JTTe b

2. Arm

+
3. Achse
(auf und ab)

4. Aéhse ]
(rotierend) (Abbildung: T3-401S)

HINWEIS  Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse. Wenn der Bremsfreigabetaster im
= Not-Halt-Modus betétigt wird, wird die Bremse der 3. Achse gelost.
Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wahrend der Betédtigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichtes eines Greifers absenken kann.

HINWEIS  Wenn einer der folgenden Fehler auftritt, wird die Manipulatorbremse trotz Driicken des
& Bremsfreigabetasters nicht gelost.
Priifen Sie die Kabelanschliisse und beseitigen Sie die Ursache des Fehlers. Legen Sie
anschliefend wieder Strom an und I3sen Sie die Bremse.

Fehler: 1552, 2118, 4003, 4004, 4009, 4100, 4101, 4103, 4187, 4188, 4189, 4191, 4192,
4233, 4240, 4285-4292, 9633, 9640, 9691, 9685-9692
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.6 ACCELS-Einstellung fir CP-Bewegungen

Um den Manipulator mit einer CP-Bewegung zu verfahren, beachten Sie die
nachstehenden Informationen und stellen Sie den ACCELS-Wert entsprechend der
Spitzenbelastung und der Hohe der Z-Achse ein.

HINWEIS  Ejne unsachgemaRe Einstellung kann folgende Auswirkungen haben:
- Verkiirzung der Lebensdauer und Beschadigung der Kugelumlaufspindel

Stellen Sie den ACCELS-Wert wie folgt entsprechend der Hohe der Z-Achse ein:

ACCELS-Einstellwerte in Abhangigkeit von der Hohe der Z-Achse und der
Spitzenbelastung

Z-Achse Hohe 0 $‘ S

i
<

(Ursprungsposition) i

i
(I

T3
Hohe der Z-Achse Spitzenbelastung
(mm) bis 1 kg bis 2 kg bis 3 kg
0>7>= -50 25_000_oder 22_500_oder
niedriger niedriger
_50> 7 >=- 100 25.000.0der 22500_0der 15900_0der
niedriger niedriger niedriger
2100 > 7 >= - 150 17500_0der 1OQOO_Oder
niedriger niedriger
T6
Hohe der Z-Achse Spitzenbelastung
(mm) bis 2 kg bis 4 kg bis 6 kg
_ 25000 oder
0>2>= -50 25000 oder niedriger
_ niedriger 15000 oder
-50>2>=-100 25000 oder niedriger
2100 > 7 >= - 150 niedriger 17500_0der 12500_0der
niedriger niedriger
-150 > 7 >= - 200 15_000_oder 10_000_oder
niedriger niedriger
[1
B f__;ﬁ,é‘ ——
."T"'/f/“-. ;
| .I ‘
- _=_..,‘_‘ u:“ 1= |

Wenn der Manipulator mit falschen Einstellwerten in der CP-Bewegung verfahren wurde,
Uberpriifen Sie folgende Punkte:
- ob die Kugelumlaufspindel verformt oder verbogen ist
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Einrichten und Betrieb

1. Sicherheit

1.7 Beschriftungen

Der Manipulator ist mit den folgenden Warnschildern versehen.
Die Warnschilder sind an den Stellen angebracht, an denen besondere Gefahr besteht.
Befolgen Sie die Beschreibungen und Warnungen auf den Schildern, um den Manipulator

sicher zu betreiben und zu warten.

Reilen Sie die Warnschilder nicht ab, beschédigen oder entfernen Sie diese auch nicht.
Seien Sie im Umgang mit den Teilen oder Einheiten, an welchen die folgenden
Warnschilder angebracht sind, sehr umsichtig. Das gilt auch fir die ndhere Umgebung.

Position Warnschild HINWEIS
Bevor Sie die Sockel-Befestigungsschrauben
I16sen, halten Sie den Arm und binden Sie ihn fest,
A ) . . ;
um Hénde und Finger davor zu schitzen, im
Manipulator eingeklemmt zu werden.
Betreten Sie nicht den Arbeitsbereich, wahrend der
Manipulator in  Betrieb ist. Es besteht
B Kollisionsgefahr ~ zwischen Roboterarm  und
Bediener. Dies ist extrem geféhrlich und kann zu
schwerwiegenden Sicherheitsproblemen fiihren.
Es besteht gefahrliche Spannung, wahrend der
c A Manipulator eingeschaltet ist. Um einen
WARNING elektrischen Schlag zu vermeiden, bertihren Sie
keine elektrischen Teile im Inneren.
Wenn sie zu nah an bewegliche Teile kommen,
D kdnnen Hand oder Finger zwischen Z-Achse und
WARNING Abdeckung gequetscht werden.
ACI0D 240V Aufkleber mit Seriennummer (S/N)
SINGLE PHASE ﬁﬁﬂ\'ﬁ
WEIGHT: 16k MAX PAYLOAD: 3kg
MOTOR PO
AXIST: 200W AXIS2 : 100W
JJoow . AXIS4 : 100W
E SEIKDAHcngN C%HPURATION
neﬁmo EN,392 —8502JAPAN
http://global.epson.com omapanw
ENTITY PLACING ON EU
TSGHLAND GmbH
0—HAHN—STR
MEERBUSCH asnmnﬂ
https://neon.epson — europe.com/de/en/robots/
[ IIIiIIIII IIIIIIIlIIIllIIIIII [
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

2. Spezifikationen

2.1 Eigenschaften der Manipulatoren der T-Serie

T3/ T6 Rev9

Die Manipulatoren der T-Serie sind in eine Steuerung integriert.
Sie haben folgende Eigenschaften:

Ausflihrung und Ausstattung
- Keine externe Steuerung
Die Steuerung ist im Roboter integriert.
Es wird kein Platz fur die Installation einer externen Steuerung benétigt.
Die Anbindung einer externen Steuerung entfallt.

- Keine externen Kabel zwischen Roboter und Steuerung
Es werden keine externen Kabel zur Verbindung von Roboter und Steuerung
bendtigt.

- Die Hand (Greifer) kann direkt tber Hand-E/A und DC24V gesteuert werden
Es wird keine Verdrahtung zwischen Steuerung und Manipulatorgreifer benétigt.

- Schwingungsdampfender Kabelschlauch
Einfache Verlegung der externen Kabel.

Wartung
- Keine Batterien in der Motoreinheit des Roboters
Es missen keine externen Gerdte zum Batteriewechsel mehr angeschlossen
werden.

- Einfacher Austausch des Manipulators
- Luftkihlung ohne Ventilator
Die Ventilatorwartung entfallt.

Sonstiges
- Stromsparend
T3: ca. 1/4 im Vergleich zum LS3/RC90
T6: ca. 1/3 im Vergleich zum LS6/RC90

13



Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

Umgebung
S |: Standard

—1n

Hub der 3. Achse
1 |:150 mm
2 |:200 mm

Armlénge
40 |:400 mm
60 |: 600 mm

Nutzlast
3 |:3kg
6 |:6kg

Fur nahere Informationen zu den Spezifikationen lesen Sie Einrichten und Betrieb:
2.6 Spezifikationen.
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23.1T3

Bremsfreigabetaster
der 3. Achse

g

TP-Anschluss r g °

[:] [ ] o
m EMERGENCY-
. o Anschluss RESET-Schalter
{ ' T B MEMORY-Port
CE-Aufkleber F s T PC-Anschlussport
. Anschluss (blau -
é fur 84 mm- LAN-(Ethernet-)

Anschluss

E/A-Anschluss (Ausgang)

d - &1
Signatur-Aufkleber o | Pneumatikschlauch : |
(Seriennr. B L I 08 -
des Manipulators) ] °° Anscl}l_gss (S(bIaU)

Ur 6 mm- e

Pneumatikschlauc

E/A-Anschluss (Eingang)

Anschluss (weill)  Abdeckung der Stromversorgung
fir g6 mm- (Uber dem Netzanschluss)
Pneumatikschlauch
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

16

HINWEIS

&

Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse. Wenn der Bremsfreigabetaster im
Not-Halt-Modus betétigt wird, wird die Bremse der 3. Achse gelost.

Wenn die LED leuchtet, wird dem Manipulator Strom zugefiihrt. Arbeiten bei
eingeschalteter Spannung sind extrem geféhrlich und kdnnen zu einem elektrischen
Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren. Stellen Sie sicher,
dass die Stromversorgung des Manipulators ausgeschaltet ist, bevor Sie
Wartungsarbeiten durchfiihren.
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

2.3.2T6

Hand-E/A-Anschluss

Bremsfreigabetaster e
der 3. Achse

Leistungsteil

2. Arm

Z-Achse T Sockel

TP-Anschluss

RESET-Schalter

EMERGENCY- 1 MEMORY-Port
Anschluss
Anschluss (blau) \‘ PC-Anschlussport

far g4 mm-—_ || azer
Pneumatikschlauch }
Anschluss (blau) /9 8
fir @6 mm- ““
Pneumatikschlauch

LAN-(Ethernet-)

Signatur-Aufkleber Anschluss

(Seriennrs
des Manipulatorsﬁ‘

L1l
CE-Aufkleber \i
Q'

&

I/O-Anschluss (Ausgang)

o I/0-Anschluss (Eingang)
Anschluss (weil)

fur 6 mm- Abdeckung der Stromversorgung
Pneumatikschlauch (iiber dem Netzanschluss)
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

HINWEIs - Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse. Wenn der Bremsfreigabetaster im
i Not-Halt-Modus betétigt wird, wird die Bremse der 3. Achse geldst.

- Wenn die LED leuchtet, wird dem Manipulator Strom zugeflhrt. Arbeiten bei
eingeschalteter Spannung sind extrem gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen
Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fuhren. Stellen Sie sicher, dass
die Stromversorgung des Manipulators ausgeschaltet ist, bevor Sie Wartungsarbeiten
durchfihren.
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

2.5 Systembeispiel

Standard

Standard-E/A
Remote-E/A
Ethernet

Hand-E/A

USB (zum Speichern)
USB (fur die Entwicklung)
ModBus

Option

Feldbus
Slave

(Abbildung: T3-401S)

USB 2.0 "2
oder

Ethernet

TP2

(o]

Windows *1

EPSON RC+ 7.0-
Software

Option

*1 EPSON RC+ 7.0 unterstiitzt die folgenden Betriebssysteme
Windows 7 Professional Service Pack 1
Windows 8.1 Pro (EPSON RC+ 7.0 ab Ver. 7.1.0)
Windows 10 Pro (EPSON RC+ 7.0 ab Ver. 7.2.0)

*2 Einer der Teach-Pendants ist vorhanden.

*3  Fur den Anschluss an T3/ T6 ist ein spezielles Konvertierungskabel erforderlich.
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2. Spezifikationen

2.6 Spezifikationen

Parameter T3-401S T6-602S
1.&2.Arm 400 mm 600 mm
Armlange 1. Arm 225 mm 325 mm
2. Arm 175 mm 175 mm
Gewicht (ohne Kabel) 16 kg: 35 Ib. 22 kg: 49 Ib.
Antriebsmethode Alle Achsen AC Servomotor
Max. Betriebs- 1. & 2. Achse 3700 mm/s 4180 mm/s
geschwindigkeit*1 3. Achse 1000 mm/s 1000 mm/s
4. Achse 2600 Grad/s 1800 Grad/s
1. & 2. Achse + 0,02 mm + 0,04 mm
Wiederholgenauigkeit 3. Achse + 0,02 mm + 0,02 mm
4. Achse + 0,02 Grad + 0,02 Grad
1. Achse + 132 Grad + 132 Grad
Max. 2. Achse * 141 Grad + 150 Grad
Arbeitsbereich 3. Achse 150 mm 200 mm
4. Achse + 360 Grad + 360 Grad
1. Achse — 95574 ~ 505174 — 152918 ~ 808278
Max. 2. Achse + 320854 + 341334
Pulse-Bereich 3. Achse -187734~0 — 245760 ~ 0
4. Achse + 71760 + 245760
1. Achse 0,000439 0,000275 Grad/Pulse
Grad/Pulse
2. Achse 0,000439 0,000439 Grad/Pulse
Auflésung Grad/Pulse
3. Achse 0,000799 mm/Pulse | 0,000814 mm/Pulse
0,005017
4. Achse rad/Pulse 0,01465 Grad/Pulse
1. Achse 200 W 300 W
Motorleistungsaufnahme 2 Achse 100 W 200 W
3. Achse 100 W
4. Achse 100w
Nennwert 1kg 2 kg
Nutzlast (Last) Max, 3 kg 6 kg
4. Achse erlaubtes Nennwert 0,003 kg m? 0,01 kg m?
Tragheitsmoment*2 Max. 0,01 kg m? 0,08 kg m?
Durchmesser 516 mm 520 mm
der Z-Achse
Hand Durchgangs-
g 11 mm g 14 mm
bohrung
3. Achse Abwaérts-Kraft 83N
Hand-E/A-Anschluss 15-polig: D-Sub

Anwenderanschliisse Pneumatik

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

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

Montagebohrung

120 x 120 mm

| 150 x 150 mm

4-M8
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen
Parameter T3-401S | T6-602S
Umgebungs- 5 bis 40 °C
Umgebungs- temperatur (mit minimaler Temperaturschwankung)
bedingungen fllli‘:gfwhtigkeit 20 bis 80 % (nicht kondensierend)
Schallpegel *3 Laceqg = 80 dB(A) oder niedriger
Parameter T3-401S T6-602S
Speed 1 ~(5)~100 1~(5)~100
Zuordenbarer | Accel *4 1~(10)~120 1 ~(10)~120
Wert SpeedS 0,1 ~(50) ~ 2000 0,1 ~ (40) ~ 2000
() Standard- | AccelS 0,1 ~(200) ~ 10000 0,1 ~(200) ~ 10000
werte Fine 0~ (1250) ~ 65000 0~ (1250) ~ 65000
Gewicht 0.175 ~(1.175) ~3.175 | 0.275~(2.275) ~ 6.275
Entwicklungsumgebung | EPSON RC+ 7.0
Programmiersprache SPEL+ (Multi-Tasking Roboter-Sprache)
StandardmaBig gleichzeitige Steuerung von 4
Achsensteuerung Achsen
Digitale AC-Servo-Steuerung
Positionierungs- PTP (Point-To-Point-Steuerung)
Steuerung CP (Continuous Path-Steuerung)
Bewegungs- PTP-Bewegung: Programmierbar im Bereich
steuerung Geschwindigkeits- von 1 bis 1.00 7
Steuerung CP-Bewegung: Programr.r.ne.rbar .
(Gegenwirtiger Wert ist
manuell einzugeben.)
PTP-Bewegung:  Programmierbar im Bereich
Beschleunigungs-/ von 1 bis 100 %; automatisch
Verzogerung CP-Bewegung: Programmierbar
Steuerung (Gegenwdrtiger Wert ist
manuell einzugeben.)
Not-Halt:
Redundant (Kategorie 3) unterstiitzt
interne/externe Stromversorgun
Notfall Sicherheitsabschrankung: e
Redundant (Kategorie 3) unterstiitzt externe
Stromversorgung
Standard-E/A Eingang: 18 Punkte
(Riickseite des | Ausgang: 12 Punkte
Manipulators) Nicht polar, unterstiitzt Sink und Source
: Remote-E/A | Eingang: 8 Punkte
Externe (Den Programm, 3 Punkte
Schnittstelle | Standard-E/A Start, Stop, Pause, Continue, Reset
| zugewiesene | Ausgang: 8 Punkte
E/A ! Remote- Ready, Running, Paused, Error, ErrorEStopOn,
! Funktionen) SafeguardOn, SError, Warning
Eingang: 6 Punkte
Ausgang: 4 Punkte
Hand-E/A~ Nicl%t p(%lar, unterstiitzt Sink und Source
(Oberseite des | gtromversorgung: bis 24 V 500 mA
2. Arms)
Strom: 24 V Strom: 24 V
Max. 500 mA Max. 700mA

T3 / T6 Rev.9

23




Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

24

Parameter T3-401S T6-602S
Eingang: 256 Punkte
Feldbus Slave Ausgang: 256 Punkte
(Option) Es kann nur ein weiteres Modul hinzugefligt
werden.
TP-Anschlussport Unterstiitzt Teach-Pendant (Option: TP2, TP3)
USB-B-Anschluss
Externe PC-Anschlussport - .
Schnittstelle P Unterstiitzt USB 2.0 High Speed / Full Speed
USB-Speicher- USB-A-Anschluss
Anschlussport Unterstiitzt USB 2.0 High Speed / Full Speed

Unterstiitzt 10/100 Mbps

Ethernet-Port Bis zu 8 Ports verwendbar

RESET-Schalter Ermoglicht einen Systemreset.
Anzeige LED Modus-Anzeige 'IIE'ES,?;%I; AUTO, PROGRAM, TestMode, Error,

Speichern des Steuerungsstatus

Auf USB-Speicher
In RC+ (auf dem PC)

Spannung 100 V bis 240 VAC

Phase einphasig

Frequenz 50/60 Hz

Kurzzeitige Stromunterbrechung Unter 10 ms

Leistungsaufnahme 660 VA 1.200 VA
Spitzenstrom Max. 30 A Max. 60 A
(bei Einschalten des Netzstroms) (unter 2 ms) (unter 2 ms)
Leckstrom Max. 10 mA

Massewiderstand Unter 100 Q

Sicherheitsstandard

CE-Kennzeichnung

EMV-Richtlinie, Maschinenrichtlinie
ANSI/RIA R15.06-2012
NFPA 79 (Ausgabe 2007)

*1:

*2:

*3:

*4:

Beim PTP-Befehl. Die maximale Geschwindigkeit fir 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 mussen die folgenden Bedingungen fiir den Manipulator erfillt sein:

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

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

Wahrend des Normalbetriebs ist die Accel-Einstellung 100 die optimale Einstellung,
die wéahrend der Positionierung ein Gleichgewicht zwischen Beschleunigung und
Vibration gewahrleistet. Auch wenn Werte groBer 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 verkiirzen kann.
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2.7 Einstellen des Modells

Das Manipulator-Modell fir Ihr System wurde vor der Lieferung in der Fabrik eingestellt.
Es ist normalerweise nicht erforderlich, das Modell einzustellen, wenn Sie Ihr System
erhalten.

A

Wenn es jedoch erforderlich ist, die Einstellung des Manipulator-Modells zu dndern,
stellen Sie sicher, dass dies fachgerecht erfolgt.

Eine unsachgeméRe Einstellung des Manipulator-Modells kann zu einem fehlerhaften

VORSICHT Betrieb oder einem Ausfall des Manipulators flihren und/oder Sicherheitsprobleme
verursachen.
HINWEIS ~ Wenn auf dem Signatur-Aufkleber (S/N) unter MODEL die Nummer der
& Kundenspezifikation (MT***) angegeben ist, handelt es sich um einen Manipulator gemar

T3/ T6 Rev9

Kundenspezifikation. Kundenspezifikationen kénnen eine andere Art der Konfiguration
erfordern. Priifen Sie die Nummer der Kundenspezifikation (MT***) und wenden Sie sich
an uns, wenn erforderlich.

Das Manipulator-Modell kann in der Software eingestellt werden.
Siehe Kapitel Roboterkonfiguration im EPSON RC+ Benutzerhandbuch.
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3. Umgebungen und Installation

3.1 Umgebungsbedingungen

Eine geeignete Umgebung ist erforderlich, damit das Robotersystem richtig und sicher
funktioniert. Installieren Sie das Robotersystem in einer Umgebung, die folgende
Bedingungen erfillt:

Parameter Bedingungen

Umgebungstemperatur 5 bis 40 °C (mit minimaler Temperaturschwankung)
relative Luftfeuchtigkeit | 20 bis 80% (nicht kondensierend)

Rauschen des ersten
Transienten

2 kV oder weniger

elektrostatische Stérungen | 4 KV oder weniger

Umgebung - In Innenrdumen installieren.

- Halten Sie direktes Sonnenlicht fern.

- Halten Sie Staub, dligen Rauch, Salzhaltiges,
Metallpulver oder andere Fremdkdrper fern.

- Halten Sie entflammbare oder &tzende Flissigkeiten und
Gase fern.

- Halten Sie Wasser fern.

- Vermeiden Sie StoRe oder Vibrationen.

- Halten Sie Quellen elektrostatischer Stérungen fern.

- Von starken elektrischen oder magnetischen Feldern
fernhalten.

HINWEIS  Manipulatoren sind nicht geeignet fiir den Betrieb in rauen Umgebungen wie

& beispielsweise in Lackierereien usw. Wenn Sie Manipulatoren in unangemessenen
Umgebungen einsetzen mdchten, die nicht die oben genannten Bedingungen erfillen,
setzen Sie sich bitte mit uns in Verbindung.

Besondere Umgebungsbedingungen

Die Manipulatoroberflache ist grundsatzlich 6lbestandig. Wenn der Manipulator jedoch
bei lhrer Anwendung gegen bestimmte Olsorten geschiitzt sein muss, wenden Sie sich
bitte an Ihren Handler vor Ort.

Schnelle Anderungen der Temperatur und Luftfeuchte konnen zur Kondensation im
Inneren des Manipulators flhren.

Wenn der Manipulator bei Ihrer Anwendung mit Lebensmitteln arbeitet, wenden Sie sich
bitte an Ihren Handler, um zu kldren, ob der Manipulator den Lebensmitteln schadet.

Der Manipulator kann nicht in Umgebungen eingesetzt werden, in denen Sé&uren oder
Basen verwendet werden. In einer salzhaltigen Umgebung, in der sich leicht Rost bildet,
besteht die Gefahr, dass der Manipulator rostet.

m |nstallieren Sie einen Fehlerstromschutzschalter am  Netzanschlusskabel des
Manipulators, um einen elektrischen Schlag oder einen Zusammenbruch der
WARNUNG Stromversorgung durch einen Kurzschluss zu vermeiden.
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® Vermeiden Sie bei der Reinigung des Manipulators das starke Abreiben mit Alkohol oder
Benzol, da ansonsten die lackierte Oberflache matt wird.

VORSICHT

3.2 Basistisch

Ein Basistisch zur Befestigung des Manipulators wird nicht mitgeliefert. Bitte fertigen
oder besorgen Sie selbst den Basistisch fur Ihren Manipulator. Die Form und die Grolie
des Basistisches unterscheiden sich abhangig von der Verwendung des Robotersystems.
Als Empfehlung listen wir hier einige Anforderungen an Manipulator-Tische auf.

Der Basistisch dient nicht nur dazu, das Gewicht des Manipulators aufzunehmen, sondern

auch die dynamische Bewegung beim Betrieb mit Hochstgeschwindigkeit. Verwenden
Sie Trager, um den Tisch zu verstérken.

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

T3 T6
Max. Drehmoment in horizontaler Ebene 150 N-m 350 N:m
Max. horizontale Reaktionskraft 500 N 750 N
Max. vertikale Reaktionskraft 900 N 1500 N

Die fir die Montage des Manipulator-Sockels erforderlichen Gewindebohrungen sind
M8-Bohrungen.  Verwenden Sie Befestigungsschrauben mit Spezifikationen geman
1ISO898-1 Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9.

Far Informationen zu den Abmessungen lesen Sie Einrichten und Betrieb:
3.3 Montageabmessungen.

Die Platte fir die Manipulator-Montageflache sollte etwa 20 mm stark oder starker sein
und aus Stahl bestehen, um die Vibrationen zu reduzieren. Die Oberflachenrauheit der
Stahlplatte sollte htchstens 25 um betragen.

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 mindestens M16.
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Beachten Sie die folgenden Abbildungen, wenn Sie die Kabel durch die Bohrungen

fiihren.
54
\

026 | 37 | ~

E/A-Anschluss (Eingang) EMERGENCY-Anschluss ;
24 ‘ 34 |
' 11 o haite
TP-Anschluss i ‘[9 (Einheit: mm)

E/A-Anschluss (Ausgang) Netzanschluss

Robotersystem installiert werden.
Néhere Informationen zur Sicherheitsabschrankung finden Sie im EPSON RC+
Benutzerhandbuch.

j m Um Sicherheit zu gewahrleisten, muss eine Sicherheitsabschrankung fir das

WARNUNG
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3.3 Montageabmessungen

Der in den Abbildungen gezeigte maximale Arbeitsraum gilt fiir einen Greiferradius von
weniger als 60 mm. Definieren Sie Arbeitsraum bis zur &ufRersten Kante des Greifers,
wenn der Radius des Greifers 60 mm tberschreitet.

Wenn eine montierte Kamera oder ein montiertes Magnetventil Gber den Arm hinausreicht,
legen Sie den maximalen Arbeitsraum so fest, dass der Raum, den sie erreichen kénnen,

eingerechnet ist.

Bitte achten Sie darauf, dass Sie auBer dem Platz fur die Montage des Manipulators und
der Peripheriegeréte auch folgenden Platz beruicksichtigen:

Platz zum Teachen

Platz fur Wartung und Inspektion
(Stellen Sie sicher, dass Sie ausreichend Platz lassen, um die Abdeckungen und

Platten fur Wartungsarbeiten zu 6ffnen.)
Platz fur Kabel

Der Mindestbiegeradius des Motorkabels betrdgt 90 mm. Wenn Sie das Kabel anschlieRen,
halten Sie ausreichend Abstand zu Hindernissen. Lassen Sie zusatzlich ausreichend Platz
fiir andere Kabel, sodass diese nicht gewaltsam gebogen werden.

Stellen Sie sicher, dass der Abstand der Sicherheitsabschrankung zum maximalen
Arbeitsbereich mehr als 100 mm betragt.

T3
Mittelpunkt der 3. Achse
QP\
%)
®
2 - N
] p
QQ X ° Maximaler Raum
&
—— Arbeitsbereich
2
$
| ™M
| ™M
M| N
‘:)(Po 3
" /230\% Durch mechanischen Stopper
© ; i} _ . — begrenzter Bereich
f=]
(Ta]
"5 Sockel-Montageflach
o|m ) / ockel-Montageflache
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T6

Mittelpunkt der 3. Achse

Arbeitsbereich

Maximaler Raum

‘-‘)Qﬂ
492.5
504

\\:-___
Durch mechanischen
Stopper begrenzter
o . . . . " Berei_crl
/

Sockel-Montageflache

10

200

19.5

11.8
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3.4 Entpacken und Transport

DIE INSTALLATION MUSS VON QUALIFIZIERTEM MONTAGEPERSONAL
DURCHGEFUHRT WERDEN UND ALLEN NATIONALEN UND LOKALEN
ANFORDERUNGEN ENTSPRECHEN.

j ® 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
WARNUNG Schéden an Geraten des Robotersystems fiihren.

® \erwenden Sie einen Hubwagen oder Ahnliches, um den Manipulator so zu
transportieren, wie er geliefert wurde.

® \Wenn Sie die Schrauben entfernt haben, mit denen der Manipulator an der

Liefervorrichtung befestigt ist, kann der Manipulator umkippen. Passen Sie auf, dass
Sie lhre Hande oder Finger nicht quetschen.

® Der Arm ist durch eine Folie geschiitzt. Entfernen Sie die Folie erst nach der
Installation, um zu vermeiden, dass Sie Ihre Hande oder Finger quetschen.

® Zum Tragen des Manipulators bendétigen Sie mindestens zwei
Personen, um den Manipulator an der Transportsicherung zu
befestigen oder die Unterseite des 1. Arms und den Boden des
Sockels (grau dargestellt) von Hand zu halten.

Wenn Sie die Unterseite des Sockels von Hand halten, gehen /| | | ”}T
Sie mit duBerster Vorsicht vor, um zu verhindern, dass lhre ' *@
Hénde oder Finger gequetscht werden. a
VORSICHT T3-401S: ca. 16 kg: 35 Ib. b d)

T6-602S: ca. 22 kg: 49 Ib.

2%
= |
[= =1 K]

|

(Abbildung: T3-401S)
m Halten Sie den Manipulator beim Tragen nicht am Leistungsteil fest.
m Stabilisieren Sie den Manipulator von Hand, wenn Sie ihn hochheben.

m Wenn Sie den Manipulator Uber eine lange Strecke transportieren, befestigen Sie ihn
direkt an der Liefervorrichtung, so dass er nicht umkippen kann.
Wenn notig, verpacken Sie den Manipulator genauso, wie er geliefert wurde.
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3.5 Installationsvorgang

A

VORSICHT

® Der Manipulator muss so installiert werden, dass eine Beeintrachtigung von Geb&uden,
Stltzen, Betriebsmitteln, anderen Maschinen und Ausristungen, die moglicherweise
auch eine Quetschgefahr darstellen kdnnen, vermieden wird.

® Abhdngig von der Steifigkeit des Montagetisches kann wéhrend des Betriebs Oszillation
(Resonanz) auftreten.
Wenn dem so ist, verbessern Sie sie Steifigkeit des Tisches oder passen Sie die
Einstellungen flr Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung an.

m Installieren Sie den Manipulator zur Tischplattenmontage mit zwei oder mehr Personen.
Die Manipulatoren haben das folgende Gewicht. Passen Sie auf, dass Sie lhre Héande,
Finger oder FifRe nicht quetschen und/oder dass kein Gerdteschaden durch
Herunterfallen des Manipulators entsteht.

T3-401S: ca. 16 kg: 35 Ib.
T6-602S: ca. 22 kg: 49 Ib.

Befestigen Sie den Sockel mit vier Schrauben auf dem Basistisch.

HINWEIS  \erwenden Sie Schrauben mit Spezifikationen gemaR 1S0898-1 Festigkeitsklasse: 10.9

oder 12.9.

Anzugsmoment: 32,0£1,6 N m

HINWEIS Entfernen Sie den Kabelbinder am Schutz des mechanischen Stoppers.

&

32

4-M8x30
Feder-
scheibe
Unterlegscheibe
Schraubenloch

(Tiefe mind.
20 mm)

(Abbildung: T3-401S)
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3.6 Stromversorgung

m Der Manipulator verfiigt Uber keinen Netzschalter. Das Robotersystem schaltet sich
A ein, sobald Sie den Netzstecker in die Steckdose stecken.
WARNUNG Achten Sie beim AnschlieBen des Netzsteckers darauf, keinen elektrischen Schlag zu
bekommen.

3.6.1 Spezifikationen

Stellen Sie sicher, dass der verfligbare Versorgungsanschluss die folgenden
Spezifikationen erfiillt.

Parameter Spezifikation

Spannung 100 bis 240 V AC
(Die Eingangsspannung sollte +10 % der Nennspannung
betragen.)

Phase einphasig

Frequenz 50/60 Hz

Kurzzeitige

Stromuntgrbrechung unter 10 msec

Leistungsaufhahme T3: 660 VA

T6:1.200 VA

T3: ca. 30 A (unter 2 ms)
T6: ca. 60 A (unter 2 ms)

Spitzenstrom
(bei Einschalten des

Netzstroms)
Spannung max. 10 mA
Massewiderstand 100 Q oder weniger

3.6.2 Netzanschlusskabel

m Stellen Sie sicher, dass die folgenden Schritte nur von Fachpersonal ausgefiihrt
werden.

m Verbinden Sie das Erdungskabel (griin/gelb) des Netzanschlusskabels mit der
Erdklemme der Fabrik-Stromversorgung.
Zur vollstdndigen Erdung des Manipulators empfehlen wir, eine Bohrung im Sockel

zu verwenden.
Das Gerdt muss jederzeit richtig geerdet sein, um die Gefahr eines elektrischen
Schlags zu vermeiden.

WARNUNG

m Verwenden Sie fur das Netzanschlusskabel stets einen Netzstecker oder eine
Trennvorrichtung.  Verbinden Sie die Steuerung niemals direkt mit der
Fabrik-Stromversorgung.

m Waéhlen Sie einen Stecker bzw. eine Trennvorrichtung, der/die den nationalen
Sicherheitsnormen entspricht.

Achten Sie beim Anschluss des Netzanschlusskabels an den Manipulator darauf, den
Stecker vollstandig einzustecken.

Spezifikationen des Anschlusskabels

Parameter Spezifikation
Netzstromleitung (2 Adern) | Schwarz, Weil3
Schutzleiter Grin/Gelb
Kabelldnge 5m
Klemme M4 Ringkabelschuh, I6tfrei
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Befestigen Sie das Netzanschlusskabel auf der Ruickseite des Manipulators mit der
Kabelschelle.

Kabelschelle des Netzanschlusskabels

amu

(Abbildung: T3-401S)

3.6.3 Fehlerstromschutzschalter/Sicherungsautomat

Installieren Sie einen Fehlerstromschutzschalter oder einen Sicherungsautomaten in der
Stromzufiihrung.
Halten Sie die folgenden Vorgabewerte fuir den Nennstrom des Sicherungsautomaten ein:

Manipulator Power Nennstrom
T3 AC100V 10A
AC200V 5A
AC100V 20A
Te AC200V 10A

Wenn Sie einen Sicherungsautomaten installieren, wahlen Sie eine Ausfiihrung, die den im
folgenden Abschnitt genannten ,,Spitzenstrom* handhaben kann.

Einrichten und Betrieb 3.6.1 Spezifikationen

Der Netzanschluss sollte in der Néhe des Gerates installiert werden und leicht zugénglich
sein.
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3.6.4 Leistungsteil

/N

m Bevor Sie Wartungsarbeiten am Leistungsteil durchfiihren, schalten Sie das
Robotersystem und die damit zusammenhdngende Ausriistung aus und trennen
dann denNetzstecker von der Spannungsversorgung.

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

Sie

m Belasten Sie das Leistungsteil nicht. Dies kann zu Verformungen und Schéden an

WARNUNG
Teilen flhren.
m SchlieRen Sie NIEMALS ein verformtes oder beschadigtes Leistungsteil an das
Robotersystem oder die damit zusammenhdngende Ausristung an. Dies kann zu
einem Brand oder elektrischen Schlag fuhren.
T3 T6
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3.6.5 Erdung

/N

WARNUNG

® Der Massewiderstand darf nicht groRer sein als 100 Q. Ein zu hoher Massewiderstand

m \erwenden Sie die Erdungsleitung des Manipulators nicht gemeinsam mit

m \Wenn Sie Metallleitungen, Leitungsrohre aus Metall oder Verteilergestelle fir Kabel

kann zu Feuer und/oder elektrischem Schlag fthren.

Erdungsleitungen oder Erdelektroden anderer elektrischer Gerate, Servomotoren,
SchweiRgerdte usw. Dies kdnnte zu einem elektrischen Schlag und/oder zur Fehlfunktion
des Robotersystems fiihren.

verwenden, sorgen Sie fir eine Erdung entsprechend nationalen bzw. Ortlichen
technischen Standards. Eine Erdung, die den technischen Standards nicht entspricht,
kann einen elektrischen Schlag und/oder eine Fehlfunktion des Roboters zur Folge
haben.

36

Befolgen Sie die beziliglich der Erdung bestehenden ortlichen Vorschriften. Es wird
empfohlen, eine Erdungsleitung mit einem Leiterquerschnitt von mindestens 5,5 mm? zu
verwenden.

SchlieRen Sie die Erdungsleitung direkt am Manipulator an. Verwenden Sie dazu die in der
Abbildung unten dargestellte Bohrung.

=

Bohrung (fur Erdung)

(Abbildung: T3-401S)
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3.7 Anschluss der Kabel

/N

WARNUNG

m Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den

Netzstecker aus der Steckdose. SchlieBen 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
zusammenhéngende Ausristung aus und trennen Sie dann den Netzstecker von der
Spannungsversorgung.

Austauscharbeiten bei eingeschalteter Spannung sind extrem geféhrlich und kénnen zu
einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems flihren.

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 Schéden 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 fiihren.

Die Erdung des Manipulators erfolgt durch das Verbinden mit dem Stromkabel. Stellen
Sie sicher, dass das Stromkabel und der Schutzleiter richtig angeschlossen sind. Wenn
der Schutzleiter mit der Erdung nicht richtig verbunden ist, kann dies zu Branden oder
einem elektrischen Schlag fthren.

A

VORSICHT

B Achten Sie darauf, dass die Seriennummern auf den einzelnen Geréaten

Ubereinstimmen. Eine unsachgeméle Verbindung zwischen der Steuerung und dem
Manipulator kann nicht nur eine unzureichende Funktion des Robotersystems
verursachen, sondern auch zu ernsten Sicherheitsproblemen fiihren.

Bevor Sie den Stecker anschlieBen, 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.

T3/ T6 Rev9

37
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3.7.1 Anschlussbeispiel

************************************************** ’{’ Eingabe-/Ausgabegerat
(1) Hand-E/A-Anschluss

Manipulator

38

)

(2)

©)

(4)

()

.(2) TP-Anschluss R I;r:r:jc:r;t
3) EMERGENCY-Anschl

L(3) EMERGENCY-A r"]~svcwle§~s~wNot-Halt, Sicherheitsabschrankung
4) Memory-Port

*(") ******** e — *+ USB-Speicher |

(5) PC-Anschlussport

A e —

(7) E/A-Anschluss (Eingang)
(8) E/A-Anschluss (Ausgang)
ittt *+ Eingabegerat |
(9) Netzanschluss

++ Ausgabegeréat |

AC 100V-240V

T + Feldbus-E/A

o0  Zugénglicher Anschluss
— Mitgeliefertes Kabel

_____ Bereitzustellendes Kabel

Hand-E/A-Anschluss

Zum Anschliel3en von Eingabe-/Ausgabegeraten der Benutzer.

Wenn Eingabe-Ausgabe-Gerate vorhanden sind, verwenden Sie diesen Anschluss.
Achten Sie bei der Verwendung des Hand-E/A-Anschlusses auf die zulassige
Stromstérke.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb

13. Hand-E/A-Anschluss.

TP-Anschluss
Zum Anschlielen des optionalen Teach-Pendant.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 10. TP-Port.

EMERGENCY

Der EMERGENCY-Anschluss hat Eingédnge, um den Not-Halt-Taster und den
Sicherheitsabschrankungs-Schalter anzuschlieBen.  Schlie3en Sie aus
Sicherheitsgriinden die geeigneten Schalter fur diese Eingabe-Geréte an.

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb 11. Im Notfall.

Memory-Port
Zum AnschlielRen eines USB-Speichers.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 8. Memory-Port.

PC

Zum Anschliel3en des PCs.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb
7. PC-Anschlussport
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(6) LAN (EtherNet-Kommunikation)
Zum Anschliellen des EtherNet-Kabels.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb 9.
LAN-(Ethernet-Kommunikation)-Port.

(7) E/A-Anschluss (Eingang)
Eingangsanschluss fur Ausgabegerét des Benutzers.
Wenn ein Ausgabegerat vorhanden ist, verwenden Sie diesen Anschluss.
Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb 12. Standard
E/A-Anschluss.

(8) E/A-Anschluss (Ausgang)
Ausgangsanschluss fur Eingabegerét des Benutzers.
Wenn ein Eingabegerat vorhanden ist, verwenden Sie diesen Anschluss.
Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb 12. Standard
E/A-Anschluss.

(9) Netzanschluss
Anschluss fir die Stromversorgung des Manipulators.
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3.7.2 Stérungsreduzierung

Um elektrische Stérungen zu minimieren, mussen die folgenden Punkte bei der
Verkabelung des Systems beachtet werden:

Der Schutzleiter der Stromversorgung sollte geerdet sein. (Erdwiderstand: 100 © oder
weniger) Es ist wichtig, den Rahmen des Manipulators zu erden, nicht nur um einen
elektrischen Schlag zu vermeiden, sondern auch um die Auswirkungen der elektrischen
Stoérungen um den Manipulator herum zu reduzieren. Verbinden Sie daher das
Erdungskabel (gelb/griin) des Netzanschlusskabels des Manipulators mit der
Erdklemme der Fabrik-Stromversorgung. Fir weitere Informationen Ulber den Stecker
und das Netzanschlusskabel siehe  Kapitel Einrichten und  Betrieb
3.6. Stromversorgung.

Greifen Sie keinen Strom von einer Stromzufiihrung ab, die mit einem anderen Gerat
verbunden ist, welches Stérungen verursachen kdnnte.

Verlegen Sie keine AC-Stromleitungen und DC-Stromleitungen in demselben
Verdrahtungskanal und lassen Sie mdglichst viel Abstand zwischen den AC- und
DC-Stromleitungen. Verlegen Sie zum Beispiel die AC-Motor-Stromleitung und die
Stromleitung des Manipulators mit einem moglichst groRen Abstand zu Sensor- oder
Ventil-E/A-Leitungen; biindeln Sie nicht beide Arten der Verkabelung mit demselben
Kabelbinder. Wenn Kabel / Kanéle kreuzen missen, sollten sie sich senkrecht
kreuzen. Siehe Abbildung rechts.

AC-Leitungskanal

/

Mdglichst groRer Abstand

\ DC-Leitungskanal

Die Kabel zum E/A-Anschluss und zum EMERGENCY-Anschluss sollten méglichst
kurz sein.  Verwenden Sie ein abgeschirmtes Kabel und verbinden Sie die
Abschirmung mit der Innenseite des angeschlossenen Steckers. Stellen Sie sicher,
dass periphere Storquellen so weit wie moglich entfernt sind.

Stellen Sie sicher, dass die Induktionselemente, die verwendet werden, um die E/A des
Manipulators anzuschlieBen (wie zum Beispiel Relais und Magnetventile), Uber
Loschglieder verfigen. Wenn ein Induktionselement ohne Léschglied verwendet
wird, schliefen Sie ein storunterdriickendes Bauteil, wie eine Diode, parallel zum
Induktionselement an. Stellen Sie bei der Wahl stérunterdriickender Bauteile sicher,
dass diese die Spannung und den anfallenden Strom durch die Induktionsbelastung
verarbeiten kdnnen.

Halten Sie Kabel, wie z. B. USB-Kabel, Ethernet-Kabel oder Feldbus-Kabel, fern von
peripheren Storquellen, weil die Kabel leicht durch Gerdusche gestort werden.
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3.8 Pneumatikschlauche

Der Kabelbaum enthalt Pneumatikschlauche.

Max. verwendbarer pneumatischer . N AuRendurchmesser x
Pneumatikschlauche
Druck Innendurchmesser
. 2 g6mmxg4mm
0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)
1 gammxg25mm

Pneumatikschnellkupplungen fir @ 6 mm und 4 mm (Aulendurchmesser)
Pneumatikschlduche befinden sich an beiden Enden der Pneumatikschléuche.

T3

Detailansicht von A | | Detailansicht von B

Anschluss (blau)
fir @6 mm-Pneumatikschlauch Anschluss (blau)
fur 24 mm-Pneumatikschlauch

@ o ‘ Anschluss (blau)
L] fir g4 mm-Pneumatikschlauch

Anschluss (weil) --g
fir 6 mm-Pneumatikschlauch  Anschluss (blau) fur i
@6 mm-Pneumatikschlauch -I5
[ -
—=pl ®

Anschluss (weiR) &

fur 86 mm-Pneumatikschlauch L -
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T6

T—

0

(== 1=

-

| Detailansicht von A | Detailansicht von B
Anschluss (blau)
fir @6 mm-Pneumatikschlauch Anschluss (blau)
fir @4 mm-Pneumatikschlauch
<1 1@

Anschluss (weil)
fur 86 mm-Pneumatikschlauch

Anschluss (blau) " O
fir 4 mm-Pneumatikschlauch ﬂq
-

Anschluss (blau) _ ¥ T
fir @6 mm-Pneumatikschlauch :g i o

Anschluss (weil)
fir @6 mm-Pneumatikschlauch
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3.9 Standortwechsel und Lagerung

3.9.1 Vorkehrungen flir Standortwechsel und Lagerung

Beachten Sie Folgendes, wenn Sie den Standort des Manipulators wechseln, den
Manipulator lagern oder transportieren.

DIE INSTALLATION MUSS VON QUALIFIZIERTEM MONTAGEPERSONAL
DURCHGEFUHRT WERDEN UND ALLEN NATIONALEN UND LOKALEN
ANFORDERUNGEN ENTSPRECHEN.

AN

WARNUNG

Nur autorisiertes Personal darf einen hangenden Transport durchfiihren und einen Kran
oder Gabelstapler bedienen. Das Ausfiihren dieser Tatigkeiten durch nicht autorisiertes
Personal ist extrem geféhrlich und kann zu schweren Verletzungen und/oder schweren
Schéden an Geréaten des Robotersystems flhren.

A

VORSICHT

Bevor Sie den Standort des Manipulators wechseln, knicken Sie den Arm ein und sichern
Sie ihn fest mit einer Platte, um Hande und Finger vor Quetschungen am Manipulator zu
schiitzen.

Wenn Sie die Ankerschrauben entfernen, stiitzen Sie den Manipulator, um zu verhindern,
dass er umkippt. Das Entfernen der Befestigungsschrauben ohne den Manipulator zu
stlitzen kann dazu fiihren, dass er fallt und Ihre Hande, Finger oder FiRe quetscht.

Zum Tragen des Manipulators bendtigen Sie mindestens zwei Personen, um den
Manipulator an der Transportsicherung zu befestigen oder die Unterseite des 1. Arms
und den Boden des Sockels von Hand zu halten. Wenn Sie die Unterseite des Sockels
von Hand halten, gehen Sie mit &uRerster Vorsicht vor, um zu verhindern, dass lhre
Hénde oder Finger gequetscht werden.

Stabilisieren Sie den Manipulator von Hand, wenn Sie ihn hochheben. Instabiles
Anheben ist extrem gefahrlich und kann dazu flhren, dass der Manipulator herunterfallt.

T3/ T6 Rev9

Wenn Sie den Manipulator tber eine lange Strecke transportieren, befestigen Sie ihn an
der Liefervorrichtung, sodass der Manipulator nicht herunterfallen kann.
Wenn nétig, verpacken Sie den Manipulator genauso, wie er geliefert wurde.

Wenn der Manipulator nach einer langeren Lagerung wieder fiir das Robotersystem
verwendet wird, flihren Sie einen Testlauf des Robotersystems durch, um zu Uberprifen,
ob es richtig funktioniert.

Transportieren und lagern Sie den Manipulator bei einer Temperatur zwischen -25 °C
und +55 °C.

Es wird eine Luftfeuchtigkeit zwischen 10 % und 90 % empfohlen.

Wenn wahrend des Transports oder der Lagerung Kondensation am Manipulator entsteht,
schalten Sie die Spannungsversorgung erst ein, wenn das Kondensat abgetrocknet ist.

Setzen Sie den Manipulator wahrend des Transportes keinen Schldgen oder
Erschiitterungen aus.
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3.9.2 Standortwechsel

B \Wenn Sie den Manipulator installieren oder seinen Standort &ndern, fiihren Sie diesen
Vorgang mit mindestens zwei Personen durch. Die Manipulatoren haben das folgende
A Gewicht. Passen Sie auf, dass Sie lhre Hénde, Finger oder FiiRe nicht quetschen
und/oder dass kein Gerateschaden durch Herunterfallen des Manipulators entsteht.
VORSICHT
T3-401S: ca. 16 kg: 35 Ib.
T6-602S: ca. 22 kg: 49 Ib.

(1) Schalten Sie die Spannungsversorgung an allen Geraten aus und ziehen Sie die Kabel
heraus.

HINWEIS

&

Entfernen Sie die mechanischen Stopper, sofern Sie diese zur Begrenzung des
Arbeitsbereichs der 1. und 2. Achse verwenden. Né&here Informationen zum
Arbeitsbereich finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb:

5.2 Arbeitsbereich-Einstellung durch mechanische Stopper.

(2) Bedecken Sie den 2. Arm und das Leistungsteil mit einer Platte, um Beschadigungen
am Arm zu vermeiden.
Beispiel fur Armhalteposition

2. Arm }\ 4”:"' 'xs'.
Hﬁi }0_1\\ e “_\Leistungsteil

..;—C__s-j__ﬂ__ug"’ ‘n
1. Arm)/ “ﬂ‘
1] & 5
||@ ~1e

| @p-

} —ta]
o (Abbildung: T3-401S)

Halten Sie die Unterseite des 1. Arms von Hand fest, um die Befestigungsschrauben
zu losen.

3)

Entfernen Sie den Manipulator dann vom Basistisch.
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4. Einstellung des Greifers

4. Einstellung des Greifers

4.1 Anbringen eines Greifers

Die Benutzer sind flir die Herstellung ihres eigenen Greifers/ihrer eigenen Greifer
verantwortlich. Bevor Sie einen Greifer anbringen, befolgen Sie diese Richtlinien.

A

® \Wenn Sie einen Greifer verwenden, der

mit einer Greiferzange oder einer
Spannvorrichtung ausgestattet ist, schlieRen Sie Leitungen und/oder Pneumatikschlauche
richtig an, sodass die Greiferzange das Werkstlick nicht loslasst, wenn der Strom des
Robotersystems ausgeschaltet wird. UnsachgemaBes Anschlielen der Kabel und/oder
Pneumatikschlduche kann das Robotersystem und/oder das Werkstiick beschéadigen, weil

VORSICHT das Werkstiick losgelassen wird, wenn der Not-Halt-Taster gedriickt wird.

Die E/A-Ausgange sind bei Herstellung so konfiguriert worden, dass sie automatisch

durch Stromunterbrechung, Not-Halt-Taster oder die anderen Sicherheitseigenschaften

des Robotersystems ausschalten (0).

Z-Achse

- Bringen Sie einen Greifer am unteren Ende der Z-Achse an.

Fur die Z-Achsenabmessungen und die Gesamtabmessungen des Manipulators, lesen Sie
Einrichten und Betrieb: 2. Spezifikationen.

- Verschieben Sie nicht den mechanischen Stopper der Obergrenze an der unteren Seite
der Z-Achse. Andernfalls kann der mechanische Stopper der Obergrenze den
Manipulator treffen, wenn eine ,,Jump (Sprung)-Bewegung* ausgefiihrt wird, sodass das
Robotersystem maoglicherweise nicht richtig funktioniert.

- Verwenden Sie einen Klemmring mit einer M4-Schraube oder gréRer, um den Greifer an
der Z-Achse zu befestigen.

Bremsfreigabetaster

- Die 3. Achse kann nicht manuell auf/ab bewegt
werden, da die Magnetbremse auf die Achse
wirkt, wéhrend der Strom des Robotersystems ' Bremsfreigabetaster
ausgeschaltet ist. =N
Dies verhindert, dass die Z-Achse gegen , ”ﬁ‘éﬁ\‘

Peripheriegerate schlagt, fir den Fall, dass die } i HJ\}\A
Z-Achse durch das Gewicht des Greifers S _’_:-Zf:{?»\
abgesenkt wird, wenn der Strom wahrend des TN /‘
Betriebes ausgeschaltet wird, oder wenn der NN \ '
Motor ausgeschaltet wird, obwohl der Strom NS \“——)
. . e
eingeschaltet ist. -
Um die 3. Achse auf/fab zu bewegen, -
wéhrend ein Greifer angebracht wird, ﬂ
schalten Sie den Manipulator ein und
drucken Sie den Bremsfreigabetaster. Die Z-Achse kann
. o . ] durch das Gewicht
Dieser Knopf ist ein Taster; die Bremse wird des Greifers
nur geldst, wenn der Knopf gedrtickt wird. abgesenkt werden.

- Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wahrend der Betatigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichtes eines Greifers absenken kann.
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Layouts

- Wenn Sie den Manipulator mit einem Greifer betreiben, kann der Greifer den
Manipulator aufgrund des AuBendurchmessers des Greifers, der GroBe des
Werkstiickes oder der Position der Arme behindern. Wenn Sie Ihren Systemaufbau
entwerfen, beachten Sie den Storbereich des Greifers.

4.2 Anbringen von Kameras und Ventilen

An der Unterseite des 2. Armes befinden sich Gewindebohrungen, wie in der Abbildung
unten dargestellt. Verwenden Sie diese Bohrungen, um Kameras, Ventile oder andere
Geréte anzubringen.

T3

236.2

RE==i=

Von der Sockel-Montageflache

35 58 20 4-M4 Tiefe g8

4.5

8 |4 E

2-M4 Tiefe 8/

o0 o,
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4.3 Einstellen von Weight (Gewicht) und Inertia (Tragheit)

Um eine optimale Manipulator-Leistung sicherzustellen, ist es wichtig zu Uberprifen, ob
die Last (Gewicht des Greifers und Werkstlicks) und das Massetragheitsmoment der Last
innerhalb der maximalen Nennwerte fir den Manipulator liegen, und dass die 4. Achse
nicht exzentrisch wird.

Wenn die Last oder das Tragheitsmoment die Nennwerte Uberschreitet oder wenn die Last
exzentrisch wird, folgen Sie den Schritten Einrichten und Betrieb: 4.3.1Einstellen von
Weight (Gewicht und Einstellen von Inertia (Tragheit) unten, um die Parameter
einzustellen.

Durch das Einstellen der Parameter wird die PTP-Bewegung des Manipulators optimiert,
die Vibration reduziert, die Bewegungszeit verkiirzt und die Kapazitét flr grofRere Lasten
verbessert.  Zusdtzlich wird durch das Einstellen der Parameter die anhaltende Vibration
reduziert, die erzeugt wird, wenn das Tragheitsmoment an Greifer und Werksttick groRer
als die Standardeinstellung ist.

4.3.1 Einstellen von Weight (Gewicht)

A

VORSICHT

Das Gesamtgewicht von Greifer und Werkstuick darf bei T3 3 kg und bei T6 6 kg nicht
Uberschreiten. Manipulatoren der T3-Serie sind nicht flir die Arbeit mit Lasten Uber 3 kg
(T3) bzw. 6 kg (T6) ausgelegt.

Stellen Sie den Weight-Parameter immer entsprechend der Last ein. Das Einstellen eines
Wertes, der Kleiner ist als die tatséchliche Last, kann Fehler, starke Erschitterungen und
eine ungentigende Funktion des Manipulators verursachen. Aullerdem verkdirzt sich die
Lebensdauer von Bauteilen und es kommt zu Positionsabweichungen durch
Uberspringende Zahnriemen.

EPSON
RC+
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Die zul8ssige Gewichtskapazitat (Greifer und Werksttick) der T-Serie betragt fr:

T3: Nennwert 1 kg, Maximalwert 3 kg
T6: Nennwert 2 kg, Maximalwert 6 kg

Wenn die Last (Gewicht von Greifer und Werkstiick) die Nennlast tberschreitet, andern
Sie die Einstellung des Weight-Parameters.

Nachdem die Einstellung geadndert wurde, wird die maximale Geschwindigkeit der
Beschleunigung/Verzégerung des Robotersystems bei der PTP-Bewegung automatisch
entsprechend dem Weight-Parameter eingestellt.

Last an der Z-Achse
Die Last (Gewicht des Greifers und Werkstiickes) an der Z-Achse kann durch die
Weight-Parameter eingestellt werden.

Geben Sie einen Wert in das Textfeld [Lasttragheit:] auf der [Inertia]-Seite
([Tools]-[Robotermanager]) ein. (Sie konnen den Inertia-Befehl auch im
[Befehlseingabefenster] ausfiihren.)

Last auf dem Arm

Wenn Sie eine Kamera oder andere Gerate am Arm anbringen, berechnen Sie das Gewicht
als Aquivalent zur Z-Achse. Addieren Sie dies dann zur Last und geben Sie das
Gesamtgewicht in den Weight-Parameter ein.
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Aquivalenzformel

Wenn Sie das Gerat in der Nédhe der 2. Achse anbringen:Wwm = M (L1)%/(L1+L2)?
Wenn Sie das Gerat am Ende des 2. Arms anbringen: ~ Wwm = M (Lm)?/(L2)?
Wwm : dquivalentes Gewicht
M : Gewicht der Kamera usw.
L1 : Lange des 1. Armes
L2 : Lange des 2. Armes
Lm  : Abstand vom Drehzentrum der 2. Achse zum Schwerpunkt der Kamera
USW.

<Beispiel> Eine ,,1 kg“-Kamera ist am Ende des Armes der T3-Serie angebracht (180 mm entfernt
vom Drehzentrum der 2. Achse), welcher ein Lastgewicht von ,,1 kg* hat.

M=1 = Z-Achse
L2=175 1 i =
Lm =225 Kamera- || ="
ewicht —— /U
Wm=1x2252/1752 %/Izlkg = /

./'

=1,653 > 1.7 (aufrunden) 1 2. Achse

W+Wm=1+1,7=2,7 )
/—.
Geben Sie ,,2,7* als Weight-Parameter ein. L=175 mm
Lm=225 mm

Automatische Geschwindigkeitseinstellung durch Weight
T3

(%) 120 100_100
100 100 5100

80
60
40
20

|
0 1 2 3 (kg Weight-Parameter des Greifers

* Der Prozentsatz im Diagramm basiert auf der Geschwindigkeit bei Nennlast (1 kg) als 100 %.
T6

(%)1201
100¢
80
60
40
20

100 _100 100 100 100

| | | |
0 1 2 3 4 5 6 (kg)
Weight-Parameter des Greifers

* Der Prozentsatz im Diagramm basiert auf der Geschwindigkeit bei Nennlast (2 kg) als 100 %.
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Automatische Beschleunigungs-/Verzégerungs-Einstellung durch Weight
T3

W
80 \30
50 \eo

=)

40
20

Weight-Parameter des Greifers

|
2 3(kg)
* Der Prozentsatz im Diagramm basiert auf der Geschwindigkeit bei Nennlast (1 kg) als 100 %.

T6

Dl

100 100 -

80 R -
60 \D\

40
20

0 1

30 45

o 1 2 3 4

5 6 ‘(kg)

Weight-Parameter des Greifers

* Der Prozentsatz im Diagramm basiert auf der Geschwindigkeit bei Nennlast (2 kg) als 100 %.

4.3.2 Einstellen von Inertia (Tragheit)

Massentragheitsmoment und die Inertia-Einstellung

Das Massentrdgheitsmoment ist definiert als ,das Verhéltnis des Drehmoments,
angewendet auf einen starren Korper und dessen Widerstand gegen die Bewegung“.
Dieser Wert wird typischerweise als ,,Massentragheitsmoment”, ,,Massentragheit” oder
,GD? bezeichnet. Wenn der Manipulator mit zusatzlich an der Z-Achse angebrachten
Objekten (wie zum Beispiel einem Greifer) arbeitet, muss das Massentrdgheitsmoment der
Last beachtet werden.

A

VORSICHT

Das Massentragheitsmoment der Last (Gewicht von Greifer und Werkstiick) muss fiir T3
0,01 kg m? bzw. fiir T6 0,08 kg m? oder weniger betragen. Manipulatoren der T-Serie
sind nicht daftir ausgelegt, mit Massentragheitsmomenten von tiber 0,01 kg m? (T3) bzw.
0,08 kg m? (T6) zu arbeiten. Stellen Sie den Weight-Parameter immer entsprechend der
Last ein. Das Einstellen eines Wertes, der kleiner ist als die tatséchliche Last, kann
Fehler, starke Erschitterungen und eine ungenigende Funktion des Manipulators
verursachen. Auflerdem verkiirzt sich die Lebensdauer von Bauteilen und es kommt zu
Positionsabweichungen durch tberspringende Zahnriemen.

50

Das zulassige Massentragheitsmoment der Last flr Manipulatoren der T-Serie betrégt

0,003 kg m? als Nennwert und 0,01 kg m? als Maximalwert (T3) bzw. 0,01 kg m? als
Nennwert und 0,08 kg m? als Maximalwert (T6).
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Wenn das Massentragheitsmoment den Nennwert Gberschreitet, &ndern Sie die
Parameter-Einstellung fur das Tragheitsmoment iber den Inertia-Befehl. Nachdem die
Einstellung  geédndert wurde, wird die maximale Geschwindigkeit der
Beschleunigung/Verzogerung der 4. Achse bei der PTP-Bewegung automatisch
entsprechend dem Trégheitsmoment-Wert eingestellt.

Massentragheitsmoment an der Z-Achse
Das Massentragheitsmoment (Gewicht von Greifer und Werkstiick) an der Z-Achse kann
durch den ,, Tragheitsmoment (Inertia)“*-Parameter des Inertia-Befehls eingestellt werden.

Geben Sie einen Wert in das Textfeld [Lasttragheit:] auf der [Inertia]-Seite
RC+ ([Tools]-[Robotermanager])  ein. (Sie  konnen den Inertia-Befehl auch im
[Befehlseingabefenster] ausfihren.)

Automatische Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellung der 4. Achse
durch Inertia (Tragheitsmoment)
T3

(%) 120
100 [© o

80 \ 75
60 \

40 N0
20

| | | | | |
0 0.002 0.004 0.006 0.008 0.01 0.012 (kgm?)
Parameter Tragheitsmoment

T6

(%)120
100

80

60 t\fo\

40

—a
35

100

20

| | | | | |
0 0.020 0.040 0.060 0.080 0.1 (kgm?)
Parameter Tragheitsmoment
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Grof3e der Exzentrizitat und Inertia-Einstellung

A

VORSICHT

Die Grolie der Exzentrizitat der Last (Gewicht des Greifers und des Werkstiicks) muss
weniger als 100 mm (T3) bzw. 150 mm (T6) betragen. Die Manipulatoren der T-Serie
sind nicht fiir Exzentrizitatswerte von mehr als 100 mm (T3) bzw. 150 mm (T6)
ausgelegt.

Stellen Sie den Weight-Parameter immer entsprechend der Last ein. Das Einstellen
eines Wertes, der kleiner ist als die tatsachliche Last, kann Fehler, starke Erschitterungen
und eine ungenigende Funktion des Manipulators verursachen. Auflerdem verkirzt sich
die Lebensdauer von Bauteilen und es kommt zu Positionsabweichungen durch
Uberspringende Zahnriemen.

EPSON
RC+
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Die zuldssige Grolie der Exzentrizitat der Last bei der T-Serie ist
0 mm als Nennwert und 100 mm als Maximalwert (T3) bzw. 0 mm als Nennwert und
150 mm als Maximalwert (T6).
Wenn die GroRe der Exzentrizitat der Last den Nennwert Uberschreitet, andern Sie die
Einstellung des Parameters der GroRe der Exzentrizitat des Inertia-Befehls. Nachdem die
Einstellung  gedndert wurde, wird die maximale  Geschwindigkeit der
Beschleunigung/Verzégerung des Manipulators bei der PTP-Bewegung automatisch
entsprechend der ,,GroRRe der Exzentrizitat* eingestellt.

GroRe der Exzentrizitat Drehzentrum

@ Position des Schwerpunktes der

GrolRe der Exzentrizitat
i (T3:100/T6: 150 mm oder weniger)

GroRRe der Exzentrizitéat der Last an der Z-Achse

Die GroRe der Exzentrizitat der Last (Gewicht des Greifers und des Arbeitsstiickes) an der
Z-Achse kann durch den ,exzentrische Quantitat“-Parameter des Inertia-Befehls
eingestellt werden.

Geben Sie einen Wert in das Textfeld [Exzentrizitdt:] auf der [Inertia]-Seite
([Tools]-[Robotermanager]) ein. (Sie konnen den Inertia-Befehl auch im
[Befehlseingabefenster] ausfiihren.)
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Automatische Beschleunigungs-/Verzdgerungs-Einstellung durch Inertia
(Grole der Exzentrizitat)

T3
(%) 120 l
100
100 \
80
60 \..60
40 \40
20
| | |
0 50 75 100 (mm)
Exzentrizitatseinstellung
T6
(%) 120
lloo

100

80 \

60 \70

40 i
\n3°\n20

20

| |
0 50 75 100 150 (mm)

Exzentrizitatseinstellung

* Der Prozentsatz im Diagramm basiert auf der Beschleunigung/Verzégerung bei
Nennexzentrizitat (0 mm) als 100 %.
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54

Das Massentragheitsmoment berechnen
Beziehen Sie sich auf die folgenden Beispielformeln, um das Massentragheitsmoment der
Last (Greifer und Werkstiick) zu berechnen.

Das Massentrdgheitsmoment der Gesamtlast wird berechnet aus der Summe jedes
Teiles (a), (b) und (c).

Drehzentrum
@ Welle der 3. Achse
Greifer (a)
Werkstiick (b) f Werkstiick (c)
Gesamt- _| Massentragheits- Massentragheits- Massentragheits-
Massentragheits- moment des moment des moment des
moment Greifers (a) Werkstiicks (b) Werkstticks (c)

Die Methoden zur Berechnung des Massentragheitsmoments fiir (a), (b) und (c) sind im
Folgenden dargestellt. Berechnen Sie das Gesamttragheitsmoment mithilfe der
Grundformeln.
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(a) Massentragheitsmoment eines rechteckigen Quaders

Drehzentrum Schwerpunkt des rechteckigen Quaders

'Masse (m) / . b2+h2 L
12

(b) Massentragheitsmoment eines Zylinders

()

Schwerpunkt des Zylinders Drehzentrum

r
m — +mx L2
2

Massentragheitsmoment einer Kugel

Schwerpunkt der Kugel

Drehzentrum g

mir2+m><L2
5
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4.4 Vorkehrungen fur die Auto-Beschleunigung/Verzégerung der 3. Achse

Wenn Sie den Manipulator horizontal mit einer PTP-Bewegung mit der 3. Achse (Z) an
einer hohen Position verfahren, ist die Bewegungszeit kiirzer.

Wenn die 3. Achse unter einen bestimmten Punkt gelangt, wird die
Auto-Beschleunigung/Verzbégerung verwendet, um die Beschleunigung / Verzdégerung zu
reduzieren. (siehe Abbildungen unten). Je hoher die Position der Z-Achse ist, desto
schneller ist die Bewegungs-Beschleunigung / Verzégerung. Es benétigt jedoch mehr Zeit,
die 3. Achse auf und ab zu bewegen. Stellen Sie die Position der 3. Achse fir die
Manipulatorbewegung ein, unter Beriicksichtigung der Beziehung zwischen der aktuellen
Position und der Zielposition.

Die Obergrenze fir die 3. Achse wahrend der horizontalen Bewegung mit dem
Jump-Befehl kann mit dem LimZ-Befehl eingestellt werden.

Automatische Beschleunigung/Verzégerung verglichen mit der Position der
3. Achse

T3

(%)120
100 100

100 \

80

60 N\50 50
40

20

|
0 -50 -100

|
-200 (mm)
Hoéhe der Z-Achse

!
-150

T6

OON20]
100
80
T
60 &
40
20

100 _100

|
0 -50 -100

|
-200 (mm)
Hoéhe der Z-Achse

|
-150

* Die Zahlen im Diagramm (%) geben das Verhdltnis zur Beschleunigungs-/
Verzégerungsgeschwindigkeit an der oberen Grenzposition der Z-Achse an.

HINWEIS ~ Wenn Sie den Manipulator horizontal verfahren, wahrend die Z-Achse abgesenkt wird,
& kann dies zu einem Uberschwingen an der Zielposition fiihren.
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5. Arbeitsbereich

A ®m Wenn Sie den Arbeitsbereich aus Griinden der Sicherheit begrenzen, miissen der
Pulse-Bereich und die mechanischen Stopper immer gleichzeitig eingestellt werden.

VORSICHT

Der Arbeitsbereich wird bei Herstellung voreingestellt, wie in Einrichten und Betrieb:
5.4 Standard Arbeitsbereich. Das ist der maximale Arbeitsbereich des Manipulators.

Es gibt die folgenden drei Methoden, den Arbeitsbereich einzustellen:
1. Einstellen durch den Pulse-Bereich (flr alle vier Achsen)
2. Einstellen durch mechanische Stopper (fur die 1. bis 3. Achse)

3. Einstellen des kartesischen (rechteckigen) Bereichs im X, Y Koordinatensystem
des Manipulators (fur 1. und 2. Achse)

Einstellung
rechteckiger Bereich
Mechanischer Arbeitsbereich Mechanischer
Stopper Stopper

Pulse-Bereich ———————>

Wenn der Arbeitsbereich wegen der Anordnungseffizienz oder der Sicherheit gedndert
wurde, folgen Sie den Beschreibungen in 5.1 bis 5.3, um den Bereich einzustellen.

5.1 Einstellung des Arbeitsbereiches durch den Pulse-Bereich (fir alle
Achsen)

Pulse sind die Basiseinheit der Manipulator-Bewegung. Der Arbeitsbereich des
Manipulators wird durch den Pulse-Bereich zwischen dem unteren Pulse-Limit und dem
oberen Limit jeder Achse gesteuert.

Pulse-Werte werden vom Encoder-Ausgang des Servomotors gelesen.

Far den maximalen Pulse-Bereich, lesen Sie die folgenden Abschnitte.
Der Pulse-Bereich muss innerhalb des mechanischen Stopper-Bereiches eingestellt
werden.

5.1.1 Max. Pulse-Bereich der 1. Achse
5.1.2 Max. Pulse-Bereich der 2. Achse
5.1.3 Max. Pulse-Bereich der 3. Achse
5.1.4 Max. Pulse-Bereich der 4. Achse

HINWEIS  Sobald der Manipulator einen Arbeitsbefehl erhalten hat, Gberprift er, ob sich die
& Zielposition, die durch den Befehl angegeben wurde, im Pulse-Bereich befindet, bevor er
arbeitet. Wenn die Zielposition auferhalb des eingestellten Pulse-Bereiches liegt, tritt ein

Fehler auf und der Manipulator bewegt sich nicht.

Der Pulse-Bereich kann auf der [Range]-Seite ([Tools] — [Robotermanager]) eingestellt
RCH werden. (Sie kdnnen den Range-Befehl auch im [Befehlseingabefenster] ausfiihren.)
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5.1.1 Max. Pulse-Bereich der 1. Achse

Die 0-Pulse-Position (Null) der 1. Achse ist die Position, in der der 1. Arm in die
positive (+) Richtung auf der X-Koordinaten-Achse zeigt.

Wenn 0-Pulse der Startpunkt ist, ist der Wert gegen Uhrzeigersinn als der positive (+)
definiert und der Wert im Uhrzeigersinn als der negative (—).

+B

+Y

/ +X 0 Pulse
B

A: Max. Arbeitsbereich

B: Max. Pulse-Bereich

T3

T6

+ 132 Grad

— 95574 bis 505174 Pulse

—152918 bis 808278 Pulse

5.1.2 Max. Pulse-Bereich der 2. Achse

Die 0-Pulse-Position (Null) der 2. Achse ist die Position, in der der 2. Arm eine Linie mit
dem 1. Arm bildet. Wenn O0-Pulse der Startpunkt ist, ist der Pulse-Wert gegen
Uhrzeigersinn als positiv (+) und der Wert im Uhrzeigersinn als negativ (=) definiert.

+B

0 Pulse

A: Max. Arbeitsbereich

B: Max. Pulse-Bereich

T3

+ 141 Grad

+ 320854 Pulse

T6

+ 150 Grad

+ 341334 Pulse
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5.1.3 Max. Pulse-Bereich der 3. Achse
Die 0-Pulse-Position (Null) der 3. Achse ist die Position, in der sich die Z-Achse an ihrer
Obergrenze befindet.

Der Pulse-Wert ist immer negativ, da die 3. Achse immer unterhalb der 0 Pulse-Position
verféhrt.

1i
Obergrenze: 0 Pulse [ 1 '

Hub der 3. Achse Niedrigster Pulse
T3 150 mm —187734 Pulse
T6 200 mm —245760 Pulse

5.1.4 Max. Pulse-Bereich der 4. Achse

Die 0-Pulse-Position (Null) der 4. Achse ist die Position, in der die flache Stelle nahe dem
Ende der Achse zum Ende des 2. Arms zeigt. Wenn 0-Pulse der Startpunkt ist, ist der

Pulse-Wert gegen Uhrzeigersinn als positiv (+) und der Wert im Uhrzeigersinn als
negativ (=) definiert.

+Y Gegen den Uhrzeigersinn (+Wert)

[T N
/ /’_—\o » +X  T3:0+ 71760 pulse
‘ Lg_f/ T6: 0 £ 245760 pulse

Im Uhrzeigersinn (-Wert)
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5.2 Einstellung des Arbeitsbereiches durch mechanische Stopper

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

Die 1. und die 2. Achse haben Gewindebohrungen an den Stellen, die den Winkeln fiir die
Einstellungen der mechanischen Stopper entsprechen. Befestigen Sie die Schrauben in den
Gewindebohrungen, die dem Winkel entsprechen, den Sie einstellen mdchten.

Die 3. Achse kann auf jede Lange eingestellt werden, die kleiner als der maximale Hub ist.

Mechanischer Stopper der
3. Achse

(Mechanischer Stopper der
Untergrenze)

Mechanischer
Stopper der 2. Achse
[E(verstellbar)

f==—1 Mechanischer
Stopper der 1. Achse
(feststehend)

Hi

Stopper der Obergrenze.)

(Verschieben Sie nicht ﬁ‘ I
den mechanischen /

Mechanischer Stopper der Mechanischer

2. Achse (feststehend) Stopper der 1. Achse \ .}
(verstellbar)

'i,u_u.l

5.2.1 Einstellen der mechanischen Stopper der 1. Achse und der
2. Achse
Die 1. und die 2. Achse haben Gewindebohrungen an den Stellen, die den Winkeln fiir die

Einstellungen der mechanischen Stopper entsprechen. Befestigen Sie die Schrauben in den
Gewindebohrungen, die dem Winkel entsprechen, den Sie einstellen mdchten.

Befestigen Sie die Schrauben fuir den mechanischen Stopper an den folgenden Stellen.
Mechanische Stopper der 1. Achse (Ansichten der Unterseite des 1. Arms)

a b
3 Einstellwinkel 110° -110°
Pulse-Wert 455112 Pulse —45512 Pulse
6 Einstellwinkel 115° —115°
Pulse-Wert 466489 Pulse —56889 Pulse
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Gilt nur fur die
2. Achse (T3)

HINWEIS

&
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RC+
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(4)

Mechanische Stopper der 2. Achse (Ansichten der Oberseite des 1. Arms)

a b
T3 Einstellwinkel 120° -120°
Pulse-Wert 273066 Pulse —273066 Pulse
6 Einstellwinkel 125° —125°
Pulse-Wert 284444 Pulse —284444 Pulse

(1) Schalten Sie den Manipulator aus.

(2) Schrauben Sie eine Innensechskantschraube in die dem Winkel entsprechende
Gewindebohrung und ziehen Sie sie fest.

Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit von der Armabdeckung.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7. Abdeckung.

Innensechskant-
Achse schraube Anzahl der Empfohlenes
(durchgehendes Schrauben Anzugsmoment
Gewinde)
1| MBx10-Schrauben | WS €N P10 15 3 .m (125 kgf.cm)

3)

Schalten Sie den Manipulator ein.

Stellen Sie den Pulse-Bereich entsprechend der neuen Positionen der mechanischen
Stopper ein.

Stellen Sie sicher, dass Sie den Pulse-Bereich innerhalb der Positionen des

mechanischen Stopper-Bereiches einstellen.

Beispiel: Fir T3-401S
Der Winkel der 1. Achse kann zwischen —110 und +110 Grad eingestellt werden.
Der Winkel der 2. Achse kann zwischen —120 und +120 Grad eingestellt werden.

Fuhren Sie die folgenden Befehle im [Befehlseingabefenster] aus:
>JRANGE 1, -45512, 455112 ' Stellt den Pulse-Bereich der 1. Achse ein.
>JRANGE 2,- 273066, 273066 ' Stellt den Pulse-Bereich der 2. Achse ein.
>RANGE " Uberpriift die Einstellung unter
Verwendung von Range.
-45512, 455112, -273066, 273066, -187734
,0, -71760, 71760
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®)

(6)

EPSON
RC+

Verschieben Sie den Arm von Hand, bis er die mechanischen Stopper berthrt und
stellen Sie sicher, dass der Arm wéhrend des Betriebes nicht an ein Peripheriegerat
anschlagt.

Betreiben Sie die geédnderte Achse mit geringen Geschwindigkeiten, bis sie die
Positionen des minimalen und maximalen Pulse-Bereiches erreicht. Stellen Sie
sicher, dass der Arm nicht an die mechanischen Stopper anschlagt.  (Uberpriifen Sie
die Position des mechanischen Stoppers und den Arbeitsbereich, den Sie eingestellt
haben.)
Beispiel: Fir T3-401S
Der Winkel der 1. Achse kann zwischen —110 und +110 Grad eingestellt werden.
Der Winkel der 2. Achse kann zwischen —120 und +120 Grad eingestellt werden.

Fuhren Sie die folgenden Befehle im [Befehlseingabefenster] aus.

>MOTOR ON Schaltet die Motoren ein.

>POWER LOW ' Schaltet in den Low-Power-Modus.

>SPEED 5 ' Stellt eine niedrige Geschwindigkeit ein.

>PULSE -45512,0,0,0 " Verfédhrt an die min. Pulse-Position der
1. Achse.

>PULSE 455112,0,0,0 " Verféhrt an die max. Pulse-Position der
1. Achse.

>PULSE 204800,-273066,0,0 ' Verfahrt an die min. Pulse-Position der
2. Achse.

>PULSE 204800,273066,0,0 ' Verfahrt an die max. Pulse-Position der
2. Achse.

Der Pulse-Befehl (Go Pulse-Befehl) verféhrt alle Achsen gleichzeitig in die
angegebenen Positionen.  Geben Sie sichere Positionen unter Berlicksichtigung aller
Achsen an.

In diesem Beispiel wird die 1. Achse zum Mittelpunkt ihres Bewegungsbereiches
verfahren (Pulse-Wert: 204800) wahrend die 2. Achse tberpruft wird.

Wenn der Arm an die mechanischen Stopper anschlagt oder wenn ein Fehler auftritt,
nachdem der Arm an die mechanischen Stopper angeschlagen ist, setzen Sie den
Pulse-Bereich entweder auf einen engeren Bereich zurlick oder erweitern Sie die
Positionen des mechanischen Stopper innerhalb der Grenzen.
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5.2.2 Einstellen des mechanischen Stoppers der 3. Achse

@)

)

HINWEIS

=

@)
(4)

HINWEIS

&
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(®)

Schalten Sie den Manipulator ein und schalten Sie die Motoren mit dem Motor
OFF-Befehl aus.

Driicken Sie die Z-Achse hoch, wahrend Sie N
den Bremsfreigabetaster drlicken. | Bremsfreigabetaster

Driicken Sie die Z-Achse nicht bis zu ihrer
Obergrenze hoch, da es ansonsten schwer ist,
die obere Abdeckung des Armes zu entfernen.
Driicken Sie die Z-Achse bis zu der Position

\L\‘E{;{;}é\?\
I\ Schraube am

mechanischen

Stopper der

hoch, in welcher die Position des Untergrenze
mechanischen Stoppers der 3. Achse gedndert e T3:M3x10
. T6:M4x15
werden kann. e
T“—{/Z-Achse

Wenn Sie den Bremsfreigabetaster driicken, kann die Z-Achse durch das Gewicht des
Greifers abgesenkt werden. Halten Sie die Z-Achse mit der Hand fest, wahrend Sie
den Taster driicken.

Schalten Sie den Manipulator aus.

Losen Sie Schraube (T3: M3x10, T6: M4x15) am mechanischen Stopper der
Untergrenze.

Ein mechanischer Stopper ist sowohl oben als auch unten an der 3. Achse angebracht.
Es kann jedoch lediglich die Position des mechanischen Stoppers der Untergrenze oben
an der Achse geandert werden. Entfernen Sie nicht den mechanischen Stopper der
Obergrenze auf der Unterseite, da hiermit der Kalibrierungspunkt der 3. Achse
angegeben wird.

Das obere Ende der Z-Achse bestimmt
den maximalen Hub. Bewegen Sie den
mechanischen Stopper der Untergrenze
um die L&nge herunter, um welche Sie

den Hub begrenzen wollen. M.ess.en %E _‘

Wenn zum Beispiel der mechanische | S'© diesen 7 |
Abstand. %l

Stopper der Untergrenze auf II_ et

»150 mm* Hub eingestellt ist, ist der
Z-Koordinaten-Wert  der  Untergrenze
,—150“ Um den Wert auf ,,-130“ zu
andern, bewegen Sie den mechanischen
Stopper der Untergrenze
,20 mm* herunter. Verwenden Sie einen
Messschieber, um den Abstand zu
messen, wenn Sie den mechanischen
Stopper einstellen.
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Ziehen Sie die Schraube (T3: M3x10, T6: M4x15) am mechanischen Stopper der
Untergrenze fest.

Empfohlenes Anzugsmoment:
T3:2,4+0,1 N-m
T6:5,5+0,25 N-m

Schalten Sie den Manipulator ein.

Bewegen Sie die 3. Achse an ihre Untergrenze, wahrend Sie den Bremsfreigabetaster
driicken. Uberpriifen Sie dann die Position der Untergrenze. Senken Sie den
mechanischen Stopper nicht zu weit ab. Ansonsten erreicht die Achse keine
Zielposition.

Berechnen Sie den Untergrenzen-Pulsewert des Pulse-Bereiches mit der unten
dargestellten Formel und stellen Sie den Wert ein.

Das Ergebnis der Berechnung ist immer negativ, weil der Z-Koordinatenwert der
Untergrenze negativ ist.

Pulse-Untergrenze (Pulse)
= Z-Koordinatenwert der Untergrenze (mm) / Auflésung der 3. Achse (mm/Pulse)**

** Informationen zur Auflésung der 3. Achse finden Sie im Kapitel Einrichten und
Betrieb 2.4 Spezifikationen.

Fuhren Sie den folgenden Befehl im [Befehlseingabefenster] aus. Geben Sie den
errechneten Wert als X. ein.
>JRANGE 3,X,0 ' Stellt den Pulse-Bereich der 3. Achse ein.

(10) Verwenden Sie den Pulse-Befehl (Go Pulse-Befehl), um die 3. Achse mit langsamer

HINWEIS

&

EPSON
RC+

Geschwindigkeit in die Position der Untergrenze des Pulse-Bereiches zu verfahren.
Wenn der Bereich des mechanischen Stoppers kleiner ist als der Pulse-Bereich, trifft
die 3. Achse den mechanischen Stopper und ein Fehler tritt auf. Wenn der Fehler
auftritt, andern Sie entweder den Pulse-Bereich auf einen engeren Bereich oder
erweitern Sie die Position des mechanischen Stoppers innerhalb der Grenzen.

Wenn es schwierig zu Uberprifen ist, ob die 3. Achse an einen mechanischen Stopper
anschlégt, schalten Sie den Manipulator aus und heben Sie die obere Armabdeckung
an, um von der Seite den Umstand zu priifen, der das Problem verursacht hat.
Fuhren Sie die folgenden Befehle im [Befehlseingabefenster] aus. Geben Sie den in
Schritt (9) berechneten Wert als X ein.

>MOTOR ON ' Schaltet die Motoren ein.

>SPEED 5 ' Stellt eine niedrige Geschwindigkeit ein.

>PULSE 0,0,X,0 'Verfahrt an die Pulse-Position der Untergrenze der
3. Achse.

(In diesem Beispiel sind alle Pulse, auBer denen der
3. Achse ,,0“. Ersetzen Sie diese Nullen durch andere
Pulse-Werte, die eine Position bestimmen, an welcher keine
Beeintrdchtigung besteht, auch wenn die 3. Achse
abgesenkt wird.)
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5.3 Einstellen des kartesischen (rechteckigen) Bereichs im
X, Y-Koordinatensystem des Manipulators (fir 1. und 2. Achse)

EPSON
RC+

Verwenden Sie diese Methode, um die Ober- und Untergrenzen der X- und Y-Koordinaten
Zu setzen.

Diese Einstellung ist nur fur die Software erforderlich. Daher &ndert sie nicht den
physikalischen Bereich. Der maximale physikalische Bereich richtet sich nach der Position
der mechanischen Stopper.

Stellen Sie die XYLim-Einstellung auf der [XYZ Limits]-Seite ([Tools] -
[Robotermanager]) ein.
(Sie kénnen den XY Lim-Befehl auch im [Befehlseingabefenster] ausfiihren.)

5.4 Standard-Arbeitsbereich

T3/T6 Rev.9

Die folgenden Arbeitsbereichsdiagramme zeigen die Standardspezifikation (Maximum).
Wenn jeder Achsmotor servogesteuert wird, bewegt sich der Mittelpunkt des niedrigsten
Punktes der 3. Achse (Z-Achse) in den Bereichen, die in der Abbildung dargestellt sind.

,Durch mechanischen Stopper begrenzter Bereich* ist der Bereich, in welchem der
Mittelpunkt des niedrigsten Punktes der 3. Achse bewegt werden kann, wenn sich kein
Achsmotor unter Servosteuerung befindet.

»Mechanischer Stopper* stellt den begrenzten Arbeitsbereich ein, so dass der Mittelpunkt
der 3. Achse nicht mechanisch tiber den Bereich hinaus bewegt werden kann.

»Maximaler Raum* ist der Bereich, der die weiteste Reichweite der Arme beinhaltet.
Wenn der maximale Radius des Greifers lber 60 mm betrdgt, addieren Sie ,,Durch
mechanischen Stopper begrenzter Bereich* und ,,Radius des Greifers”. Der Gesamtwert
bestimmt den maximalen Bereich.

Die Angaben zu den Arbeitsbereichen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb
3.3. Montageabmessungen.
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6. Betriebsarten und LEDs

6.1 Ubersicht

Das Robotersystem verfiigt (ber drei Betriebsarten:

TEACH-Modus Dieser Modus erméglicht das Teachen und die Uberpriifung von

AUTO-Modus

TEST-Modus

Punktedaten nahe am Manipulator mithilfe des Teach-Pendant.
In diesem Modus arbeitet der Manipulator im Status ,,Begrenzt*
(Low Power).

Dieser  Modus ermdglicht den  automatischen  Betrieb
(Programmausfiihrung)  des  Robotersystems  wahrend  des
Produktionsbetriebs. AuBerdem ermdglicht dieser Modus das
Programmieren, das Debuggen, die Einstellung und die Wartung des
Robotersystems.

Wahrend die Sicherheitsabschrankung gedffnet ist, kdnnen in diesem
Modus keine Manipulatoren betrieben oder Programme ausgefuhrt
werden.

Dieser Modus ermdglicht die Programmpriifung wéahrend der
Zustimmtaster betétigt wird und die Schutzeinrichtung gedffnet ist.

Es handelt sich um eine Funktion zur Programmpriifung bei niedriger
Geschwindigkeit (T1: manueller Verzogerungsmodus), 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.

6.2 Wechseln der Betriebsart

Wechseln Sie mithilfe des Betriebsarten-Schlisselschalters am Teach-Pendant die

66

Betriebsart.

TEACH-Modus Stellen Sie den Betriebsarten-Schllsselschalter auf ,, Teach®, um den

AUTO-Modus

TEST-Modus

Roboter im TEACH-Modus zu betreiben.

Wenn Sie in den TEACH-Modus wechseln, wird das Programm
unterbrochen (wenn es gelaufen ist).

Der Manipulator in Betrieb wird durch Quick Pause gestoppt.

Stellen Sie den Betriebsarten-Schliisselschalter auf ,,Auto* und
schliellen Sie den Verriegelungs-Freigabeeingang.

Stellen Sie den Betriebsarten-Schliisselschalter auf ,, Teach®, um den
Manipulator im ,,TEACH“-Modus zu betreiben. Driicken Sie die
Taste <F1>-[Test-Modus] im [Einrichten]-Dialog des TEACH-Modus.
Die Betriebsart wird auf TEST-Modus umgestellt.

T3/T6 Rev.9
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6.3 Programmiermodus (AUTO)

T3/T6 Rev.9

6.3.1 Was ist der Programmiermodus (AUTO)?

Der Programmiermodus ermdglicht das Programmieren, das Debuggen, die Einstellung
und die Wartung des Robotersystems.

Gehen Sie folgendermal3en vor, um in den Programmiermodus zu wechseln.

6.3.2 Einrichten von EPSON RC+ 7.0
Wechseln Sie in EPSON RC+ 7.0 in den Programmiermodus.

(1) Wéhlen Sie im EPSON RC+ 7.0-Menu [Einstellungen]-[Systemeinstellungen] aus,
um den [Systemeinstellungen]-Dialog anzuzeigen.

(3) |::> @ Programmiemodus

Passwor rt

(2) Wéhlen Sie [Startup] aus.

(3) Wahlen Sie den Button [Startmodus]-<Programmiermodus> aus.
(4) Klicken Sie auf die Schaltfliche <Ubernehmen>.

(5) Klicken Sie auf die Schaltflache <Schliezen>.
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6.4 Automatikmodus (AUTO)

6.4.1 Was ist der Automatikmodus (AUTO)?

Der Automatikmodus (AUTO) ermdglicht den automatischen Betrieb des Robotersystems.
Folgendermalien kénnen Sie in den Automatikmodus (AUTO) wechseln:

A : Setzen Sie den Startmodus von EPSON RC+ 7.0 auf ,,Auto” und starten Sie
EPSON RC+ 7.0.
(Siehe Kapitel Einrichten und Betrieb 6.3.2 Einrichten in EPSON RC+ 7.0.)

B : Schalten Sie EPSON RC+ 7.0 offline.

HINWEIS  Fuhren Sie das Programm aus und stoppen Sie es an der Steuerung, die von
& EPSON RC+ 7.0 angegeben wird.  (Siehe Kapitel Einrichten und Betrieb
6.4.3 Einrichten der Steuerung.)

6.4.2 Einrichten von EPSON RC+ 7.0
Wechseln Sie in der Software EPSON RC+ 7.0 in den Automatikmodus (AUTO).

(1) Waéhlen Sie im EPSON RC+ 7.0-Menu [Einstellungen]-[Systemeinstellungen] aus,
um den [Systemeinstellungen]-Dialog anzuzeigen.

W Systemeinstellungen

T
oo Statmodus
- Starten (5) |::> A
artmodus
i
oy .
v is-Anmelduny (4) |::> et
(3) |::> @ Automatkmodus Wiederherstellen

O Programmiemodus

Passwort...

(2) Wahlen Sie [Startup] aus.
(3) Waéhlen Sie den Button [Startmodus]-<Automatikmodus>aus.
(4) Klicken Sie auf die Schaltflache <Ubernehmen>.

(5) Klicken Sie auf die Schaltflache <Schliezen>.
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6.4.3 Einrichten der Steuerung

Richten Sie die Steuerung in EPSON RC+ 7.0 ein.
(1) Wahlen Sie im EPSON RC+ 7.0-Menu [Einstellungen]-[Systemeinstellungen] aus,
um den [Systemeinstellungen]-Dialog anzuzeigen.

Stevenung Konfiguration
- Starten
Suenrg (5) > SchieBen
Aligemein N a 1
forth Name: EuanNg
sl 2) 1P- Adresse: 19216801
Drive Units Vhedethersteben
+)- Roboter 1P Maske 2595.255.255.0
Bngange / Ausgange
Flemate-Stevenung IP- Gateway 0.0.0.0 |
TCPAP e e
Sicherhed USB-Geschwindghet: | & ‘
- Vision
Stevergerat PC - <::| (3)
TP-Passwort Andem
T2Passwort Apdem._.

(2) Wahlen Sie [Steuerung]-[Konfiguration] aus.

(3) Waéhlen Sie [Steuergerét] aus, um das Steuergerdt aus den folgenden zwei
Steuergeraten auszuwahlen:
-PC
- Remote (E/A)

(4) Klicken Sie auf die Schaltflache <Ubernehmen>.
(5) Klicken Sie auf die Schaltflache <Schlie3en>.
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6.5 LEDs

70

Sechs LEDs sind vorn auf dem Manipulator angebracht.

Die betreffenden LEDs (ERROR, E-STOP, TEACH, TEST, AUTO, PROGRAM) werden
eingeschaltet, wenn der entsprechende Steuerungsstatus eingestellt ist (Fehler-, Not-Halt-,
TEACH-, Automatik- und Programmiermodus).

(Abbildung: T3-401S)

Status der Steuerung

LED-Anzeige

Start
(Die bendtigte Zeit hangt vom
Verbindungsstatus des Gerdates ab.)

1. TEST, TEACH, AUTO und PROGRAM

blinken (15 Sekunden).

g B~ DN

. Alle LEDs erloschen (10 Sekunden).

. Alle LEDs leuchten auf (10 Sekunden).
. Alle LEDs erléschen (10-30 Sekunden).
. TEACH, AUTO oder PROGRAM leuchtet auf.

Steuerungsstatus
Speichern auf
USB-Speicher aktiv

TEACH, AUTO und PROGRAM blinken.

Steuerungsstatus
Speichern  auf  USB-Speicher
beendet

TEACH, AUTO und PROGRAM leuchten auf

(2 Sekunden).

ERROR erlischt, auch wenn ein Fehler auftritt.

Storung Steuerungsstatus

ERROR, TEACH, AUTO, PROGRAM leuchten

Speichern auf USB-Speicher auf (2 Sekunden).
Error ERROR leuchtet auf.
Warnung ERROR blinkt.
Not-Halt E-STOP leuchtet auf.
TEACH-Modus TEACH blinkt.
Automatikmodus (AUTO-Modus) | AUTO blinkt.

Programmiermodus
(AUTO-Modus)

PROGRAM blinkt.

Netzspannungsabfall

TEACH und AUTO leuchten auf.

Test-Modus

TEACH blinkt.

T3/T6
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7. PC-Anschlussport

HINWEIS

&

)

(@)
“‘f

PC-Anschlussport

(Abbildung: T3-401S)

- Fir weitere Informationen zur Verbindung von PC und Manipulator siehe
EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch 5.12.1 Befehl Kommunikation vom PC zur
Steuerung.

Stellen Sie sicher, dass EPSON RC+ 7.0 auf dem PC installiert ist. Verbinden Sie den PC
und den Manipulator dann mit dem USB-Kabel.
Wenn der Manipulator 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>.

7.1 Was ist der PC-Anschlussport?

T3/T6 Rev.9

Der PC-Anschlussport unterstitzt die folgenden USB-Versionen:

- USB2.0 High-Speed/Full-Speed (automatische Geschwindigkeitswahl oder
Full-Speed-Modus)
- USB1.1 FullSpeed

Schnittstellenstandard: USB-Spezifikation gemal Ver. 2.0
(kompatibel mit USB Ver. 1.1 und hoher)

Um das Robotersystem zu programmieren oder die Konfiguration des Manipulators mit
der installierten EPSON RC+ 7.0-Software durchzufihren, verbinden Sie den Manipulator
und den PC mithilfe eines USB-Kabels.

Der PC-Anschlussport unterstiitzt Hot-Plug. Kabel kdnnen wéhrend des Betriebs mit dem
PC und dem Manipulator verbunden und von ihnen getrennt werden. Der Betrieb wird
jedoch unterbrochen, wenn das USB-Kabel wéhrend der Verbindung vom Manipulator
oder vom PC getrennt wird.
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7.2 Vorkehrungen
Stellen Sie Folgendes sicher, wenn Sie den PC und den Manipulator verbinden:

-Um den PC und den Manipulator zu verbinden, verwenden Sie ein USB-Kabel von
hdchstens 5 m Lange.
Verwenden Sie weder einen USB-Hub noch ein Verlangerungskabel.

- Stellen Sie sicher, dass aulRer dem PC keine anderen Geréte an den PC-Anschlussport
angeschlossen werden.

- Verwenden Sie ein PC- und USB-Kabel, das den USB 2.0 High-Speed-Modus
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 der Manipulator verbunden sind, schlieBen Sie keine anderen
USB-Geréte an den PC an und trennen Sie auch keine anderen USB-Geréte vom PC.
Die Verbindung zum Manipulator kénnte dabei getrennt werden.

7.3 Software-Setup und Verbindungsuberprifung
Im Folgenden wird die Verbindung von PC und Manipulator beschrieben.

(1) Stellen Sie sicher, dass die EPSON RC+ 7.0-Software auf dem PC installiert ist, der
an den Manipulator angeschlossen ist.
Installieren Sie die Software, wenn dies nicht der Fall ist. Siehe Robotersystem
Sicherheit und Installation oder EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch.

(2) Verbinden Sie den PC mit dem Manipulator Uber ein USB-Kabel.
(3) Schalten Sie den Manipulator ein.
(4) Starten Sie EPSON RC+ 7.0.

(5) Wahlen Sie im Menl in EPSON RC+ 7.0 [Einstellungen]. Wahlen Sie dann
[Kommunikation vom PC zur Steuerung], um den Dialog [Kommunikation vom PC
zur Steuerung] anzuzeigen.

+ « Kommunikation vam PC zur Steuering

Aktuele Verbindung: 1 Verbindungsstatus: Getrennt %
Nummer Name IP-Adresse Verbinden

Typ

r 1 USB i USB INA
2 C4 Sample Virtwal | NA
3 G6 Sample Virtual © N/A _
4 N2 Sample Virtual - N/A
5 CAD To Foint Virtual © NiA
& CTP For ECP Mirtual | NiA
Box Sample Virtual — N/A
8 TE Sample Virtual  N/A
g C4 wirt Virual = N/A Lh

[ Offfine arbeiten Automatisch verbinden

Sehlielen

(6) Wahlen Sie ,,Nr. 1 USB“ und klicken Sie auf die Schaltflache <Verbinden>.
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(7) Wenn der PC und der Manipulator verbunden sind, wird ,,\Verbunden* unter
[Verbindungsstatus:] angezeigt. ~ Stellen Sie sicher, dass ,,Verbunden* angezeigt wird,
und klicken Sie auf die Schaltfliche <SchlieBen>, um den [Kommunikation vom PC
zur Steuerung]-Dialog zu schlieRen.

=+ Kommunikation vom PC zur Steverung

Actuelle Vesbindung: 1 Verbindungastatus: Verbunden
Nurrimer Name Ty IP-Adresse ]
. —
2 C4 Sample Viral  NA
3 GE Sample Virwal WA
N2 Sample Vitual  NiA Hnnuligen
5 CAD To Point Virtual  NiA
& CTP For ECP Virtusl  NIA
Box Sample Virtual WA

8 T6 Sample Virtual N/

C4 virt Virtual  N/A v

[] Offine abeten [ Automatisch vesbinden @

Schiiefien

Die Verbindung von PC und Manipulator ist hergestellt. Das Robotersystem kann jetzt
Uber die EPSON RC+ 7.0-Software gesteuert werden.

7.4 Trennen von PC und Manipulator
Im Folgenden wird das Trennen der Verbindung von PC und Manipulator beschrieben.

(1) Wahlen Sie im Menid 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 Manipulator und PC wird getrennt und das USB-Kabel kann
entfernt werden.

HINWEIS  Wird das USB-Kabel entfernt, wahrend Manipulator und PC verbunden sind, stoppt der

&= Manipulator. Achten Sie darauf, dass Sie im [Kommunikation vom PC zur
Steuerung]-Dialog auf die Schaltflache <Trennen> klicken, bevor Sie das USB-Kabel
entfernen.
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8. Memory-Port

Stecken Sie fir die folgenden Funktionen einen handelsiiblichen USB-Speicher in den
Memory-Port des Manipulators ein, um den Steuerungsstatus auf dem USB-Speicher zu
speichern.

8.1 Was ist die Steuerungsstatus-Speicherfunktion?

Diese Funktion speichert verschiedene Daten des Manipulators auf dem USB-
Speicher. Die auf dem USB-Speicher gespeicherten Daten kénnen in

EPSON RC+ 7.0 geladen werden, um den Status des Manipulators und des
Programms einfach und genau zu bestimmen.

Die gespeicherten Daten konnen auch verwendet werden, um den
Manipulator wiederherzustellen.

Wiéhrend des Manipulatorbetriebs ist eine Statusspeicherung auf dem USB-Speicher nicht
maglich.

8.2 Vor dem Verwenden der Steuerungsstatus-Speicherfunktion

8.2.1 Vorkehrungen

® Die Steuerungsstatus-Speicherfunktion ist jederzeit und in jedem Manipulatorstatus nach
dem Starten des Manipulators verfiigbar.
Funktionen, die am Bedienpult gesteuert werden, wie z. B. Stopp und Pause, sind jedoch
nicht verfligbar, wahrend die Steuerungsstatus-Speicherfunktion ausgefihrt wird.
VORSICHT Aulerdem beeinflusst diese Funktion die Zykluszeit des Manipulators und die
Kommunikation mit EPSON RC+ 7.0. Fuhren Sie wahrend des Betriebs des
Manipulators diese Funktion nur dann aus, wenn es unbedingt erforderlich ist.

- Obwohl dieser USB-Port ein universeller USB-Port ist, dirfen hier nur USB-Speicher
angeschlossen werden.

- Stecken Sie den USB-Speicher direkt in den Memory-Port des Manipulators ein.
Eine Verbindung tber Kabel oder Hubs zwischen Manipulator und USB-Speicher
ist nicht gewéhrleistet.

- Stecken Sie den USB-Speicher immer langsam ein und ziehen Sie ihn immer langsam
heraus.

- Editieren Sie die gespeicherten Dateien nicht mithilfe eines Editors. Ein
storungsfreier Betrieb des Robotersystems nach der Datenwiederherstellung des
Manipulators ist sonst nicht gewdhrleistet.
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8.2.2 Verwendbarer USB-Speicher

Verwenden Sie einen USB-Speicher, der folgende Voraussetzungen erftillt.
- USB 2.0-unterstiitzt

- Ohne Sicherheitsfunktion
USB-Speicher mit Passworteingabe kénnen nicht verwendet werden.

- Bei Windows XP, Windows 7, Windows 8, Windows 10 oder Linux ist es nicht
erforderlich, einen Treiber oder eine Software zu installieren.
(Né&here Informationen zu den von EPSON RC+ 7.0 unterstltzten Betriebssystemen
finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb 2.5 Systembeispiel.)
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8.3 Steuerungsstatus-Speicherfunktion

8.3.1 Steuerungsstatus speichern

A

m Die Steuerungsstatus-Speicherfunktion ist jederzeit und in jedem Manipulatorstatus nach
dem Starten des Manipulators verfiigbar.
Funktionen, die am Bedienpult gesteuert werden, wie z. B. Stopp und Pause, sind jedoch
nicht verfligbar, wahrend die Steuerungsstatus-Speicherfunktion ausgefuhrt wird.

VORSICHT Aulerdem beeinflusst diese Funktion die Zykluszeit des Manipulators und die
Kommunikation mit EPSON RC+ 7.0. Fuhren Sie wahrend des Betriebs des
Manipulators diese Funktion nur dann aus, wenn es unbedingt erforderlich ist.

Gehen Sie wie folgt vor, um den Status des Manipulators auf dem USB-Speichern zu

speichern:

(1) Stecken Sie den USB-Speicher in den Memory-Port ein.

Wenn die Datenilibertragung beginnt, beginnen die LEDs fur TEACH, AUTO und
PROGRAM zu blinken. Warten Sie, bis sich der LED-Status andert.

(Die Dauer der Datenlibertragung variiert z. B. der DatengréRe eines Projekts
entsprechend.)

(2) Wenn die Speicherung des Manipulatorstatus erfolgreich abgeschlossen ist, leuchten
die LEDs fir TEACH, AUTO und PROGRAM fiir zwei Sekunden auf. Beachten Sie,
dass die ERROR-LED auch im Fehlerstatus ausgeschaltet wird.

Wenn letztendlich ein Fehler vorliegt, werden die LEDs fir ERROR, TEACH, AUTO
und PROGRAM fiir zwei Sekunden eingeschaltet.

(3) Entfernen Sie den USB-Speicher vom Manipulator.

HINWEIS - Es wird empfohlen, einen USB-Speicher mit LED zu verwenden, damit die
& Statuswechsel kontrolliert werden kénnen.
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- Wenn die Speicherung im Motor-EIN-Status ausgefthrt wird, kann es sein, dass der
Status nicht gespeichert werden kann. Verwenden Sie einen anderen USB-Speicher
oder fihren Sie die Speicherung im Motor-AUS-Status durch.
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8.3.2 Daten laden mit EPSON RC+ 7.0

Im Folgenden wird aufgezeigt, wie Daten, die auf dem USB-Speicher gesichert wurden, in
EPSON RC+ 7.0 geladen werden. AuRRerdem wird aufgezeigt, wie der Steuerungsstatus
angezeigt wird.

(1) Stecken Sie den USB-Speicher in den PC ein, auf dem EPSON RC+ 7.0 installiert ist.

(2) Stellen Sie sicher, dass der folgende Ordner auf dem USB-Speicher angezeigt wird:
B_T_Seriennummer_gesichterter Datenstatus
— Beispiel: B_T_12345_2013-10-29 092951

(3) Kopieren Sie den in Schritt (2) gefundenen Ordner in den Ordner
»\EpsonRC70\Backup®.

(4) Wéhlen Sie im EPSON RC+ 7.0-Menl [Tools]-[Steuerung] aus, um den Dialog
[Steuerungstools] anzuzeigen.

+. Steuerungstools

Alle Steuerungdaten und den Status
& & in einem PC-Verzeichnis sichem.

Steuerungsdaten aus einem friheren

Steuerung wiederherstellen .. Hicho meduhag oy

Den Steuerungsstatus eines

Steuenungsstatus ansehen vorherigen Backups betrachten.

Den Alamstatus betrachten und die

Steuerungsalame. Korfiguration editieren

Steuerung in Startup-Zustand

Steuerung neu booten e

Schlielen

(5) Klicken Sie auf die Schaltflache <Steuerungsstatus ansehen>.

(6) Der [Ordner suchen]-Dialog erscheint. Wahlen Sie den Ordner aus, den Sie in
Schritt (3) kopiert haben und klicken Sie auf die Schaltflaiche <OK>.

Ordner suchen X

Verzeichnis fiir das Steuerungs-Backup wahlen

Benutzer ~
DRIVERS
EASLog
EpsonRC
EpsonRC30
EpsonRCE0
v EpsonRCT70
AP
Backup o
< >

Meuen Ordner erstellen Abbrechen
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HINWEIS
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(7) Der Dialog [Steuerungsstatusbetrachter] wird getdffnet, um den Steuerungsstatus zu
bestatigen.
Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Steuerungsstatus ansehen im
EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch 5.11.8 Befehl Steuerung (Tools-Ment).

E Steuerungsstatushetrachter ? X
ke TR S ERIB 00000 _2018-12-11_112451 Status Datum/Zeit: 2018-12-11 11:24:51
Allgemein
- Mlgemein
[+~ Eingange/Ausgange
- Tasks Objekt Wt
[#]- Roboter MName der Steuerung
-- Systemhistorie Serignnummer der Steusmng |
=]+ Programmdateien Firmviareersion 7412
¢ e Main.prg Gesamtstunden der Steusmng 07
Include-Dateien Langste Einschaltdauer der Steusnung 64
El Riobmerpl..lnkte Ié_roiektname f_iestS:reens
Geméhainies IP- Adresse
& Hiubcder ] 1P- Maske
Lo el IP- Gateway [non
(5 Kraftsensor-Schritstelle Dpinen !
Anzahl Mot-dus a
Mot-dus |0if
Sichetheitsabschrankung :E_llf_
Fehler Lol
Betiisbzart |Programm
Steuergerst |PC
Anzeigegert |PE
Steusrungssinstellungen

8.3.3 Ubertragung per E-Mail

Gehen Sie wie folgt vor, um Daten, die auf dem USB-Speicher gesichert wurden, per
E-Mail zu Ubertragen.

(1) Stecken Sie den USB-Speicher in den PC ein, von dem aus Sie E-Mails versenden
konnen.

(2) Stellen Sie sicher, dass die folgenden Ordner auf dem USB-Speicher vorhanden sind.
B_T_Seriennummer_gesichterter Datenstatus
— Beispiel: B_T_12345 2013-10-29_092951

(3) Versenden Sie all diese Ordner per E-Mail.
Ldschen Sie Dateien, die nicht zum Projekt gehdren, bevor Sie die Daten Ubertragen.

Diese Funktion wird verwendet, um die Daten an den Anlagenbauer oder an EPSON zu
senden. Sie kdnnen zur Problemanalyse verwendet werden.
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8.4 Details der Daten

Die folgenden Dateien werden mithilfe der Steuerungsstatus-Speicherfunktion erstellt.

Dateiname

Ubersicht

Backup.txt

Informationsdatei
zum Wiederherstellen

Datei mit Informationen zum Wiederherstellen des Manipulators.

CurrentMnp01.PRM

Roboterparameter

Sichert Informationen wie ToolSet.

CurrentStatus.txt

Statussicherung

Sichert das Programm und den E/A-Status.

ErrorHistory.csv

Fehlerspeicher

InitFileSrc.txt

Ausgangseinstellungen

Sichert verschiedene Einstellungen der Steuerung.

MCSys01.MCD

Robotereinstellung

Sichert Informationen des angeschlossenen Manipulators.

SrcmcStat. txt

Hardware-Informationen

Sichert die Installations-Informationen der Hardware.

ProjectName.obj

OBJ-Datei

Erzeugt bei der Projektgenerierung.
Enthalt keine Prg-Dateien.

GlobalPreserves.dat | Global Sichert Werte von Global Preserve-Variablen.
Preserve-Variablen
WorkQueues.dat WorkQue- Sichert Queue-Informationen des WorkQue.
Informationen
MCSRAM.bin Interne Informationen
MCSYSTEMIO.bin | des Manipulators
MCTABLE.hin
MDATA.bin
SERVOSRAM.bin
VXDWORK.bin
Alle projekt- Projekt Wenn das [Projektdateien mit dem Status
bezogenen Dateien exportieren]-Kontrollkdstchen im EPSON RC+ 7.0 Meni

ohne
ProjectName.obj *1

[Einstellungen]-[Systemeinstellungen]-[Steuerung]-[Voreinstellungen]
markiert ist, wird die Projektdatei gespeichert.
SchlieBlich Programmdateien mit ein.

*1 Die Speicherung von ,,Alle projektbezogenen Dateien ohne ProjectName.obj* kann in einer Einstellung
angewéhlt werden.

T3/T6 Rev.9
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9. LAN-(Ethernet-Kommunikation)-Port

HINWEIS

=

- Flr weitere Informationen zur \erbindung von PC und Steuerung siehe
EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch 5.12.1 Befehl [Kommunikation vom PC zur
Steuerung] (Einstellungen-Menu).

- Informationen zur Ethernet-Kommunikation (TCP/IP) mit der
Roboter-Anwendungssoftware finden Sie in der EPSON RC+ 7.0 Online-Hilfe oder im
Benutzerhandbuch 14. TCP / IP Kommunikation.

9.1 Was ist der LAN-(Ethernet-Kommunikation)-Port?

80

Der Ethernet-Kommunikations-Port unterstiitzt 100BASE-TX / 10 BASE-T.
Dieser Port wird fur zwei verschiedene Zwecke eingesetzt.

Verbindung mit PC
Der LAN-(Ethernet-Kommunikation)-Port wird fur die Verbindung von Manipulator
und PC verwendet.
Ein entsprechendes Verfahren ist auch fiir das Verbinden von Manipulator und PC uber
den PC-Anschlussport verfligbar.
(Siehe Kapitel Einrichten und Betrieb 7. PC-Anschlussport)

Anschluss an anderen Manipulator, Steuerung oder PC
Der LAN-(Ethernet-Kommunikation)-Port kann auch als
Ethernet-(TCP/IP)-Kommunikations-Port verwendet werden. So kann zwischen
verschiedenen Steuerungen Uber die Roboter-Anwendungssoftware kommuniziert
werden.
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9.2 IP-Adresse

T3/T6 Rev.9

Stellen Sie eine geeignete IP-Adresse oder Subnetzmaske in Abhéangigkeit von
der Konfiguration des Manipulators und PCs ein, um den LAN-Port zu verwenden.

Geben Sie keinen zufalligen Wert als IP-Adresse fur das TCP / IP-konfigurierte
Netzwerk ein. Dies ist die einzige Adresse, die der Computer fiir eine Verbindung zum
Internet verwendet.

Die IP-Adresse wird von dem Unternehmen oder der Organisation vergeben, das bzw. die
dazu befugt ist.

Verwenden Sie aus der folgenden Liste eine Adresse aus der privaten Internetumgebung
wie z. B. P2P oder einer Linie. Stellen Sie sicher, dass die Adresse innerhalb des
geschlossenen Netzwerks nicht doppelt vergeben wird.

Liste der Privatadressen
10.0.0.1 bis  10.255.255.254
172.16.0.1  bhis 172.31.255.254
192.168.0.1 bis 192.168.255.254

Bei Lieferung ist der Manipulator folgendermafRen konfiguriert:

IP-Adresse :192.168.0.1
IP-Maske :255.255.255.0
IP-Gateway :0.0.0.0

81



Einrichten und Betrieb 9. LAN-(Ethernet-Kommunikation)-Port

In diesem Abschnitt wird erklart, wie die IP-Adresse des Manipulators gedndert werden
kann, wenn der PC-Anschlussport des Manipulators tber ein USB-Kabel mit dem PC
verbunden wird.

(1) Far Informationen zur Verbindung von PC und Manipulator
siehe Einrichten und Betrieb: 7. PC-Anschlussport.

(2) Wahlen Sie im EPSON RC+ 7.0-Meni [Einstellungen]-[Steuerung] aus, um den
[Steuerung]-Dialog anzuzeigen.

Sy gen

Starten
Steuenung
Korfiguraton Hame [Stevenng J
(bemehmen
Vorsnatelungen -
Semuiator 1P- Adresse: [192.1680.1 |
i1 Drive Unts R Wiedecherstelen
+) Roboter 1P- Maske: [265.295.255.0 ]
+- Eingange / Ausgange =
+ Remote-Sevenng IP- Gateway |o00d
# TCPAP :
£ Sicheshet LISBGeschwindghet: | Auto <]
B Vision |
Stevergerat PC ~|
TP-Passwort Bogem.
T2-Passwort Fpdem. .

(3) Wabhlen Sie [Steuerung]-[Konfiguration] aus.

Mame [Stewenng? p

i Ubemehmen
Semulator 1P Adrease: (15216801 |
+ Foboter 1P Maske |265.255.255.0 |
# Engange / Ausgange
+i Femote-Stevenng IP- Gateway: 0.000
@ TCPAP e o
P “5'::“* LISB Geschwindgket: | futo |
Stevergerat P_C V_|
TP-Passwod Andem.
T2-Passwont Hodem...

(4) Geben Sie die richtige IP-Adresse und Subnetzmaske ein und klicken Sie auf die
Schaltflache <Ubernehmen>.

(5) Klicken Sie auf die Schaltflaiche <SchlieRen>. Der Manipulator wird automatisch
neu gestartet.
Die Konfiguration der IP-Adresse ist abgeschlossen, wenn der Neustart-Dialog des
Manipulators verschwindet.

HINWEIS Die IP-Adresse des Manipulators kann auch geandert werden, wenn der Manipulator und
& der PC Uber Ethernet verbunden sind. Der Manipulator und der PC werden jedoch nicht
automatisch verbunden, nachdem der Manipulator bei Ethernet-Verbindung neu gestartet

wurde.
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Im Folgenden wird die Verbindung von PC und Manipulator beschrieben.
(1) Verbinden Sie den PC mit dem Manipulator tber das Ethernet-Kabel.
(2) Schalten Sie den Manipulator ein.

(3) Starten Sie EPSON RC+ 7.0.

(4) Offnen Sie im EPSON RC+ 7.0-Menii iiber [Einstellungen] den [Kommunikation vom
PC zur Steuerung]-Dialog.

(5) Klicken Sie auf die Schaltflache <Einfugen>.

» « Kommunikation vom PC zur Steuerung

Altuelle Verbindung: 1 Verbindungsstatus: Getrennt
MNummer | Mame ‘ Typ | |P-Adresse ! o Verbinden
R

2 C4Sample Virtusl - N

3 GESample Cirtusl WA

4 N2Sample Virtual | N/A ]
5 CADToPoint  Virual NA
6 CTPForECP Vrwal N
7 BoxSsmple Virual | NIA

8 TeSemple Virual | NiA :
9 cAvit Virusl | NA >

[ Cffline arbsiten Automatisch verbinden

Schliefen |

(6) ,,Nr.13* wird hinzugefiigt. Nehmen Sie die folgenden Einstellungen vor und Kklicken
Sie dann auf die Schaltflache <Ubernehmen>.
Name: Ein gultiger Wert, um den Manipulator beim Verbinden zu identifizieren.
IP-Adresse: IP-Adresse flir die Verbindung des Manipulators.

*+ * Kemmunikation vorm PC zur Steuerunn

Alktuelle Verbindung: 3 Verbindungsstatus: Getrennt
Nummer ! Name I Typ 1 IP-Adresse ‘ o
& CTP For ECP Virtual  N/A
7 BoxSsmple  Vimal NA
8 TeSample  Vimal NA
9 Cavit  Virtual WA
. 1 LS3vin Virtual | NIA

11 G10_virt Virtual | N/A

[ Cffline arbeiten Mutomatisch verbinden

'lsmﬁeﬂen
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(7) [Name] und [IP-Adresse], wie unter (6) angegeben, werden angezeigt.

* + Kommunikation vom PC zur Steuerung

Aktuelle Verbindung: 3 Verbindungsstatus: Getrennt
Hummer | Mame Typ |P-Adresse |~
6 CTPForECP . Virtusl M :
7 Box Sample Virtusl A
8 T6Sample  Virual N -
9 Cavin | Vital A [EHnzsioen
0 LS vin Virtusl  NA e

1 G0 el NiA .
12 RS_wirt irtual  MNIA 1y
2 19216821955 |

v [Fdanede

[ Offine arbeiten Automatisch verbinden

| Schlieken

(8) Stellen Sie sicher, dass ,,Nr. 13* ausgewahlt ist, und klicken Sie auf die Schaltflache
<Verbinden>.

++ Kommunikation vom PC zur Steuerung

Atuele Verbindung: 1 Verbindungsstatus. Getrennt Q
Nummer Name Typ IP-Adresse ] Verbinden
& CTP For ECP Virtual | N/A
7 Bex Sample Virtual  NA
8 TE Sample Virtual  NiA -
9 CAwd Virual | NIA Sondigm
10 L83 _wirt Virtual | WA
1 G10_virt Virtual NA
12 RS_wirt Viral | NA
L] NETOS5 Ethemnet 192.163213.55

[] Offine arbetten [ Automatisch verbinden

Schbefien

(9) Wenn der PC und der Manipulator verbunden sind, wird ,Verbunden* unter
[Verbindungsstatus:] angezeigt.  Stellen Sie sicher, dass ,,Verbunden angezeigt wird,
und Klicken Sie auf die Schaltflache <Schliefen>, um den [Kommunikation vom PC
zur Steuerung]-Dialog zu schlieRen.

+* Kommunikation vom PC zur Steuerung

Aktuede Verbindung: 13 Verbindungsstatus: Verbunden
Nummer Name Typ IF-Adresse o

3 CTP For ECP Virtual  NiA
7 Bex Sample Virtual  NA
8 TE Sample Virtual  NiA -
s o kel | NA
10 L83 _wirt Virtual  NIA Léschen
1 G10_virt Virtual NA
12 RS_wirt Virual | NA

Ethernet | 192.168.213.55

Die Verbindung von PC und Manipulator ist hergestellt. Das Robotersystem kann jetzt
per Ethernet (iber die EPSON RC+ 7.0-Software gesteuert werden.
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9.5 Trennen der Verbindung von PC und Manipulator Gber Ethernet

HINWEIS

&
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Im Folgenden wird das Trennen der Verbindung von PC und Manipulator beschrieben.

(1) Zeigen Sie im EPSON RC+ 7.0-Mendi Gber [Einstellungen] den [Kommunikation vom
PC zur Steuerung]-Dialog an.

(2) Klicken Sie auf die Schaltflache <Trennen>.
Die Verbindung von Manipulator und PC wird getrennt und das Ethernet-Kabel kann
entfernt werden.

Wird das Ethernet-Kabel entfernt, wéhrend der Manipulator und der PC verbunden sind,
wird Not-Halt aktiviert und der Manipulator stoppt. Stellen Sie sicher, dass Sie im
[Kommunikation vom PC zur Steuerung]-Dialog auf die Schaltflache <Trennen> klicken,
bevor Sie das Ethernet-Kabel entfernen.
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10. TP-Port

10.1 Was ist ein TP-Port?

HINWEIS

=

Am TP-Port wird das Teach-Pendant an den Manipulator angeschlossen. Sie kdnnen das
Teach-Pendant (TP2, TP3) anschliel3en.

Fir den Anschluss des TP2 an einen Manipulator der T-Serie ist ein spezielles
Konvertierungskabel* erforderlich. Wenden Sie sich an Ihren regionalen Vertrieb, wenn
Sie ein Konvertierungskabel benétigen.

* TP-Austauschkabel: R12NZ900L6

Wenn der TP-Port nicht belegt ist, wird der Not-Halt-Status des Manipulators aktiviert.
Wenn das Teach-Pendant nicht angeschlossen ist, stecken Sie den TP-Bypass-Stecker ein.

SchlieBen Sie ausschlieRlich die Gerdte TP2 oder TP3 am TP-Anschluss an. Das
Anschliefen dieser Gerdte kann zu Fehlfunktionen des Gerates fihren, da die
Anschlussbelegungen unterschiedlich sind.

10.2 AnschlieRen des Teach-Pendant
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Ein passendes Kabel ist am Teach Pendant angeschlossen. Verbinden Sie den Stecker
dieses Kabels mit dem TP-Port.
Die Kommunikation wird automatisch eingerichtet. Aktivieren Sie das Teach-Pendant,
indem Sie eine der beiden im Folgenden aufgezeigten Mdglichkeiten wahlen.
- Stecken Sie den Teach-Pendant-Stecker in den Manipulator ein und schalten Sie den
Manipulator ein.
- Stecken Sie den Teach-Pendant-Stecker ein, wahrend der Manipulator eingeschaltet ist.

Der Teach-Pendant-Stecker kann eingesteckt und entfernt werden, wéhrend der
Manipulator eingeschaltet ist.

Wenn der Teach-Pendant-Stecker vom Manipulator entfernt wird, wéhrend der
Betriebsarten-Schliisselschalter des Teach-Pendant in der Position ,, Teach* steht, wird der
TEACH-Modus als Betriebsart beibehalten. Es kann nicht in den AUTO-Modus
gewechselt werden. Stellen Sie sicher, dass der Teach-Pendant-Stecker nach dem Wechsel
in den AUTO-Modus entfernt wird.

Néhere Informationen finden Sie im Handbuch
Robotersteuerung RC700/RC90 Option Teach-Pendant TP2.
Robotersteuerung RC700-A Option Teach-Pendant TP3.
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11. Im Notfall

HINWEIS  Die detaillierten Sicherheitsanforderungen fiir dieses Kapitel sind im EPSON RC+ 7.0
& Benutzerhandbuch 2. Sicherheit  beschrieben. Bitte lesen  Sie die
Sicherheitsanforderungen, um das Robotersystem sicher zu halten.

B Stellen Sie vor dem Betrieb sicher, dass Not-Halt bzw. Sicherheitsabschrankung
ordnungsgemal funktionieren, da sich z. B. durch das Hinzufiigen von Optionen oder

den Austausch von Teilen wahrend der Wartung das Startverhalten sowie der Betrieb
A &ndern konnen.

WARNUNG ® Bevor Sie den Stecker anschlieRen, vergewissern Sie sich, dass die Stifte nicht

verbogen sind. Wenn die Stifte beim Anschliefen verbogen sind, kann dies den

Anschluss beschadigen, was wiederum eine Fehlfunktion des Robotersystems
hervorrufen kann.

SchlieBen Sie aus Sicherheitsgriinden einen Sicherheitsabschrankungs-Schalter
oder Not-Halt-Taster an den EMERGENCY-Anschluss an.
Wenn der EMERGENGY-Anschluss nicht

verwendet wird, kann das
Robotersystem nicht normal arbeiten.

A

(]
(]

= 1

j EMERGENCY-Anschluss
il H
|

(Abbildung: T3-401S)
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11.1 Sicherheitsabschrankungs-Schalter und
Verriegelungs-Freigabetaster

Der EMERGENCY -Anschluss hat Eingangsanschlisse, um den
Sicherheitsabschrankungs-Schalter und den Not-Halt-Taster anzuschlielen. Verwenden Sie
diese Eingangsanschlisse, um das System sicher zu halten.

Anschluss Standard
EMERGENCY -Anschluss 25-polige D-Sub-Buchse (Kabelseite)
(Manipulatorseite) 25-poliger D-Sub-Stecker (Platinenseite)

* Die Not-Halt-Box (E-Stop Box), ein EMERGENCY-Anschlusskabel, eine
Klemmleiste und ein EMERGENCY -Steckersatz werden als Optionen angeboten.

11.1.1 Sicherheitsabschrankungs-Schalter

® Die Verriegelung der Sicherheitsabschrankung muss funktionieren, wenn das
Robotersystem betrieben wird. Betreiben Sie das System nicht, wenn der Schalter nicht

ﬁ 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
WARNUNG gefahrlich  und kann ernste  Sicherheitsprobleme  verursachen, da der

Sicherheitsabschrankungseingang seine bestimmungsgeméRe Funktion nicht erfillen

kann.

Um einen sicheren Arbeitsbereich beizubehalten, muss eine Sicherheitsabschrankung um
den Manipulator errichtet werden. Die Sicherheitsabschrankung muss einen
Verriegelungsschalter 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. Verbinden Sie den
Sicherheitsabschrankungs-Schalter mit dem Eingang der Sicherheitsabschrankung des
EMERGENCY-Anschlusses.

Der Sicherheitsabschrankungs-Schalter verfugt (ber Sicherheitseigenschaften wie
vorubergehendes Anhalten des Programms oder den Status ,,Betrieb unzuldssig”, welche
aktiviert werden, wann immer die Sicherheitsabschrankung gedffnet wird.
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Beachten Sie Folgendes beim Entwurf des Sicherheitsabschrankungs-Schalters und der
Sicherheitsabschrankung:

- Verwenden Sie als Sicherheitsabschrankungs-Schalter einen Schalter, der 6ffnet, 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.

- Stellen Sie sicher, dass der Sicherheitsabschrankungs-Schalter so ausgelegt ist, dass er
ein versehentliches SchlieRen der Sicherheitsabschrankung verhindert.

11.1.2 Verriegelungs-Freigabetaster
Die Steuerungssoftware speichert folgende Zusténde:

- Die Sicherheitsabschrankung ist gedffnet.
- Die Betriebsart ist ,, TEACH®.

Der EMERGENCY-Anschluss hat einen  Eingangsanschluss  flr  einen
Verriegelungs-Freigabetaster, der die gespeicherten Zustande léscht.

Geoffnet : Der Verriegelungs-Freigabetaster speichert die Zustdnde, dass die
Sicherheitsabschrankung ge6ffnet ist oder dass die Betriebsart TEACH ist.

Geschlossen Der Verriegelungs-Freigabetaster gibt die gespeicherten
Zustande frei.

Wenn  der verriegelte TEACH-Modus  freigegeben  wird, wéhrend die
Sicherheitsabschrankung getffnet ist, ist der Status des Manipulatorstroms ,,Betrieb
unzulassig“, weil die Sicherheitsabschrankung zu dieser Zeit offen ist.

Um den Manipulator zu betreiben, schlieRen Sie die Sicherheitsabschrankung wieder und
schlieen Sie den Verriegelungs-Freigabe-Eingang.
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11.1.3 Uberpriifen der Funktion des Verriegelungs-Freigabetasters

Nachdem Sie den Sicherheitsabschrankungs-Schalter und den
Verriegelungs-Freigabetaster an den EMERGENCY-Anschluss angeschlossen haben,
tUberpriifen Sie zur Sicherheit die Funktion des Schalters, bevor Sie den Manipulator
betreiben. Gehen Sie dazu wie folgt vor:

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

(2) Vergewissern Sie sich, dass ,Sicherheitsabschrankung® in der Statuszeile des
Hauptfensters angezeigt wird.

(3) SchlielRen 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 ausgegraut
ist.

Die Information, dass die Sicherheitsabschrankung geotffnet ist, kann, basierend auf dem
Verriegelungs-Freigabe-Zustand, von der Software gespeichert werden.

Geoffnet: Der Verriegelungs-Freigabetaster speichert den Zustand, dass die
Sicherheitsabschrankung gedffnet ist.
Um diesen Zustand zu léschen, schlieBen Sie die Sicherheitsabschrankung
und anschlielend den Sicherheitsabschrankungs-Verriegelungs-Freigabe-
Eingang.
Geschlossen:  Der Verriegelungs-Freigabetaster speichert nicht den Zustand, dass die
Sicherheitsabschrankung gedffnet ist.

Der Verriegelungs-Freigabe-Eingang quittiert auch das Verlassen des TEACH-Modus.
Um den gespeicherten Zustand des TEACH-Modus zu verlassen, drehen Sie
den Betriebsarten-Schliisselschalter des Teach-Pendant auf ,,Auto. Schliellen Sie
dann den Verriegelungs-Freigabe-Eingang.
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Einrichten und Betrieb 11. Im Notfall

11.2 Anschluss des Not-Halt-Tasters

HINWEIS

&

T3/T6 Rev.9

11.2.1 Not-Halt-Taster
Wenn Sie zusétzlich zum Not-Halt auf dem Teach-Pendant und dem Bedienpult einen oder
mehrere externe Not-Halt-Taster hinzufligen mdchten, stellen Sie sicher, dass ein solcher
Not-Halt-Taster bzw. solche Not-Halt-Taster an den Not-Halt-Anschluss des
EMERGENCY-Anschlusses angeschlossen werden.

Der angeschlossene Not-Halt-Taster muss Folgendes sowie die relevanten
Sicherheitsnormen (IEC 60947-5-5 etc.) erflllen:

- Es muss ein Druckknopfschalter sein, der ein ,,Offner ist.

- Der Schalter muss rastend sein.

- Der Schalter muss pilzférmig und rot sein.

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

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. ~ Siehe
Kapitel Einrichtung & Betrieb 11.4 Schaltbilder.
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11.2.2 Uberpriifen der Funktion des Not-Halt-Tasters

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.

(1) Schalten Sie den Manipulator ein, um die Steuerungssoftware zu starten. Halten Sie
dabei den Not-Halt-Taster gedruckt.

(2) Vergewissern Sie sich, dass die ,,E-STOP*“-LED am Manipulator leuchtet.

(3) Vergewissern Sie sich, dass ,,Not-Halt" in der Statuszeile des Hauptfensters angezeigt
wird.

(4) Entriegeln Sie den Not-Halt-Taster.
(5) Fihren Sie den RESET-Befehl aus.

(6) \ergewissern Sie sich, dass die LED ,,E-STOP* erloschen ist und dass ,,Not-Halt* in
der Statuszeile ausgegraut ist.

11.2.3 Neu-Initialisierung des Not-Halt-Tasters

Gehen Sie wie bei der vom System geforderten Sicherheitsprifung vor, um den
Not-Halt-Zustand zu verlassen.

Im Anschluss an die Sicherheitspriifung sind die unten genannten Prozesse erforderlich,
um den Not-Halt-Zustand zu verlassen.

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

11.3 Anschlussbelegungen

Die EMERGENCY-Anschluss-Anschlussbelegungen lauten wie folgt: (25-poliger
D-Sub-Stecker)
Anschluss-Nr,  Signal Funktion Anschluss-Nrl  Signal Funktion
1 ESW11 | 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 (=) ™
5 Nicht “ 18 SDLATCH1 Sich.erheitsabschra.\nkungs-
verwendet Verriegelungs-Freigabe
6 Nicht “ 19 SDLATCH? Sich.erheitsabschra.\nkungs-
verwendet Verriegelungs-Freigabe
7 sp11 S-icherheitsa*bschrankungs- 20 sp21 S.icherheitsa?schran kungs-
eingang (1) *? eingang (2) *
8 SD12 S-icherheitsa*bschrankungs- 21 SD22 S.icherheitsa?schrankungs-
eingang (1) *? 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 24VVGND +24V GND Ausgang
13 Nicht »
verwendet

*1  Sie dlrfen keine Geréte an diese Anschliisse anschliel3en.

*2 Ein  kritischer ~ Fehler  tritt auf, wenn die  Eingangswerte  von
Sicherheitsabschrankung 1 und Sicherheitsabschrankung 2 um zwei oder mehr
Sekunden abweichen. Sie missen mit zwei Kontaktsatzen an demselben Schalter
angeschlossen sein.

*3  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
missen mit zwei Kontaktsatzen an demselben Schalter angeschlossen sein.

*4  Keine Ruckwartsspannung im Not-Halt-Stromkreis anlegen.
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11. Im Notfall

Not-Halt-Taster-Ausgangsnennlast +30 V 0,3 A oder niedriger 1-2, 14-15 Pin
Not-Halt Nenn-Eingangsspannungsbereich +24V £10 % 3-4. 16-17 Pin
Not-Halt Nenn-Eingangsstrom 37,5 mA £10 % /+24 V Eingang '
;lcherggltsabschrankung et 124V +10 % 6 oo b
enn-Eingangsspannungsbereic . -8, 20-21 Pin
. _g gssp g . 10 mA/+24 V Eingang
Sicherheitsabschrankung Nenn-Eingangsstrom
\N/errlegI;;Iungs-Frelgabe it 124\ 10 % .
enn-Eingangsspannungsbereic - n
. ngang p_ ung I_ 10 mA/+24 V Eingang !
Verriegelungs-Freigabe Nenn-Eingangsstrom

HINWEIS

&

oder weniger betragen.

Der gesamte elektrische Widerstand der Not-Halt-Taster und ihrer Stromkreise sollte 1 Q

m Der 24-V-Ausgang ist fur Not-Halt bestimmt.
A Das koénnte zu einer Fehlfunktion des Systems fiihren.

m Keine Rickwartsspannung im Not-Halt-Stromkreis anlegen.
VORSICHT Fehlfunktion des Systems fuhren.

Verwenden Sie ihn nicht anderweitig.

Das konnte zu einer

94
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Einrichten und Betrieb

11. Im Notfall

11.4 Schaltbilder
11.4.1 Beispiel 1: Externer Not-Halt-Taster, typische Anwendung

Manipulator

Externe
Not-Halt-Taster

Not-Halt-
Taster einer
Bedieneinheit

(TP) LF

+24V

Hauptstrom-

ESTOP1+

3

+5V
ESTOP2+

Motortreiber

steuerung —‘

AC-Eingang

ESTOP1-

|

Richtung der
angelegten
Spannung
beachten

Not-Halt-

ESTOP2-

|

Erkennung

i

v

25 Extern
+24V ©

? Sicherheitsabschrankungseingang 1

7

20

21

18

@ § Sicherheitsabschrankungseingang 2

? Verriegelungs-Freigabe-Eingang

s/

VAR,

HINWEIS: +24V GND ¥
+5VGND v

T3/T6 Rev.9

7/ Extern +24V

Verriegelungs-Freigabe-Eingang GND
schliel3en: Verriegelung aus
offnen: Verriegelung ein
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Einrichten und Betrieb 11. Im Notfall

11.4.2 Beispiel 2: Externes Sicherheitsrelais, typische Anwendung

Manipulator Extern+24V
Sicherung
+24V
09
Not-Halt- >
Taster einer 10
Bedieneinheit 2
(TP) 2
CF 1 Extern
i +24V
‘ +’/ 2 GND
i 14 v

’—“/ 15

— Extern
3 +24V

Schaltbild ist der
steuerung Ubersicht halber
vereinfacht.)

+5V 16 —‘ (f
Externes Sicherheitsrelais
Hauptstrom- (Das obenstehende

* 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

Motortreiber

il

AC-Eingang 4
17
Not-Halt- 11
Erkennung )
12 Extern
+24VGND
24
Extern
25 +24V
o
v 7
S g—
@ ?Slcherhensabschrankungse|ngang1 3 i
AAA 20 -
’@ §Sicherheitsabschrankungseingang 2
21
AN 18 -T—
Verri | -Freigabe-Ei
®$ ‘erriegelungs-Freigabe-Eingang 19 f
v
Extern
HINWEIS: +24V GND VW Verriegelungs-Freigabe-Eingang +24V
+5VGND V schlieBen: Verriegelung aus  GND

offnen: Verriegelung ein

96 T3/T6 Rev.9



Einrichten und Betrieb 12. Standard E/A-Anschluss

12. Standard E/A-Anschluss

A

VORSICHT

B Achten Sie darauf, dass Sie den im Handbuch definierten Nennstrombereich bzw.

Nennstrom nicht Giberschreiten.

Bei Uberschreitung des Nennstroms arbeitet der Manipulator fehlerhaft.

Der Standard-E/A-Anschluss befindet sich auf der Riickseite des Manipulators und dient
dem Anschluss lhrer Eingabe-/Ausgabegerate am System.

Anschlussname Anschlisse | Bitnummer
E/A-Anschluss (Eingang) 18 0-17
E/A-Anschluss (Ausgang) 12 0-11

Far Informationen zur Verkabelung siehe Kapitel Einrichten und Betrieb
3.7.2 Storungsreduzierung, um Stérungen vorzubeugen.

Die Remote-Funktion ist zunéchst den Ein- und Ausgangen von Nr. 0 bis 7 zugewiesen.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb:
14. E/A Remote-Steuerung-Einstellungen.

Informationen zum Hand-E/A-Anschluss finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb:
13. Hand-E/A-Anschluss.

12.1 Eingangsstromkreis

T3/T6 Rev.9

Eingangs-Spannungsbereich:  +12 bis 24 VV £10 %

EIN-Spannung: +10,8 V (min.)
AUS-Spannung: +5V (max.)
Eingangsstrom: 10 mA (TYP) bei +24 V-Eingangsspannung

Die Zweiwege-Optokoppler in den Eingangsstromkreisen konnen auf zwei Arten
beschaltet werden.
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Einrichten und Betrieb 12. Standard E/A-Anschluss

12.1.1 Typische Eingangsbeschaltung

Standard-E/A-Anschluss (Eingang)
GND +DC
5

Gem. Eingang Nr. 0 bis 7|
l‘ Eingang Nr. 0
(identisch) ‘_15_[ Eingang Nr. 1 |
. 2| Eingang Nr. 2
(identisch) | I gand Np—
; ; | 16I Eingang Nr. 3
(identisch)
| 3I Eingang Nr. 4
(identisch) |-
17| Eingang Nr. 5
(identisch)
4| Eingang Nr. 6
(identisch) T )
18| Eingang Nr. 7
(identisch) '
191 Gem. Eingang Nr. 8 bis 15
(identisch) 6] Eingang Nr. 8 !
«20I Eingang Nr. 9
(identisch) . ingang
|
Auslassen
T

14.[ Gem. Eingang Nr. 16 bis 17
- -+

12.1.2 Typische Eingangsbeschaltung 2

Standard-E/A-Anschluss (Eingang)

GND +DC
51 Gem. Eingang Nr. O bis 7
- |
1| Eingang Nr. 0
(identisch) -.15.[ Eingang Nr. 1 |
(identisch) 1 Z_I_ Eingang Nr. 2 |
4 16I Eingang Nr. 3
(identisch)
! 3I Eingang Nr. 4
(identisch) |
| 17| Eingang Nr. 5
(identisch)
4| Eingang Nr. 6
(identisch) T ]
18| Eingang Nr. 7
(identisch) )
191 Gem. Eingang Nr. 8 bis 15
(identisch) " 6] Eingang Nr. 8
(identisch) «.ZOI Eingang Nr. 9
i T "!..
Auslassen

-
eeed
!

14 | Gem. Eingang Nr. 16 bis 17
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12.1.3 Anschlussbelegungen des Eingangsstromkreises

Anschluss-Nr. Name des Signals Anschluss-Nr. Name des Signals
1 Eingang Nr. O (Start) 15 Eingang Nr. 1 (SelProgl)
2 Eingang Nr. 2 (SelProg2) 16 Eingang Nr. 3 (SelProg4)
3 Eingang Nr. 4 (Stop) 17 Eingang Nr. 5 (Pause)

4 Eingang Nr. 6 (Continue) 18 Eingang Nr. 7 (Reset)
Gemeinsamer Eingang Gemeinsamer Eingang

5 Nr. 0 bis 7 19 Nr. 8 bis 15

6 Eingang Nr. 8 20 Eingang Nr. 9

7 Eingang Nr. 10 21 Eingang Nr. 11

8 Eingang Nr. 12 22 Eingang Nr. 13

9 Eingang Nr. 14 23 Eingang Nr. 15

10 Eingang Nr. 16 24 Eingang Nr. 17

11 Nicht verwendet 25 Nicht verwendet

12 Nicht verwendet 26 Nicht verwendet

13 Nicht verwendet 27 Nicht verwendet
Gemeinsamer Eingang

14 Nr. 16 bis 17 28 Nicht verwendet

In der Tabelle ist die in Klammern angegebene Remote-Funktion zunéchst den Eingéngen
von Nr. 0 bis 7 zugewiesen. Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Einrichten und
Betrieb 14. E/A Remote-Steuerung-Einstellungen.

Anschluss Anschlussmodell
DMC 0,5/14-G1-2,54 P20THR R72 (Platinenseite)
E/A-Anschluss (Eingang) DFMC 0,5/14-ST-2,54 (Kabelseite)
(PHOENIX CONTACT)

* E/A-Anschluss ist im Lieferumfang enthalten.

Anschlussbelegung des E/A-Anschlusses (Eingang)
14 < 1
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12. Standard E/A-Anschluss

12.2 Ausgangsstromkreis

Nenn-Ausgangsspannung:

+12 bis +24 V £10 %

Maximaler Ausgangsstrom: TYP 100 mA/1 Ausgang

Ausgabegerét:
ON-Widerstand:

PhotoMOS-Relais

Unter 0,7 Q

Da ein nichtpolares PhotoMOS-Relay im Ausgangsstromkreis verwendet wird, sind die

folgenden beiden Beschaltungen mdéglich:

A\

VORSICHT

Kurzschluss

und Verpolung besitzt.
Fehlfunktionen der Teile auf dem Board verursachen, und damit eine unzulangliche

Funktion des Robotersystems.

B Verkabeln Sie den Ausgangs-Schaltkreis richtig, weil er keinen Schutz-Schaltkreis fir
Eine unsachgeméBe Verkabelung kann

100

12.2.1 Typische Ausgangsbeschaltung 1

Standard-E/A-Anschluss (Ausgang)

_____________________________ GND +DC
1} Ausgang Nr. 0 ,_\[
LL T
____________________________ | 10] Ausgang Nr. 1 ,_|[
! (identisch) ! L
b s 2] Ausgang Nr. 2
(identisch)
____________________________ 41 11] Ausgang Nr. 3
! (identisch) !
____________________________ -1 3] Ausgang Nr. 4
(identisch)
7777777777777777777777777777 4+ 1 12] Ausgang Nr. 5
| (identisch) i
b 41 4] Ausgang Nr. 6
(identisch)
____________________________ 41 13] Ausgang Nr. 7
; (identisch) , 5] Gem. Ausgang Nr. 0 bis 7|(GND)
P 6] Ausgang Nr. 8
! (identisch)
. 4 15] Ausgang Nr. 9
i (identisch) i
b 4
L L AL
_ Auslassen
: T T 14)] Gem. Ausgang Nr. 8 bis 11 (GND)
b e J
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12. Standard E/A-Anschluss

12.2.2 Typische Ausgangsbeschaltung 2

Standard-E/A-Anschluss (Ausgang)

____________________________ GND +DC
| 1] Ausgang Nr. 0 ]_LKE"[_

___________________________ 15 10| Ausgang Nr. 1 @_

(identisch) !
___________________________ —t 2] Ausgang Nr. 2

(identisch) !
___________________________ o1 11| Ausgang Nr. 3

(identisch) !
___________________________ —1 3] Ausgang Nr. 4

(identisch) i
___________________________ 471 12] Ausgang Nr. 5

(identisch) i
____________________________ —t 4] Ausgang Nr. 6

(identisch)
____________________________ — 13| Ausgang Nr. 7

(identisch) | 5] Gem. Ausgang Nr. 0 bis 7/ (+DC
———————————————————————————— 6 | Ausgang Nr. 8

(identisch) ! gand
--------------------------- - 15] Ausgang Nr. 9

(identisch) |
““““““““““““““ il

Auslassen i
I T 14 Gem. Ausgang Nr. 8 bis 11 (+DC)

___________________________ J

12.2.3 Anschlussbelegungen des Ausgangsstromkreises

Anschluss- . Anschluss- .
Name des Signals Name des Signals
Nr. Nr.
1 Ausgang Nr. 0 (Ready) 10 Ausgang Nr. 1 (Running)
2 Ausgang Nr. 2 (Paused) 11 Ausgang Nr. 3 (Error)
3 Ausgang Nr. 4 12
(EstopOn) Ausgang Nr. 5 (SafeguardOn)
4 Ausgang Nr. 6 (SError) 13 Ausgang Nr. 7 (Warning)
5 Gemeinsamer Ausgang 14 G_emeinsamerAusgang Nr. 8
Nr. 0 bis 7 bis 11
6 Ausgang Nr. 8 15 Ausgang Nr. 9
7 Ausgang Nr. 10 16 Ausgang Nr. 11
8 Nicht verwendet 17 Nicht verwendet
9 Nicht verwendet 18 Nicht verwendet

In der Tabelle ist die in Klammern angegebene Remote-Funktion zunéchst den Ausgéngen
von Nr. 0 bis 7 zugewiesen. Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Einrichten und
Betrieb 14. E/A Remote-Steuerung-Einstellungen.

T3/T6 Rev.9

101




Einrichten und Betrieb 12. Standard E/A-Anschluss

Anschluss Anschlussmodell
DMC 0,5/9-G1-2,54 P20THR R44 (Platinenseite)
E/A-Anschluss (Ausgang) DFMC 0,5/ 9-ST-2,54 (Kabelseite)
(PHOENIX CONTACT)

* E/A-Anschluss ist im Lieferumfang enthalten.

Anschlussbelegung des E/A-Anschlusses (Ausgang)
9 « 1
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Einrichten und Betrieb 12. Standard E/A-Anschluss

Im Folgenden wird die Vorgehensweise zum Anschluss von Eingabe-/Ausgabegeréten des
Benutzers beschrieben.

12.3.1 Anschluss des E/A-Kabels

(1) Bereiten Sie den mitgelieferten E/A-Anschluss und das E/A-Kabel vor.
Kabelspezifikationen:
Leiterquerschnitt: 0,14 bis 0,5 mm?
Leitertyp: Einzelleiter, Litze, Litze mit Aderendhiilse

(2) Schieben Sie das Kabelende in den dafiir vorgesehenen Schlitz.

Bei Verwendung eines Einzelleiters oder
einer Litze isolieren Sie das Kabelende
ab.

o S
HINWEIS - Wenn Sie einen verdrillten Draht oder einen feineren Einzeldraht verwenden,
(= halten Sie den orangen Druckstift wahrend des Einschiebens gedriickt.

- Die orangen Druckstifte kdnnen sich leicht 16sen. Gehen Sie vorsichtig vor.

- Oberhalb des Druckstifts befindet sich ein Kabelprifloch. Sie kénnen die Kabel
mithilfe eines Testgeréats prifen.

12.3.2 Befestigung des E/A-Kabels

Sie konnen die E/A-Kabel mithilfe der Kabelschelle auf der Riickseite des Manipulators
befestigen.

= J
15 3l
o [
%{i Kabelschelle
= — (Abbildung: T3-401S)
HINWEIS ) . . L
o Wenn die E/A-Kabel mit der E/A-Kabelschelle befestigt werden, lassen sie sich nur

schwer trennen.
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13. Hand-E/A-Anschluss

A

VORSICHT

B Achten Sie darauf, dass Sie den im Handbuch definierten Nennstrombereich bzw.

Nennstrom nicht Gberschreiten.

Bei Uberschreitung des Nennstroms arbeitet der Manipulator fehlerhaft.

Der Hand-E/A-Anschluss dient dem Anschluss Ihrer Eingabe-/Ausgabegerdte an das
System.  Er befindet sich oben auf dem 2. Arm.

Anschlussname Polaritéat | Anschliisse | Bitnummer

Eingang 6 18-23
Ausgang 4 12-15

Hand-E/A-Anschluss

Fur Informationen zur Verkabelung siehe Kapitel Einrichten und Betrieb
3.7.2 Stérungsreduzierung, um Stérungen vorzubeugen.

Informationen zum Standard E/A-Anschluss, welcher sich auf der Ruckseite des
Manipulators  befindet, finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb
12 Standard-E/A-Anschluss.

13.1 Spezifikationen der Stromversorgung

104

Der Hand-E/A-Anschluss verfligt (ber ein Netzteil, das vom Benutzer
verwendet werden kann. Uber dieses Netzteil kdnnen externe Geréate betrieben

werden.
Achten Sie bei Verwendung des Netzteils darauf, die zuléssige Stromstérke nicht zu

Uberschreiten.

Spannung: 24V 5%
Zulassiger Strom: T3: 500 mA
T6: 700 mA
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13. Hand-E/A-Anschluss

13.2 Eingangsstromkreis

Eingangs-Spannungsbereich:

T3/T6 Rev.9

EIN-Spannung:
AUS-Spannung:

Eingangsstrom:

+5V (max.)

10 mA (TYP) bei +24 VV-Eingangsspannung

+12 bis 24 V £10 %
+10,8 V (min.)

Die Zweiwege-Optokoppler in den Eingangsstromkreisen konnen auf zwei Arten

beschaltet werden.

13.2.1 Typische Eingangsbeschaltung 1

Hand-E/A-Anschluss

GbE T

(identisch)

(identisch)

(identisch)

(identisch)

(identisch)

4 ¥

+ 9 I Eingang Nr. 19
12 ] Eingang Nr. 20
1 10] Eingang Nr. 21
'3 l Eingang Nr. 22

1 11] Eingang Nr. 23

|

13.2.2 Typische Eingangsbeschaltung 2

Hand-E/A-Anschluss

GbE T

(identisch)

(identisch)

(identisch)

(identisch)

(identisch)

4.

l‘ Eingang Nr. 18
1 9_1_ Eingang Nr. 19
1 2_[_ Eingang Nr. 20
1 10] Eingang Nr. 21
. 3]_ Eingang Nr. 22

4 11] Eingang Nr. 23

“Gem. Eingang Nr. 18 bis 23

1 ‘ Eingang Nr. 18

Gem. Eingang Nr. 18 bis %3
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Einrichten und Betrieb 13. Hand-E/A-Anschluss

13.3 Ausgangsstromkreis
Nenn-Ausgangsspannung: +12 bis +24 V £10 %
Maximaler Ausgangsstrom: TYP 100 mA/1 Ausgang
Ausgabegerat: PhotoMOS-Relais
ON-Widerstand: Unter 0,7 Q

Da ein nichtpolares PhotoMOS-Relay im Ausgangsstromkreis verwendet wird, sind die
folgenden beiden Beschaltungen mdglich.

Kurzschluss und Verpolung besitzt. Eine unsachgemdaRe Verkabelung kann
Fehlfunktionen der Teile auf dem Board verursachen, und damit eine unzuléngliche
Funktion des Robotersystems.

j B \erkabeln Sie den Ausgangs-Schaltkreis richtig, weil er keinen Schutz-Schaltkreis fiir

VORSICHT

13.3.1 Typische Ausgangsbeschaltung 1

Hand-E/A-Anschluss

, GND +DC
6 | Ausgang Nr. 12
(v [15) . Last
\_HE/ yay
| 14] Ausgang Nr. 13 |_
(identisch) s 7 l Ausgang Nr. 14
(identisch) . 15| Ausgang Nr. 15
(identisch) 8 | Gem. Ausgang Nr. 12 bis 15 (GND)
13.3.2 Typische Ausgangsbeschaltung 2
Hand-E/A-Anschluss
. GND +DC
6 |Ausgang Nr. 12 L
.;\ . ", - - *
/ AN Vs
- ) Y Last
N, y S /.' AN
14 | Ausgang Nr. 13 |_
: ) | & + L —
(identisch) + 7 |Ausgang Nr. 14
(identisch) .+ 15 | Ausgang Nr. 15
(identisch) 8 [ Gem. Ausgang Nr. 12 bis 15 (GND)
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13.4 Anschlussbelegungen

Im Folgenden sehen Sie die Anschlussbelegungen des Hand-E/A-Anschlusses (15-poliger

D-Sub-Stecker).

Anschluss-Nr. Name des Signals | Anschluss-Nr. Name des Signals
1 Eingang Nr. 18 9 Eingang Nr. 19
2 Eingang Nr. 20 10 Eingang Nr. 21
3 Eingang Nr. 22 11 Eingang Nr. 23
4 (NBﬁnlzlrg)sigggr Eingang 12 Nicht verwendet
5 +24V 13 GND
6 Ausgang Nr. 12 14 Ausgang Nr. 13
7 Ausgang Nr. 14 15 Ausgang Nr. 15
8 Gemeins_;amerAusgang

Nr. 12 bis 15
Anschluss Standard

Hand-E/A-Anschluss

15-polige D-Sub-Buchse (Manipulatorseite)
15-poliger D-Sub-Stecker (Kabelseite)

* E/A-Anschluss ist im Lieferumfang enthalten.

13.5 Ein- und Ausgange zur Handsteuerung

Die Manipulatoren der T-Serie verfligen Uber Ein- und Ausgange fur die Steuerung der
Hand (6 Eingangsbits, 4 Ausgangsbits).

Eingangshit-Port: 18, 19, 20, 21, 22, 23

Ausgangsbit-Port: 12, 13, 14, 15

T3/T6 Rev.9

Verwendung

Die Hand-E/A werden nur von Befehlen fiir Bit-Portoperationen unterstiitzt. Byte- oder
Wort-Befehle werden nicht unterstitzt.

Verwendbare Befehle

Befehl Funktion
Sw Eingangsbit des E/A-Ports.
SetSw Setzt einen virtuellen Eingang.
On Schaltet das Ausgangsbit ein.
Off Schaltet das Ausgangsbit aus.

Beschrankung 1: Remote-E/A
Die Hand-E/A kdnnen nicht als Remote-E/A verwendet werden.

Beschrankung 2: Eingabe/Ausgabe durch Byte- oder Wort-Port
Da die Hand-E/A in ein Standard-E/A Byte und Wort integriert sind, gibt es
Beschrénkungen fiir die Verwendung von Byte- und Wortoperationen.
Eingang: Das Hand-E/A-Bit wird immer als ,,0* gelesen.
Ausgang: Bei Angabe von ,,1* fir das Hand-E/A-Bit tritt ein Ausfiihrungsfehler auf.
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Eingabebeispiel:
Bei Verwendung des Eingangsbytes unter folgenden Bedingungen
Eingangshit Hand-E/A 23: EIN
Eingangsbit Standard-E/A: 16=AUS, 17=EIN

In(2)---> 0x02 (0000 0010B)

Ausgabebeispiel:
Bei Verwendung des Byte-Ausgangs unter folgenden Bedingungen
Ausgangsbit Standard-E/A-Port 11=EIN,10~8=AUS

Out 1,7HO8

Beispiel Ausgabefehler:
Bei Verwendung des Byte-Ausgangs unter folgenden Bedingungen
Ausgangsbit Standard-E/A-Port 11=EIN,10~8=AUS

Out 1,"H18 <--- Fehler, weil Hand-E/A-Bit eingeschaltet ist

Byte-Port Wort-Port
Port Beschreibung Port Beschreibung
_ Die oberen 6 Bits werden als Die oberen 6 Bits werden als

Eingang 2 .0 gelesen. 1 ,0“ gelesen.

0000 00xx 0000 00XX XXXX XXXX

Geben Sie fir die oberen 4 Bits immer Geben Sie fir die oberen 4 Bits immer
Ausgang 1 0" an. 0 ,0“ an.

0000 xxxx 0000 XXXX XXXX XXXX
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14. E/A Remote-Steuerung-Einstellungen

Dieser Abschnitt beschreibt die Funktionen und die Zeitabldufe der Eingangs- und
Ausgangssignale.

Die Remote-Funktionen koénnen threm / lhren Standard-E/A-Board(s) oder
Feldbus-E/A-Board(s) zugewiesen werden, um die Robotersteuerung zu erweitern —
entweder mithilfe einer Bedieneinheit Ihrer Wahl oder einer Ablaufsteuerung (SPS).

Die Remote-Funktion ist zunéchst den Ein- und Ausgangen von Nr. 0 bis 7 zugewiesen.

Um externe Remote-Eingangssignale Ubernehmen zu koénnen, weisen Sie die
Remote-Funktionen zu und stellen Sie als Steuergerdt Remote ein. Fir weitere
Informationen lesen Sie Konfiguration der Software fiir Remote-Steuerung im
EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch - Remote-Steuerung.

Der Anwender legt tber die Softwarekonfiguration eine E/A-Nummer fest, welcher eine
Remote-Funktion zugewiesen ist.  Fur weitere Informationen lesen Sie Konfiguration der
Software flir Remote-Steuerung im EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch -
Remote-Steuerung.

Fir Informationen zum E/A-Kabelanschluss siehe Einrichten und Betrieb
12 Standard-E/A-Anschluss, 13. Hand-E/A-Anschluss und 17. Feldbus-E/A.

Fir weitere Informationen zur Kommunikation mit externen Geréten siehe
EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch 12. Remote-Steuerung.

B \Wenn Sie Remote-E/A verwenden, stellen Sie immer Folgendes sicher. Die
Verwendung des Robotersystems unter ungeniigenden Bedingungen kann eine
Fehlfunktion des Systems und / oder Sicherheitsprobleme verursachen.

- Weisen Sie die Remote-Funktionen den Eingdngen / Ausgéngen richtig zu und

verdrahten Sie sie korrekt, wenn Sie die Remote-E/A-Signale einstellen.
- Stellen Sie sicher, dass die Funktionen den richtigen
VORSICHT Eingangs-/Ausgangs-Signalen entsprechen, bevor Sie das System einschalten.

Wenn Sie den Betrieb des Robotersystems priifen, bereiten Sie sich auf Fehlfunktionen
der Ausgangseinstellungen oder -verkabelung vor. Wenn der Manipulator durch die
Fehlfunktionen der Ausgangseinstellungen oder -verdrahtung nicht einwandfrei
arbeitet, driicken Sie sofort den Not-Halt-Taster, um den Manipulator anzuhalten.

Die Remote-Funktion ist verfligbar, wenn virtuelle E/A aktiviert sind.

HINWEIS  \Wenn Sie ein Remote-E/A-Signal einrichten, heben Sie entweder eine schriftliche
& Aufzeichnung der Einstellungen auf oder speichern Sie die Daten in einer Datei, um spéter
darauf zuriickgreifen zu kénnen.

Wenn Sie ein Feldbus-E/A-Signal zur Remote-Funktion einrichten, héngt die
Ansprechgeschwindigkeit von der Baudrate des Feldbusses ab. Néhere Informationen zum
Ansprechen des Feldbusses finden Sie im Handbuch der Robotersteuerung RC700 / RC90
Option Feldbus-E/A.

Der Hand-E/A-Anschluss kann nicht fiir Remote-Signale verwendet werden.
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14.1 E/A-Signal Beschreibung

Die Remote-Funktion ist zunachst den Ein- und Ausgangen von Nr. 0 bis 7 zugewiesen.
Um die Funktionszuweisung zu &ndern, verwenden Sie EPSON RC+ 7.0.

Um alle Signale zu verwenden, mussen Sie das Feldbus-E/A-Modul hinzufiigen.

14.1.1 Remote-Steuerungs-Eingangssignale

Remote-Steuerungs-Eingange werden verwendet, um die Manipulatoren zu steuern und
Programme zu starten. Vor dem Aktivieren von Eingdngen missen bestimmte
Bedingungen erflllt werden, wie unten in der Tabelle dargestellt.

Um externe Remote-Eingangssignale dbernehmen zu kénnen, weisen Sie die
Remote-Funktionen zu und stellen Sie als Steuergerdat Remote ein. Wenn ein externer
Remote-Eingang zur Verfligung steht, wird der
L»YAutomatikmodus-Ausgang* eingeschaltet.

Abgesehen von ,,SelProg“ fiihren die Signale jede Funktion aus, wenn das Signal bei
Akzeptanz der Eingangsbedingung startet. Die Funktion wird automatisch ausgefihrt.
Daher ist keine spezielle Programmierung erforderlich.

HINWEIS Wenn ein Fehler auftritt, missen Sie einen ,,Reset” durchfiihren, um den Fehlerzustand zu
& Ioschen, bevor weitere Remote-Eingangs-Befehle ausgefiihrt werden koénnen.
Verwenden Sie den ,,Fehler-Ausgang” und den ,,Reset-Eingang“, um den Fehlerstatus zu
Uberwachen und Fehlerzustande des Remotegerats zu léschen.
Ausgangs- . Akzeptanzbedingung fiir
Name einstellung Beschreibung Eingang (*1)
Ready-Ausgang EIN
Error-Ausgang AUS
Fuhrt die Funktion aus, die mit EstopOn-Ausgang AUS
Start 0 »SelProg* gewahlt wurde. SafeguardOn-Ausgang
(*2) AUS
Pause-Eingang AUS
Stop-Eingang AUS
1
SelProgl g
SelProg?2 nicht
SelProg4 . e . . x
SelProg8 emg_esgcellt Spezifiziert die Hauptfunktionsnummer.(*2
SelProg16 einrg];gsttellt
SelProg32 nicht
eingestellt
Stop 4 Alle Tasks und Befehle werden gestoppt.
Pause 5 Alle Tasks werden unterbrochen. (*3] Running-Ausgang EIN
Paused-Ausgang EIN
Continue 6 Setzt den pausierenden Task fort. Pause-Eingang AUS
Stop-Eingang AUS
Zuricksetzen 7 Setzt Not-Halt und Fehler zurtick. (*4| Ready-Ausgang EIN
Shutdown . nicht Beendet das System.
eingestellt
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Ausgangs- . Akzeptanzbedingung fiir
Name einstellung Beschreibung Eingang (*1)
Dient als erzwungene Low-Power- Jederzeit
Funktion. Dieser Eingang ist
Der Manipulator arbeitet im Low-Power- | zulassig, auch wenn der
ForcePowerL _ Modus. _ Automatikmodus-Ausgang
orcerower OLN _nicht Die Ausfiihrung von Power-High- ausgeschaltet ist.
(*6) | eingestellt | Befehlen wird nicht akzeptiert.
Fihrt den folgenden Befehl gemé&R der
Voreinstellung des Manipulators aus.
Stoppt alle Tasks und Befehle bzw. stoppt
diese voriibergehend. (*12)
nicht Andert den  Ausgangszustand  von
SelRobot i MotorsOn, AtHome, PowerHigh und
eingestellt
MCalReqd. (*9
SelRobotl
SelRobot2 . . . .
SelRobot4 nicht Gibt die Nummer des Manipulators an,
SelRobot8 eingestellt | der einen Befehl ausfihrt. (*5)
SelRobot16
Ready-Ausgang EIN
EstopOn-Ausgang AUS
nicht . . . SafeguardOn-Ausgang
SetMotorsOn *
eingestellt Schaltet die Manipulatormotoren ein. (*5) | A g
SetMotorOff-Eingang
AUS
nicht . . Ready-Ausgang EIN
SetMotorsOff . Schaltet die Manipulatormotoren aus.
eingestellt
Ready-Ausgang EIN
EstopOn-Ausgang AUS
SetPowerHigh nicht Setzt den Power-Modus des Manipulators | SafeguardOn-Ausgang
eingestellt | auf High. (*5) | AUS
SetPowerLow-Eingang
AUS
SetPowerLow nicht Setzt den Power-Modus des Manipulators | Ready-Ausgang EIN
eingestellt | auf Low. (*5)
Ready-Ausgang EIN
Error-Ausgang AUS
) ) | EstopOn-Ausgang AUS
nicht Bewegt den Manipulatorarm in die SafeguardOn-Ausgang
Home . Home-Position, die vom Benutzer
eingestellt o AUS
definiert wurde. MotorsOn-Ausgang EIN
Pause-Eingang AUS
Stop-Eingang AUS
Ready-Ausgang EIN
Error-Ausgang AUS
EstopOn-Ausgang AUS
nicht . SafeguardOn-Ausgang
MCal Fiihrt MCal aus. *B) (*7
eingestellt N | aus

MotorsOn-Ausgang EIN
Pause-Eingang AUS
Stop-Eingang AUS
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Ausgangs- . Akzeptanzbedingung flr
Name einstgellugng Beschreibung pEingang (*gl) ’
Paused-Ausgang EIN
Error-Ausgang AUS
Kehrt, nachdem die  Sicherheits- | EStopOn-Ausgang AUS
Recover nicht abs?hrankung geschlossen. ist_, an _die i{ijesguardOn—Ausgang
eingestellt | Position zuriick, an der die Sicherheits- RecoverReqd-Ausgang
abschrankung gedffnet war. EIN
Pause-Eingang AUS
Stop-Eingang AUS
R nicht
esetAlarm . Beendet den Alarm. (*11)
eingestellt
SelAlarml
SelAlarm2 nicht Gibt die Nummer des Alarms an, der
SelAlarm4 eingestellt | beendet werden soll. (*10)
SelAlarm8
Eingangssignal fiir Alive-Uberwachung
des Manipulators. Am ALIVE-Ausgang
wird dasselbe Signal wie am Eingang
nicht ausgegeben. I?ie_ Master-Gerate kdnnen
ALIVE . durch regelméRige Beschaltung des
eingestellt | Fingangs  und  Uberprifung  des
Ausgangssignals eine Alive-
Uberwachung des Manipulators
vornehmen.

(*1) ,,Automatikmodus-Ausgang* EIN wird in der Tabelle ausgelassen. Diese Akzeptanzbedingung ist fur
alle Funktionen notwendig.

(*2) Der ,,Start-Eingang” fuhrt die Funktion aus, die von den folgenden sechs Bits spezifiziert wird:
SelProg 1, 2, 4, 8, 16 und 32.

Funktionsname | SelProgl SelProg2 SelProg4 SelProg8 | SelProgl6 | SelProg32

Main 0 0 0 0 0 0
Mainl 1 0 0 0 0 0
Main2 0 1 0 0 0 0
Main3 1 1 0 0 0 0
Main60 0 0 1 1 1 1
Main61 1 0 1 1 1 1
Main62 0 1 1 1 1 1
Main63 1 1 1 1 1 1

0=AUS, 1=EIN

(*3) ,,NoPause-Task“ und ,,NoEmgAbort-Task* werden nicht unterbrochen.
Weitere Informationen finden Sie in der EPSON RC+ 7.0 Online-Hilfe oder unter dem Stichwort Pause
im Handbuch SPEL* Sprachreferenz.

(*4) Schaltet den E/A-Ausgang aus und setzt die Manipulatorparameter zurlick.
Weitere Informationen finden Sie in der EPSON RC+ 7.0 Online-Hilfe oder unter dem Stichwort Reset
im Handbuch SPEL™* Sprachreferenz.

(*5) Gilt nicht fir T-Serie.

(*6) Setzt die Manipulatorparameter zuriick.
Weitere Informationen finden Sie in der EPSON RC+ 7.0 Online-Hilfe oder unter dem Stichwort Motor
in der SPEL™ Sprachreferenz.
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(*7) Weitere Informationen finden Sie in der EPSON RC+ 7.0 Online-Hilfe oder unter dem Stichwort MCal in
der SPEL* Sprachreferenz.

(*8) Nur fir erfahrene Benutzer. Stellen Sie sicher, dass Sie die gesamte Eingangsspezifikation verstehen,
bevor Sie diese anwenden.
Die Ausgdnge CmdRunning und CmdError andern sich bei diesem Eingang nicht.
»NOEmgAbort task* wird durch diesen Eingang nicht gestoppt.
Wenn der Eingang ausgeschaltet wird, werden alle Tasks und Befehle unterbrochen.

(*9) Die Funktion &ndert den Ausgangszustand von MotorsOn, AtHome, PowerHigh und MCalReqd.

Beim Setzen dieses Signals wird (iber die Ausgénge der Zustand des mit SelRobotl bis SelRobot16
gewahlten Roboters angezeigt.

Nach Auswahl des Zustands gilt dieser so lange, bis er geéndert oder die Steuerung ausgeschaltet bzw. neu
gestartet wird. Alle Manipulatoren sind standardméRig ausgewahlt.

(*10) Die bei ,,SelAlarm1, 2, 4 und 8" angegebenen Werte entsprechen den Alarmnummern.

Alarm Nr. Ziel SelAlarml | SelAlarm2 | SelAlarm4 | SelAlarm8
1 Batterie der Steuerung 1 0 0 0
2 - 0 1 0 0
3 Schmiermittel des Manipulators 1 1 0 0
4 - 0 0 1 0
5 - 1 0 1 0
6 - 0 1 1 0
7 - 1 1 1 0
8 - 0 0 0 1
9 - 1 0 0 1

0=AUS, 1=EIN

Die folgenden Komponenten miissen nachgeschmiert werden:
Kugelumlaufspindel an der 3. Achse

(*11) Der angegebene Alarm kann durch Auswahl der Zustédnde (ber SelAlarm1-SelAlarm8 und Einstellung
dieses Signals deaktiviert werden.
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(*12) Ausfihrung aller Tasks und Befehle, des Manipulator-Power-Modus sowie des PowerHigh-Befehls

durch Anpassung der Voreinstellungen des Manipulators.

Voreinstellungen (1): ,,Niedriger Motorstrom, wenn ForcePowerLow-Signal ausgeschaltet ist*

Voreinstellungen (2): ,,Anderung des ForcePowerLow-Signals unterbricht alle Tasks*

Néhere Informationen zu den Voreinstellungen des Manipulators finden Sie im

EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch

[Einstellungen]-[Systemeinstellungen]-[Steuerung]-[Voreinstellungen] im
Kapitel 5.12.2 Befehl [Systemeinstellungen] (Einstellungen-Ment).

Voreins(tf)llungen Voreins(tze)llungen ForcePowerLow AIIeBTea]}(saﬁeund Power-Modus| PowerHigh
0 0 1—0 stoppen nur Low akzeptiert
0 0 0—1 stoppen nur Low akgégt]itert
0 1 10 fo"r‘{zgizﬂrt HighlLow | 2Kzeptiert
0 . 0—1 vor;:)c;r;ggﬂend nur Low akgégt]itert
1 0 1—0 stoppen nur Low akgégt]itert
1 0 0—1 stoppen nur Low akzeptiert
! ! 1=0 vorislgze?ggﬂend nur Low ak;](iagt]itert
1 1 0—1 fo‘;‘{zre‘iﬁ?m HighlLow | 2Kzeptiert
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14.1.2 Remote-Steuerungs-Ausgangssignale

Der Remote-Steuerungs-Ausgang dient zur Ausgabe des Manipulatorstatus oder der

Betriebsart.

Remote-Ausgénge stellen die zugewiesene Funktion bereit, die mit jedem Steuergerat

genutzt werden kann. Die Ausgdnge werden automatisch gesteuert.

Daher ist keine

spezielle Programmierung erforderlich.

Name Ausgangs- Beschreibung
einstellung
Ready 0 Wird ei_ngeschaltfet, wenn das Anlaufgn des Manipulators
erfolgt ist und kein Task ausgefiihrt wird.
Wird eingeschaltet, wenn ein Task ausgefiihrt wird.
Running 1 Wird jedoch ausgeschaltet, wenn der
»Paused-Ausgang* ausgeschaltet ist.
Paused 2 Wird eingeschaltet, wenn ein Task unterbrochen wurde.
Wird eingeschaltet, wenn ein Fehler auftritt.
Error 3 Verwenden Sie den ,,Reset-Eingang”, um den Fehler zu
beheben.
EStopOn 4 Wird bei einem Not-Halt eingeschaltet.
SafeguardOn 5 Wi"rd eiqgeschaltet, wenn die Sicherheitsabschrankung
geoffnet ist.
Wird eingeschaltet, wenn ein kritischer Fehler auftritt.
SError 6 Wenn ein kritischer Fehler auftritt, funktioniert der
»Reset-Eingang* nicht. ~ Starten Sie die Steuerung neu.
Wird eingeschaltet, wenn eine Warnung angezeigt wird.
Warnung 7 Der Ta}_sk wird bei angezgeigt_er Warnqng ordnungsgemé}ﬁ
ausgefiihrt. Beheben Sie jedoch die Ursache fir die
Warnung so schnell wie moglich.
Motorson nicht Wird einge_schaltet, wenn der Manipulatormotor
eingestellt | eingeschaltet ist. (*5)
AtHome nicht Wird eing(.esichaltet., wenn sich der Manipulator in seiner
eingestellt | Home-Position befindet. (*5)
. nicht Wird eingeschaltet, wenn der Power-Status des
PowerHigh eingestellt | Manipulators auf High eingestellt ist. (*5)
nicht Wird eingeschaltet, wenn der Manipulator MCal nicht
MCalReqd eingestellt | ausgefihrt hat. (*5)
. Wird eingeschaltet, wenn mindestens ein Manipulator
RecoverReqd nicht nach SchlieBen der Sicherheitsabschrankung auf Recover
eingestellt | wartet.
nicht Wird eingeschaltet, wenn mindestens ein Manipulator
RecoverinCycle eingestellt Recover ausfiihrt.
CmdRunning nicht V\/_ird eingeschaltet, wenn ein Eingangsbefehl ausgefiihrt
eingestellt | Wird
nicht Wird eingeschaltet, wenn ein Eingangsbefehl nicht
Cmdgrror eingestellt akzeptiert werden kann.
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Name Ausgangs- Beschreibung
einstellung
CurrProgl
CurrProg2 . .
CurrProg4 nicht Zeigt das. laufende Programm an bzw. die letzte
. Hauptfunktionsnummer
CurrProg8 eingestellt (*1)
CurrProgl6
CurrProg32
AutoMode nicht Wird im Zustand Remote-Eingang zuléssig eingeschaltet.
eingestellt (*2)
TeachMode . nicht Wird im TEACH-Modus eingeschaltet.
eingestellt
ErrorCodel ich
: . nic tt it Zeigt die Fehlernummer an.
ErrorCode8192 eingeste
InsideBox1 . . . . . .
. nicht Wird eingeschaltet, wenn sich der Manipulator im
: i Uberwachungsbereich befindet. *3
InsideBox 15 eingestellt g (*3)
InsidePlanel . . . . . .
: nicht Wird eingeschaltet, wenn sich der Manipulator in der
: i Uberwachungsebene befindet. *4
InsidePlanel5 eingestellt J "4
Alarm n_|cht Wird eingeschaltet, wenn ein beliebiger Alarm auftritt. (*9)
eingestellt
Alarmi nicht Wird eingeschaltet, wenn ein Batteriealarm des Manipulators
eingestellt | auftritt.
nicht Wird eingeschaltet, wenn ein Batteriealarm des an die CU
Alarm2 . .
eingestellt angeschlossenen Manipulators auftritt.
Alarms3 nicht Wird eingeschaltet, wenn ein Schmierungsalarm des an die CU
arm eingestellt angeschlossenen Manipulators auftritt. (*10)
nicht Wird eingeschaltet, wenn ein Batteriealarm des an DUl
Alarm4 . .
eingestellt angeschlossenen Manipulators auftritt.
Alarms nicht Wird eingeschaltet, wenn ein Schmierungsalarm des an DU1
arm eingestellt angeschlossenen Manipulators auftritt. (*10)
nicht Wird eingeschaltet, wenn ein Batteriealarm des an DU2
Alarmé . .
eingestellt angeschlossenen Manipulators auftritt.
Alarm? nicht Wird eingeschaltet, wenn ein Schmierungsalarm des an DU2
arm eingestellt angeschlossenen Manipulators auftritt. (*10)
nicht Wird eingeschaltet, wenn ein Batteriealarm des an DU3
Alarm8 . .
eingestellt angeschlossenen Manipulators auftritt.
Alarmo nicht Wird eingeschaltet, wenn ein Schmierungsalarm des an DU3
arm eingestellt angeschlossenen Manipulators auftritt. (*10)
o nicht Gibt die aktuelle X-Koordinate im Weltkoordinatensystem aus
PositionX . (*6) (*7)
eingestellt
o nicht Gibt die aktuelle Y-Koordinate im Weltkoordinatensystem aus
PositionY . (*6) (*7)
eingestellt
o nicht Gibt die aktuelle Z-Koordinate im Weltkoordinatensystem aus
PositionZ . (*6) (*7)
eingestellt
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Name Ausgangs- Beschreibung
einstellung
o ) ) Gibt die aktuelle U-Koordinate im Weltkoordinatensystem
PositionU nicht eingestellt | ;s (*6) (*7)
. ) ) Gibt die aktuelle V-Koordinate im Weltkoordinatensystem
PositionV nicht eingestellt | , (*6) (*7)
. . . Gibt die aktuelle W-Koordinate im
PositionW nicht eingestellt Weltkoordinatensystem aus (*6) (*7)
Torquel nicht eingestellt Gibt das aktuelle Drehmoment der 1. Achse aus  (*6) (*7)
Torque2 nicht eingestellt | Gibt das aktuelle Drehmoment der 2. Achse aus  (*6) (*7)
Torque3 nicht eingestellt | Gibt das aktuelle Drehmoment der 3. Achse aus  (*6) (*7)
Torque4 nicht eingestellt Gibt das aktuelle Drehmoment der 4. Achse aus  (*6) (*7)
Torque5 nicht eingestellt | Gibt das aktuelle Drehmoment der 5. Achse aus  (*6) (*7)
Torque6 nicht eingestellt Gibt das aktuelle Drehmoment der 6. Achse aus  (*6) (*7)
CPU nicht eingestellt | Gibt die CPU-Auslastung des Benutzerprogramms aus (*8)
ESTOP nicht eingestellt Gibt aus, wie oft ein Not-Halt ausgeldst wurde.
Ausgangssignal fir  Alive-Uberwachung des
Manipulators. Das am ALIVE-Eingang ankommende
. . Signal wird ausgegeben. Die Master-Gerate kdnnen
ALIVE nicht eingestellt g deg

durch regelmaBige Beschaltung des Eingangs und
Uberprifung des Ausgangssignals eine
Alive-Uberwachung des Manipulators vornehmen.
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(*1) Gibt die aktuelle bzw. letzte Funktionsnummer von CurrProgl, 2, 4, 8, 16 bzw. 32 an.

Funktionsname CurrProgl | CurrProg2 | CurrProg4 | CurrProg8 | CurrProgl6 | CurrProg32
Main 0 0 0 0 0 0
Mainl 1 0 0 0 0 0
Main2 0 1 0 0 0 0
Main3 1 1 0 0 0 0
Main60 0 0 1 1 1 1
Main61 1 0 1 1 1 1
Main62 0 1 1 1 1 1
Main63 1 1 1 1 1 1

0=AUS, 1=EIN

(*2) Die Remote-Funktion ist unter den folgenden Bedingungen verfigbar:

- Wenn die Einstellung , Automatikmodus®“ ist und das Steuergerdt auf
»Remote* eingestellt ist.

- Wenn die Einstellung ,,Programmiermodus* ist und ,,Remote-E/A* aktiviert sind.

(*3) Weitere Informationen finden Sie in der EPSON RC+ 7.0 Online-Hilfe oder unter dem Stichwort Box in
der SPEL* Sprachreferenz.

(*4) Weitere Informationen finden Sie in der EPSON RC+ 7.0 Online-Hilfe oder unter dem Stichwort Plane in
der SPEL* Sprachreferenz.

(*5) Der Manipulatorstatus wird entsprechend der mit SelRobot gewéhlten Bedingung wie folgt ausgegeben.

Warten Sie nach dem Andern der SelRobot-Bedingung mindestens 40 ms, bevor Sie das Signal eingeben.

(SelRobotl - SelRobotl6) Zustand bei Eingabe von SelRobot
Name 0: Alle Roboter sind ausgewahlt 1 - 16: Eine bestimmte Roboternummer
ist ausgewahlt
Motorson Wird eingeschaltet, wenn mindestens ein | Wird eingeschaltet, wenn der Motor des
Manipulatormotor eingeschaltet ist. ausgewdhlten Manipulators eingeschaltet ist.
Wird eingeschaltet, wenn sich alle Wird eingeschaltet, wenn sich der
AtHome | Manipulatoren in ihrer Home-Position ausgewahlte Manipulator in seiner
befinden. Home-Position befindet.
Wird eingeschaltet, wenn der Wird eingeschaltet, wenn der Power-Status
PowerHigh | Power-Status mindestens eines des ausgewéhlten Manipulators auf High
Manipulators auf High eingestellt ist. eingestellt ist.
MCalReqd Wird eingeschaltet, wenn mindestens ein | Wird eingeschaltet, wenn der ausgewéhlte
Manipulator MCal nicht ausgefihrt hat. Manipulator MCal nicht ausgefihrt hat.

(*6) Gilt nicht fir T-Serie.
(*7) Gibt Information im Real-Format aus.

(*8) Gibt die Gesamtauslastung der vom Benutzer erstellten Tasks aus. Nahere Informationen zur
CPU-Auslastung finden Sie im Task Manager.

(*9) Das Signal wird eingeschaltet, wenn der Alarm unter den Manipulator-Alarminformationen angezeigt
wird.

(*10) Die folgenden Komponenten missen nachgeschmiert werden:
Kugelumlaufspindel an der 3. Achse
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14.2 Zeitablauf-Spezifikationen

T3/T6 Rev.9

14.2.1 Vorkehrungen fir Remote-Eingangssignale

Die folgenden Diagramme stellen die Zeitablauf-Sequenzen fir die primaren
Arbeitsablaufe der Steuerung dar.

Die dargestellten Zeitverlaufe (Zeitdauer) sollten nur als Bezugswerte angesehen werden,
da die tatsachlichen Timing-Werte in Abhéngigkeit von der Anzahl der laufenden Tasks
schwanken, genauso wie die CPU-Geschwindigkeit des Manipulators.  Kontrollieren Sie
die Zeitablaufe sorgfaltig und richten Sie sich nach den folgenden Diagrammen, wenn Sie
ein Eingangssignal eingeben.

Wahrend des Systementwurfs sollten Sie sicherstellen, dass Sie nie mehr als eine
Remote-Eingangs-Operation ausldsen, anderenfalls tritt ein Fehler auf.

Die Pulse-Weite eines Eingangssignals muss 25 oder mehr Millisekunden betragen, um
erkannt zu werden.

[Einheit: ms]

14.2.2 Zeitablauf-Diagramm fir eine Befehlsausflihrungs-Sequenz

MotorsOn- 1 940 ; ;
Ausgang : : 1 1250
AtHome-

Ausgang fAbhéngig von
1 HOME-Bewegung

SetMotorsOn- '—l:
Eingang ! !
SetMotorsOff- 5 :'_|
Eingang- '

Home- E
1

Eingang
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14.2.3 Zeitablauf-Diagramm fir eine Programmausfiihrungs-Sequenz

Ready-
Ausgang

CurrProgl-
Ausgang

Running-
Ausgang

110

34

—0
410

* Paused -
Ausgang

110 34

SelProg1-
Eingang

Start-
Eingang

Pause-
Eingang

Continue-
Eingang

Stop-
Eingang

* Die Dauer schwankt abhangig von der Quick Pause-Einstellung (QP) und dem
Betriebsstatus des Programms zum Zeitpunkt des Pause-Eingangs.

14.2.4 Zeitablauf-Diagramm fur eine

Sicherheitsabschrankungs-Eingangssequenz

Running- | 1066 | 17
Ausgang — 5 o
Paused- | 1066 g !
Ausgang 5
SafeguardOn- i>2| 2)1
Ausgang :
MotorsOn- 600 : 940 ——
Ausgang 5
Safety- —|—|
Eingang 5 5
Latch- |—|
Eingang |
Continue- |—|
Eingang
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14.2.5 Zeitablauf-Diagramm fir eine Not-Halt-Sequenz

Running- : ]

Ausgang 65 I
MotorsOn- 4‘%'

Ausgang

EStopOn- flf 02

Ausgang

Emergency- :
Eingang

Reset- |—|
Eingang
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15. SD-Kartenslot

m Verwenden Sie nur die als Zubehdr erhaltliche SD-Karte.
Die Verwendung anderer SD-Karten kann zu einer Fehlfunktion des Systems fiihren.

A W Die SD-Karte ist nur fir das Robotersystem geeignet und dafiir entsprechend
VORSICHT beschrieben. Sie kann nicht zum Lesen/Schreiben von Daten verwendet werden.

Das Schreiben von Daten auf die SD-Karte kann zu einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.

HiE L
T =~ =D

SD-Kartenslot
(Optionsslot: innen)

(Abbildung: T3-401S)

Die SD-Karte wird in den dafiir vorgesehenen SD-Kartenslot eingesteckt.
Auf der SD-Karte befindet sich die Firmware zur Bedienung des Manipulators.

Zum Austausch, siehe Kapitel Wartung: 14.3 Austausch der SD-Karte.
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16. RESET-Schalter

| RESET-Schalter

(Abbildung: T3-401S)
Der RESET-Schalter hat folgende Funktion:

Neustart des Manipulators

Halten Sie den RESET-Schalter drei Sekunden lang gedriickt, um den Manipulator neu
zZu starten.
Der Manipulator startet neu.

Aufgrund seiner Form lasst sich der RESET-Schalter nur schwer driicken. Driicken Sie
den RESET-Schalter wie unten dargestellt mit einem spitzen Gegenstand.
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17. Feldbus-E/A

Der Feldbus-E/A der T-Serie unterstiitzt folgende Modelle:

DeviceNet™ CC-Link
PROFIBUS-DP PROFINET
EtherNet/IP™ EtherCAT®

Néhere Informationen finden Sie im folgenden Handbuch:

Robotersteuerung RC700 / RC90 Feldbus-E/A (Option)

m Die Motorstecker diirfen 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 fiihren.

A ® Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den
Netzstecker aus der Steckdose. SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete

WARNUNG Netzsteckdose an.

SchlieRen Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.

m Schalten Sie vor Beginn der Installation das Robotersystem und die damit
zusammenhéngende  Ausrlstung aus und ziehen Sie den  Netzstecker.
Austauscharbeiten bei eingeschalteter Spannung sind extrem geféhrlich und kénnen zu
einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fihren.

é W Achten Sie bei der Installation des Feldbus-E/A-Moduls darauf, dass die Riegel des
Feldbus-E/A-Moduls sicher auf der Platine befestigt sind. Wenn die Riegel nicht sicher
VORSICHT befestigt sind, kann dies zu Schaden am Anschluss oder am Feldbus-E/A-Modul fiihren.
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Einbau des (1) Schalten Sie den Manipulator aus.
:\:ﬁ)lggg S-E/A- (2) Nehmen Sie die Abdeckung des Optionsslots auf TN
der Ruckseite des Manipulators ab. 77NN
SEMS-Schraube: 2-M3x6 “ - H
g / Fai=1 b\- VQY—I]I

=
=Y N

(Abbildung: T3-401S)
(3) Schieben Sie das Feldbus-E/A-Modul in den Optionsslot ein.

/_\ B Achten Sie bei der Installation des Feldbus-E/A-Moduls darauf, dass die Riegel des
Feldbus-E/A-Moduls sicher auf der Platine befestigt sind. Wenn die Riegel nicht sicher
VORSICHT befestigt sind, kann dies zu Schaden am Anschluss oder am Feldbus-E/A-Modul fiihren.

(4) Ziehen Sie die  Schrauben mit einem
Spezialwerkzeug an, bis das Feldbus-E/A-Modul fest
sitzt.

Abbildung des Installationsvorgangs

b s ;Assv.'na.al'mn o

Vorderseite Ruckseite
Ausbau des (1) Losen Sie die Schrauben mit einem Spezialwerkzeug, bis das
Feldbus-E/A- Feldbus-E/A-Modul vollstandig geldst ist.

Moduls (2) Entfernen Sie das Feldbus-E/A-Modul.
Ziehen Sie dazu das Modul an den geldsten Schrauben zu sich.

(3) Bringen Sie die Abdeckung Uber dem Optionsslot wieder an.
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Diese Anleitung beschreibt Wartungsprozeduren mit
Sicherheitsvorkehrungen flr Manipulatoren der T-Serie.







Wartung

1. Sicherheit Wartung

1. Sicherheit Wartung

Bitte lesen Sie dieses Kapitel, dieses Handbuch und andere relevante Handbiicher
sorgfaltig, um sichere Wartungsprozeduren zu verstehen, bevor Sie eine Routine-Wartung
durchfihren.

Nur autorisiertes Personal, das an einer Sicherheitsschulung teilgenommen hat, darf mit
der Wartung des Robotersystems betraut werden.

Die Sicherheitsschulung ist ein Programm fir Industrie-Roboter-Bediener, das den
nationalen Gesetzen und Regelungen entspricht.

An der Sicherheitsschulung teilnehmendes Personal erlangt Wissen (ber
Industrie-Roboter (Betrieb, Teachen usw.), Uber Inspektionen und Uber entsprechende
Regeln/Vorschriften.

Das Robotersystem zu warten ist dem Personal erlaubt, welches die
Roboter-System-Schulung und die Wartungsschulung abgeschlossen hat, die durch den
Hersteller, Handler oder 6rtlich einbezogene Firmen durchgefiihrt wurden.

AN

WARNUNG

Entfernen Sie keine Teile, die nicht in diesem Handbuch dargestellt sind. Befolgen Sie
die Anweisungen zur Wartung in diesem Handbuch. Unsachgemélies Entfernen von
Teilen oder unsachgemaBe Wartung kann nicht nur eine Fehlfunktion des
Robotersystems, sondern auch ernste Sicherheitsprobleme verursachen.

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 wére
er angehalten.

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

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 Schédden am Robotersystem fiihren, da die
Schalter ihre bestimmungsgemalie Funktion im Notfall nicht erfullen kénnen.

/N

WARNUNG

Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den
Netzstecker aus der Steckdose. SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete
Netzsteckdose an.

SchlieBen Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.

Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die damit
zusammenhéngende Ausriistung 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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/N

WARNUNG

m 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 unndétige mechanische Beanspruchung
der Kabel kann zu Schéden an den Kabeln, zur Unterbrechung der Stromversorgung
und/oder zu Kontaktfehlern fiihren. Beschédigte Kabel, eine Unterbrechung der
Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr gefahrlich und kdnnen zu einem
elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

VORSICHT

® Der Manipulator kann sich durch unter anderem durch Wéarme vom Motor erhitzen.
Berlihren Sie keinen heifen Manipulator. Stellen Sie sicher, dass der Manipulator vor
dem Berlhren wieder abgekihlt ist. Fihren Sie erst dann Einlernvorgange oder
Wartungsarbeiten durch.
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2. Allgemeine Wartung

2. Allgemeine Wartung

In diesem Kapitel werden die Wartung und die Inspektion einschlieflich der erforderlichen
Die richtige Durchfiihrung von Wartungstatigkeiten ist

\orgehensweisen beschrieben.
entscheidend, um Fehler zu vermeiden und die Sicherheit zu gewahrleisten.

Stellen Sie sicher, dass die Wartungsinspektionen entsprechend dem Zeitplan durchgefiihrt

werden.

2.1 Inspektion
2.1.1 Zeitplan fur die Inspektion

Die Inspektionspunkte sind unterteilt in: tdglich, monatlich, vierteljahrlich, halbjéhrlich

und jahrlich. Alle zutreffenden Zeitrdume werden aufgefihrt.

Wenn der Manipulator langer als 250 Stunden im Monat betrieben wird, mussen nach
allen weiteren 250, 750, 1500 bzw. 3000 Betriebsstunden weitere Inspektionen der
einzelnen Inspektionspunkte erfolgen.

Inspektionspunkt

Tagliche
Inspektion

Monatliche
Inspektion

Vierteljahrliche
Inspektion

Halbjéhrliche
Inspektion

Jahrliche
Inspektion

Uberholung
(Austausch)

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)

ualaizidsur yoibe

10 Monate (2500 h)

11 Monate (2750 h)

12 Monate (3000 h)

13 Monate (3250 h)

20000 h

\/

B R P P - P P R P b
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Wartung 2. Allgemeine Wartung

2.1.2 Inspektionspunkt

Inspektion, wéhrend der Strom ausgeschaltet ist (Manipulator aul3er Betrieb)

Inspektionspunkt Inspektionsort Taglich | Monatlich | Vierteljahrlich | Halbjéhrlich | Jéhrlich
Prifen Sie Bolzen/ | Greifer-Befestigungsschrauben N \/ N N N
Schrauben auf Manipulator-Befestigungsschrauben | Y \/ \/ \
festen Sitz. Arretierbolzen jedes Armes \/ Y \/ \ \
Ziehen Sie sie Bolzen/Schrauben um die Z-Achse
gegebenenfalls fest. | porum N
(Informationen zum
Anzugsmoment
finden Sie im Kapitel | Bolzen/Schrauben, mit denen die
Wartung: 2.4 Motoren, Untersetzungsgetriebe \/
Festziehen der usw. befestigt sind
Innensechskant-

schrauben.)

Prufen Sie Stecker | Externe Stecker am Manipulator (an
auf festen Sitz. den Anschlusseinheiten usw.)

Wenn die Stecker

lose sind, befestigen | Manipulator-Kabelbaum N R S \/
Sie sie.

Fihren Sie eine AuReres Erscheinungsbild des
Sichtpriifung auf Manipulators

auRere Schaden
durch.

Nehmen Sie eine | Externe Kabel Y \ \ \
Reinigung vor, wenn
notig.

Prufen Sie auf
Biegungen oder
falsche Position.
Reparieren sie das | Sicherheitsabschrankung usw. N Y N N N
Element oder
platzieren Sie es
richtig, wenn notig.

Prufen Sie die
Spannung der
Zahnriemen. In Arm Nr. 2 S \/
Spannen Sie sie

nach, wenn nétig.

Schmierfett- ) ) )
. Lesen Sie das Kapitel Wartung: 2.3 Schmieren.
Bedingungen

Lithiumbatterie Lesen Sie das Kapitel Wartung: 14 Lithiumbatterie, SD-Karte, Platinen, Boards und Filter.
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Inspektion wahrend der Strom eingeschaltet ist (Manipulator in Betrieb)

Inspektionspunkt Inspektionsort Taglich | Monatlich | Vierteljahrlich | Halbjahrlich | Jahrlich

Priifen Sie den Arbeitsbereich | Jede Achse N

o ) Externe Kabel
Bewegen Sie die Kabel leicht ) o
. ) (einschlieBlich der
hin und her, um zu priifen, ob o v N
) ) Kabeleinheit des
sie lose sitzen. )
Manipulators)

Driicken Sie jeden Arm im
MOTOR EIN-Status, um zu Jeder Arm N
prufen, ob Spiel besteht.

Prufen Sie, ob ungewdhnliche
Geréusche oder Vibrationen Gesamtes System N V \/ N \/
auftreten.

Messen Sie im Falle einer
Positionsabweichung die

Wiederholgenauigkeit mit einer Gesamtes System N
Messuhr.

Schalten Sie den

Bremsfreigabetaster ein und

aus, und horen Sie auf das Bremse | ; , | \/

Gerausch der Magnetbremse.
Wenn Sie kein Gerausch horen,

tauschen Sie die Bremse aus.
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2.2 Uberholung (Austausch von Teilen)

A

m Die Uberholungsintervalle beruhen auf der Annahme, dass alle Achsen fiir gleich lange
Strecken eingesetzt werden. Wenn eine bestimmte Achse besonders beansprucht wird
oder grofle Lasten aufnehmen muss, sollten grundsétzlich alle Achsen (so viele wie

VORSICHT moglich) Gberholt werden, bevor die entsprechende Achse 20.000 Betriebsstunden
erreicht hat.
Durch langfristige Verwendung kann es zur Abnutzung des Manipulators kommen und die
Teile der Manipulatorachsen kdnnen eine Abnahme der Genauigkeit oder Stdérungen
verursachen. Um den Manipulator langfristig nutzen zu koénnen, wird eine Uberholung
der Teile (Teileaustausch) empfohlen.
Der Zeitraum zwischen den Uberholungen betragt grob geschatzt
20.000 Betriebsstunden des Manipulators.
Dies kann jedoch abhé&ngig von den Betriebsbedingungen und dem Belastungsgrad (z.
B. bei Betriecb mit maximaler Bewegungsgeschwindigkeit und maximaler
Beschleunigung /Verzdgerung im Dauerbetrieb) variieren.
HiINwels  In EPSON RC+ 7.0 kann die empfohlene Austauschzeit fiir zu wartende Teile
= (Motoren,  Untersetzungsgetriebe und  Zahnriemen) im Dialogfeld
[Wartung] nachgesehen werden.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 4. Alarm.

Hinweis:
Die empfohlene Austauschzeit fur Wartungsteile ist bei Erreichen der
nominellen Lebensdauer 110 (Ausfallswahrscheinlichkeit von 10 %). Im Dialogfeld
[Wartung] wird der L10-Wert als 100 % angezeigt.
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Die  Anzahl der

Betriebsstunden

Manipulators  l&sst

Dialog [Steuerungsstatusbetrachter]-[Motor On Stunden] ablesen.

(1) Wahlen Sie

im EPSON RC+-Meni
Dialog [Steuerungstools] zu 6ffnen.

[Tools]-[Steuerung] aus,

sich im

um den

(2) Klicken Sie auf <Steuerungsstatus ansehen>, um den Dialog [Ordner suchen] zu

offnen.

(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 dem Meniibaum auf der linken Seite [Roboter] aus.

= Steuerungsstatusbetrachter

Statusverzeichnis: | B_T_T300000105_2018-12-11_145000

Algemein

+- Einglinge/Ausgange
Tasks

1
Systemhistone

+- Programmdateien
Include-Dateien

%) Roboterpunkte

¥ Kraft

5 Kraftsensor-Schnittstede

& Wartung

Status Distum/Zeit: 2018-12-11 14:50.00

Roboter: 1
Objekt ‘wieit -
Modell T3-4M5
Hame | minpl1
Senennummer | 7300000105
Motor On Stunden 257
Motor On Anzahl 2
Hodg- Dabum 20811/2511:37:07.000
Hofy |-2692, 6553, 101, 110093, 0,0,0,0,0
Motoren Off
Leiztung \Low
Hamn 0
Tool 0
v -Pasition -148.740, 273919, 12,321, 152.120. 0.000. 0.000, 0.00
Achsenposiion |151.661, -78.348, 12,321, 78 607, 0.000, 0.000. 0.000,
Pulzpasiion 345567, 178285, -15420. 15669, 0,0.0.0.0
Gevacht 1.000
Abstand des Gewschis (175.000
Tragheit 10,003
Ezenirizitat 0.000
Homesst Nicht defiriest
w

Welche Teile zu {berholen sind,

19. Ersatzteilliste.

entnehmen Sie bitte dem Kapitel

Wartung:

Néhere Informationen zum Austausch der einzelnen Teile finden Sie im Wartungskapitel.

Bitte wenden Sie sich an einen Handler in lhrer Nahe, um weitere Informationen zu

erhalten.
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2.3 Schmieren

Die Kugelumlaufspindel und die Untersetzungsgetriebe mussen regelméBig geschmiert
werden.  Verwenden Sie ausschlieBlich das in der folgenden Tabelle angegebene
Schmierfett.

A

VORSICHT

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 fiihrt zu einer unzureichenden Funktion des Manipulators. Sobald die
Teile beschadigt sind, ist viel Zeit und Geld fur die Reparaturen nétig.

A

VORSICHT

® \Wenn Schmierfett in Ihre Augen, Ihren Mund oder auf Ihre Haut gelangt, folgen Sie den
Anweisungen unten.
Wenn Schmierfett in Ihre Augen gelangt
: Spiilen 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 lhren Mund
grandlich mit Wasser aus.
Wenn Schmierfett auf Ihre Haut gelangt
: Waschen Sie die betroffene Stelle griindlich mit Seife und Wasser.

Zu schmierendes Teil Schmierintervall Schmierfett| Lesen Sie das Kapitel Wartung:

1. Achse

Untersetzungsgetriebe | bei der Uberholung

T3:5K-2 | 9. 1. Achse

2. Achse T6: SK-1A | 10. 2. Achse
. nach 100 km im Betrieb 13. Schmieren der Kugelumlauf-
3. Achse |Kugelumlaufspindel ) AFB )
(erste Schmierung nach 50 km) spindel
Untersetzungsgetriebe der 1. und 2. Achse
Faustregel: Schmieren Sie zeitgleich mit den Uberholungsintervallen.
Dies kann jedoch abh&ngig von den Betriebsbedingungen und dem Belastungsgrad
(z. B. bei Betrieb mit maximaler Bewegungsgeschwindigkeit und maximaler
Beschleunigung / Verzégerung im Dauerbetrieb) variieren.
Kugelumlaufspindel der 3. Achse
Die Schmierung sollte alle 100 Betriebskilometer erfolgen. Das Schmierintervall ist
jedoch auch abhéngig vom Zustand des Schmiermittels. Schmieren Sie nach, wenn sich
das Schmiermittel verfarbt hat oder vertrocknet ist.
Normales Schmiermittel Verfarbtes Schmiermittel
Fuhren Sie die erste Schmierung nach 50 km durch.
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HINWEIS

&

Fiir den EPSON RC+ 7.0 kann der empfohlene Zeitpunkt fiir einen Schmiermittelwechsel
an der Kugelumlaufspindel im Dialogfeld [Wartung] nachgeschlagen werden.

Néhere Informationen finden Sie im folgenden Handbuch:

Lesen Sie das Kapitel Wartung 4. Alarm

2.4 Festziehen der Innensechskantschrauben

Innensechskantschrauben (im Folgenden ,,Schrauben®) werden an Stellen verwendet, an

T3/T6 Rev.9

denen mechanische Festigkeit erforderlich ist.  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 (auler in Sonderféllen, auf die besonders

hingewiesen wird) einen Drehmomentschliissel, so dass die Schrauben mit dem richtigen

Anzugsmoment befestigt werden, wie unten angegeben.

Schraube Anzugsdrehmoment Siche unten fiir passende Madenschraube.
M3 2,0+0,1 Nm (21 +1 kgf-cm) Madenschraube Anzugsdrehmoment
M4 4,0+0,2N-m (41 +2kgf-cm) M4 2,4+0,1 N'-m (26 + 1 kgfcm)
M5 8,0+ 0,4 N-m (824 kgf-cm) M5 4,0+£0,2N-m (41 +2kgf-cm)

M6 13,0+ 0,6 N-m (133 + 6 kgf-cm)

M8 32,0+ 1,6 N-m (326 + 16 kgf-cm)

M10 58,0+2,9 N-m (590 + 30 kgf-cm)

MI12 | 100,0 + 5,0 N-m (1.020 + 51 kgf-cm)

Die Schrauben, die auf einem Kreisumfang ausgerichtet sind, sind in einem sich

kreuzenden Muster anzuziehen, wie in der Abbildung unten dargestellt.

Schrauben-
loch

5

1

Ziehen Sie die Schrauben nicht in einem Zug fest.
Ziehen Sie die Schrauben mit zwei oder drei Ziigen
fest. Verwenden Sie dafiir einen
Sechskant-Schliissel. Verwenden Sie anschliefend
einen Drehmomentschliissel, sodass die Schrauben
mit den oben in der Tabelle aufgefiihrten
Anzugsmomenten angezogen werden.
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2.5 Anpassen der Ursprungspositionen

138

EPSON
RC+

Nachdem  Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Bremse, Zahnriemen,
Kugelumlaufspindel usw.) ausgetauscht wurden, muss der Manipulator kalibriert werden,
da die in jedem Motor gespeicherte Ursprungsposition von der entsprechenden im
Robotersystem gespeicherten Ursprungsposition abweicht.

Um diese Ursprungspositionen anzupassen, muss daher eine Kalibrierung (Encoder-Reset
und Kalibrierung) durchgefuihrt werden.

Fir die Kalibrierung missen die Pulse-Werte fir eine bestimmte Position im \oraus
aufgezeichnet werden.

Bevor Sie die Teile austauschen, wahlen Sie einfache Punkte (Pose)-Daten aus der
Punktedatei und Uberpriifen Sie die Genauigkeit. Folgen Sie dann den Schritten unten,
um die Pulse-Werte anzuzeigen und Sie zu notieren.

Fuhren Sie den folgenden Befehl im [Befehlseingabefenster] aus.
>PULSE

PULSE: [Joint #1 Pulse value] pI's [Joint #2 Pulse value] pIs [Joint #3 Pulse value]
pls [Joint #4 Pulse value] pls
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3. Aufbau des Manipulators
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Wartung
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Wartung 4. Alarm

Wenn die Spannung der Lithiumbatterien niedrig ist, wird eine Warnung wegen
Spannungsabfall ausgegeben. Diese Warnung ist jedoch keine Garantie dafir, dass
die Batteriespannung bis zum Wechsel der Batterie ausreicht. Tauschen Sie die
Batterie daher sofort aus. Wenn sich die Batterie vollstdndig entladt, gehen die
Manipulatorparameter verloren und der Manipulator muss neu kalibriert werden.

Zusatzlich kann es durch langfristige Verwendung zur Abnutzung des Manipulators
kommen und die Teile der Manipulatorachsen kénnen eine Abnahme der Genauigkeit
oder Stdrungen verursachen. Ein Ausfall des Manipulators durch Abnutzung von
Teilen verursacht einen hohen Kosten- und Zeitaufwand durch Reparaturen.

In den folgenden Abschnitten wird die Alarmfunktion beschrieben, welche Sie
rechtzeitig vor Ausgabe einer Warnmeldung auf anstehende Wartungsarbeiten
hinweist.

- Batteriewechsel

- Nachschmieren

- Austausch des Zahnriemens

- Austausch des Motors

- Austausch des Untersetzungsgetriebes

- Austausch der Kugelumlaufspindel
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Wartung 4. Alarm

4.1 Wartung

Der empfohlene Zeitpunkt fiir einen Austausch der Batterien, Schmiermittel, Zahnriemen,
Motoren, Untersetzungsgetriebe und Kugelumlaufspindeln kann konfiguriert werden.

® Stellen Sie sicher, dass Datum und Uhrzeit des Manipulators richtig eingestellt sind.
Bei einer falschen Einstellung von Datum und Uhrzeit kdnnen die Wartungsarbeiten

A nicht ordnungsgeman durchgefiihrt werden.

VORSICHT | ™ Bei einem Austausch des CPU/DPB-Boards oder der SD-Karte konnen die
Wartungsinformationen verloren gehen. Uberpriifen Sie nach Austausch dieser Teile
das Datum und die Uhrzeit des Manipulators sowie die Wartungsinformationen.

HINWEIS  Die Wartungseinstellungen unterscheiden sich je nach Installationsart der Firmware.

=

Erstinstallation  : Die Wartungsfunktion ist aktiviert.

Upgrade : Die Wartungsfunktion tibernimmt die vorherigen Daten.
(standardmaRig deaktiviert)

Né&here Informationen zum Aktivieren und Deaktivieren der Wartungsfunktion finden Sie
im EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch 5.12.2 Befehl [Systemeinstellungen]
(Einstellungen-Menti) -
[Einstellungen]-[Systemeinstellungen]-[Steuerung]-[Voreinstellungen].

HINWEIS

&

Die Wartungsfunktion ist bei Auslieferung aktiviert.

4.1.1 Informationen zur Wartung des Manipulators

Wenn die Funktion aktiviert ist, werden die Informationen zur Wartung von Batterie,
Zahnriemen, Motoren, Untersetzungsgetriebe, Kugelumlaufspindel und Schmiermittel
automatisch konfiguriert, wenn der Roboter konfiguriert und veréndert wird.

Die folgenden Komponenten mussen nachgeschmiert werden:
Kugelumlaufspindel an der 3. Achse

Wenn der Manipulator aus der Konfiguration geléscht wird, werden auch die
Wartungsinformationen automatisch geléscht.

Néhere Informationen zur Manipulatorkonfiguration finden Sie im EPSON RC+ 7.0
Benutzerhandbuch: 10.1 Einstellen des Robotermodells.

ﬁ ® Fihren Sie Anderungen am Manipulator vorsichtig durch. Die Alarmeinstellung wird
bei einer Anderung des Manipulators zuriickgesetzt.
VORSICHT

Wenn die Wartungsfunktion aktiviert ist, wird die Batterie automatisch beim ersten
Verbinden konfiguriert.
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Wartung 4. Alarm

4.2.1 Wartungsinformationen anzeigen

Die konfigurierten Wartungsinformationen kénnen in EPSON RC+ Uberprift werden.

(1) Wahlen Sie im EPSON RC+ 7.0 Menli [Tools]-[Wartung] aus, um das
Dialogfeld [Steuerungstools] anzuzeigen.

Alle Steverungdaten und den Status
Backup Steverung .. £ Bo g

Steuerungsdaten aus einem frsheren
Backup wiederherstellen.

e[t
thengen Backups betrachten_
I o, , I Den Marmstatus betrachten und die
Ko d ¢

s Sipnes RM;.;; In Startup-Zustand

Schiieien

(2) Um die Wartungsinformationen der Steuerung zu prfen, klicken Sie auf die
Schaltflache <Steuerungsalarme>. Das Dialogfeld [Wartung] wird angezeigt.

__iil _E !” Wart fhersic
(- Steueanng I

Schibelien
& Rloboter Auf ein urten Jes Element doppel der ein Blement aus der Baumansicht Irks suswahlen
Komponente Status
Steverung 0K
Robaoter 1 WARNUNG

< >

(3) Wahlen Sie ,,Allgemein“ oder wéhlen Sie die Achse aus der Strukturliste, um
Informationen zu den entsprechenden Teilen anzuzeigen.

[ Schbeflen
Hirweis: Ist der Vierbrauch 100 % oder metr, solle das Bautel ersetzt werden.
Bauteil Instailations- | Verbleibende Verbrauch
datum Monate 0-1700%
13 Eatterie 2018-04-03 9293.0 I: 12%
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HINWEIS

=

HINWEIS

=

HINWEIS
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Der empfohlene Zeitpunkt fiir einen Batteriewechsel wird ausgehend wvon der
Batteriekapazitdt und der Betriebszeit des Manipulators berechnet. Wenn die
empfohlene Austauschzeit tberschritten wird, kann die Batterie leer werden.

Der empfohlene Zeitpunkt fiir einen Schmiermittelwechsel wird ausgehend von der
Anzahl an Tagen seit der letzten Schmierung berechnet. Das Austauschintervall kann
abhangig von den Betriebsbedingungen, beispielsweise der auf den Roboter ausgeiibten
Last, kirzer oder langer sein.

Der empfohlene Zeitpunkt fiir einen Austausch von Teilen (Zahnriemen, Motoren,
Untersetzungsgetriecbe  und  Kugelumlaufspindel)  ist  bei  Erreichen  der
nominellen  Lebensdauer L10 (Ausfallwahrscheinlichkeit wvon 10 %). Im
Dialogfenster wird der L10-Wert als 100 % angezeigt.

4.2.2 Wartungsinformationen bearbeiten

Die konfigurierten Wartungsinformationen koénnen in EPSON RC+ bearbeitet werden.

(1) Wahlen Sie im EPSON RC+ 7.0 Meni [Tools]-[Wartung] aus, um das Dialogfeld
[Steuerungstools] anzuzeigen.

(2) Offnen Sie das Dialogfeld [Wartung], um die Wartungsinformationen zu bearbeiten.

(3) Waéhlen Sie ,,Allgemein* oder wahlen Sie die Achse aus der Strukturliste, um
Informationen zu den entsprechenden Teilen anzuzeigen.

(4) Waéhlen Sie den zu é&ndernden Alarm aus und klicken Sie auf die
Schaltflache <Andern>.

(5) Offnen Sie das Dialogfeld [Alarm &ndern] und geben Sie eines der folgenden Daten
ein:

Alarm dndern X

Komponente:  Steuerung

Part: Batterie

Datum eingeben. an dem das neue Teil
installiert wurde:

Installationsdatum: 12.2018 B~

0K Abbruch

Kauf- oder Austauschdatum der Batterie

Datum der Schmierung

Kauf- oder Austauschdatum des Zahnriemens

Kauf- oder Austauschdatum des Motors

Kauf- oder Austauschdatum des Untersetzungsgetriebes
Kauf- oder Austauschdatum der Kugelumlaufspindel

(6) Klicken Sie auf die Schaltfliche <OK>, um die jeweiligen Alarminformationen zu
andern.
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Wartung 4. Alarm

HINWEIS Fir die Verbrauchsrate von bereits installierten Teilen kann ein Offset eingestellt werden.
Gehen Sie wie folgt vor, um einen groben Offset-Wert zu berechnen:

1. Messen Sie die Anzahl der nutzbaren Monate fur den bisherigen Betrieb mit
HealthRBAnalysis.

2. Bestatigen Sie die bisherige Betriebszeit des Motors im Steuerungsstatusbetrachter.

3. Berechnen Sie mittels folgender Formel einen groben Offset-Wert.

Betriebszeit des Motors
24x30,4375% nutzbare Monate

Offset=100x

Néhere Informationen finden Sie im Handbuch EPSON RC+ 7.0 SPEL+ Sprachreferenz.
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Wartung 4. Alarm
4.2.3 Alarmbenachrichtigung
Im Manipulatorstatus werden Warnungen empfangen und Warnmeldungen angezeigt,
sobald ein Teil ausgetauscht oder nachgeschmiert werden muss.
Néhere Informationen finden Sie im folgenden Handbuch:
SPEL+ Sprachreferenz SPEL+-Fehlermeldung
Die Art der Alarmbenachrichtigung kann (ber das Ausgangsbit des Remote-E/A
konfiguriert werden.
Sie kdnnen den Remote-E/A im EPSON RC+ 7.0-Meni unter [Einstellungen] -
[Systemeinstellungen] - [Steuerung] - [Remote-Steuerung] konfigurieren.
Fir weitere Informationen siehe EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch 12.1 Remote-E/A.
UM Systemeinstellungen
e T st
N\geriem
- Korfiguration
- Vareinstellungen Ausgangssignal Busgang Nr. | »
‘ Eirr\r\‘fue‘all‘:ns Alarm frei
[+ Roboter Alarm1 frei
(#- Eingange / Ausgange AlarmZ frei
= R=emote-$teuen.|ng Alarm3 s Voreinstellungen
\.-Ethemet P Alarmb frei Speichem
+..R5232 AlarmT frei
#-R5232 Alarm@ frei
- TCPAP Alarm¥ frei w
(- Kraftmessung
[#- Sicherheit
[#- Vision %
HINWEIS . . ; ;
Wenn ein Alarm ausgegeben wird, wechselt die Steuerung in den Warnstatus.
&
4.2.4 Alarm deaktivieren
Ein Alarm wird ausgegeben, wenn die Verbrauchsrate eines Teils 100 % erreicht hat.
HINWEIS  Der Alarm lasst sich nicht durch Ausfilhrung eines Reset-Befehls oder Neustart der
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Steuerung deaktivieren.

Deaktivieren Sie den Alarm wie folgt:
Offnen Sie das Dialogfeld [Wartung] in EPSON RC+ 7.0.
HealthCtrIReset-Befehl
HealthRBReset-Befehl

Gehen Sie wie im Kapitel Wartung 4.2.2 Wartungsinformationen bearbeiten beschrieben
vor, um die Alarminformationen zu andern.
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5. Sichern und wiederherstellen

5. Sichern und wiederherstellen

5.1 Was ist Backup Steuerung?

HINWEIS

&

Die Konfiguration des Manipulators, die in EPSON RC+ 7.0 vorgenommen wird, kann
mithilfe der Funktion ,,Backup Steuerung* gespeichert werden.

Wenn ein Konfigurationsfehler oder eine Stérung des Manipulators vorliegt, kénnen die
Einstellungen des Manipulators einfach wiederhergestellt werden, indem die Daten
verwendet werden, die zuvor mithilfe von ,,Backup Steuerung* gespeichert wurden.

Achten Sie darauf, dass ,Backup Steuerung“ vor dem Andern von
Manipulatoreinstellungen, vor Beginn einer Wartung oder nach dem Teachen ausgefiihrt
wird.

Im Falle von einigen Stérungen kann die Sicherung vor Beginn der Wartung nicht
durchgefiihrt werden kann. Achten Sie darauf, die gednderten Daten zu sichern, bevor
Probleme auftreten.

Die Steuerungsstatus-Speicherfunktion ist eine der Funktionen der T-Serie. Dabei werden
die Einstellungen der Steuerung wie bei ,,Backup Steuerung* gespeichert.

Diese Daten kénnen beim Wiederherstellen als Sicherungsdaten verwendet werden.
Folgende Mdglichkeiten stehen fiir die Steuerungsstatus-Speicherfunktion zur Verfligung:

A ,Speichern des Steuerungsstatus auf dem USB-Speicher*
Néahere Informationen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb:
8. Memory-Port.

B: ,,Steuerungsstatus exportieren“ in EPSON RC+ 7.0
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch:
5.9.9 Befehl importieren (Projekt-Men).

5.2 Verschiedene Sicherungsdaten
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In der folgenden Tabelle sind die Dateien aufgefuhrt, die mit der Funktion ,,Backup
Steuerung“ erstellt werden.

Dateiname Ubersicht
Backup txt Informationsdatei zum | Datei mit den Informationen fur die

- Wiederherstellen Wiederherstellung des Manipulators
CurrentMnp01.PRM | Manipulatorparameter Speichert Informationen wie ToolSet.

- Startkonfiguration Speichert die verschiedenen Parameter
InitFileSrc.txt h
des Manipulators.
Manipulatorkonfiguration Speichert die Informationen des

MCSys01.MCD

angeschlossenen Manipulators.

Alle
projektbezogenen
Dateien

projektbezogen

Alle Projektdateien, die an die Steuerung
Ubertragen werden. Enthélt die
Programmdateien, wenn EPSON RC+
7.0 so konfiguriert ist, dass der Quellcode
an die Steuerung Ubertragen wird.

GlobalPreserves.dat

Global Preserve-Variablen

Sichert Werte von Global
Preserve-Variablen.

WorkQueues.dat

WorkQue-Informationen

Sichert Queue-Informationen des
WorkQue.
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Wartung 5. Sichern und wiederherstellen

Wiederherstellen des Manipulatorstatus in EPSON RC+ 7.0.

(1)Wahlen Sie im EPSON RC+ 7.0-Meni [Tools]-[Steuerung] aus, um den
Dialog [Steuerungstools] anzuzeigen.

. Steuerungstools

Alle Steuerungdaten und den Status
SEEIESEENE in einem PC-Verzeichnis sichem.
| 1 Steuerungsdaten aus einem friheren
| Steuerung wiederherstellen... ] Hicti medihagiday
I | Den Steuerungsstatus eines
| Steuerungsstatus ansehen... 2 vorherigen Backups betrachten
St I Den Alammstatus betrachten und die
SisngsEe Konfiguration editieren.
Steuerung in Startup-Zustand
Steuerung neu booten Sl
Schliefen |

(2)Klicken Sie auf die Schaltflaiche <Backup Steuerung...>, um den Dialog [Ordner
suchen] zu 6ffnen.

Ordner suchen

Werzeichnis fiir das Steuerungs-Backup wihlen

» Benutzer ~
DRIVERS
EASLog
> EpsenRC
> EpsonRC50
EpsonRC&0
v EpsonRCT0
¥ APL
Backup
£ >

[ v e | o] [ |

v

(3)Wadhlen Sie den Ordner aus, in dem die Sicherungsdaten gesichert werden sollen.
Wenn Sie mdchten, kdnnen Sie einen neuen Ordner erstellen.

(4)Klicken Sie auf die Schaltflaiche <OK>. In dem angegebenen Ordner wird ein Ordner
mit einem Dateinamen des folgenden Formats mit den Sicherungsdaten erstellt.
B_T_Seriennummer_Datum Statussicherung

— Beispiel: B_T_12345 2016-04-03_092941

® Andern Sie die Sicherungsdateien nicht.  Andernfalls ist ein storungsfreier Betrieb des
Robotersystems nach der Datenwiederherstellung des Manipulators nicht gewéhrleistet.

VORSICHT
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Wartung 5. Sichern und wiederherstellen

5.4 Wiederherstellen
Wiederherstellen des Manipulatorstatus in EPSON RC+ 7.0.

B Achten Sie darauf, dass die Daten, die Sie wiederherstellen méchten, zuvor fir

A denselben Manipulator gespeichert wurden.

VORSICHT ® Andern Sie die Sicherungsdateien nicht. Andernfalls ist ein stérungsfreier Betrieb des
Robotersystems nach der Datenwiederherstellung des Manipulators nicht gewahrleistet.

(1) Wahlen Sie im EPSON RC+ 7.0-Meni [Tools]-[Steuerung] aus, um den Dialog
[Steuerungstools] anzuzeigen.

- Steuerungstools ? X
f Alle Steuerungdaten und den Status
Backup Steuenng.. E in einem PC-Verzeichnis sichem.
Steuerungsdaten aus einem friheren
Steuerung wiederherstellen.. Hichun meduhaglar

Den Steuerungsstatus eines

Steuerungsstatus ansehen... o Bads behacten

st I Den Alamstatus betrachten und die
sl Konfiguration editieren.

Steuerung in Startup-Zustand

Steuerung neu booten sl

SchiieBen

(2) Klicken Sie auf die Schaltflache <Steuerung wiederherstellen>, um den Dialog
[Ordner suchen] zu 6ffnen.

Ordner suchen *

Verzeichnis fir das Steuerungs-Backup wahlen

Benutzer ~
DRIVERS
EASLog
EpsonRC
EpsonRC30
EpsonRCE0
v EpsonRC70
API

Backup s

< >

Neuen Ordner erstellen Abbrechen

(3) Wabhlen Sie den Ordner aus, der die Sicherungsdaten enthdlt. Die Ordner mit den
Sicherungsdaten werden folgendermafBen benannt:
B_T_Seriennummer_Datum Statussicherung
— Beispiel: B_T_12345_2016-04-03_092941
HINWEIS  Fir die Wiederherstellung des Steuerungsstatus kénnen Sie auch einen USB-Speicher

= verwenden.
Wabhlen Sie den folgenden Ordner aus.
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(4) Klicken Sie auf die Schaltflache <OK>. Der Dialog zur Auswahl der Daten fur die
Wiederherstellung wird angezeigt.

Steuerung wiederh i;ie[len X

Alle Grundeinstellungen der Steuerung werden wiederhergestelt

Zusatzlich konnen folgende Daten wiederhergestelt werden:

[[] Robotemamen, Seriennummem, Kalibrierungen

[ Projekt

[ Vision-Hardwarekonfiguration

[[] Kraftmessung Schnittstellenkonfiguration

-

Roboternamen, Seriennummern, Kalibrierungen

Wenn Sie dieses Kontrollkéstchen aktivieren, konnen Sie Roboternamen
(Manipulatornamen), Seriennummer des Manipulators, Hofs-Daten und
CalPIs-Daten wiederherstellen. Achten Sie darauf, dass die richtigen Hofs-Daten
wiederhergestellt werden. Wenn die falschen Hofs-Daten wiederhergestellt
werden, kann sich der Manipulator zu falschen Positionen bewegen.

Die Standardeinstellung ist ,,nicht aktiviert".

Roboter-Wartungskonfiguration

Wenn Sie dieses Kontrollkdstchen aktivieren, konnen Sie die fir die
Alarmfunktion des Roboters benétigten Dateien wiederherstellen.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 4. Alarm.

Die Standardeinstellung ist ,,nicht aktiviert®.

Projekt

Wenn Sie dieses Kontrollkastchen aktivieren, konnen Sie projektbezogene
Dateien wiederherstellen.

Die Standardeinstellung ist ,,nicht aktiviert®.

Wenn ein Projekt wiederhergestellt wird, werden die Werte der Global
Preserve-Variablen geladen.

Néhere Informationen zu den Global Preserve-Variablen finden Sie im Kapitel
EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch: 5.10.10 Befehl Variableniibersicht
(Ausfihren-Men).

Vision-Hardwarekonfiguration

Wenn Sie dieses Kontrollkdstchen  aktivieren, konnen Sie die
Hardwarekonfiguration der Option Vision Guide wiederherstellen.

Né&here Informationen finden Sie im Handbuch EPSON RC+ 7.0 Option Vision
Guide 7.0.

Die Standardeinstellung ist ,,nicht aktiviert®.

Sicherheitskonfiguration

Wenn Sie dieses Kontrollkastchen  aktivieren, koénnen Sie die
Sicherheitskonfiguration wiederherstellen.

Fur weitere Informationen siehe EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch
15. Sicherheit.

Die Standardeinstellung ist ,,nicht aktiviert®.
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Wartung 5. Sichern und wiederherstellen
(5) Klicken Sie auf die Schaltfliche <OK>, um die Systeminformationen
wiederherzustellen.
HINWEIS  Stellen Sie die Systemkonfiguration, die mit der Funktion ,,Backup Steuerung* gesichert
& wurde, nur flr dasselbe System wieder her.
Wenn die Systemkonfiguration eines anderen Systems wiederhergestellt wird, erscheint
die folgende Warnmeldung.
e \D’\::r::::r:nummerdErEackup—Daten stimmt nicht mit der
s | [Chen ]
Klicken Sie auf die Schaltflache <Nein> (Daten nicht wiederherstellen) — es sei denn, es
liegt eine besondere Situation wie der Austausch eines Manipulators vor.
HINWEIS  Wenn Sie eine Sicherung wiederherstellen, die Informationen iiber andere Roboter als die
& der T-Serie enthalt, wird ein Fehler ausgegeben.
HINWEIS  Es ist nicht mdglich, eine in der virtuellen Steuerung von EPSON RC+ 7.0 erstellte
& Sicherung mit Informationen Uber einen Roboter der T-Serie fir einen solchen Roboter
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6. Firmware-Update

In diesem Kapitel wird das Firmware-Upgrade beschrieben. AuRerdem wird die
Initialisierung von Dateien beschrieben, wenn ein Fehler der Firmware oder
Manipulatorkonfiguration dazu fihrt, dass der Manipulator nicht mehr gestartet werden
kann oder ein Ablauffehler auftritt.

6.1 Aktualisieren der Firmware

Die Firmware (auf einem energieunabh&ngigen Speicher gesicherte Software) und die
Dateien, die zur Steuerung des Manipulators erforderlich sind, sind auf dem Manipulator
vorinstalliert. Eine Konfiguration der Steuerung, die in EPSON RC+ 7.0 vorgenommen
wird, wird immer im Manipulator gespeichert.

Die Firmware wird auf einer CD-ROM geliefert. Kontaktieren Sie uns, wenn Sie
Informationen zu dem Thema benétigen.

Arbeiten Sie mit einem Rechner, auf dem die EPSON RC+ 7.0-Software installiert ist und
der an einen Manipulator mit USB-Anschluss angeschlossen ist, um die Firmware-Version
des Manipulators zu aktualisieren. Die Firmware kann nicht {ber eine
Ethernet-Verbindung geéndert werden.

6.2 Firmware aktualisieren — Schritt fur Schritt

Gehen Sie wie folgt vor, um die Firmware zu aktualisieren:

A

VORSICHT

= Entfernen Sie wéhrend der Aktualisierung der Firmware nicht das USB-Kabel und

schalten Sie nicht den Manipulator oder den PC aus. Dies kann zu einer Fehlfunktion
des Robotersystems fiihren.

T3/T6 Rev.9

(1) Verbinden Sie den PC und den Manipulator mit einem USB-Kabel (die Firmware
kann nicht Uber eine Ethernet-Verbindung geéndert werden).

(2) Schalten Sie den Manipulator ein. (Starten Sie die Entwicklungssoftware
EPSON RC+ 7.0 nicht, bevor die Aktualisierung der Firmware abgeschlossen ist.)

(3) Legen Sie die ,,Firmware-CD-ROM“ in das CD-ROM-Laufwerk lhres PCs ein.

(4) Fuhren Sie ,,CtrlsetupT.exe* aus. Der folgende Dialog erscheint.

(5) Wahlen Sie den Optionsbutton <Upgrade> aus und Kklicken Sie auf die
Schaltflache <Weiter>.

Controller Setup - Step 1/5

Select Installation Type

 inkiak Upgrade the controlier fimware. The controller
% e settings will be maintained
&
" Restore
[ Wetter > Abbrechen
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Wartung 6. Firmware-Update

(6) Stellen Sie sicher, dass der PC und der Manipulator tber ein USB-Kabel verbunden
sind, und Kklicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>.

Controller Setup - Step 2/5

This installer can only execute on the controller

Caution|!
Do not tum off controller power duning the installation

<Zwick [ Weter> | Abbrechen |

(7) Uberpriifen Sie die Firmwareversionen, die als aktuell (Current) und als
Upgrade-Version  (New) angezeigt werden und klicken Sie auf die
Schaltflache <Install>.

Controller Setup - Step 3/5

Curent New

Version: [7,3,52.6 7452
Name: [Steveningl Steverung
Seral No: T300000105 T300000105

MAC 38-D2-654D-CA-B4
IP Address: [192.168.0.1
Subnet 255 255 255 0

N

<Zuick | nwal | Abbrechen |

(8) Das Firmware-Update wird gestartet. Dieser Vorgang dauert einige Minuten.

Controller Setup - Step 4/5

Expanding fles (41/135).

| | |

(9) Die kontinuierliche Ubertragung der Dateien beginnt.

Controller Setup - Step 4/5

Copying data file to controller (8 / 154 )
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Wartung
(10) Der folgende Dialog erscheint, wenn die Ubertragung abgeschlossen ist. Klicken Sie
auf die Schaltflache <Weiter>, um den Manipulator neu zu starten.
Controller Setup - Step 4/5
Intiakzation file has been checked
EEEEREIER PR R E R R
Ml files have been copied
Please click the Next button to restart the controller
[ Weters | ]
(11) Der folgende Dialog erscheint nach dem Neustart der Steuerung. Klicken Sie auf die
Schaltflache <Fertig>.
Controller Setup - Step 5/5
Please wad for the controller to restard . This may take several seconds
INNEEOONOENDEENRAnnaE
Instalation completed
[P ] _astrechen |
Das Firmware-Upgrade ist abgeschlossen.
HINWEIS Wenn Sie eine Firmwareversion ab Ver. 7.4.0.2 auf der Steuerung installieren und dort
& zuvor eine niedrigere Version installiert war, erscheint folgende Meldung:

8 Failed to create new falder. Reinstall the firmware.

oK I

Installieren Sie die Firmware erneut, falls diese Meldung angezeigt wird.
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HINWEIS

=

156

Wenn ein Betrieb des Manipulators nicht mehr mdoglich ist, gehen Sie wie in diesem
Kapitel beschrieben vor, um den Manipulator neu zu initialisieren.

Es wird empfohlen, die Funktion ,,Backup Steuerung* durchzufiihren, damit die Steuerung
einfach neu initialisiert werden kann. Nahere Informationen zum ,Backup
Steuerung” finden Sie im Kapitel Wartung: 5. Sichern und wiederherstellen.
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6. Firmware-Update

In diesem Kapitel wird die Initialisierung der Firmware beschrieben.

A

m  Entfernen Sie wahrend der Aktualisierung der Firmware nicht das USB-Kabel und
schalten Sie nicht den Manipulator oder den PC aus. Dies kann zu einer Fehlfunktion

VORSICHT des Robotersystems fiihren.
(1) Verbinden Sie den PC und den Manipulator mit einem USB-Kabel (die Firmware
kann nicht Uber eine Ethernet-Verbindung geéndert werden).
(2) Schalten Sie den Manipulator ein.  Starten Sie die Entwicklungssoftware
EPSON RC+ 7.0 nicht, bevor die Initialisierung der Firmware abgeschlossen ist.
(3) Legen Sie die ,,Firmware-CD-ROM* in das CD-ROM-Laufwerk Ihres PCs ein.
(4) Fuhren Sie ,,Ctrlsetup.exe* aus.
(5) Wahlen Sie den Optionsbutton <Initialize> aus und klicken Sie auf die
Schaltflache <Weiter>.
Controller Setup - Step 1/5
Select Instalation Type
& aisize ::tnmﬁmn The controlier setting
© Upgrade
" Resiore
(6) Stellen Sie sicher, dass der PC und die Steuerung ber ein USB-Kabel verbunden sind
und klicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>.
Controller Setup - Step 2/5
This installer can only execude on the controller
Caution!
Do not tum off controller power during the instalation
s [ o] e |
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Wartung 6. Firmware-Update

(7) Uberpriifen Sie die Angaben zur Version und Klicken Sie

auf die
Schaltflache <Install>.

Controller Setup - Step 3/5

MAC 3802.634DCA84
IP Address: [192.168.0.1
Subnet 255 255 255 0

zm?ml —

(8) Die Ubertragung der Firmware und der Dateien beginnt. Dieser Vorgang dauert einige
Minuten.

Controller Setup - Step 4/5

Expanding fles (41/135).

I | |

(9) Der folgende Dialog erscheint, wenn die Registrierung abgeschlossen ist. Klicken Sie
auf die Schaltflache <Weiter>, um den Manipulator neu zu starten.

Controller Setup - Step 4/5

Indiakzation fle has been checked

All files have been copied
Please cick the Next button to restart the controller.

N

> ] |

(10) Der folgende Dialog erscheint nach dem Neustart des Manipulators: Klicken Sie auf
die Schaltflache <Fertig>.

Controller Setup - Step 5/5

Please wad for the controller to restard . This may take several seconds

Instalation completed

AN

R

Das Firmware-Upgrade ist abgeschlossen.

Starten Sie EPSON RC+ 7.0 und stellen Sie die Einstellungen der Steuerung wieder her.
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Wartung 6. Firmware-Update

Né&here Informationen zur Wiederherstellung des Betriebssystems finden Sie im Kapitel
Wartung: 5. Sichern und wiederherstellen.

HINWEIS \Wenn Sie eine Firmwareversion ab Ver. 7.4.0.2 auf der Steuerung installieren und dort
&~ zuvor eine niedrigere Version installiert war, erscheint folgende Meldung:

0 Failed to create new falder. Reinstall the firmware.

| oK I

Installieren Sie die Firmware erneut, falls diese Meldung angezeigt wird.
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7. Abdeckungen

Alle Verfahren zum Entfernen und Installieren der Abdeckungen wahrend der Wartung
sind in diesem Kapitel beschrieben.

m Die Motorstecker diirfen 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 fiihren.

m Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den
Netzstecker aus der Steckdose. Schlielen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete
Netzsteckdose an.

ﬁ SchlieBen Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.

m Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die damit
WARNUNG zusammenhéngende Ausristung aus und trennen Sie dann den Netzstecker von der
Spannungsversorgung.

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

m Achten Sie darauf, dass wahrend der Wartung keine Fremdsubstanzen in den
Manipulator, die Stecker oder die Anschlisse gelangen. Das Einschalten des
Robotersystems, wenn sich Fremdsubstanzen im Robotersystem befinden, ist extrem
gefahrlich und kann zu einem elektrischen Schlag und/oder zur Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.
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Wartung
T3
\ ¥
o »
[/ anschiusseinneit [ Obeream:
Abdeckung | [ Ansenussel '._______, s abdeckung
des Leistungsteils ) T
— ﬁl'l i . |
[
[
l':‘l [
i
iy
Anschlussplatte | \ii —
- Untere Arm-
- i abdeckung

T6

Anschlussplatte

Stromkabelabdeckung

Seitliche
Sockelabdeckung

Anwender-
Anschlusseinheit

Obere Arm-
abdeckung

Untere Arm-
Abdeckung des abdeckung
Leistungsteils
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Wartung 7. Abdeckungen

7.1 Obere Armabdeckung

m Entfernen Sie die obere Armabdeckung nicht gewaltsam. Das gewaltsame Entfernen der
Abdeckung kann zu Sché&den an den Kabeln, zur Unterbrechung der Stromversorgung
und/oder zu Kontaktfehlern fiihren. Beschédigte Kabel, eine Unterbrechung der
Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr gefahrlich und kdénnen zu einem
elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

A ®m Wenn Sie eine Abdeckung installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die
Abdeckungsbefestigung nicht behindern, und biegen Sie die Kabel nicht gewaltsam, um
VORSICHT sie in die Abdeckung zu schieben. Unndtige 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 konnen zu einem elektrischen Schlag
und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.
Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspriinglichen Positionen.

T3: 6-M4x8 SEMS

4-Max12 T6: 4-M4x8 SEMS

SEMS

¥ r . i1 ]
Wk |
T =l La
P b
(g (N
o — T h
e L-"

ObereArm- ==

abdeckung =
Ausbau der Losen Sie die Befestigungsschrauben der oberen Armabdeckung und heben Sie dann die
oberen Arm- Abdeckung ab.
abdeckung HINWEIS Achten Sie auf die Anwenderkabel und -schlauche, wenn Sie die Abdeckung

& entfernen.

Einbau der Setzen Sie die obere Armabdeckung wieder auf den Arm und sichern Sie sie mit den
oberen Arm- zugehorigen Befestigungsschrauben. Nachdem Sie die obere Armabdeckung montiert
abdeckung haben, stellen Sie sicher, dass der mechanische Stopper der Untergrenze den

zylindrischen Teil der oberen Armabdeckung nicht berihrt.
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Wartung 7. Abdeckungen

Untere Arm-
~abdeckung

T3: 3-M4x12 SEMS
T6: 4-M4x12 '

Ldsen Sie die Befestigungsschrauben der unteren Armabdeckung und heben Sie dann die
Abdeckung ab.

Achten Sie auf den Greifer. Wenn der Greifer montiert wurde, kann die untere
HINWEIS  Armabdeckung nicht mehr von der Z-Achse entfernt werden.

& Wenn Sie die Kugelumlaufspindel austauschen, missen Sie den Greifer entfernen, um die
untere Armabdeckung vollstandig entfernen zu kénnen.
Wenn es moglich ist, Tatigkeiten (Wartung, Inspektion) durchzufuhren, ohne die
Abdeckung vollstandig entfernen zu missen, schieben Sie die Z-Achse an die
Untergrenze und lassen Sie die untere Armabdeckung herunter.

Stromkabel-

abdeckung 2-Max8

SEMS

Losen Sie die Befestigungsschrauben der Stromkabelabdeckung und heben Sie dann die
Abdeckung ab.
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7.4 Anschlussplatte

A

VORSICHT

Entfernen Sie die Anschlussplatte nicht gewaltsam. Das gewaltsame Entfernen der
Anschlussplatte kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung der
Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fuhren. Beschédigte Kabel, eine
Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr geféhrlich und kénnen
zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

Wenn Sie die Anschlussplatte installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die
Plattenbefestigung nicht behindern, und biegen Sie die Kabel nicht gewaltsam, um sie in
die Abdeckung zu schieben.

Unndtige mechanische Beanspruchung der Kabel kann zu Schaden an den Kabeln, zur
Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fuhren. Beschadigte
Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr geféahrlich
und konnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.

Wenn Sie die Kabel verlegen, merken Sie sich die Kabelpositionen, nachdem Sie die
Anschlussplatte entfernt haben. Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspriinglichen
Positionen.

T3: 2-M4x6 Flachrundkopfschraube
/ + 4-M4x10

L\ . T6: 4-M4x10
Anschluss-~I# 4" . | Innensechskant-Rundkopfschraube
platte 1

M4x8 SEMS
(zur Befestigung der Kabelschelle)

Ausbau der (1) Nehmen Sie die Stromkabelabdeckung ab.

Anschluss- Lesen Sie das Kapitel Wartung: 7.3 Stromkabelabdeckung.
platte
(2)  Entfernen Sie die Stromkabelschelle und ziehen Sie den Stecker des Stromkabels ab.
HINWEIS
" Halten Sie beim Herausziehen des Steckers die Verriegelungen auf beiden Seiten des
Steckers gedrtickt.
©) Losen Sie die Schrauben, die die Anschlussplatte halten, und entfernen Sie die
HINWEIS Anschlussplatte
& '

Einige Schrauben dienen gleichzeitig zur Befestigung der Abdeckung des Netzteils.

HINWEIS Die Position der Anschliisse und die Grolie der Anschlussplatte sind beim T6 und T3

&
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unterschiedlich. Die Position und GroRe der Schrauben sind jedoch identisch. Die
obige Abbildung zeigt den T3.
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Einbau der
Anschluss-
platte

HINWEIS

V=

T3/T6 Rev.9

1)

(2)

3)

Beachten Sie Folgendes bei der Montage der
Anschlussplatte:

Achten Sie darauf, dass der Luftschlauch im Manipulator
nicht geknickt wird. Blockieren Sie nicht den Luftstrom.

Wenn ein Knick im Luftschlauch ist, wird der Luftstrom
blockiert, wéhrend der Manipulator in Betrieb ist. Dies
kann Stérungen verursachen.

Bringen Sie die Anschlussplatte am Sockel an und sichern Sie diese mit den

Befestigungsschrauben.
Innensechskant-Rundkopfschraube
Anzugsmoment: 2,0 £ 0.1 Nm

SchlieBen Sie den Stecker des Stromkabels an und befestigen Sie die
Stromkabelschelle.
Bringen Sie die Stromkabelabdeckung an.

Lesen Sie das Kapitel Wartung: 7.3 Stromkabelabdeckung.
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Wartung
T3
| 9-M4x6
| Flachrundkopfschraube
-
-
e
.@ -
Abdeckung N

des Leistungsteils |

HINWEIS  L&sen Sie die Befestigungsschrauben der Abdeckung des Leistungsteils und heben Sie
(= dann die Abdeckung ab.
Einige Schrauben dienen gleichzeitig zur Befestigung der Anschlussplatte.

T6

Abdeckung des
Leistungsteils

Ldsen Sie die Befestigungsschrauben der Abdeckung des Leistungsteils und heben Sie
dann die Abdeckung ab.
HINWEIS  Zjehen Sie die Abdeckung des Leistungsteils nach dem Losen der Schrauben nach
&~ vorne und nehmen Sie sie ab.
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7.6 Seitliche Sockelabdeckung

m Entfernen Sie die seitliche Sockelabdeckung nicht gewaltsam. Das gewaltsame
Entfernen der seitlichen Sockelabdeckung kann zu Schaden an den Kabeln, zur
Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fiihren. Beschéadigte
Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr geféhrlich
und konnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.

die Platten-Befestigung nicht behindern, und biegen Sie die Kabel nicht gewaltsam, um
sie in die Abdeckung zu schieben.

VORSICHT Unnotige mechanische Beanspruchung der Kabel kann zu Schéden an den Kabeln, zur
Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fiihren. Beschédigte
Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr geféhrlich
und konnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.

Wenn Sie die Kabel verlegen, merken Sie sich die Kabelpositionen, nachdem Sie die
Anschlussplatte entfernt haben. Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspriinglichen
Positionen.

: ® \Wenn Sie die seitliche Sockelabdeckung installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel

T3

Losen Sie die Befestigungsschrauben der seitlichen Sockelabdeckung und heben Sie dann
die Abdeckung ab.

HINWEIS

& T6

Keine seitliche Sockelabdeckung vorhanden.
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7.7 Anwender-Anschlusseinheit

A

m Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit nicht gewaltsam. Das gewaltsame

Entfernen der Anwender-Anschlusseinheit kann zu Schiden an den Kabeln, zur
Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fiihren. Beschadigte
Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr geféhrlich
und konnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.

Wenn Sie die Anwender-Anschlusseinheit installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel
die Plattenbefestigung nicht behindern, und biegen Sie die Kabel nicht gewaltsam, um
sie in die Abdeckung zu schieben.

VORSICHT Unnétige mechanische Beanspruchung der Kabel kann zu Schiden an den Kabeln, zur

Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fuihren. Beschadigte
Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr geféhrlich
und konnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.
Wenn Sie die Kabel verlegen, merken Sie sich die Kabelpositionen, nachdem Sie die
Anschlussplatte entfernt haben. Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspriinglichen
Positionen.

Ausbau der (1) Entfernen Sie die obere Armabdeckung.

Anwender- Lesen Sie das Kapitel Wartung: 7.1 Obere Armabdeckung.

Anschlusseinheit

Einbau der
Anwender-
Anschlusseinheit

168

(2) Losen Sie die Schrauben, die die Anwender-Anschlusseinheit halten und entfernen
Sie diese.

(1) Bringen Sie die Anwender-Anschlusseinheit am Arm an und sichern Sie diese mit
den Befestigungsschrauben.

(2) Montieren Sie die obere Armabdeckung.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 7.1 Obere Armabdeckung.
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Wartung 8. Kabel

8. Kabel

m Die Motorstecker diirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange Spannung
am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der Motorstecker bei
anliegender Spannung ist extrem geféahrlich 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 fiihren.

m Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den
Netzstecker aus der Steckdose. SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete
Netzsteckdose an.

ﬁ SchlieBen Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.

m Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die damit
WARNUNG zusammenhéngende Ausriistung aus und trennen Sie dann den Netzstecker von der
Spannungsversorgung.

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

m Achten Sie darauf, dass wéhrend der Wartung keine Fremdsubstanzen in den
Manipulator, die Stecker oder die Anschlisse gelangen. Das Einschalten des
Robotersystems, wenn sich Fremdsubstanzen im Robotersystem befinden, ist extrem
gefahrlich und kann zu einem elektrischen Schlag und/oder zur Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.

m Schliefen Sie die Kabel richtig an. Setzen Sie die Kabel keinen unndtigen

mechanischen Beanspruchungen aus. (Stellen Sie keine schweren Objekte auf die

Kabel. Verbiegen oder ziehen Sie die Kabel nicht gewaltsam.) Eine unndtige

A mechanische Beanspruchung der Kabel kann zu Sché&den an den Kabeln, zur

Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fihren. Beschadigte

Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr geféahrlich

und konnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.

VORSICHT
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Wartung

8. Kabel

Name Menge Anmerkung
) T3: 2182565
Ersatzteil Kabelbaum 1 T6: 2100924
Schlisselweite: 2 mm 1 fiir M3-Rundkopfschraube
. Schlisselweite: 2,5 mm fiir M3-Schraube,
Inbusschliissel 1
M4-Rundkopfschraube
Schlisselweite: 3 mm fiir M4-Schraube
Schraubenschlissel | Schlisselweite: 5 mm zum Entfernen des
Hand-E/A-Anschlusses
Werkzeuge Steckschliissel Schlisselweite: 5 mm 1 zum Entfernen des
Hand-E/A-Anschlusses
Drehmomentschliissel 1
Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 fur Kreuzschlitzschraube
Seitenschneider 1 zum Durchschneiden  von
Kabelbindern
Material Kabelbinder -
(Abbildung: T3-401S)
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Wartung

8. Kabel

A

VORSICHT

®m \Wenn die Anschlisse wahrend des Austauschs des Kabelbaums getrennt wurden,

schlieRen Sie die Anschliisse wieder an ihren richtigen Positionen an. Entnehmen Sie
die richtigen Anschliisse den Verkabelungspléanen.

Ein falscher Anschluss kann zu einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

Néhere Informationen zu den Anschliissen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Aufbau des
Manipulators.

Wenn Sie eine Abdeckung installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die
Abdeckungsbefestigung nicht behindern, und biegen Sie die Kabel nicht gewaltsam, um
sie in die Abdeckung zu schieben. Unnétige mechanische Beanspruchung der Kabel kann
zu Sché&den an den Kabeln, zur Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu
Kontaktfehlern fiihren. Beschédigte Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung
oder Kontaktfehler sind sehr geféhrlich und koénnen zu einem elektrischen Schlag
und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspriinglichen Positionen.

SchlieBen 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 unndétige mechanische Beanspruchung der
Kabel kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung der Stromversorgung und/oder
zu Kontaktfehlern fuhren. Beschadigte Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung
oder Kontaktfehler sind sehr geféhrlich und koénnen zu einem elektrischen Schlag
und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

HINWEIS Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht durch das

&
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Gewicht des Greifers senkt, wahrend sich der Manipulator oder der Motor im AUS-Status
(MOTOR OFF) befinden.

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch wie im Folgenden beschrieben bis an den
Anschlag nach unten.
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Wartung

8. Kabel

Entfernen des
Kabelbaums

172

(M

@

3)
4

®)

(6)

@

(8)

(9)

(10) Ziehen  Sie den  Stecker der

Schalten Sie den Manipulator ein und schalten Sie den Motor in den AUS-Status
(MOTOR OFF).

Driicken Sie den Bremsfreigabetaster und halten Sie diesen gedriickt, um die Z-
Achse abzusenken. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen, sodass der
Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse. Wenn der Bremsfreigabetaster
betatigt wird, wird gleichzeitig die Bremse der 3. Achse geldst.

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

Schalten Sie den Manipulator aus.
Nehmen Sie die Abdeckung des Leistungsteils ab.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.5 Abdeckung des Leistungsteils.

Entfernen Sie den Schutzleiter, der an der Kabelbefestigungsplatte des Sockels
befestigt ist.

Schneiden Sie den Kabelbinder durch, der die Kabel an der Sockelleiste
zusammenbindet.

Entfernen Sie die Anschlussplatte.
siehe: Wartung: 7.4 Anschlussplatte

Entfernen Sie die folgenden Teile, welche (innen) an der Anschlussplatte befestigt
sind:

Luftschlauch
TP-Anschluss

T3: Entfernen Sie die seitliche Sockelabdeckung.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.6 Seitliche
Sockelabdeckung.

T6: Ziehen Sie den Stecker des Anschlusskabels
flir den Regenerationswiderstand ab.
Losen Sie die Befestigungsschrauben der
AMP-Platine der 1. Achse sowie der Platte
des Regenerationswiderstandes.
Befestigungsschrauben: 4-M4x8 SEMS

AMP-Platine ab.

A: Stromkabelanschluss
B: Signalkabelanschluss
C: Motoranschluss
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Wartung 8. Kabel

(11) Lésen  Sie  die  Befestigungsschraube  des
CPU-/DPB-Boards.

Innensechskant-Rundkopfschraube: 5-M3x5

Entfernen Sie das CPU-/DPB-Board aus dem Sockel. CPU-/DPB-

HINWEIS B
Auf der Rickseite des CPU-/DPB-Boards ist eine oard

Warmeleitfolie angebracht. Achten Sie darauf, dass
Sie sie nicht beschadigen oder verlieren.

(12) Ziehen Sie den Stecker des CPU-/DPB-Boards.

A: Stromanschlussstecker (jeweils 1x fiir IN/OUT)
B: Stromkabelanschluss (2x)

C: Signalkabelanschluss

D: Hand-E/A-Anschluss

E: LED-Anschluss

F: Regenerationswiderstand Anschluss 1 (nur T6)
G: Regenerationswiderstand Anschluss 2 (nur T6)

HINWEIS  Merken Sie sich die Kabelanordnung, sodass die Kabel
&~  nach dem Austausch wieder richtig angeschlossen
werden kdnnen.

(13) Entfernen Sie die obere Armabdeckung.
Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.1 Obere Armabdeckung.
(14) Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
7.7 Anwender-Anschlusseinheit.
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Wartung 8. Kabel

(15) T3:Ziehen Sie die Stecker der Motoreinheit der 2., 3. und
4. Achse ab.

A: Stromkabelanschluss
B: Signalkabelanschluss (jeweils 1x fiir IN/OUT)

HINWEIS
(&=  Das Signalkabel der 4. Achse hat nur einen IN-Anschluss.

T6: Ziehen Sie den Stecker der AMP-Platine und die
Stecker der Motoreinheit der 2., 3. und 4. Achse ab.

Motoreinheit
Signalkabelanschluss (jeweils 1x fir IN/OUT)

HINWEIS
e Das Signalkabel der 4. Achse hat nur einen IN-Anschluss.

AMP-Platine
Stromkabelanschluss (insgesamt: 3 Stecker)

(16) Trennen Sie das Hand-E/A-Kabel und den Luftschlauch von der

HINWEIS Anwender-Anschlusseinheit.

(= Die Befestigungsschrauben fiir das Hand-E/A-Kabel sind sehr klein. Achten Sie
darauf, sie nicht zu verlieren.
Driicken Sie den Ring auf die Halterungen, um den Luftschlauch herauszuziehen.
(66x2,84x%x1)
Merken Sie sich die Kabelanordnung, so dass die getrennten Teile nach dem
Austausch wieder richtig angeschlossen werden kdnnen.

(17) Entfernen Sie den Schutzleiter, der an der Anwender-Anschlusseinheit befestigt ist.

(18) Schneiden Sie den Kabelbinder durch, der die Kabel an der Seite des Armes
zusammenbindet.

(19) Entfernen Sie die Mutter, die die Halterungen des Kabelschlauchs an der
Anwender-Anschlusseinheit befestigt und ziehen Sie die Kabel aus der
Anwender-Anschlusseinheit.
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Wartung 8. Kabel

(20) Entfernen Sie die Mutter, die die Halterungen des Kabelschlauchs am Sockel
befestigt.

Seitenansicht Sockel Seitenansicht 2. Arm
Mutter Mutter

"‘j o ' =

=2

Installation des (1) Fuhren Sie die neuen Kabel durch den Sockel, die Kabelbefestigungsplatte und die
Kabelbaumes Mutter und drehen Sie die Halterungen, um die Kabel zu befestigen.

(2) Fihren Sie die Kabel auf der Seite der Anwender-Anschlusseinheit durch die
Anwender-Anschlusseinheit und die Mutter und drehen Sie die Halterungen, um die
Kabel zu befestigen.

(3) Verbinden Sie die folgenden Teile mit der Anwender-Anschlusseinheit:

Luftschlauch
Hand-E/A-Kabel

(4) T3:SchlieRen Sie die Stecker der Motoreinheit der 2., 3. und
4. Achse an.

A: Stromkabelanschluss
B: Signalkabelanschluss (jeweils 1x fur IN/OUT)

HINWEIS

Das Signalkabel der 4. Achse hat nur einen IN-Anschluss.

T6: SchlieRen Sie den Stecker der AMP-Platine und die
Stecker der Motoreinheit der 2., 3. und 4. Achse an.

Motoreinheit
Signalkabelanschluss (jeweils 1x fur IN/OUT)

HINWEIS
&= Das Signalkabel der 4. Achse hat nur einen IN-Anschluss.

AMP-Platine
Stromkabelanschluss (insgesamt: 3 Stecker)
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Wartung 8. Kabel

(5) Montieren Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
7.7 Anwender-Anschlusseinheit.

(6) Verbinden Sie den Schutzleiter an der Armseite mit der Anwender-Anschlusseinheit.

(7) Binden Sie die Kabel mit einem Kabelbinder zusammen, wie er im Schritt (18) beim
Ausbau entfernt wurde.

(8) Verbinden Sie den Schutzleiter an der Sockelseite mit der Kabelbefestigungsplatte an
der Sockelseite.

(9) Schlielen Sie den Stecker des CPU-/DPB-Boards an.

A: Stromanschlussstecker (jeweils 1x fiir IN/OUT)
B: Stromkabelanschluss (2x)

C: Signalkabelanschluss

D: Hand-E/A-Anschluss

E: LED-Anschluss

F: Regenerationswiderstand Anschluss 1 (nur T6)
G: Regenerationswiderstand Anschluss 2 (nur T6)

(10) Montieren Sie das CPU-/DPB-Board am Sockel.

Innensechskant-Rundkopfschraube: 5-M3x5

Anzugsmoment; 0,45 + 0.1 Nm
9
HINWEIS  Bringen Sie bei der Montage die Warmeleitfolie auf der | - ) /5pg. -,r/c(_/]_n”
(&=  Rickseite des CPU-/DPB-Boards an. Board |gint

(11) Verbinden Sie die folgenden Teile mit der Anschlussplatte:

Luftschlauch
TP-Anschluss
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Wartung 8. Kabel

(12) Schlielen  Sie  den  Stecker  der
AMP-Platine an.

A Stromkabelanschluss
B: Signalkabelanschluss
C: Motoranschluss

(13) T3: Bringen Sie die seitliche Sockelabdeckung an.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.6 Seitliche Sockelabdeckung.

T6: Bringen Sie die AMP-Platine der 1. Achse sowie die
Platte des Regenerationswiderstandes an.
Schliellen Sie den Stecker des Anschlusskabels fir den
Regenerationswiderstand an.

Befestigungsschrauben: 4-M4x8 SEMS

(14) Binden Sie die Kabel mit einem Kabelbinder zusammen, wie er im Schritt (6) beim
Ausbau entfernt wurde.

(15) Setzen Sie die obere Armabdeckung auf und befestigen Sie diese, ohne dass die Kabel
eingeklemmt werden.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.1 Obere Armabdeckung.
(16) Bringen Sie die Abdeckung des Leistungsteils an.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.5 Abdeckung des Leistungsteils.

(17) Montieren Sie die Anschlussplatte.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.4 Anschlussplatte.
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Wartung 8. Kabel

8.2 Stromkabel einstecken oder abziehen

Name Menge Anmerkung
Werkzeuge | Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 fiir Kreuzschlitzschraube

|II
stomkabel |97
-]
]

Trennen des (1) Schalten Sie den Manipulator aus.
Stromkabels

(2) Nehmen Sie die Stromkabelabdeckung ab.
Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.3 Stromkabelabdeckung.
(3) Entfernen Sie die Stromkabelschelle und ziehen Sie den Stecker des Stromkabels ab.

HINWEIS Halten Sie beim Herausziehen des Steckers die Verriegelungen auf beiden Seiten des
&=  Steckers gedriickt.

AnschlieBen des (1) SchlieBen Sie den Stecker des Stromkabels an und bringen Sie die Stromkabelschelle
Stromkabels an.

(2) Bringen Sie die Stromkabelabdeckung an.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.3 Stromkabelabdeckung.
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Wartung 9. 1. Achse

9. 1. Achse

m 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 fiihren.

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

f ® Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den

WARNUNG

m Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die damit
zusammenhéngende Ausristung aus und trennen Sie dann den Netzstecker von der
Spannungsversorgung.

Austauscharbeiten bei eingeschalteter Spannung sind extrem geféhrlich und kénnen zu
einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems flihren.

® Passen Sie auf, dass die Motorwelle keine starken Erschitterungen erfahrt, wenn Sie die
Motoren austauschen. Eine Erschiitterung kann die Lebensdauer der Motoren und

A Encoder verkiirzen und/oder sie beschadigen.

m Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein auseinandergebauter
VORSICHT . . . - .
Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung und kénnen nicht mehr
verwendet werden.

Nachdem  Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Bremse,

Zahnriemen, Kugelumlaufspindel usw.) ausgetauscht wurden, muss der Manipulator
kalibriert werden, da die in jedem Motor gespeicherte Ursprungsposition von der
entsprechenden im Robotersystem gespeicherten Ursprungsposition abweicht.

Um diese Ursprungspositionen anzupassen, muss daher eine Kalibrierung (Encoder-
Reset und Kalibrierung) durchgefiihrt werden.

Lesen Sie dazu das Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung, um die
Kalibrierung durchzufihren.

T3 _ T6

Untersetzungsgetriebe
der 1. Achse
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Wartung

9. 1. Achse

9.1 Austauschen des Motors der 1. Achse

Name Menge Anmerkung
200W 1 T3: 2182560
Motor
300W 1 T6: 2190962
zwischen .
Untersetzungsgetriebe 1 T3: 1213266
Ersatzteile zwischen T3: 1653819
O-Rin Untersetzungsgetriebe 1 ’
g und Flansch T6: 1650901
zwischen den Flanschen 1 T6: 1213266
zwischen Motor und Flansch 1 T3:1709549
T6: 1520371
Schliisselweite: 2 1 flr M4-Madenschraube
chlusselweite: 2 mm fir M3-Rundkopfschraube
( Schlisselweite: 2,5 mm 1 fur M3-Madenschraube
Inbusschltssel - fiir M4-Rundkopfschraube
Schlusselweite: 3 mm 1 flr M4-Schraube
Werkzeuge Schliisselweite: 3 mm 1 fiir M5-Schraube
Drehmomentschliissel 1
Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 fiir Kreuzschlitzschraube
Putzlappen 1 zum Abwischen von
PP Schmierfett
Schmierfett | Schmierfett SK-2 - fur T3
ehmierie SK-1A - fur T6
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Wartung

9. 1. Achse

1. Achse
Ausbau des
Motors

T3/T6 Rev.9

()
)

€)

4)

©)

(6)

Schalten Sie den Manipulator aus.

Nehmen Sie die Abdeckung des Leistungsteils ab.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.5 Abdeckung des Leistungsteils.
Entfernen Sie die Anschlussplatte.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.4 Anschlussplatte

Entfernen Sie die folgenden Teile von der Anschlussplatte (innen):

Luftschlauch
TP-Anschluss

T3: Entfernen Sie die seitliche Sockelabdeckung.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.6 Seitliche Sockelabdeckung.

T6: Entfernen Sie die AMP-Platine der 1. Achse.
2-M4x8 SEMS

Ziehen Sie den Stecker der AMP-Platine
ab.

A: Stromkabelanschluss
B: Signalkabelanschluss
C: Motoranschluss
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Wartung

9. 1. Achse

(7) Entfernen Sie die AMP-Platine.

HINWEIS

&

(8)

HINWEIS

&

182

3-M3x6 SEMS

T3: Keine Warmeleitfolie vorhanden.

T6: Die Warmeleitfolie ist auf der Riickseite der
AMP-Platine angebracht. Achten Sie darauf,
dass Sie sie nicht verlieren oder beschédigen.

Ziehen Sie den Stecker des Anschlusskabels
fiir den Regenerationswiderstand ab.
Entfernen Sie dann die Befestigungsplatte
des Regenerationswiderstandes.

T6:

2-M4x8 SEMS

Lésen Sie die des
CPU-/DPB-Boards.

Innensechskant-Rundkopfschraube: 5-M3x5

Befestigungsschrauben

Entfernen Sie das CPU-/DPB-Board aus dem
Sockel.

Auf der Riickseite des CPU-/DPB-Boards ist eine
Warmeleitfolie angebracht. Achten Sie darauf, dass
Sie sie nicht beschadigen oder verlieren.

T3

T6

CPU-/DPB-~]
Board
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Wartung

©)

HINWEIS

=

Ziehen Sie den Stecker des CPU-/DPB-Boards.

A: Stromanschlussstecker (jeweils 1x fir
IN/OUT)

B: Stromkabelanschluss (2x)

C: Signalkabelanschluss

D: Hand-E/A-Anschluss

E: LED-Anschluss

F: Regenerationswiderstand 1 (nur T6)

G: Regenerationswiderstand 2 (nur T6)

Merken Sie sich die Kabelanordnung, sodass die
Kabel nach dem Austausch wieder richtig
angeschlossen werden kdénnen.

(10) Ziehen Sie den Stecker der Motoreinheit der

T3/T6 Rev.9

1. Achse.

Signalkabelanschluss (jeweils 1x fir IN/OUT)
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Wartung

(11) T3: Nehmen Sie die Abdeckung des Netzteils ab.

T6: Ziehen Sie den Stecker der LED-Platine.
A: LED - Stecker der LED-Platine.

Schneiden Sie die Kabelbinder, der die inneren
Kabel zusammenhalt, durch. Entfernen Sie
dann die obere Platine.

Innensechskant-Rundkopfschraube: 4-M4x10

(12) Losen Sie die Befestigungsschrauben des
Netzteils.

T3: 3-M4x10
T6: 4-M4x10

Entfernen Sie das Leistungsteil vom Sockel.

(13) Entfernen Sie die Befestigungsschrauben des
1. Armes an der Seite der 1. Achse und entfernen
Sie den Arm.

T3: A: 8-M3x30
B: 4-M3x15

T6: A: 8-M4x40
B: 4-M3x20

Zwischen dem  Untersetzungsgetriebe  der
1. Achse und dem 1.Arm befindet sich ein
O-Ring. Achten Sie darauf, den O-Ring nicht zu
verlieren.
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Wartung 9. 1. Achse
(14) Entfernen Sie die Schrauben, die den Flansch der
1. Achse auf dem Sockel befestigen.
T3: 8-M4x15
T6: 6-M5x15
Entfernen Sie die Motoreinheit der 1. Achse vom
Sockel.
HINWEIs  Ziehen Sie die Motoreinheit der 1. Achse dabei
& langsam nach oben, um nicht gegen den Sockel
zu stoRen.
(15) T3: Losen Sie die Befestigungsschrauben am

T3/T6 Rev.9

T6:

Motor der 1. Achse und entfernen Sie die
Motoreinheit.
4-M4x15 + kleine Unterlegscheibe

Zwischen dem Motor und dem Motorflansch
der 1. Achse befindet sich ein O-Ring.
Achten Sie darauf, den O-Ring nicht zu
verlieren.

Losen Sie die Befestigungsschrauben am
Motorflansch der 1. Achse und entfernen Sie
die Motoreinheit.

4-M4x12

Zwischen dem Motor und dem Motorflansch
der 1.Achse befindet sich ein O-Ring.
Achten Sie darauf, den O-Ring nicht zu
verlieren.

Motoreinheit
der 1. Achse

Motoreinheit
der 1. Achse
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Wartung 9. 1. Achse
(16) Entfernen Sie den Wave Generator vom Motor der |13~ Wave Generator
1. Achse.
In einem der Gewinde befindet sich ein
Messingpléttchen.  Achten Sie darauf, das
Plattchen nicht zu verlieren.
T3: A: Messingplattchen M4 -
B: Madenschraube 2-M4x6 Motor der 1. Achse
) . T6 Wave Generator
T6: A: Messingplattchen M5 A: Messing-
B: Madenschraube 2-M5x6 plattchen
B: Maden-
schraube
Motor der
1. Achse
(17) T6: Losen Sie die Befestigungsschrauben des
Motors.  Entfernen  Sie  dann  den T6  Motorflansch
Motorflansch und den O-Ring.
4-M4x12 + kleine Unterlegscheibe N
~e-J~Motor der 1. Achse
Zwischen dem Motor und dem Motorflansch "
befindet sich ein O-Ring. Achten Sie darauf,
den O-Ring nicht zu verlieren.
RIRWELS T3: Kein Motorfl h vorhand
: Kein Motorflansch vorhanden.
&

(18) Entfernen Sie den Schutzleiter des Motors.

Innensechskantschraube mit Unterlegscheibe: 2-M2x5

186
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Wartung 9. 1. Achse

1. Achse (1) Schliellen Sie den Schutzleiter des Motors am Motor an.
Einbau des Innensechskantschraube mit Unterlegscheibe: 2-M2x5
Motors Anzugsmoment: 0,2 + 0,05 N

(2) T6: Legen. Sie einen O-Ring auf die 6 Motorflansch
Befestigungsoberflache des Motors I {
. =R _Kleine Unter-
(zwischen Motor und Flansch) und legscheibe
montieren Sie den Motorflansch. 1 ML~ Motor der 1. Achse
4-M4x12 + kleine Unterlegscheibe g '!
@% 4-M4x12
HINWEIS 3. Kein Motorflansch vorhanden.
=

(3) Tragen Sie Schmierfett zwischen Wave Generator und Motor auf. Montieren Sie
den Wave Generator am Motor der 1. Achse.

Richten Sie die Stirnflache des Wave Generators auf die Stirnflache der
Motorwelle aus. Ziehen Sie dazu eine der Madenschrauben an der ebenen Flache
der Motorwelle fest. Setzen Sie das Messingpléattchen in das andere Gewinde, um
eine Beschadigung an der Motorwelle zu vermeiden.

T3: Schmierfettmenge: SK-2: 4 g T3 Wave Generator
A: Messingplattchen : M4
B: Madenschraube : 2-M4x6
Motor der 1. Achse
T6: Schmierfettmenge: SK1-A: 13g T6 Wave Generator
A: Messingplattchen : M5 A:"Messing- g
plattchen 7S5~
B: Madenschraube : 2-M5x6
B: Maden-
schraube
Motor der
1. Achse

Installieren Sie den Wave Generator richtig. Eine falsche Installation des Wave

C m Die Abbildungen oben zeigt die lagerichtige Montage des Wave Generators.
Generators fuhrt zu Fehlfunktion des Manipulators.

VORSICHT
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9. 1. Achse
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HINWEIS

&

(4)

®)

(6)

T3: Legen Sie einen O-Ring auf die
Befestigungsoberflache des Motors
(zwischen Motor und Flansch) und

montieren Sie den Motor an dem Flansch P( -~ 3 \,F}‘ O-Ring
der 1. Achse. e /' /)/ Motor-
=G A einheit der

4-M4x15 + kleine Unterlegscheibe — X /\ 1 Achse

T6: Legen Sie einen O-Ring auf die ;
Befestigungsoberflache des Motors |Einkerbung :\1
(zwischen die Flansche) und montieren Sie [2m Flansch i b ity
den Motorflansch. )

4-M4x12

Achten Sie bei der Montage des Flansches auf die Einkerbung am Flansch und auf
die Position des Motors.

Um den Motor einzusetzen, drehen Sie diesen langsam mit der Hand von einer Seite
auf die andere und schieben Sie ihn hinein.

Ersetzen Sie den O-Ring, falls Sie Verformungen, Kratzer oder Verschleil}
feststellen.

Befestigen Sie die Motoreinheit der 1. Achse am Sockel.

Stellen Sie sicher, dass die Motorkabel der 1. Achse in Richtung Riickseite des
Sockels zeigen.

Setzen Sie den O-Ring, den Sie in Schritt (10) beim Ausbau entfernt haben, in die
0O-Ring-Nut des Armes ein (zwischen Untersetzungsgetriebe und 1. Arm).

Ersetzen Sie den O-Ring, falls Sie Verformungen, Kratzer oder Verschleil}
feststellen.
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Wartung 9. 1. Achse
(7) Befestigen Sie den Arm an der Motoreinheit der
A
1. Achse.
Befestigen Sie alle Schrauben locker in einem 9 e
sich kreuzenden Muster, sodass alle gleichmaRig g R {)//#f.f ( 7 ﬁ -
befestigt werden. AN /é N
T3: A: 8-M3x30 NN \
B: 4-M3x15 Untersetzungsgetriebe.
T6: A: 8-M4x40 W
B: 4-M3x20
Ziehen Sie dann mit einem

T3/T6 Rev.9

Drehmomentschliissel jede Schraube in einem

sich kreuzenden Muster fest. Verwenden Sie das

in der Tabelle unten angegebene Drehmoment.
Anzugsmoment:

M3:2,4+0,1 Nm
M4: 5,5+ 0,25 Nm

(8) Montieren Sie das Leistungsteil am Sockel.

(9) T3: Montieren Sie die Abdeckung des Netz-

teils.
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Wartung 9. 1. Achse

T6: Montieren Sie die obere Platine des Netzteils.

Innensechskant-Rundkopfschraube:
4-M4x10

Anzugsmoment: 2,0 £ 0,1 Nm

Binden Sie die inneren Kabel mit einem
Kabelbinder zusammen, wie er in Schritt (11)
beim Ausbau entfernt wurde.

SchlieBen Sie den Stecker der LED-Platine
an.

A: LED - Stecker der LED-Platine.

(10) SchlieRen Sie den Stecker der Motoreinheit der 1. Achse an.
Signalkabelanschluss (jeweils 1x flir IN/OUT)

(11) SchlieBen Sie den Stecker des CPU-/DPB-Boards an.

A: Stromanschlussstecker  (jeweils 1x  fir
IN/OUT)

B: Stromkabelanschluss (2x)

C: Signalkabelanschluss

D: Hand-E/A-Anschluss

E: LED-Anschluss

F: Regenerationswiderstand 1 (nur T6)

G: Regenerationswiderstand 1 (nur T6)

190 T3/T6 Rev.9



Wartung 9. 1. Achse

(12) Montieren Sie das CPU-/DPB-Board am Sockel.

Innensechskant-Rundkopfschraube: 5-M3x5
Anzugsmoment: 0,45£0,1 N m

[ P 3

HINWEIS  Bringen Sie bei der Montage die Wéarmeleitfolie auf CPU-/BDPB(; "/
& der Riickseite des CPU-/DPB-Boards an. oar

(13) Montieren Sie die AMP-Platine.

T6: Bringen Sie die Wérmeleitfolie auf der Riickseite der AMP-Platine an.
HINWEIS

e T3: Keine Warmeleitfolie erforderlich.

(14) SchlieBen  Sie  den  Stecker  der
AMP-Platine an.

A Stromkabelanschluss
B: Signalkabelanschluss
C: Motoranschluss

(15) T3: Bringen Sie die seitliche Sockelabdeckung an.
Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.6 Seitliche Sockelabdeckung.
T6: Montieren Sie die AMP-Platine der 1. Achse.

(16) Verbinden Sie die folgenden Teile mit der Anschlussplatte:
Luftschlauch
TP-Anschluss

(17) Bringen Sie die Abdeckung des Leistungsteils an.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.5 Abdeckung des
Leistungsteils.
(18) Montieren Sie die Anschlussplatte.
Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.4 Anschlussplatte.
(19) Schalten Sie den Manipulator ein.

Fir weitere Informationen siehe Einrichten und Betrieb: 6.5. LED.

HINWEIS
(&=  Schalten Sie die Stromversorgung erst nach dem Start des Manipulators aus.
(20) Fihren Sie die Kalibrierung fur die 1. Achse durch.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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Wartung

9. 1. Achse

9.2 Austauschen des Untersetzungsgetriebes der 1. Achse

Ein Untersetzungsgetriebe besteht aus folgenden drei Teilen.  Wenn Sie das
Untersetzungsgetriebe austauschen, tauschen Sie den Wave-Generator, den flexiblen
Zahnkranz und den &uReren Zahnkranz immer zusammen aus.

Wave Generator, Flexibler Zahnkranz, AuRerer Zahnkranz

Né&here Informationen zum Untersetzungsgetriebe finden Sie im Kapitel Wartung:
19. Ersatzteilliste.

Name Menge Anmerkung
. T3: 1718303
Ersatzteil Untersetzungsgetriebe 1
g5 T6: 1750570
Schlusselweite: 2 mm 1 fur M4-Madenschraube
Inbusschlissel Schliusselweite: 2,5 mm 1 flr M3-Schraube
Schlusselweite: 3 mm 1 fur M4-Schraube
Drehmomentschliissel 1
Seitenschneider 1
zum Auftragen von
Spatel 1 . g
Werkzeuge Schmierfett
1 zum Abwischen von
Schmierfett (Flansch)
Putzlappen .
1 zum Abwischen von
Schmierfett (Schraube)
Léange ca. 20 mm
Schraube (M4) 2 zur Entfernung des flexiblen
Zahnkranzes
Schmierfett | Schmierfett SK-2 - fur T3
chmierie SK-1A - | furTe
1. Achse (1) Entfernen Sie die Motoreinheit der 1. Achse.
Ausbau des
Untersetzungsgetriebes Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:

192

9.1 Austausch des Motors der 1. Achse ,,Ausbau“.

(2) Entfernen Sie das Untersetzungsgetriebe
vom Flansch der 1. Achse.

T3: 10-M3x20 3 /,
T6: 16-M4x25 _—
\\_/)\setzungs-
getriebe
T3/T6 Rev.9



Wartung 9. 1. Achse

1. Achse (1) Ein neues Untersetzungsgetriebe Flexibler Zahnkranz und

Einbau des : beinhaltet, wenn es ausgepackt Kreuzrollenlager
Untersetzungsgetriebes . . . )
wird, die in der Abbildung rechts O-Ring

dargestellten Teile.
Die Verzahnungen des flexiblen

Zahnkranzes und des &uReren

Zahnkranzes sowie das Lager des
Wave Generators sind  bereits i
geschmiert. Wischen Sie
Uiberschiissiges Schmierfett von der

Befestigungsoberflache.

AuRerer Zahnkranz

Wave Generator

flexiblen Zahnkranz und dem Kreuzrollenlager. Wenn die Befestigungsschrauben
verstellt sind, mussen der flexible Zahnkranz und das Kreuzrollenlager vom Hersteller
des Untersetzungsgetriebes ausgerichtet werden.

T m \erstellen (I6sen oder festziehen) Sie nie die Befestigungsschrauben zwischen dem

VORSICHT

(2) Legen Sie die O-Ringe (zwischen g . Konvexe Seite
Untersetzungsgetriebe und Flansch) in die ' : e L 00
Nuten auf beiden Seiten des neuen duReren
Zahnkranzes.

Stellen Sie sicher, dass die O-Ringe in der

Nut bleiben. P

(3) Drehen Sie den aufleren Zahnkranz so, dass
die konvexe Seite nach unten zeigt und
setzen Sie ihn auf den flexiblen Zahnkranz.

(4) Gleichen Sie die Schraubenldcher des
Innenrings des Kreuzrollenabtriebslagers und
die Durchbohrungen des aulleren
Zahnkranzes ab.
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Wartung 9. 1. Achse

(5) Befestigen Sie den Untersetzungsgetriebe-Flansch
am dulleren Zahnkranz.

10-M3x20 ‘_ : = _ Flansch
Befestigen Sie alle Schrauben locker in einem sich — <
. . \r}\_/}Untersetzungs-
kreuzenden Muster, sodass alle gleichmaRig getriebe

befestigt werden. Ziehen Sie dann mit einem
Drehmomentschliissel jede Schraube in einem sich
kreuzenden Muster fest. Verwenden Sie das in der
Tabelle unten angegebene Drehmoment.

Parameter Modell | Schraubentyp |Schrauben| Anzugsmoment
Untersetzungsgetriebe T3 M3x20 10 2,4+0,1N-m
der 1. Achse T6 M4x25 16 5,5+0,25 N'-m

HINWEIS
& Beachten Sie, dass ein zu groRes Drehmoment die Teile beschadigen konnte.

(6) Tragen Sie Schmierfett auf die Innenseite des flexiblen Zahnkranzes auf.

Schmierfettmenge T3: SK-2 13¢g
T6: SK-1A 3749

(7) Montieren Sie die Motoreinheit der 1. Achse.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
9.1 Austausch des Motors der 1. Achse ,,Einbau“.
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Wartung 10. 2. Achse

10. 2. Achse

m Die Motorstecker diirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange Spannung
am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der Motorstecker bei
anliegender Spannung ist extrem geféahrlich 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 fiihren.

Netzstecker aus der Steckdose. SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete
Netzsteckdose an.
SchlieBen Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.

f ® Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den

WARNUNG

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

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

m Passen Sie auf, dass die Motorwelle keine starken Erschitterungen erféhrt, wenn Sie die
Motoren austauschen. Eine Erschitterung kann die Lebensdauer der Motoren und

A Encoder verkirzen und/oder sie beschéadigen.

m Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein auseinandergebauter

VORSICHT
Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung und kénnen nicht mehr
verwendet werden.
Nachdem  Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Bremse, Zahnriemen,
Kugelumlaufspindel usw.) ausgetauscht wurden, muss der Manipulator kalibriert werden,
da die in jedem Motor gespeicherte Ursprungsposition von der entsprechenden im
Robotersystem gespeicherten Ursprungsposition abweicht.
Um diese Ursprungspositionen anzupassen, muss daher eine Kalibrierung (Encoder-Reset
und Kalibrierung) durchgefuihrt werden.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufihren.
T3 TN T8 N
/S .
Motor der |
f [/ Motor der
| | 2.Achse

d .

Untersetzungsgetriebe ||« 1. « . " Untersetzungsgetriebe
der 2. Achse & der 2. Achse
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10. 2. Achse

10.1 Austauschen des Motors der 2. Achse

Name Menge Anmerkung
100W(J2/33) 1 T3: 2182562
Motor
200W 1 T6: 2190963
Ersatzteile i
O-Rin fJWnl'czCr:((:tr;un sgetriebe 1 T3: 1653819
g g5 T6: 1653181
und 2. Arm
. Schlusselweite: 2 mm 1 fir M4-Madenschraube
Inbusschlissel . 3 N
Schliusselweite: 3 mm 1 fr M4-Schraube
Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 fiir Kreuzschlitzschraube
Werkzeuge ..
Drehmomentschliissel 1
Putzlappen 1 zum Abwischen von
PP Schmierfett
Schmierf Schmierfett SK-2 - fur T3
chmiertet SK-1A - |furTe

HINWEIS

=

2. Achse
Ausbau des
Motors

196

Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht durch das
Gewicht des Greifers senkt, wahrend sich der Manipulator oder der Motor im AUS-Status
(MOTOR OFF) befinden.

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch wie im Folgenden beschrieben bis an den
Anschlag nach unten.

@)
)

@)
(4)

(®)

(6)

Schalten Sie den Manipulator ein.

Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis an den Anschlag, wéahrend Sie den
Bremsfreigabetaster betatigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen, sodass
der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse. Wenn der Bremsfreigabetaster
betatigt wird, wird gleichzeitig die Bremse der 3. Achse gelost.

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

Schalten Sie den Manipulator aus.
Entfernen Sie die obere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.1 Obere Armabdeckung.
Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
7.7 Anwender-Anschlusseinheit.

Ziehen Sie den Stecker der Motoreinheit der
2. Achse ab.

A: Stromkabelanschluss (nur T3)
B: Signalkabelanschluss (jeweils 1x fur IN/OUT)

C: AMP-Kabelanschluss (nur T6)
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(7)

(8) Entfernen Sie den Wave Generator vom Motor der Wave Generator
2. Achse. Messingplattchen /
2-M4x6-Madenschraube Maden- =
schraube
M4-Messingplattch
essingplattchen Motor der
HINWEIS In einem der Gewinde befindet sich ein 2. Achse
& Messingplattchen.  Achten Sie darauf, das
Plattchen nicht zu verlieren.
(9) T3: Entfernen Sie den Motorflansch vom Motor
der 2. Achse.
Motor-
2-M4x55+M4 kleine Unterlegscheibe ] flansch
. . e ) AN
HINWEIS  Die Unterlegscheibe wird fiir den Einbau des H—T g/'OAtOLdef
. e a4 AR . AChse
&~  Motorflansches wieder bendtigt.  Achten G di
Sie darauf, sie nicht zu verlieren. e
T6: Kein Motorflansch vorhanden. "
(10) T6: Entfernen Sie den Schutzleiter des Motors.
Innensechskantschraube mit Unterlegscheibe:
2-M2x5
HINWEIS . .
e T3: Kein Motor-Schutzleiter vorhanden.
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T6: Ziehen Sie den Stecker der AMP-Platine an
der 2. Achse.

D: Motorkabelanschluss (nur T6)

Lésen Sie die der

Motoreinheit.

Befestigungsschrauben

T3: Befestigungsschrauben am Motorflansch
3-M4x10

T6: Motorbefestigungsschrauben 4-M4x12

Entfernen Sie die Motoreinheit der 2. Achse vom
2. Arm.

Um die Motoreinheit leicht herausziehen zu
konnen, bewegen Sie den 2. Arm langsam von
Hand, wahrend Sie den Motor herausziehen.
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10. 2. Achse

2. Achse
Einbau des
Motors

HINWEIS

(1) T6: Installieren Sie den Schutzleiter des Motors.

&

(2)

Innensechskantschraube mit Unterlegscheibe: 2-M2x5

Anzugsmoment: 0,2 £ 0,05 N

T3: Kein Motor-Schutzleiter vorhanden.

T3: Montieren Sie den Motorflansch am Motor
der 2. Achse.

2-M4x55+M4 kleine Unterlegscheibe

HINWEIS

V=

HINWEIS

&
3)

HINWEIS

&

Achten Sie bei der Montage des Flansches auf
die Position von Flansch und Motor.

T6: Kein Motorflansch vorhanden.

Montieren Sie den Wave Generator am Motor der
2. Achse.

2-M4x6-Madenschraube
M4-Messingplattchen

Ziehen Sie dazu eine der Madenschrauben an der
ebenen Flache der Motorwelle fest. Setzen Sie
das Messingplattchen in das andere Gewinde, um
eine Beschadigung an der Motorwelle zu
vermeiden.

BN

.|_——>Motor der
"~ 2. Achse

Messingplattcher/

Maden-

schraube

Wave Generator

Motor der
_ 2. Achse

T3: Richten Sie die Stirnflache des Wave Generators auf die Stirnflache der

Motorwelle aus.

T6: Befestigen Sie die Stirnflache des Wave Generators 0,5 mm oberhalb der

Stirnflache der Motorwelle.

A\

VORSICHT

m Die Abbildungen oben zeigen die lagerichtige Montage des Wave Generators.
Installieren Sie den Wave Generator richtig. Eine falsche Installation des Wave
Generators fuhrt zu Fehlfunktion des Manipulators.
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(4) Tragen Sie Schmierfett zwischen Wave Generator und Motorflansch auf.

(®)

Schmierfettmenge T3: SK-2 49
T6:SK-1A  6¢

Befestigen Sie die Motoreinheit der 2. Achse am
2. Arm.

T3: Befestigungsschrauben am Motorflansch
3-M4x10

T6: Motorbefestigungsschrauben 4-M4x12
Um den Motor einzusetzen, bewegen Sie den Arm

der 2. Achse langsam mit der Hand und schieben
Sie den Motor in den Motorflansch.

%2‘0 Lok :
Y

otoreinheit
er 2. Achse

o
o
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10. 2. Achse

(6)

(")

(8)

©)

HINWEIS

V=

SchlieBen Sie den Stecker der Motoreinheit der 2. Achse
an.

A: Stromkabelanschluss (nur T3)
B: Signalkabelanschluss (jeweils 1x fur IN/OUT)

C: AMP-Kabelanschluss (nur T6)

T6: Schlielfen Sie den Stecker der AMP-Platine der
2. Achse an.

D: Motorkabelanschluss (nur T6)

Montieren Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Nahere Informationen finden Sie im
7.7 Anwender-Anschlusseinheit.

Montieren Sie die obere Armabdeckung.

Kapitel Wartung:

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.1 Obere Armabdeckung.

Schalten Sie den Manipulator ein.

Fir weitere Informationen siehe Einrichten und Betrieb: 6.5. LED.

Wenn Sie den Manipulator nach dem Austausch der Motoreinheit zum ersten Mal
starten, wird die Firmware der Motoreinheit automatisch aktualisiert. Schalten Sie

den Manipulator erst nach dem Start wieder aus.

(10) Fuhren Sie die Kalibrierung fiir die 2. Achse durch.

T3/T6 Rev.9

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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10. 2. Achse

10.2 Austauschen des Untersetzungsgetriebes der 2. Achse

Ein Untersetzungsgetriebe besteht aus folgenden drei Teilen. Wenn Sie das
Untersetzungsgetriebe austauschen, tauschen Sie den Wave-Generator, den flexiblen
Zahnkranz und den &uReren Zahnkranz immer zusammen aus.

Wave Generator, Flexibler Zahnkranz, AuRerer Zahnkranz

Né&here Informationen zum Untersetzungsgetriebe finden Sie im Kapitel Wartung:
19. Ersatzteilliste

Name Menge Anmerkung
) . T3: 1718304
Ersatzteile Untersetzungsgetriebe 1
T6: 1750571
Schliisselweite: 2 mm 1 flr M4-Madenschraube
Inbusschlissel Schlusselweite: 2,5 mm 1 fiir M3-Schraube
Schliisselweite: 3 mm 1 flr M4-Schraube
Drehmomentschliissel 1
Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 fiir Kreuzschlitzschraube
Werkzeuge .
Spatel 1 zum Auftragen von Schmierfett
1 zum Abwischen von
Schmierfett (Flansch)
Putzlappen )
1 zum Abwischen von
Schmierfett (Schraube)
zum Entfernen des flexiblen
Schraube (M3: Lange ca. 20 mm) 2
Material Zahnkranzes
Kabelbinder -
Schmierfett | Schmierfett SK-2 - fur T3
ehmiere SK-1A - |furTe

HINWEIS  Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht durch das
Gewicht des Greifers senkt, wahrend sich der Manipulator oder der Motor im AUS-Status
(MOTOR OFF) befinden.

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch wie im Folgenden beschrieben bis an den
Anschlag nach unten.

&
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Wartung 10. 2. Achse
2. Achse (1) Entfernen Sie den Wave Generator vom Motor der 2. Achse.
Ausbau des Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:

Untersetzungsgetriebes

10.1 Austausch des Motors der 2. Achse ,,Ausbau‘‘.

(2) Entfernen Sie den Arm der

©)

2. Achse, indem  Sie  die
Schrauben, die den Arm der
2. Achse befestigen, am
Untersetzungsgetriebe entfernen.

T3: A: 10-M3x18
B: 8-M3x30+M3 kleine
Unterlegscheibe
C: 4-M3x15+M3 kleine
Unterlegscheibe

T6: A: 16-M3x28
B: 8-M3x32+8-M3 kleine
Unterlegscheibe
C: 4-M3x12+4-M3 kleine
Unterlegscheibe

Entfernen Sie den 2. Arm.

Unter-
N

i setzungs-
| getriebe

O-Ring

Entfernen Sie das Untersetzungsgetriebe vom Arm der 1. Achse durch Ldsen
der Schrauben, die das Ubersetzungsgetricbe am Arm der 1. Achse

befestigen.

Zwischen dem Arm der 1. Achse und dem Untersetzungsgetriebe liegt ein
O-Ring. Achten Sie darauf, den O-Ring nicht zu verlieren.

2. Achse (1) Ein neues Untersetzungsgetriebe

Einbau des
Untersetzungsgetriebes

beinhaltet, wenn es ausgepackt
wird, die in der Abbildung rechts
dargestellten Teile.

Die Verzahnungen des flexiblen
Zahnkranzes und des duferen
Zahnkranzes sowie das Lager des
Wave Generators sind bereits
geschmiert. Wischen Sie
Uberschiissiges Schmierfett von der
Befestigungsoberflache.

Flexibler Zahnkranz und
Kreuzrollenlager

AuRerer Zahnkranz

Wave Generator

j m Verstellen (l6sen oder festziehen) Sie nie die Befestigungsschrauben zwischen dem

VORSICHT

flexiblen Zahnkranz und dem Kreuzrollenlager. Wenn die Befestigungsschrauben
verstellt sind, mussen der flexible Zahnkranz und das Kreuzrollenlager vom Hersteller
des Untersetzungsgetriebes ausgerichtet werden.

T3/T6 Rev.9
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@)

®)

(4)

Legen Sie die O-Ringe in die Nuten auf
beiden Seiten des neuen &uBeren
Zahnkranzes.

Stellen Sie sicher, dass die O-Ringe in
der Nut bleiben.

Drehen Sie den auBeren Zahnkranz so,
dass die konvexe Seite nach unten zeigt
und setzen Sie ihn auf den flexiblen
Zahnkranz.

Gleichen Sie die Schraubenldcher des
Innenrings des Kreuzrollenabtriebslagers
und die Durchbohrungen des &uferen
Zahnkranzes ab.

Konvexe Seite

Andere Seite
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Wartung 10. 2. Achse

(5) Setzen Sie den O-Ring, der in
Schritt (6) beim Ausbau entfernt wurde,
in die O-Ring-Nut (zwischen 1. Arm
und Untersetzungsgetriebe) des Armes
der 1. Achse ein und montieren Sie den
flexiblen Zahnkranz am Arm der
1. Achse.

T3: A: 10-M3x18
B: 8-M3x30+M3 kleine
Unterlegscheibe

C: 4-M3x15+M3 kleine
Unterlegscheibe

i Unter-
|l setzungs-
+ getriebe

T6: A: 16-M3x28
B: 8-M3x32+8-M3 kleine
Unterlegscheibe
C: 4-M3x12+4-M3 kleine
Unterlegscheibe

Befestigen Sie alle Schrauben locker in einem sich kreuzenden Muster, so dass die
Schrauben gleichmaRig befestigt werden. Ziehen Sie dann mit einem
Drehmomentschliissel jede Schraube in einem sich kreuzenden Muster fest.
Verwenden Sie das in der Tabelle unten angegebene Drehmoment.

Parameter Schraubentyp Anzugsmoment
2. Achse
+ .
Untersetzungsgetriebe M3 24%0,1Nm
HINWEIS ) ) o )
e Beachten Sie, dass ein zu grofies Drehmoment die Teile beschédigen konnte.

(6) Tragen Sie Schmierfett zwischen Motorflansch und Wave Generator auf und
anschliefend im Inneren des flexiblen Zahnkranzes.

Zwischen Motorflansch und Wave Generator

Schmierfettmenge T3: SK-2 49
T6: SK-1A 69
Im Inneren des flexiblen Zahnkranzes
Schmierfettmenge T3: SK-2 11g

T6:SK-1A 169

(7) Setzen Sie den O-Ring in die O-Ring-Nut des duReren Zahnkranzes ein.
Befestigen Sie den Arm der 2. Achse auf dem duReren Zahnkranz.
(8) Montieren Sie die Motoreinheit der 2. Achse.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
10.1 Austausch des Motors der 2. Achse ,,Einbau**.
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11. 3.Achse

11. 3. Achse

m Die Motorstecker durfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange Spannung

/N

WARNUNG

m Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den

m Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die damit

am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der Motorstecker bei
anliegender Spannung ist extrem geféhrlich 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 fiihren.

Netzstecker aus der Steckdose. SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete
Netzsteckdose an.
SchlieBen Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.

zusammenhéngende 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.

A

® Passen Sie auf, dass die Motorwelle keine starken Erschitterungen erfahrt, wenn Sie die

m Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein auseinandergebauter

Motoren austauschen. Eine Erschiitterung kann die Lebensdauer der Motoren und
Encoder verkirzen und/oder sie beschéadigen.

VORSICHT
Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung und koénnen nicht mehr
verwendet werden.
Nachdem  Teile  (Motoren,  Untersetzungsgetriebe,  Bremsen,  Zahnriemen,
Kugelumlaufspindel usw.) ausgetauscht wurden, muss der Manipulator kalibriert werden,
da die in jedem Motor gespeicherte Ursprungsposition von der entsprechenden im
Robotersystem gespeicherten Ursprungsposition abweicht.
Um diese Ursprungspositionen anzupassen, muss daher eine Kalibrierung (Encoder-Reset
und Kalibrierung) durchgefiihrt werden.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufihren.
T3 T6 T
/ Motor der | | // g
3. Achse .
' Motor der -

Z-Riemen

204

Bremse der
3. Achse

3. Achse [ SN

‘&= Z-Riemen
% Bremse der
3. Achse
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Wartung 11. 3.Achse

11.1 Austauschen des Motors der 3. Achse

Name Menge Anmerkung
_ 100W(J2/33) 1 T3: 2182562
Ersatzteile Motor
100W 1 T6: 2182601
Schlusselweite: 1,5 mm 1 fur M3-Madenschraube
Inbusschlissel Schliusselweite: 2,5 mm 1 fur M5-Madenschraube
Schlusselweite: 3 mm 1 fur M4-Schraube
Drehmomentschliissel 1
Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 flir Kreuzschlitzschraube
Werkzeuge - - -
Seitenschneider 1 zum Durchschneiden von
Kabelbindern
1 Z: Riemenspannung
Federwaage 69 N (7,0 + 0,5 kgf-cm)
nicht-elastisches Band (Lange ca. 800 mm) 1 zum Spannen des Riemens
Material Kabelbinder -

HINWEIS Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht durch das
(W Gewicht des Greifers senkt, wahrend sich der Manipulator oder der Motor im AUS-Status
(MOTOR OFF) befinden.

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch wie im Folgenden beschrieben bis an den
Anschlag nach unten.

3. Achse (1) Schalten Sie den Manipulator ein.
Ausbau des

Mot (2) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis an den Anschlag, wéahrend Sie den
otors

Bremsfreigabetaster betétigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen, sodass
der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse. Wenn der Bremsfreigabetaster
betatigt wird, wird gleichzeitig die Bremse der 3. Achse geldst.

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

(3) Schalten Sie den Manipulator aus.
(4) Entfernen Sie die obere Armabdeckung.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.1 Obere Armabdeckung.

(5) Schneiden Sie die Kabelbinder durch.

(6) Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
7.7 Anwender-Anschlusseinheit.
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11. 3.Achse

(7) T6:

Entfernen Sie die AMP-Platine.
SEMS-Schraube: 2-M3x6

Ziehen Sie alle Stecker der
Verstarkereinheit ab. Ziehen Sie die
folgenden Stecker von der AMP-Platine
ab:

A: Stromkabelanschluss (3 Stecker)
B: AMP-Kabelanschluss (3 Stecker)
C: Motorkabelanschluss (3 Stecker)
D: Bremskabelanschluss (1 Stecker)

(8) Ziehen Sie die Stecker der Motoreinheit

der 3. Achse.

A: Stromkabelanschluss (nur T3)
B: Signalkabelanschluss
(jeweils 1x fiir IN/JOUT)

C: Bremskabelanschluss (nur T3)

(9) Losen Sie die Befestigungsschrauben der

HINWEIS

&

206

Motoreinheit der 3. Achse und entfernen
Sie die Unterlegscheibe.

T3:a: 2-M4x15+M4-Unterlegscheibe fur das
Langloch
b: M3x12+M3-Unterlegscheibe fiir das
Langloch

T6: ab: 3-M4x15+M4-Unterlegscheibe

Die Unterlegscheibe wird flr den Einbau
des Z-Riemens wieder bendtigt. Achten
Sie darauf, die Unterlegscheibe flr das
Langloch nicht zu verlieren.

Motoreinheit
der 3. Achse

T3/T6 Rev.9




Wartung 11. 3.Achse

(10) T3: Losen Sie die Befestigungsschrauben
der Motorbremse der 3. Achse.

-8} Motoreinheit
Ay, der 3. Achse

3-M3x12

Demontieren Sie die Motoreinheit der
3. Achse und die Magnetbremse.

. \ _@ %‘}q’;’),

W\

¢

HINWEIS  Die Zahnriemenscheibe tragt den Riemen. Neigen Sie den Motor der 3. Achse leicht
i und ziehen Sie ihn hoch, ohne dabei den Riemen zu beriihren. Nehmen Sie dann den
Motor heraus.

(11) Entfernen Sie die Motorplatte des Motors )
der 3. Achse.

2-M4x55+M4 kleine Unterlegscheibe

Die Unterlegscheibe wird fiir den Einbau
der Motorplatte wieder bendtigt. Achten
Sie darauf, sie nicht zu verlieren.

(12) Loésen  Sie  die  Schrauben  der

Zahnriemenscheibe und der Bremsnabe FTr
. . Motor der q J‘T @
und entfernen Sie diese von der 3. Achse\ i I'_‘IIIF*Q'T:"F"“
Motoreinheit der 3. Achse. \x\—r: L A
a: M5x8-Madenschraube -T] i
b: M5x8-Madenschraube + M5-Plattchen a — J—;'_" ;r-r o
c: T3: M3x3-Madenschraube C&;{ ”E‘ < c/b
T6: M3x4-Madenschraube ' ™
Bremsnabe  zahnriemen-
d: T3: M3x3-Madenschraube + M3-Plattchen scheibe

T6: M3x4-Madenschraube + M3-Plattchen

In einem der Gewinde befindet sich ein Messingplattchen. Achten Sie darauf, das
Plattchen nicht zu verlieren.

(13) T6: Entfernen Sie den Schutzleiter des Motors.

Innensechskantschraube mit Unterlegscheibe: 2-M2x5
HINWEIS

=

T3: Kein Motor-Schutzleiter vorhanden.
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Wartung 11. 3.Achse
3. Achse (1) T6: SchlieRen Sie den Schutzleiter des Motors am Motor an.

Einbau des Innensechskantschraube mit Unterlegscheibe: 2-M2x5

Motors

208

Anzugsmoment: 0,2 £ 0,05 N-m

HINWEIS

&

T3: Kein Motor-Schutzleiter vorhanden.

(2) Montieren Sie die Zahnriemenscheibe und die
Bremsnabe am Motor der 3. Achse.

a: M5x8-Madenschraube
b: M5x8-Madenschraube + M5-Plattchen

c: T3: M3x3-Madenschraube
T6: M3x4-Madenschraube

d: T3: M3x3-Madenschraube + M3-Plattchen
T6: M3x4-Madenschraube + M3-Plattchen

T3: Halten Sie beim Befestigen  der
Zahnriemenscheibe einen Abstand
von 5,5 mm zum Motor ein.

Stellen Sie sicher, dass der Abstand

zwischen Motor und Zahnriemenscheibe
5,5 mm betragt.

T6: Halten Sie beim  Befestigen  der
Zahnriemenscheibe einen Abstand
von 0,5 mm zu der Motorplatte ein.
Stellen Sie sicher, dass der Abstand
zwischen Motorplatte und
Zahnriemenscheibe 0,5 mm betragt, wenn

Sie die Motorplatte montieren.

/
Bremsnabé .
Zahnriemen-

scheibe

T3 oE D

(10

=

o [E553|

T6 3. Achse

/| miﬂl Motorplatte

i .

Te}
1©
I

P

3

=
[yp—

Zahnriemenscheibe

==

Magnetbremse

HINWEIS  Zjehen Sie dazu eine der Madenschrauben an der ebenen Flache der Motorwelle fest.
Setzen Sie das Messingplattchen in das andere Gewinde, um eine Beschadigung an der

Motorwelle zu vermeiden.
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11. 3.Achse

(3) Befestigen Sie den Motor der 3. Achse auf der
Motorplatte.

2-M4x55+M4 kleine Unterlegscheibe
HINWEIS

&

Achten Sie bei der Montage der Motorplatte
auf die Position von Montageplatte und Motor.

(4) T3: Legen Sie den Z-Riemen um die
Zahnriemenscheibe und montieren Sie die
Bremsscheibe an der Nabe.

HINWEIS Achten Sie dabei darauf, dass der Riemen
& nicht von der Zahnriemenscheibe rutscht.
Montieren Sie die Motorbremse der
3. Achse.
3-M3x12

Stellen Sie sicher, dass die Motorkabel in
Richtung Vorderseite des Armes verlaufen.

(5) Befestigen Sie die Motoreinheit der 3. Achse locker am 2. Arm.

HINWEIS
& Kippt, wenn an ihr gezogen wird.

N
‘o)

ST
L9y

Motor der

=~ 3. Achse

O %

o
ey =
f? \\E,,

. v 4

Motoreinheit
v der 3. Achse

Stellen Sie sicher, dass die Motoreinheit von Hand bewegt werden kann und nicht

Wenn die Motoreinheit zu locker oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen nicht

richtig gespannt werden.

T3/T6 Rev.9
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Wartung 11. 3.Achse

(6) Bringen Sie die richtige Spannung auf den
Z-Riemen und befestigen Sie die

Motoreinheit der 3. Achse. I
Motoreinheit
T3: a: 2-M4x15+M4-Unterlegscheibe fir das der 3. Achse
Langloch

b: M3x12+M3-Unterlegscheibe fiir das
Langloch

T6: ab: 3-M4x15+M4-Unterlegscheibe

Legen Sie ein nicht-elastisches Band um
das Loch in der Platte der Motoreinheit der
3. Achse. Ziehen Sie das Band dann mit
einer Federwaage, um die angegebene . =i ;
Spannung aufzubringen, wie rechts in der A< —"rederwaage
Abbildung dargestellt. i

Spannung des Z-Riemens: [
34,5N (3,5+0,5 kgf)

Axiale Kraft (beim Ziehen):
69 N (7,0 £ 0,5 kgf)

HINWEIS  Zum Uberpriifen der Riemenspannung mittels Riemenspannungsmessgerat siehe

& Wartung: 11.4 Uberpriifung der Zahnriemenspannung (Z-Riemen).

(7) Schlielen Sie die Stecker der Motoreinheit der
3. Achse an.

A: Stromkabelanschluss (nur T3)
B: Signalkabelanschluss (IN/OUT)
C: Bremskabelanschluss (nur T3)

(8) T6: Montieren Sie die AMP-Platine.
SEMS-Schraube: 2-M3x6

SchlieRen Sie alle Stecker an der
AMP-Platine an.

A: Stromkabelanschluss (3 Stecker)
B: AMP-Kabelanschluss (3 Stecker) \
C: Motorkabelanschluss (3 Stecker) =
D: Bremskabelanschluss (1 Stecker)
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Wartung 11. 3.Achse

(9) Montieren Sie die Anwender-Anschlusseinheit.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.7 Anwender-Anschlusseinheit.

(10) Binden Sie die Bremskabel mit einem Kabelbinder so zusammen, wie sie
zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (5) beim Ausbau entfernt
wurde.

(11) Montieren Sie die obere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.1 Obere Armabdeckung.
(12) Schalten Sie den Manipulator ein.

Fur weitere Informationen siehe Einrichten und Betrieb: 6.5. LED.

HINWEIS  Wenn Sie den Manipulator nach dem Austausch der Motoreinheit zum ersten Mal
& starten, wird die Firmware der Motoreinheit automatisch aktualisiert. Schalten Sie den
Manipulator erst nach dem Start wieder aus.

(13) Fuhren Sie die Kalibrierung fiir die 3. und 4. Achse durch.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung
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Wartung 11. 3.Achse

11.2 Austauschen des Zahnriemens

Name Menge Anmerkung
. . Breite: 9 mm 1 T3: 1554773
Ersatzteil Z-Riemen -
Breite: 10 mm 1 T6: 1563316
. Schlusselweite: 2,5 mm 1 fir M3-Schraube
Inbusschliissel . 3 N
Schlusselweite: 3 mm 1 flr M4-Schraube
Drehmomentschlissel 1
Werkzeuge | Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 fiir Kreuzschlitzschraube

Z: Riemenspannung

Federwaage 1 69 N (7.0 + 0,5 kgf)
nicht-elastisches Band (Lénge ca. 800 mm) 1 zum Spannen des Riemens
Material Kabelbinder -

HINWEIS Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht durch
& das Gewicht des Greifers senkt, wahrend sich der Manipulator oder der Motor im
AUS-Status (MOTOR OFF) befinden.

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch wie im Folgenden beschrieben bis an den
Anschlag nach unten.

Ausbau des (1) Entfernen Sie die Motoreinheit der 3. Achse.

Z-Riemens Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:

11.1 Austausch des Motors der 3. Achse ,,Ausbau“‘.

(2) Entfernen Sie die  Schrauben der Spindelbefesti-
Spindelbefestigungsplatte. s, < gungsplatte
p gungsp @ =0

3-M4x12

Halten Sie die Spindelbefestigungsplatte hoch

und ziehen Sie den Z-Riemen nach oben I/
heraus. - Achs e/ et

Z-Riemen

Einbau des (1) Legen Sie einen neuen Z-Riemen (ber die Z-Achse.

Z-Riemens (2) Senken Sie die Spindelbefestigungsplatte mit dem Z-Riemen, der um die

Zahnriemenscheibe der Spindelbefestigungsplatte gelegt ist.

Befestigen Sie die Spindelbefestigungsplatte mit 3 Schrauben.

Befestigen Sie die Schrauben der Befestigungsplatte locker am 2. Arm und
bewegen Sie die Z-Achse mehrmals auf und ab, bevor Sie die
Spindelbefestigungsplatte sicher befestigen.

(3) Montieren Sie die Motoreinheit der 3. Achse.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
11.1 Austausch des Motors der 3. Achse ,,Einbau.
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11. 3.Achse

11.3 Austauschen der Bremse

Name Menge Anmerkung
: - 1 T3: 2182694
Ersatzteil Magnetbremseinheit
1 T6: 1750573
Schlusselweite: 2 mm 1 fur M2,5-Madenschraube
Inbusschliissel Schliisselweite: 2,5 mm 1 flr M3-Schraube
Schlisselweite: 3 mm 1 flir M4-Schraube
Schliisselweite: 4 mm 1 flr M5-Schraube
Werk Drehmomentschlissel 1
ereeuge Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 fir Kreuzschlitzschraube
Fed 1 Z: Riemenspannung
ederwaage 69 N (7,0 + 0,5 kgf)
. . zum Spannen des
nicht-elastisches Band (L&ange ca. 800 mm) 1 . P
Riemens
Material Kabelbinder -
HINWEIS  Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht durch
& das Gewicht des Greifers senkt, wahrend sich der Manipulator oder der Motor im
AUS-Status (MOTOR OFF) befinden.
Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch wie im Folgenden beschrieben bis an den
Anschlag nach unten.
3. Achse (1) Entfernen Sie die Motoreinheit der 3. Achse.
Ausbau der Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
Bremse

T3/T6 Rev.9

11.1 Austausch des Motors der 3. Achse ,,Ausbau‘‘.

(2) T3:Entfernen Sie die Bremse vom Bremstrager.

3-M2,5x12

T6:Entfernen Sie die Bremse von der Motorplatte
und der Bremsplatte.

4-M3x8
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Wartung 11. 3.Achse
3. Achse (1) T3:Befestigen Sie die neue Bremse am Bremstrager.
Einbau der 3-M2,5x12
Bremse
T6: Befestigen Sie die Bremse an der Motorplatte und der Bremsplatte.
4-M3x8
(2) Montieren Sie die Motoreinheit der 3. Achse und die Magnetbremse.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
11.1 Austausch des Motors der 3. Achse ,,Einbau**.
11.4 Uberprufung der Zahnriemenspannung (Z-Riemen)
Name Menge Anmerkung
. . Néhere Informationen zur Verwendung des
Akustisches Riemen- . .
Werkzeug . 1 Riemenspannungsmessgerates und zu den Messmethoden
spannungsmessgeréat . .. . . .
finden Sie in der Bedienungsanleitung des Messgerétes.
3. Achse (1) Geben Sie die entsprechenden Einstellwerte am akustischen
Uberpriifen der Riemenspannungsmessgerét ein.
Riemenspannun
P g . Masse M Breite W | Spanne S
Modell | Riemen [/ (1 mm Breite x 1 m
N [mm] [mm]
Lange)]
T3 Z-Riemen 1,9 9 127
T6 Z-Riemen 1,9 212
(2) Schlagen Sie den Riemen an und messen Sie die
Spannung.

HINWEIS

&

214

Wenn das Mikrofon wahrend der Messung den Riemen
beruhrt, kénnen Messfehler auftreten.

T3/T6 Rev.9




Wartung

12. 4. Achse

12. 4. Achse

/N

WARNUNG

m Die Motorstecker dirfen 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 fiihren,
da sich der Manipulator unnormal bewegen kann. Es kann auch zu einem elektrischen
Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

B Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den
Netzstecker aus der Steckdose. SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete
Netzsteckdose an.

SchlieBen Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.

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

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

A

VORSICHT

® Montieren Sie die Motoreinheit der 4. Achse nicht an

m Passen Sie auf, dass die Motorwelle keine starken Erschitterungen erféahrt, wenn Sie die
Motoren austauschen. Eine Erschitterung kann die Lebensdauer der Motoren und
Encoder verkirzen und/oder sie beschéadigen.

Kennzeichnung

anderen Achsen, da die Spezifikationen von denen der
Motoreinheiten der 2. und 3. Achse abweichen. Das
Gehduse der Motoreinheit der 4. Achse ist entsprechend
gekennzeichnet.

m Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein auseinandergebauter
Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung und kénnen nicht mehr
verwendet werden.

T3/T6 Rev.9

Nachdem Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Bremse, Zahnriemen,
Kugelumlaufspindel usw.) ausgetauscht wurden, muss der Manipulator kalibriert werden,
da die in jedem Motor gespeicherte Ursprungsposition von der entsprechenden im
Robotersystem gespeicherten Ursprungsposition abweicht. Um diese Ursprungspositionen
anzupassen, muss daher eine Kalibrierung (Encoder-Reset und Kalibrierung) durchgefiihrt
werden.

Lesen Sie das Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufthren.

215



Wartung 12. 4.Achse

T6 —
T3 O\ / _\\
g9 Motor der 4. Achse/ |
e | —

%

Name Menge Anmerkung
Ersatzteil Motor 100W(J4) 1 T3: 2182669
1 T6: 2182670
. Schlisselweite: 2 mm 1 fur M4-Madenschraube
Inbusschliissel ; . .
Schlisselweite: 3 mm 1 fiir M4-Schraube
Drehmomentschliissel 1
Werkzeuge Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 fiir Kreuzschlitzschraube
U: Riemenspannung
Federwaage 1 69 N (7.0 + 0.5 kgf)
nicht-elastisches Band (L&nge ca. 800 mm) 1 zum Spannen des Riemens

® Der Riemen muss mit der richtigen Spannung montiert werden, anderenfalls kénnen
folgende Probleme auftreten:

Unterschreitung der minimalen Spannung: Riemengetriebe springt
(Positionsabweichung)

VORSICHT Uberschreitung der maximalen Spannung: Ungewdhnliche Gerausche und
Vibrationen (Oszillation), verringerte
Lebensdauer von Antriebsteilen

HINWEIS Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht durch
& das Gewicht des Greifers senkt, wéhrend sich der Manipulator oder der Motor im
AUS-Status (MOTOR OFF) befinden.

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch wie im Folgenden beschrieben bis an den
Anschlag nach unten.
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Wartung 12. 4. Achse

4. Achse (1) Schalten Sie den Manipulator ein.
Ausbau des

Mot (2) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis an den Anschlag, wahrend Sie den
otors

Bremsfreigabetaster betétigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen, sodass
der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse. Wenn der Bremsfreigabetaster
betatigt wird, wird gleichzeitig die Bremse der 3. Achse gelost.

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

(3) Schalten Sie den Manipulator aus.
(4) Entfernen Sie die obere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.1 Obere Armabdeckung.

(5) Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.7 Anwender-Anschlusseinheit.

(6) T6: Entfernen Sie die AMP-Platine.
SEMS-Schraube: 2-M3x6

Ziehen Sie die folgenden Stecker von
der AMP-Platine ab.

A: Stromkabelanschluss (3 Stecker)
B: AMP-Kabelanschluss (3 Stecker)
C: Motorkabelanschluss (3 Stecker)
D: Bremskabelanschluss (1 Stecker)

(7) Ziehen Sie die Stecker der Motoreinheit der
4. Achse.

A: Stromkabelanschluss (nur T3)
B: Signalkabelanschluss (nur IN)
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Wartung 12. 4. Achse

(8) Entfernen Sie die Motoreinheit der 4. Achse

vom 2. Arm. Joint #4

- Motor Unit

Lésen Sie die Schrauben, die die Motoreinheit We%eZ N ;
der 4. Achse auf der Motorplatte sichern und 2 g

ziehen Sie den Motor heraus.

T3: 3-M4x20+M4-Unterlegscheibe fir das
Langloch

T6: 3-M4x20+M4-Unterlegscheibe

Die Zahnriemenscheibe tragt den Riemen. Um den Motor der 4. Achse auszubauen,
neigen Sie ihn leicht und ziehen Sie ihn hoch, ohne dabei den Riemen zu beriihren.
Die Unterlegscheibe wird flr den Einbau des U-Riemens wieder benétigt. Achten Sie
darauf, sie nicht zu verlieren.

(9) Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe und das
Lager vom Motor der 4. Achse.

M4x8-Madenschraube
M4x8-Madenschraube + M4-Plattchen

In einem der Gewinde befindet sich ein /_ &
Messingplattchen. Achten Sie darauf, das : '

essingpia : Zahnriemen- — - \11 plstichen
Plattchen nicht zu verlieren. scheibe

(10) Entfernen Sie die Motorplatte des Motors der
4. Achse.

2-M4x55+M4 kleine Unterlegscheibe

Die Unterlegscheibe wird flr den Einbau der
Motorplatte wieder bendtigt. Achten Sie darauf,
sie nicht zu verlieren.

(11) T6: Entfernen Sie den Schutzleiter des Motors.

Innensechskantschraube mit
Unterlegscheibe: 2-M2x5

HINWEIS  T3: Kein Motor-Schutzleiter vorhanden.

=
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Wartung

12. 4. Achse

T6: Schliefen Sie den Schutzleiter des
Motors am Motor an.

Innensechskantschraube mit
Unterlegscheibe: 2-M2x5

Anzugsmoment: 0,2 £ 0,05 N-m

T3: Kein Motor-Schutzleiter vorhanden.

Befestigen Sie die Motoreinheit der
4. Achse locker an der Motorplatte.

2-M4x55+M4 kleine Unterlegscheibe
Achten Sie auf die Position wvon
Motorplatte und Motor.

Stellen Sie sicher, dass die Motoreinheit
von Hand bewegt werden kann und nicht
Kippt, wenn an ihr gezogen wird.

Montieren Sie die Zahnriemenscheibe und
das Lager am Motor der 4. Achse.

M4x8-Madenschraube
M4x8-Madenschraube + M4-Plattchen

Ziehen Sie dazu eine der Madenschrauben
an der ebenen Flache der Motorwelle fest.

Setzen Sie das Messingplattchen in das
andere Gewinde, um eine Beschadigung an
der Motorwelle zu vermeiden. Ziehen Sie
dann beide Madenschrauben fest.

Achten Sie beim Einbau der
Zahnriemenscheibe darauf, dass das Lager
vollstandig eingesteckt ist. Das Lager ist
vollstdndig eingesteckt, wenn die Enden
der Motorplatte und das Lager plan sind.

Uben Sie beim Anziehen einen Druck auf
das Lager aus.

Druck: 2,9+ 0,1 kg

= |
|

S ) -

Lager

Zahnriemen-————
scheibe

; ~Beim Anziehen der

Lager + Madenschraube

Zahnriemen- S50+
scheibe Zj_”_JI: Last: 2,94+0,1 kg

M4-Plattchen

(4) Befestigen Sie die Motorplatte am Motor der 4. Achse.

4. Achse (1)
Einbau des
Motors
(2)
HINWEIS
(=
3)
HINWEIS
=
T3/T6 Rev.9
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Wartung 12. 4. Achse
(5) Legen Sie den U-Riemen um die Zahnriemenscheibe und befestigen Sie den Motor
locker am 2. Arm.
HINWEIS Stellen Sie sicher, dass die Motoreinheit von Hand bewegt werden kann und nicht
& Kippt, wenn an ihr gezogen wird. Wenn die Motoreinheit zu locker oder zu fest
befestigt ist, kann der Riemen nicht richtig gespannt werden.
Stellen Sie sicher, dass die Profile des Riemens und der Zahnriemenscheiben
vollstdndig ineinandergreifen.
(6) Bringen Sie die richtige Spannung auf den
U-Riemen und befestigen Sie die
Motoreinheit der 4. Achse.
T3: 3-M4x20+M4-Unterlegscheibe fir das Motoreinheit
Langloch . der 4. Achse
T6: 3-M4x20+M4-Unterlegscheibe
Legen Sie in der Nahe der &<
Befestigungsplatte ein  nicht-elastisches .3\
Band um das Loch in der Platte der B )
Motoreinheit der 4. Achse.
Ziehen Sie das Band dann mit einer
Federwaage, um die angegebene Spannung
aufzubringen, wie in der Abbildung
dargestellt.
Spannung des U-Riemens:
T3:34,5N (3,5 0,5 kgf)
T6: 29,0 N (3,0 + 0,5 kgf)
Axiale Kraft (beim Ziehen):
T3:34,5N (3,5 0,5 kgf)
T6: 58,0 N (5,9 + 0,5 kgf)
HINWEIS

&

Zum Uberpriifen der Riemenspannung mittels Riemenspannungsmessgerat siehe

Wartung: 12.3 Uberpriifung der Zahnriemenspannung (U-Riemen).

(7) SchlieRen Sie die Stecker der Motoreinheit
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der 4. Achse an.

A: Stromkabelanschluss (nur T3)
B: Signalkabelanschluss
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Wartung 12. 4. Achse

(8) T6: Montieren Sie die AMP-Platine.
SEMS-Schraube: 2-M3x6

SchlieRen Sie die folgenden Stecker an der
AMP-Platine an:

A: Stromkabelanschluss (3 Stecker)
B: AMP-Kabelanschluss (3 Stecker)
C: Motorkabelanschluss (3 Stecker)
D: Bremskabelanschluss (1 Stecker)

(9) Montieren Sie die Anwender-Anschlusseinheit.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.7 Anwender-Anschlusseinheit.
(10) Montieren Sie die obere Armabdeckung.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.1 Obere Armabdeckung.
(11) Fahren Sie die Kalibrierung fiir die 3. und 4. Achse durch.

Néhere Informationen zur Kalibrierung finden Sie im Kapitel Wartung:
16. Kalibrierung.
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Wartung

12. 4. Achse

12.2 Austauschen des Zahnriemens

Name Menge Anmerkung

U-Riemen Breite 17 mm 1 T3: 1709608

Ersatztell | y1-Riemen | Breite 10 mm 1 T6: 1674797
U2-Riemen Breite 15 mm 1 T6: 1674798
Inbusschliissel Schlusselweite: 2,5 mm 1 flr M3-Schraube

Schlusselweite: 3 mm 1 flr M4-Schraube
Drehmomentschliissel 1
Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 fir Kreuzschlitzschraube
Werkzeuge Spannung

U: 69 N (7,0 £ 0,5 kgf)

Federwaage 1
U1:58 N (5,9 £ 0,5 kgf)
U2: 102 N (10,4 + 0,75 kgf)
nicht-elastischnes Band  (L&nge ca. 1 zum Spannen des Riemens

800 mm)

A

B Der Riemen muss mit der richtigen Spannung montiert werden, anderenfalls kénnen
folgende Probleme auftreten.

Unterschreitung der minimalen Spannung:

Riemengetriebe springt
(Positionsabweichung)

VORSICHT Uberschreitung der maximalen Spannung:  Ungewdhnliche Geréausche und
Vibrationen (Oszillation), verringerte
Lebensdauer von Antriebsteilen
HINWEIS Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht durch das
& Gewicht des Greifers senkt, wahrend sich der Manipulator oder der Motor im AUS-Status
(MOTOR OFF) befinden.
Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch wie im Folgenden beschrieben bis an den
Anschlag nach unten.
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Wartung 12. 4. Achse
12.2.1 U2-Riemen (T6)

Ausbau des (1) Schalten Sie den Manipulator ein.

U2-Riemens

T3/T6 Rev.9

()

®3)
(4)

()

(6)

(")

Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis an den Anschlag, wéhrend Sie den
Bremsfreigabetaster betétigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen, sodass
der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse. Wenn der Bremsfreigabetaster
betatigt wird, wird gleichzeitig die Bremse der 3. Achse geldst.

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

Schalten Sie den Manipulator aus.
Entfernen Sie die obere Armabdeckung.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.1 Obere Armabdeckung.

Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
7.7 Anwender-Anschlusseinheit.

Entfernen Sie die AMP-Platine.
SEMS-Schraube: 2-M3x6

Ziehen Sie die folgenden Stecker von der
AMP-Platine ab.

A: Stromkabelanschluss (3 Stecker)
B: AMP-Kabelanschluss (3 Stecker)
C: Motorkabelanschluss (3 Stecker)
D: Bremskabelanschluss (1 Stecker)

Losen Sie die Befestigungsschrauben in der
Motoreinheit der 3. Achse.

3-M4x15+M4-Unterlegscheibe
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Wartung 12. 4. Achse

(8) Losen Sie die Befestigungsschrauben in der
Motoreinheit der 4. Achse.

3-M4x20+M4-Unterlegscheibe

(9) Losen Sie die Befestigungsschrauben der
Zwischenwelle der 4. Achse. Ziehen Sie die
Zwischenwelle der 4. Achse und den
U1-Riemen nach oben heraus.

3-M4x12+M4-Unterlegscheibe

Die Unterlegscheibe wird fiir den Einbau der
Zwischenwelle wieder bendtigt. Achten Sie
darauf, sie nicht zu verlieren.

10) Entfernen Sie die Schrauben der
Spindelbefestigungsplatte. Halten Sie die
Spindelbefestigungsplatte hoch und ziehen Sie
die Riemen Z und U2 heraus.

3-M4x12
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Wartung 12. 4. Achse
Einbau des (1) Halten Sie die Spindelbefestigungsplatte hoch
U2-Riemens und legen Sie den U2-Riemen um die

T3/T6 Rev.9

)

3)

(4)

©)

(6)

U3-Zahnriemenscheibe.

Stellen Sie sicher, dass die Profile des Riemens
und der Zahnriemenscheiben vollstandig
ineinandergreifen.

Halten Sie die Spindelbefestigungsplatte hoch und legen Sie den Z-Riemen um die
Z2-Zahnriemenscheibe.

Stellen Sie sicher, dass die Profile des Riemens und der Zahnriemenscheiben
vollstandig ineinandergreifen.

Befestigen Sie die Schrauben der Befestigungsplatte locker am 2. Arm und bewegen
Sie die Z-Achse mehrmals auf und ab, bevor Sie die Spindelbefestigungsplatte sicher
befestigen.

3-M4x12

Legen Sie den U2-Riemen im 2. Arm um die
i i i i i Kleine

klelne_ Zahnrler_nenschelbe und setzen Sie s!e Zantriomen. Zwischenwelle

auf die Oberseite des 2. Armes, wahrend Sie | scheibe der 4. Achse

den Ul-Riemen auf der grof3en Groie

7  Zahnriemen-
Zahnriemenscheibe der Zwischenwelle der Sﬁqeli:?'e

7 -Rlemen
4. Achse halten. N

Stellen Sie sicher, dass die Profile des Riemens
und der Zahnriemenscheiben vollstandig
ineinandergreifen.

Befestigen Sie die Zwischenwelle der 4. Achse provisorisch mithilfe von Schrauben.
3-M4x12+M4-Unterlegscheibe

Stellen Sie sicher, dass die Zwischenwelle der 4. Achse von Hand bewegt werden
kann und nicht kippt, wenn an ihr gezogen wird. Wenn die Motoreinheit zu locker
oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen nicht richtig gespannt werden.

Bringen Sie die richtige Spannung auf
den U2-Riemen und befestigen Sie die
Zwischenwelle der 4. Achse.

Legen Sie ein nicht-elastisches Band um
den Bereich in der Nahe der
Befestigungsplatte der Motoreinheit der
4. Achse.

U2-Riemen
3-M4x12 Il

+ Unterlegscheibe

Spannung des U2-Riemens:
51 N (5,2 £ 0,75 kgf)

Axiale Kraft (beim Ziehen):
102,0 N (10,4 + 0,75 kgf)
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Wartung

12.

4. Achse

226

HINWEIS

&

HINWEIS

&

()

(8)

Bringen Sie die richtige Spannung auf den
Ul-Riemen und befestigen Sie die
Motoreinheit der 4. Achse.

Legen Sie in der Nahe der
Befestigungsplatte ein  nicht-elastisches
Band um die Motoreinheit der 4. Achse.
Ziehen Sie das Band dann mit einer
Federwaage, um die angegebene Spannung
aufzubringen, wie rechts in der Abbildung
dargestellt.

Spannung des U1-Riemens:
29,0 N (2,95 £ 0,5 kgf)

Axiale Kraft (beim Ziehen):
58 N (5,9 £ 0,5 kgf)

Motoreinheit
der 4. Achse

Federwaage

3-M4x12
+ Unterleg-
scheibe

-

Zum Uberpriifen der Riemenspannung mittels Riemenspannungsmessgert siehe

Wartung: 12.3 Uberprifung der Zahnriemenspannung.

Bringen Sie die richtige Spannung auf den
Z-Riemen und befestigen Sie die
Motoreinheit der 3. Achse.

Legen Sie in der Né&he der
Befestigungsplatte ein nicht-elastisches
Band um die Motoreinheit der 3. Achse.
Ziehen Sie das Band dann mit einer
Federwaage, um die  angegebene
Spannung aufzubringen, wie rechts in der
Abbildung dargestellt.

Spannung des Z-Riemens:
34,5N (3,51 0,5 kgf)

Axiale Kraft (beim Ziehen):
69,0 N (7,0 £ 0,5 kgf)

Motoreinheit der

Zum Uberpriifen der Riemenspannung mittels Riemenspannungsmessgerit siehe

Wartung: 11.4 Uberpriifung der Zahnriemenspannung (Z-Riemen).
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Wartung

12. 4. Achse

(9) Montieren Sie die AMP-Platine.
SEMS-Schraube: 2-M3x6
SchlieBen Sie die Stecker der AMP-Platine an.

A: Stromkabelanschluss (3 Stecker)
B: AMP-Kabelanschluss (3 Stecker)
C: Motorkabelanschluss (3 Stecker)
D: Bremskabelanschluss (1 Stecker)

(10) Montieren Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.7 Anwender-Anschlusseinheit.

(11) Montieren Sie die obere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.1 Obere Armabdeckung.

(12) Fihren Sie die Kalibrierung fur die 3. und 4. Achse durch.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung

T3/T6 Rev.9
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Wartung 12. 4. Achse

12.2.2 U1-Riemen (T6)

Ausbau des (1) Entfernen Sie die Motoreinheit der 4. Achse.

Ul-Riemens Né&here Informationen finden Sie im folgenden Kapitel.

Wartung: 12.1 Austausch des Motors der 4. Achse ,,4. Achse Ausbau des Motors**
(2) Demontieren Sie die Zwischenwelle der 4. Achse und den U1-Riemen.

Néhere Informationen finden Sie im folgenden Kapitel.
Wartung: 12.2.1 U2-Riemen (T6) ,,Ausbau des U2-Riemens**

Einbau des (1) Bringen Sie die richtige Spannung auf den U2-Riemen und befestigen Sie die

U1-Riemens Zwischenwelle.

Néhere Informationen finden Sie im folgenden Kapitel.
Wartung: 12.2.1 U2-Riemen (T6) ,,Einbau des U2-Riemens**

) Bringen Sie die richtige Spannung auf den U1-Riemen und befestigen Sie die
Motoreinheit der 4. Achse.

Néhere Informationen finden Sie im folgenden Kapitel.
Wartung: 12.1 Austausch des Motors der 4. Achse ,,4. Achse Einbau des Motors**

(3) Fahren Sie die Kalibrierung fur die 4. Achse durch.

Né&here Informationen finden Sie im folgenden Kapitel.
Wartung: 16. Kalibrierung
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Wartung

12. 4. Achse

Ausbau des
U-Riemens

Einbau des
U-Riemens

T3/T6 Rev.9

1)

(2)

3)

1)

)

3)

(4)

©)

(6)

12.2.3 U-Riemen (T3)

Entfernen Sie die Motoreinheit der 4. Achse.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
12.1 Austausch des Motors der 4. Achse ,,Ausbau‘‘.

Losen Sie die Befestigungsschrauben in der
Motoreinheit der 3. Achse.

a: 2-M4x15+M4-Unterlegscheibe fiir das
Langloch

b: M3x12+M3-Unterlegscheibe fir das
Langloch

Entfernen Sie die Befestigungsschraube der wces o Spindel-

. . —\.. | _#= 3 befestigungs-
Spindelbefestigungsplatte. L Sl =
p gungsp 2 = platte

3-M4x12

Halten Sie die Spindelbefestigungsplatte / '/Z:

. . . U-Riemen |
hoch und ziehen Sie den Z- und U-Riemen ares .
Z-Achse |Z-Riemen
nach oben heraus. ;

Halten Sie die Spindelbefestigungsplatte hoch und legen Sie den U-Riemen um die
U2-Zahnriemenscheibe.

3-M4x12

Stellen Sie sicher, dass die Profile des Riemens und der Zahnriemenscheiben
vollstdndig ineinandergreifen.

Halten Sie die Spindelbefestigungsplatte hoch und legen Sie den Z-Riemen um die
Z2-Zahnriemenscheibe.

Stellen Sie sicher, dass die Profile des Riemens und der Zahnriemenscheiben
vollstandig ineinandergreifen.

Befestigen Sie die Schrauben der Befestigungsplatte locker am 2. Arm und bewegen
Sie die Z-Achse mehrmals auf und ab, bevor Sie die Spindelbefestigungsplatte
sicher befestigen.

Montieren Sie die Motoreinheit der 4. Achse.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
12.1 Austausch des Motors der 4. Achse ,,Einbau‘‘.

Bringen Sie die richtige Spannung auf den Z-Riemen und befestigen Sie die
Motoreinheit der 3. Achse.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
11.1 Austausch des Motors der 3. Achse ,,Einbau“.

Fuhren Sie die Kalibrierung fiir die 3. und 4. Achse durch.

Néhere Informationen zur Kalibriermethode finden Sie im Kapitel Wartung:
16. Kalibrierung.
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Wartung

12. 4.Achse

Name Menge

Anmerkung

Werkzeug

. . Néahere
Akustisches Riemen-

Informationen
1 Riemenspannungsmessgerates und zu den Messmethoden

zur

Verwendung

spannungsmessgeréat . . . .
P g g finden Sie in der Bedienungsanleitung des Messgerétes.
4. Achse (1) Geben Sie die entsprechenden Einstellwerte am akustischen Riemenspannungsmessgerat
Uberpriifen ein.
der Riemen- Modell Riemen Masse M Breite W | Spanne S
spannung [g/ (1 mm Breite x 1 m Lange)] [mm] [mm]
T3 U-Riemen 13 17 127
T6 Ul1-Riemen 2,0 10 54
U2-Riemen 2,0 15 170

HINWEIS Wenn das Mikrofon wahrend der Messung den Riemen

&

HINWEIS

&

230

(2) T3: Schlagen Sie den U-Riemen an und messen

Sie die Spannung.

T6: Schlagen Sie den U2-Riemen an und messen Sie

die Spannung.

bertihrt, kdnnen Messfehler auftreten.

(3) T6:Entfernen Sie den Gummistopfen
der Bohrung am 2. Arm.

Schlagen Sie den U1-Riemen an
und messen Sie die Spannung.

Fihren Sie das Mikrofon des
Riemenspannungsmessgerétes in die

Bohrung am Arm ein, um die Spannung zu

messen.

Wenn das Mikrofon wéhrend der Messung
den Riemen berihrt, knnen Messfehler

auftreten.

aus
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Wartung

13. Kugelumlaufspindel

13. Kugelumlaufspindel

/N

WARNUNG

m Die Motorstecker diirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange Spannung

am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der Motorstecker bei
anliegender Spannung ist extrem geféahrlich 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 fiihren.

Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den
Netzstecker aus der Steckdose. SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete
Netzsteckdose an.

SchlieBen Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.

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

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

HINWEIS

&

T3/T6 Rev.9

Nachdem  Teile  (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Bremsen,  Zahnriemen,
Kugelumlaufspindel usw.) ausgetauscht wurden, muss der Manipulator kalibriert werden,
da die in jedem Motor gespeicherte Ursprungsposition von der entsprechenden im
Robotersystem gespeicherten Ursprungsposition abweicht.

Um diese Ursprungspositionen anzupassen, muss daher eine Kalibrierung (Encoder-Reset
und Kalibrierung) durchgefuihrt werden.

Lesen Sie das Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufihren.
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13. Kugelumlaufspindel

13.1 Schmieren der Kugelumlaufspindel

Name Menge Anmerkung
. . ausreichende
Schmierfett | fiir Kugelumlaufspindel (AFB Schmierfett) Menge
zum Abwischen von Schmierfett
Werkzeuge | Putzlappen 1

(Spindelwelle)

HINWEIS

232

Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse. Wenn der Bremsfreigabetaster betétigt
wird, wird gleichzeitig die Bremse der 3. Achse geldst.

Seien Sie wvorsichtig, da sich die Z-Achse wahrend der Betédtigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichtes eines Greifers absenken kann.

Falls nicht verhindert werden kann, dass beim Auftragen des Schmierfettes die Umgebung,
wie beispielsweise Peripheriegerate, mit dem Schmierfett in Kontakt kommt, decken Sie
die Umgebung ab.

(1) Schalten Sie den Manipulator ein. Schalten Sie die Motoren aus. (MOTOR OFF)

(2) Bewegen Sie den Arm in eine Position, in welcher die 3. Achse mit vollem Hub
bewegt werden kann.

(3) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach oben bis
an den  Anschlag, wahrend Sie den

Bremsfreigabetaster driicken. \_| Bremsfreigabetaster

(4) Schalten Sie den Manipulator aus.

(5) Wischen Sie das alte Schmierfett vom oberen Teil
der Z-Achse ab und tragen Sie das neue
Schmierfett auf.

Verteilen Sie das neue Schmierfett gleichmaRig auf
den oberen Teil der Z-Achse. Wischen Sie
tiberschiissiges Schmierfett von der Z-Achse ab.

(6) Schalten Sie den Manipulator ein.

(7) Bewegen Sie die Z-Achse von Hand nach unten bis an den Anschlag, wéhrend Sie den
Bremsfreigabetaster driicken.

(8) Wischen Sie das alte Schmierfett vom unteren Teil der Z-Achse ab und tragen Sie das
neue Schmierfett auf.

Verteilen Sie das neue Schmierfett gleichmaRig auf den unteren Teil der Z-Achse.
Wischen Sie tiberschiissiges Schmierfett von der Z-Achse ab.

(9) Bewegen Sie die Z-Achse mehrere Male auf und ab, wahrend Sie den
Bremsfreigabetaster driicken, um das Schmierfett auf der Z-Achse zu verteilen.
Wischen Sie Uberschiissiges Schmierfett von der Z-Achse ab.

Wenn Sie das Uberschiissige Schmierfett vom oberen Teil der Z-Achse abwischen,
schalten Sie den Manipulator aus und entfernen Sie die obere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.1 Obere Armabdeckung.
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Wartung

13. Kugelumlaufspindel

13.2 Austauschen der Kugelumlaufspindel

HINWEIS  Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht durch
(= das Gewicht des Greifers senkt, wahrend sich der Manipulator oder der Motor im
AUS-Status (MOTOR OFF) befinden.
Wahrend des Austauschs ist die Bremse jedoch ohne Funktion. Bewegen Sie die Z-Achse
bis an den unteren Anschlag herunter, bevor Sie mit dem Austausch beginnen, indem Sie
die Schritte (1) bis (3) zum Ausbau befolgen.
Name Menge Anmerkung
. 150st 1 T3:1718877
Ersatzteil | Kugelumlaufspindel
200st 1 T6: 1750572
ausreichende
Schmierfett | fur Kugelumlaufspindel (AFB Schmierfett) N M:enge
Inbusschliissel (Schliisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Schraube
Drehmomentschlissel 1
Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 fir Kreuzschlitzschraube
Riemenspannung:
Werk Federwaage 1 Z,U: 69N (7,0 £ 0,5 kgf)
erkzeuge g U1: 58 N (5.9 0,5 kgf)
U2: 102 N (10,4 + 0,75 kgf)
nicht-elastisches Band (Lange ca. 1000 mm) 1 zum Spannen des Riemens
Putzlapoen 1 zum Abwischen von
PP Schmierfett (Spindelwelle)
Material Kabelbinder -
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Wartung

13. Kugelumlaufspindel

Ausbau der
Kugelumlaufspindel

234

@)
)

@)
(4)
®)

(6)

()

(8)

Schalten Sie den Manipulator ein.

Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis an den Anschlag, wéhrend Sie den
Bremsfreigabetaster betdtigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse. Wenn der Bremsfreigabetaster
betatigt wird, wird gleichzeitig die Bremse der 3. Achse gelost.

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

Schalten Sie den Manipulator aus.

Lésen Sie die Kabel/Schlduche vom Greifer und entfernen Sie diesen.

Entfernen Sie die obere und die untere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7. Abdeckungen.

Entfernen Sie die drei Schrauben, mit denen
die Spindelbefestigungsplatte montiert ist.

a: 3-M4x12

Entfernen Sie die vier Schrauben, mit denen
die Mutter der Kugelumlaufspindel montiert
ist.

b: T3: 4-M4x10
T6: 4-M4x12 4

Ziehen Sie das folgende Teil in Richtung Oberseite des 2. Armes.

Kugelumlaufspindel Z-Riemen U-Riemen (T3) U2-Riemen (T6)
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Wartung 13. Kugelumlaufspindel

Einbau der (1) Setzen Sie eine neue Kugelumlaufspindel in den 2. Arm ein.

Kugelumlaufspindel
(2) Befestigen  Sie die  Mutter  der

Kugelumlaufspindel von der Unterseite des
2. Armes.

T3: 4-M4x10
T6: 4-M4x12

(3) Montieren Sie die folgenden Teile:
U-Riemen (T3) U2-Riemen (T6) Z-Riemen

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung:
12.2 Austausch des Zahnriemens ,,Einbau“.

(4) Installieren Sie die obere und die untere Armabdeckung.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7. Abdeckungen.

(5) Schmieren Sie die Z-Achse.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13.1 Schmieren der
Kugelumlaufspindel.

(6) Montieren Sie den Greifer, die Kabel und die Schlauche.

(7) Fuhren Sie die Kalibrierung fur die 3. und 4. Achse durch.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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14. Lithiumbatterie, SD-Karte, Platinen, Boards und Filter

® Die Motorstecker diirfen 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 fiihren,
da sich der Manipulator unnormal bewegen kann. Es kann auch zu einem elektrischen
Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

® Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den
A Netzstecker aus der Steckdose. SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete
Netzsteckdose an.

WARNUNG SchlieBen Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.

m Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die damit
zusammenhéngende 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.

m Seien Sie im Umgang mit der Lithiumbatterie &uRerst vorsichtig. Die falsche
Handhabung der Lithiumbatterie ist sehr gefahrlich. Sie kann zu Warmeentwicklung,
zum Auslaufen, zur Explosion oder zur Entziindung fuhren und kann ernste
Sicherheitsprobleme verursachen.

Bitte beachten Sie folgende Handhabungshinweise fiir die Lithiumbatterie:
- Nicht aufladen - Nicht durch Druck verformen

- Demontage - Nicht kurzschlieRen (Polaritat; positiv/negativ)
A - Richtig einsetzen - Nicht erhitzen (85 °C oder mehr)

- Nicht ins Feuer werfen - Nicht die Lithiumbatterie direkt anléten
WARNUNG - Nicht entladen

®m Wenden Sie sich vor dem Entsorgen der Batterie an einen Entsorgungsbetrieb bzw.
erfiillen Sie die ortlichen Vorschriften.
Stellen Sie unabhéangig davon, ob die Batterie leer ist sicher, dass der Batterie-Anschluss
isoliert ist. Wenn der Anschluss andere Metalle beriihrt, kann dies einen Kurzschluss
und eine Warmeentwicklung verursachen sowie zu Auslaufen, Explosion oder
Entziindung fuhren.

Die Lebensdauer der Lithiumbatterie variiert abhangig von den Betriebsstunden
(Energiezufuhr) und der Installationsumgebung des Manipulators. Grob geschatzt betrégt
diese etwa 7 Jahre (wenn der Manipulator fir etwa 8 Stunden taglich am Strom hangt).
Wenn der Manipulator nicht ans Stromnetz angeschlossen ist, nimmt der
Batteriestromverbrauch betrachtlich zu. Bei Warnungen zu Spannungsabfall
(Batteriealarm) tauschen Sie die Lithiumbatterie aus, auch wenn diese nicht die oben
genannte Lebensdauer erreicht hat.

HINWEIS  In EPSON RC+ 7.0 kann der empfohlene Zeitpunkt fur einen Batteriewechsel im
& Dialogfeld [Wartung] des EPSON RC+ 7.0 nachgesehen werden.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 4. Alarm.
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Wartung 14. Lithiumbatterie, SD-Karte, Platinen, Boards und Filter

Wenn die empfohlene Austauschzeit Gberschritten wird, kann die Batterie leer
werden.

Wenn Kkein Batteriealarm angezeigt wird, ist eine Kalibrierung aller Achsen
nicht erforderlich. Sie missen eine Kalibrierung durchfuhren, wenn nach dem
Batteriewechsel die Ursprungspositionen der Achsen nicht mehr korrekt sind.

Verwenden Sie immer die Lithiumbatterie und das Batterie-Board, das wir vorgeben.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 19. Ersatzteilliste.

Achten Sie beim Einsetzen der Batterie auf die Pole.
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14.1 Austausch des CPU-/DPB-Boards

m Stellen Sie sicher, dass die orange Ladekontroll-LED am DPB-Board erloschen ist, bevor
Sie das CPU- oder DPB-Board entfernen. Wenn die LED weiterhin leuchtet, kann dies
wéhrend des Ausbaus zu einem elektrischen Schlag fiihren oder andere schwerwiegende
Sicherheitsprobleme verursachen.

f T3 T6
WARNUNG
Name Menge Anmerkung
Ersatzteil T3:2182747
CPU-/DPB-Boards 1 T6 2191143
Inbusschliissel Schlisselweite: 2 mm 1 fur M3-Rundkopfschraube
Werkzeuge Kreuzschlitzschraubendreher 1

Austausch des (1) Schalten Sie den Manipulator aus.
CPU-/DPB-

(2) Entfernen Sie die Anschlussplatte.
Boards

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.4 Anschlussplatte.
(3) Entfernen Sie die folgenden Teile von der Anschlussplatte:

Luftschlauch
TP-Anschluss

(4) Entfernen  Sie die  Befestigungsschrauben  des
CPU-/DPB-Boards.

Innensechskant-Rundkopfschraube: 5-M3x5

Entfernen Sie das CPU-/DPB-Board aus dem Sockel.

T6: Ziehen Sie den Stecker des Anschlusskabels fur den
Regenerationswiderstand ab. Entfernen Sie dann
die  Befestigungsplatte  des  Regenerations-
widerstandes.

2-M4x8 SEMS
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(5) Ziehen Sie den Stecker des CPU-/DPB-Boards.

A: Stromanschlussstecker (jeweils 1x fir
IN/OUT)

B: Stromkabelanschluss (2x)

C: Signalkabelanschluss

D: Hand-E/A-Anschluss

E: LED-Anschluss

F: Regenerationswiderstand 1 (nur T6)

G: Regenerationswiderstand 2 (nur T6)

HINWEIS  Merken Sie sich die Kabelanordnung, sodass die
& Kabel nach dem Austausch wieder richtig
angeschlossen werden kdnnen.

(6) Entfernen Sie die Warmeleitfolie von der Rickseite
des CPU-Boards.

HINWEIS  Die Warmeleitfolie wird anschlieend e
(&=  wiederverwendet. Achten Sie darauf, die T : @"T’ﬂ..
Wiérmeleitfolie nicht zu verlieren. Lilf :
) ) ) S [M Warmeleit
Achten Sie darauf, die Warmeleitfolie nicht zu folie
beschadigen. i | A
(7) Bringen Sie die Wéarmeleitfolie auf der Seite des BJj |
neuen CPU-/DPB-Boards an, auf der keine Stecker B P
hervorstehen.

Achten Sie darauf, die Warmeleitfolie auf der
richtigen Seite anzubringen.
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(8) Schliel3en Sie die Stecker des CPU-/DPB-Boards an.

A: Stromanschlussstecker (jeweils 1x fir
IN/OUT)

B: Stromkabelanschluss (2x)

C: Signalkabelanschluss

D: Hand-E/A-Anschluss

E: LED-Anschluss

F: Regenerationswiderstand 1 (nur T6)

G: Regenerationswiderstand 2 (nur T6)

(9) Montieren Sie das CPU-/DPB-Board am Sockel.
Innensechskant-Rundkopfschraube: 5-M3x5

Anzugsmoment: 0,45 £ 0,1 Nm

(10) T6: Montieren Sie die Befestigungsplatte des
Regenerationswiderstandes und schlieBen Sie
den Stecker des Anschlusskabels fur den
Regenerationswiderstand an.

2-M4x8 SEMS
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(11) Verbinden Sie die folgenden Teile mit der Innenseite der Anschlussplatte.

Luftschlauch
TP-Anschluss

(12) Montieren Sie die Anschlussplatte.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.4 Anschlussplatte.

14.2 Austausch der Lithiumbatterie

Name Menge Anmerkung
Ersatziell 1| ithiumbatterie 1 | 2113554
. Inbusschlissel Schlisselweite: 2 mm 1 fur M3-Rundkopfschraube
Werkzeuge Kreuzschlitzschraubendreher 1

HINWEIS  Tauschen Sie die Batterie innerhalb von 30 Minuten nach dem Ausschalten aus.
& Wenn mehr als 30 Mnuten nach dem Herausnehmen der Batterie vergehen, nimmt
die Spannung des Kondensators ab und die Systemzeit wird ggf. zuriickgesetzt.

Austausch der (1) Entfernen Sie das CPU-/DPB-Board aus dem Sockel.
Batterie

o ] Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung 14.1 Austausch des
(Lithiumbatterie)

CPU-/DPB-Boards.

(2) Ziehen Sie den Batterie-Stecker und schlieRen Sie
den neuen an.

(3) Montieren Sie das CPU-/DPB-Board am Sockel.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung 14.1 Austausch des
CPU-/DPB-Boards.
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14.3 Austausch der SD-Karte

Name Menge Anmerkung
Ersatzteil SD-Karte 1 2182748
Werkzeug Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1

HINWEIS Falls sich das Feldbus-E/A-Modul im Optionsslot befindet, entfernen Sie dieses
& zunachst, bevor Sie die SD-Karte herausnehmen. Installieren Sie das
Feldbus-E/A-Modul erst, nachdem Sie die SD-Karte installiert haben.

Né&here Informationen zum Feldbus-E/A-Modul finden Sie im folgenden Kapitel.
Einrichten und Betrieb: 17. Feldbus-E/A.
Entfernen der (1) Schalten Sie den Manipulator aus.
SD-Karte (2) Ziehen Sie den Netzstecker.

(3) Nehmen Sie die Abdeckung des Optionsslots auf der Riickseite des Manipulators ab.

SEMS-Schraube: 2-M3x6

Abdeckung des Optionsslots

(Abbildung: T3-401S)

(4) Driicken Sie die SD-Karte, die in der Nahe des Optionsslots eingesteckt ist, um sie
auszuwerfen.

Einschieben der (1) Schieben Sie die SD-Karte in den SD-Kartenslot in der Nahe des Optionsslots.
SD-Karte (2) Schrauben Sie die Abdeckung des Optionsslots fest.

SEMS-Schraube: 2-M3x6
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14.4 Austausch des Power Boards

14.4.1 Austausch des Luftfilters

Name Menge Anmerkung
. T3:1713720
E il
rsatztei Luftfilter 1 T6: 1743656
Inbusschliissel Schlusselweite: 1 fiir M4-Rundkopfschraube
Werkzeug 2,5 mm
Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 fur Flachrundkopfschraube

Austausch des (1) Schalten Sie den Manipulator aus.

Luftfilters (2) Nehmen Sie die Abdeckung des Netzteils ab.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.5 Abdeckung des Netzteils.

(3) Entfernen Sie die Filterabdeckung. 3

T3: SEMS-Schraube: 2-M4x8 )
[~ '\‘, -\c,.;,‘:.__

it N
ol
Filter -T° dot  /
SN
\\ /

Filterabdeckung / /
Abdeckung des Netzteils

T6: Innensechskant-Rundkopfschraube: T6 —
2-M4x10 = L—H“

Filter

Filterabdeckung

(4) Entfernen Sie den Filter.

(5) Legen Sie einen neuen bzw. sauberen Filter in die Filterabdeckung ein und montieren
Sie die Filterabdeckung.

T6: Innensechskant-Rundkopfschraube
Anzugsmoment: 2,0 £ 0,1 Nm

(6) Bringen Sie die Abdeckung des Netzteils an.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.5 Abdeckung des Netzteils.
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14.4.2 Austausch des Power Boards

Name Menge Anmerkung
. 1 T3:2182749
Ersatztell | Power Board 2 T6: 2183638
Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 fUr Kreuzschlitzschraube

Werkzeug Schraubenschlissel

. 1 fur Sechskantstifte
(Schlusselweite: 5,5 mm)

Austausch des (1) Schalten Sie den Manipulator aus.

PowerBoards ) \ehmen Sie die Abdeckung des Leistungsteils ab.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.5 Abdeckung des Leistungsteils.

(3) Nehmen Sie die Abdeckung des Power Boards T3
ab.

T3: Flachrundkopfschraube: 2-M4x6 A ‘

T6: Linsenflachkopfschraube: 2-M3x6 T6

—
=T

3
o
e |\

|§

'I

L
e

(4) Ziehen Sie die Stecker vom Power Board ab.

Stromanschlussstecker (jeweils 1x fur IN/OUT)

rﬂ—~1
¢

HINWEIS  T6: Das Power Board ist zweistufig aufgebaut.
& Ziehen Sie den oberen Stecker ab. 22:—* -
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(5) T3: Entfernen Sie das Power Board.

Kleine Linsenflachkopfschraube: 4-M3x10

T6: Entfernen Sie zunachst das obere Power
Board.

Linsenflachkopfschraube: 4-M3x10

Entfernen Sie nun die Sechskantstifte.
Entfernen Sie dann das untere Power Board
und ziehen Sie den Stecker.

(6) Montieren Sie das neue Power Board.
Kleine Linsenflachkopfschraube: 4-M3x10
(7) SchlieRBen Sie den Stecker des Power Boards an.
Stromanschlussstecker (jeweils 1x fur IN/OUT)
(8) Bringen Sie die Abdeckung des Power Boards an.

T3: Flachrundkopfschraube: 2-M4x6
T6: Linsenflachkopfschraube: 2-M3x6

(9) Bringen Sie die Abdeckung des Leistungsteils an.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.5 Abdeckung des Leistungsteils.
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15. LED-Lampeneinheit

m 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 fiihren,
da sich der Manipulator unnormal bewegen kann. Es kann auch zu einem elektrischen
Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

Netzstecker aus der Steckdose. SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete
Netzsteckdose an.
SchlieBen Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.

f ® Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den

WARNUNG

m Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die damit
zusammenhéngende 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.

Name Menge Anmerkung

Ersatzteil LED-Lampeneinheit 1 2182673

Kreuzschlitzschraubendreher (Nr. 2) 1 flir Kreuzschlitzschraube
Seitenschneider 1
1

Material Kabelbinder

Werkzeuge
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Austausch der
LED-Lampen-
einheit

(M
@

3

“)

)

(6)

0

®)

©

Schalten Sie den Manipulator aus.

Nehmen Sie die Abdeckung des Leistungsteils ab.

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.5 Abdeckung des

Leistungsteils.

Ziehen Sie den Stecker der LED-Platine.

A: LED - Stecker der LED-Platine.

Trennen Sie den X1- und den X2-Anschluss
von der LED-Fassung.

Drehen Sie die Linse gegen den Uhrzeigersinn,
um diese zu entfernen. Drehen Sie dann den
Linsenhalter gegen den Uhrzeigersinn, um ihn
zu entfernen.

Entfernen Sie die LED-Fassung und den Ring
vom Leistungsteil.

Schlieen Sie den X1- und den X2-Anschluss
an der neuen LED-Fassung an.

Jeder Anschluss muss mit der entsprechenden
der LED-Fassung

Anschlussnummer  auf

verbunden werden.

Setzen Sie die Anwender-Anschlusseinheit
zwischen Ring und Linsenhalter ein und
bringen Sie dann die LED auf der Abdeckung
an.

Montieren Sie die Linse.

(10) SchlieRen Sie den Stecker der LED-Platine an.

LED - Stecker der LED-Platine.

[ )t
[T _—Linsenhalter

[Th &

! — 7 —=—Ring
= L
LG :}\ LED

X2——_
AnSCh|USS¢€\ X1-Anschluss

(11) Nehmen Sie die Abdeckung des Leistungsteils ab.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.5 Abdeckung des Leistungsteils.
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16. Kalibrierung

16.1 Uber die Kalibrierung

Nachdem  Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Bremse, Zahnriemen,
Kugelumlaufspindel usw.) ausgetauscht wurden, muss der Manipulator kalibriert werden,
da die in jedem Motor gespeicherte Ursprungsposition von der entsprechenden im
Robotersystem gespeicherten Ursprungsposition abweicht.

Um diese Ursprungspositionen anzupassen, muss daher eine Kalibrierung (Encoder-Reset
und Kalibrierung) durchgefiihrt werden. Beachten Sie, dass eine Kalibrierung nicht
dasselbe ist wie das Teachen*.

*. ,,Teachen“ Dbedeutet, auf dem Manipulator Koordinatenpunkte zu speichern
(einschlieBlich der Armorientierung), welche irgendwo im Arbeitsbereich des
Manipulators liegen.

JAN

WARNUNG

Um Sicherheit zu gewdhrleisten, muss eine Sicherheitsabschrankung fir das
Robotersystem installiert werden.

Né&here Informationen zur Sicherheitsabschrankung finden Sie im EPSON RC+
Benutzerhandbuch: 2.4 Vorkehrungen fur die Installation und den Aufbau.

Bevor Sie das Robotersystem betreiben, stellen Sie sicher, dass sich niemand innerhalb
der Sicherheitsabschrankung aufhélt. Das Robotersystem kann im TEACH-Modus
betrieben werden, auch wenn sich jemand innerhalb der Sicherheitsabschrankung
aufhalt.

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

248

Befehlseingabe

Bei Kalibrierungen missen auch Befehle eingegeben werden.  Wéhlen Sie im
EPSON RC+ Meni [Tools]-[Befehlseingabefenster], um das Befehlseingabefenster zu
nutzen.

Die obenstehende Information wird bei der Beschreibung der Kalibrierung weggelassen.

Verfahrbewegung

Die Einstellung der Verfahrbewegung kann auf der [Einrichten]-Seite des
Robotermanagers vorgenommen werden.  Wahlen Sie im EPSON RC+ Meni
[Tools]-[Robotermanager] und wahlen Sie den [Einrichten]-Registerkarte, um die
[Einrichten]-Seite zu nutzen.

Die oben genannte Seite wird bei der Beschreibung des Kalibrierverfahrens als
[Einrichten] angegeben.
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16.2 Kalibrierverfahren

HINWEIS

=

T3/T6 Rev.9

EPSON RC+ verfugt Gber einen Assistenten fur die Kalibrierung.

In diesem Abschnitt wird die Durchfihrung der Kalibrierung mithilfe des
Kalibrierungsassistenten von EPSON RC+ beschrieben.

Fur jede Achse wird das gleiche Kalibrierverfahren verwendet.
In den folgenden Schritten wird die Kalibrierung der 1. Achse beschrieben. Befolgen Sie
diese Schritte, um auch andere Achsen zu kalibrieren.

Bei einer berechneten Koordinate ist es wichtig, dass die 2. Achse genau kalibriert ist.
Gehen Sie wie unter ,,Rechts-/Linksarm-Kalibrierung* beschrieben vor, um die 2. Achse
genau zu kalibrieren. Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 16.3 Genaue
Kalibrierung der 2. Achse.

Wenn Sie die 4. Achse kalibrieren, miissen Sie gleichzeitig auch die 3. Achse kalibrieren.
Sie kdnnen die 4. Achse aufgrund der Manipulatorstruktur nicht einzeln kalibrieren.

Wenn der Fehler Err9716 oder 5016 (Spannungsversorgungsfehler des Absolutencoders.
Batterie austauschen. Interne Verdrahtung des Roboters uberprifen.) angezeigt wird,
gehen Sie wie in Kapitel Wartung: 16.4 Kalibrieren ohne den Kalibrierungsassistenten —
Schritt 3 Encoderinitialisierung beschrieben vor und starten Sie anschlieBend den
Kalibrierungsassistenten.

Der Referenzpunkt (ein Punkt zur Kontrolle der Genauigkeit) muss fur die Kalibrierung
festgelegt werden.

(1) Starten Sie den Kalibrierungsassistenten.

i. Wahlen Sie im EPSON RC+ 7.0-Menl [Einstellungen]-[Systemeinstellungen]
aus, um den [Systemeinstellungen]-Dialog anzuzeigen.

ii. Wahlen Sie [Roboter]-[Roboter**]-[Kalibrierung] aus, um
[Roboter**-Kalibrierung] anzuzeigen.

iii. Wahlen Sie die Achse aus und klicken Sie auf die Schaltflache <Kalibrieren...>.

B Systemeinstellungen

§- Starten S 9
Schi
Steverung
Aligemein Achtung. Eine Kal :vrn."--.'ﬂa'e Punkte @wu en
Korfiguration = .
Voreinstellungen Zu kalbrierende Achse 1 v Kalibrieren
Simulator
- Dhive nks Werte in Encoder-Puisen
=~ Roboter
=i Roboter 1 Achse CalPis Hofs _‘.]
Modal () -2692
Zusatzhiche Achsen 2 0 -6553
Konfiguration q 0 101
_ : T
cervo T, 4 0 10093 =]
¥ Bingange / Ausgange
+- Ramote-Steusrung
o TCPAP
+- Sicherhett
8 Vsion Kalib laden Kai gpeichem
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(2) Bestétigen Sie die Warnmeldung und klicken Sie auf die Schaltflache <Ja>.

FPSs 1)

Um eine mit dem .
muss ein geteachber Referenzpunkt im aktuellen Projekt
existieren

Falls kein Referenzpunkt existiert, kann der Assistent nicht
verwendet werden. In diesem Fall ist eine manuelle
gemsl

Existiert gin bereits geteachter Referenzpunkte in aktuellen
Projekt?

[

(3) Bewegen Sie die Achse, die Sie kalibrieren mdchten, von Hand in die ungeféhre
Nullposition, wie es im abgebildeten Dialog zu sehen ist. Wenn Sie die Achse bewegt
haben, klicken Sie auf die Schaltflaiche <Weiter>.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schritt 1: Zur Null-Pulse-Position fahren

Die Achse 1 von Hand bis auf ihre ungefahre

+) . Achset Null-Pulse-Position verfahren
-] 0-Pulse

Abbruch Weiter >>
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0-Pulse-Position der 1. Achse:
Position an  X-Achse im
Koordinatensystem des
Roboters ausgerichtet

0-Pulse-Position der 2. Achse:
Position, in welcher der 1. und
der 2. Arm eine gerade Linie
bildenistsi(unabhiéingig von der
Richtung der 1. Achse)

0-Pulse-Position der 3. Achse:
obere Grenzposition innerhalb
des Arbeitsbereichs

Die Hohe der 3. Achse hangt
vom Manipulator ab.

0-Pulse-Position der 4. Achse:
Position, in der die flache Seite
(oder Nut am mechanischen
Stopper (auf/ab)) der Z-Achse
der Spitze des 2. Arms
gegeniibersteht.

Flache Seite

T3/T6 Rev.9
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-0 Pulse

N

(.‘ = 0 Pulse
e

&
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(4) Klicken Sie auf die Schaltflache <Ja>, um den Encoder zurlickzusetzen.

EPSOM RC+ 7.0

0 Der Encoder fur Achse 1 wird jetzt zurickgesetzt.

Weiter?
|

(5) Starten Sie die Steuerung (den Manipulator) neu.

Die Steuerung startet neu

[S—

* Dieses Fenster wird ausgeblendet, wenn die Steuerung im Startmodus ist.

(6) Wahlen Sie den Referenzpunkt fir die Kalibrierung aus und klicken Sie auf die
Schaltflache <Weiter>.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schritt 2: Referenzpunkt auswahlen.

Einen Referenzpunkt fur die Kalibrierung auswahlen.

Purktedate: | robat] sts ] Wahlen Sie den Punkt

aus, der zur Uberpriifun
e (- priing

der Genauigkeit
verwendet werden soll.

Abbruch << Zunick Weiter >>

(7) Klicken Sie auf die Schaltflaiche <Einrichten...>, um den [Einrichten]-Dialog
anzuzeigen.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schritt 3: Zum Referenzpunkt verfahren.

Die Mitte
der Welle

T "
- am Ende der Welle ngmben Kalibrierung den Roboter Ved_ahfen,
[Beispiel) bis der Greifer den Referenzpunkt ungefahr
emeicht hat.
>§{——— Zielposition
e [ vt
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(8) Verfahren Sie den Greifer im [Einrichten]-Dialog schrittweise bis zum ungefahren
Referenzpunkt flr eine grobe Kalibrierung. Klicken Sie auf die Schaltflaiche <OK>.
* Bevor Sie mit dem Roboter arbeiten, 6ffnen Sie die Registerkarte [Schaltpult] und
klicken Sie auf die Schaltfliche <MOTOR ON>.

HINWEIS Verfahren Sie den Greifer schrittweise aus der 0-Pulse-Position bis zum ungefahren
& Referenzpunkt, an dem die grobe Kalibrierung durchgefiihrt wird. Wenn der Greifer
nicht schrittweise verfahren wird, kann eine Positionsabweichung auftreten.

i Kalibrierungsassistent: Einrichten

Robot v loca: 0 v Took 0 ~ Amm 0 ~ @@ [>] 38

Einrichten  Schaltpult

Bewegungssteuerung Aktuelle Position
— fmm) Y (mm) Z {mm)
Modus: | Achsen v‘ Speed: ‘Nledng V‘ | 373.258| | 92.576‘ I Iin;;.‘&?‘ @ xy
U (deg) O Achsen
= = @ [ 1193s4] | | | | O Ppuse
-1 -J2 +J3
Aktuelle Ammorientierung
e e iy Hand L]
L 2 B | [Thow ] | | | | e
31 = =1 Schrittweite
-~J4 ~J5 -J6 J1 (deg) J2 (deg) J3 (mm) @) Kontinuierich
O Grok
& =2 & J4 (deg) O Mitel
~J4 +J5 +J6 O Ken

Referenzpunkt anfahren

OK Abbruch

(9) Klicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schritt 3: Zum Referenzpunkt verfahren.

Die Mitte
der Welle
drann, .
1 . am Ende der Welle Zur groben Kalibrierung den Roboter verfahren,
1 (Beispiel) bis der Greifer den Referenzpunkt ungefahr
emeicht hat.
-
'~ Zielposition

Abbruch << Zuriick Weiter >>

T3/T6 Rev.9 253



Wartung 16. Kalibrierung

(10) Der  Manipulator  fahrt zum  Referenzpunkt. Klicken Sie auf die
Schaltflache <Ausfiihren>.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schritt 4: Zum Referenzpunkt fahren

1.Ef5nen Bewegungsbefehl angeben, um den Roboter in die Nahe des Referenzpunktes zu
verfahren.

2. Auf Ausfiihren klicken.

Bewegungsbefehl zum Refersnzpunkt: Eingabe JUMP P0:z(0).

[ z 0
In Schritt (6) gewahlter Punkt

- st

(11) Bestétigen Sie die Meldung und klicken Sie auf die Schaltflache <Ja>.

B
Bereit zum Referenzpunkt zu verfahren?

(Falls erferderlich, werden vor der AusfOhrung die Motoren
eingeschaltet)

(12) Wenn sich der Manipulator zum Referenzpunkt bewegt hat, klicken Sie auf die
Schaltflache <Weiter>.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schritt 4: Zum Referenzpunkt fahren N

1. Binen Bewegungsbefehl angeben, um den Roboter in die Nahe des Referenzpunktes zu
verfahren.

2. Auf Ausfiihren klicken.

Bewegungsbefehl zum Referenzpunkt:
Jump P10
Abbruch << Zurick Weiter >> Ausfihren
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(13) Verfahren Sie den Manipulator schrittweise in die genaue Referenzposition.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schritt 5: Zum Referenzpunkt verfahren.

Die Mitte
der Welle

Kalibi

— am Ende det Welle Den Roboter exakt auf dem Referenzpunkt
=1 (Beispiel) positionieren

>“-":‘— Zielposition

(14) Verfahren Sie den Greifer im [Einrichten]-Dialog schrittweise bis zum ungefahren
Referenzpunkt fir eine grobe Kalibrierung. Klicken Sie auf die Schaltflache <OK>.

i Kalibrierungsassistent: Einrichten

Robot: | ~ Locak 0 ~ Took 0 ~ Am: 0 ~ | i[53

Einrichten  Schaltpult

Bewegungssteuening Aptuelle Position
: X fom) ¥ fom) Z fom)
Modn; [Achoen v] spued: [Medip ] [ aman] [ 1sasis] [ anzem] ©@%
Uldeg) L . O achen
= = @ [ 2es3u] | | [ | O Puse
-J1 ~J2 +J3
& <A 0 Hand
= 2| e [T ]| | [
L= | Loy Schrittweite
-4 -5 -J6 J1 (deg) J2 (deg) J3 fmm) ® Kontinuierich
O Grok
< = = 44 (deg) O matel
w4 w5 +J6 O Ken

Referenzpunkt anfahren

)

* Nur Position der 2. Achse, bewegen Sie die 3. Achse ungefahr bis 0 Pulse.
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(15) Klicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schritt 5: Zum Referenzpunkt verfahren.

Die Mitte
der Welle

T <
-~ am Ende der Welle Den Roboter exakt auf dem Referenzpunkt
[Beispiel) positionieren

"
>‘;~_ —— Zielposition

Abbruch << Zurick Weiter >> Einrichten....

(16) Gehen Sie wie unter ,,Rechts-/Linksarm-Kalibrierung“ beschrieben vor, um die

2. Achse genau zu kalibrieren.
Fahren Sie mit Schritt (17) fort, um andere Achsen zu kalibrieren.

i. Bewegen Sie den Manipulator zu einem Punkt, der eine andere Orientierung
bewirkt (Wechsel von Linksarm- nach Rechtsarmorientierung), indem Sie den

Jump-Befehl ausfiihren. Klicken Sie auf die Schaltflache <Ja>.

EPSON RC+ 7.0

0 Wamung

Der Roboter wird einen Jump in die entgegengesetzte
Armorientierung ausfGhren.

Weiter?

ii. Verfahren Sie den Manipulator schrittweise in die genaue Referenzposition.

Kalibrierungsassistent: Achse 2

Schritt 6: Zum Referenzpunkt verfahren.

Die Mitte
der Welle

T

L —~ am Ende der Welle Den Roboter exakt auf dem Referenzpunkt
(Beispiel) positionieren

><
"~ Zielposition

Abbruch << Zurick Einrichten...
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Position ein. Klicken Sie auf die Schaltflache <OK>.

v Kalibrierungsassistent: Einrichten

Robot 13-4 v locak 0 ~ Took 0 ~ Am: 0 ~ | @@ [>]3%%

Einrichten  Schaltpult

Referenzpunkt anfahren

OK Abbruch

Bewegungssteuerung Aktuelle Posttion
T X (mm) Y {mm) Z {mm)
Modus: |Mhsen V} Speed: INledng vl ‘ _3147900| | 14:494‘ i -112633‘ @® xr
U {deg) g O Achsen
e a [ 2sess] | | | O Puse
- ] +J3
Aktuelle Amorientierung
= & 4 Hand ]
o = B T ]| | |
o1 (=] < Schrittweite
~J4 ~J5 -J6 J1 (deg) J2 (deg) 13 (mm) O Kontinuierlich
[ o [ o] [ 1000 Oogus
=2} &= = J4 (deg) @® Mitel
" 5 6 O Hen

iv. Klicken Sie auf die Schaltflaiche <Weiter>.

Kalibrierungsassistent: Achse 2

Schritt 6: Zum Referenzpunkt verfahren.

Die Mitte
der Welle

K.

am Ende der Welle Den Roboter exakt auf dem Referenzpunkt
(Beispiel) positionieren

)-T’.‘*— Zielposition

Abbruch << Zuriick Wetter >>

iii. Verfahren Sie den Manipulator in die genaue Referenzposition und stellen Sie die
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(17) Die Kalibrierung ist abgeschlossen. Klicken Sie auf die Schaltflache <Fertig>.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Achse 1 wurde erfolgreich kalibriert

e | [Em] o

(18) Bewegen Sie den Manipulator zu weiteren Punkten und kontrollieren Sie, ob die
Bewegung problemlos ablauft.
Teachen Sie gegebenenfalls weitere Punkte.
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16.3 Genaue Kalibrierung der 2. Achse

Bei einer berechneten Koordinate ist es wichtig, dass die 2. Achse genau kalibriert ist.

HINWEIS

V=
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Wenn die 2. Achse durch die Schritte in Abschnitt Wartung: 16.2 Kalibrierverfahren nicht
genau kalibriert wurde, befolgen Sie die Schritte unter ,,Rechts-/Linksarm-Kalibrierung“,

um die 2. Achse genau zu kalibrieren.

Bei dieser Kalibrierung stellt der Mittelpunkt
der Kugelumlaufspindel den Referenzpunkt dar.

Wenn Greifermittelpunkt und
Kugelumlaufspindel-Mittelpunkt nicht korrekt
ausgerichtet sind, nehmen Sie den Greifer ab
und kalibrieren Sie mit der Z-Achse.

Verwenden Sie eine Kalibriervorrichtung wie in
der Abbildung rechts und setzen Sie diese auf
das Ende der Z-Achse, um den Achsmittelpunkt
darzustellen.

Bestimmen Sie eine Zielposition und markieren
Sie diese mit einem Kreuz (x), damit Sie bei der
Links-Rechts-Ausrichtung der Armposition die
korrekte  Position des  Achsmittelpunkts
Uberpriifen kdnnen.

Mittelpunkt der Z-Achse
|

Fehlausrichtung der
Mittelpunkte von Greifer

und Z-Achse
><

Mittelpunkt der Z-Achse

Kalibriervorrichtung
am Ende der
Z-Achse (Beispiel)

—

>é Zielposition

Montieren Sie den Greifer nach der Kalibrierung wieder und bewegen Sie den
Manipulator an den Teach-Punkt, um zu (Uberprifen, ob eine Positionsabweichung
vorliegt. Wenn dies der Fall ist, justieren Sie die Installationsposition des Greifers und

teachen Sie diese Position erneut.

In den folgenden Fallen ist eine Berechnung der Koordinaten erforderlich:

- Teachen eines Arbeitspunktes durch Eingabe der Koordinatenwerte (MDI-Teaching)

- Wechseln der Armausrichtung zwischen rechts und links an einem gegebenen Punkt

- Verwendung des Pallet-Befehls

- Ausfiihren der CP-Steuerung (wie zum Beispiel linear- oder kreisinterpoliert)

- Verwendung des Local-Befehls

- Positionsdaten sind durch relative Koordinaten bestimmt <Beispiel: P1+X(100)

- Vision Guide Kamera-Kalibrierung
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Rechts-/Linksarm-Kalibrierung
(1) Kontrollieren Sie die Punktedaten fir die Kalibrierung.
Wihlen Sie einen Punkt, dessen Genauigkeit Sie innerhalb des Arbeitsbereiches des

rechten und linken Armes problemlos tberpriifen kénnen. Priifen Sie anschlieBend die
Anzahl der Punkte, die Sie verwenden mochten.

(2) Offnen Sie das Meni Tools | Robot Manager | Schaltpult und klicken Sie auf die
Schaltflaiche MOTOR <ON>.

(3) Klicken Sie auf die Schaltflache <Servos Frei>, um die Servosteuerung aller Achsen
auszuschalten. Nun konnen Sie den Arm per Hand bewegen.

(4) Bewegen Sie den Arm in der Rechtsarmausrichtung zur Kalibrierposition.

(5) Teachen Sie von der aktuellen Position eine nicht verwendete Punktdatennummer.
Dieser Punkt wird jetzt P1 genannt.

Geben Sie die Punktnummer ,,1“ an und klicken Sie auf den <Teach>-Button im
[Einrichten]-Dialog.

(6) Klicken Sie auf die Schaltflache <Servos ein> auf der [Schaltpult]-Seite, um alle
Achsen mit der Servosteuerung zu verbinden.

(7) Andern Sie die Armausrichtung in Linksarmausrichtung. Bewegen Sie den Arm dann
an denselben Punkt.

>Jump P1/L:Z(0) " Andern Sie die Armausrichtung von rechts nach links
Z entspricht der Maximalposition

* Wenn beim Andern der Ausrichtung von rechts nach links Stérungen auftreten,
klicken Sie auf die Schaltflaiche <Servos Frei> auf der [Schaltpult]-Seite und
andern Sie die Armausrichtung per Hand nach links. Fahren Sie dann mit den
Schritten (6) und (7) fort.

(8) Die Positionierung zwischen der Linksarmposition und der Rechtsarmposition ist
abweichend. Bringen Sie den Manipulator manuell in die richtige Position.

Gleichen Sie die Abweichung aus, indem Sie den —Manipulator schrittweise im
[Einrichten]-Dialog verfahren. Teachen Sie anschlielend eine weitere, nicht
verwendete Punktdatennummer. Dieser Punkt wird jetzt P2 genannt.

Geben Sie die Punktnummer ,,P2* an und klicken Sie auf den <Teach>-Button im
[Einrichten]-Dialog.
(9) Geben Sie den neuen Hofs-Wert ein.
>Hofs Hofs (1), Hofs (2) + (Ppls(P1,2) + Ppls(P2,2)) /
2, Hofs(3), Hofs(4)
(10) Von der aktuellen Linksarmausrichtung (der Position bei Schritt (8)) ausgehend,

teachen Sie die Punktdatennummer, die in Schritt (8) verwendet wurde. Dieser Punkt
wird P2 genannt.

Geben Sie die Punktnummer ,,P2* an und klicken Sie auf den <Teach>-Button im
[Einrichten]-Dialog.
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(11) Andern Sie die Armausrichtung in Rechtsarmausrichtung. \ergewissern Sie sich
danach, dass der Manipulator zur richtigen Position verfahrt.

>Jump P2/R " Andern Sie die Armausrichtung von links nach rechts.

* Wenn beim Andern der Ausrichtung von links nach rechts Stérungen auftreten,
klicken Sie auf die Schaltflaiche <Servos Frei> auf der [Schaltpult]-Seite und
andern Sie die Armausrichtung per Hand nach rechts. Fahren Sie dann mit den
Schritten (6) und (11) fort.

(12) Bewegen Sie den Manipulator zu anderen Punktedaten und stellen Sie sicher, dass der
Manipulator zur richtigen Position verfédhrt. Teachen Sie gegebenenfalls weitere
Punkte.

* Loschen Sie die beiden Punkte, die Sie fiir die Kalibrierung der 2. Achse geteacht
haben.

16.4 Referenz: Kalibrieren ohne den Kalibrierungsassistenten

HINWEIS In diesem Kapitel wird die Durchfuhrung der Kalibrierung ohne den
& Kalibrierungsassistenten von EPSON RC+ beschrieben. Néhere Informationen zur
Kalibrierung mit dem Kalibrierungsassistenten finden Sie im Kapitel Wartung:

16.2 Kalibrierverfahren.

Bei einer berechneten Koordinate ist es wichtig, dass die 2. Achse genau Kkalibriert ist.
Gehen Sie wie unter ,,Rechts-/Linksarm-Kalibrierung“ beschrieben vor, um die 2. Achse
genau zu kalibrieren. Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 16.3 Genaue
Kalibrierung der 2. Achse.

Sie konnen die 4. Achse aufgrund der Manipulatorstruktur nicht einzeln kalibrieren.
Wenn Sie die 4. Achse kalibrieren, missen Sie gleichzeitig auch die 3. Achse kalibrieren.

HINWEIS Der Referenzpunkt (ein Punkt zur Bestimmung der Manipulatorposition) muss fiir die
& Kalibrierung festgelegt werden.
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Fihren Sie zur Ursprungskalibrierung die im Folgenden beschriebenen Schritte 1 bis 6
durch.

1. Bestatigung der Basisposition

(1)-1 Fihren Sie nach dem Austauschen der Teile die Kalibrierung durch, indem Sie
die aktuell registrierten Punktedaten verwenden.
Bestimmen Sie die Punktdatennummer (P*) zur Wiederherstellung der
korrekten Manipulatorposition.

* Punktedaten vor dem Austauschen der Teile (Motor, Untersetzungsgetriebe,
Riemen etc.) sind fir die Kalibrierung erforderlich.

2. Austausch von Teilen

(2)-1 Tauschen Sie die Teile wie in diesem Handbuch beschrieben aus.
* Achten Sie darauf, sich wahrend des Austauschs nicht zu verletzen oder
Teile zu beschadigen.

3. Encoder-Initialisierung

(3)-1 Schalten Sie den Manipulator ein, wenn sich alle Achsen im Arbeitsbereich
befinden.

(3)-2 Bewegen Sie die Achse, die kalibriert werden soll, manuell in ihre ungeféhre
0-Pulse-Position.

0-Pulse-Position der 1. Achse:
Position an  X-Achse im
Koordinatensystem des
Roboters ausgerichtet N

> 0 Pulse

0-Pulse-Position der 2. Achse: 0 Pulse
Position, in welcher der 1. und
der 2. Arm eine gerade Linie
bildenistri(unabhingig von der
Richtung der 1. Achse)
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0-Pulse-Position der 3. Achse:
obere Grenzposition innerhalb
des Arbeitsbereichs

Die Hohe der 3. Achse ist je
nach Manipulator T i1l
unterschiedlich.

0-Pulse-Position der 4. Achse:
Position, in der die flache Seite
(oder Nut am mechanischen =
Stopper (auf/ab)) der Z-Achse |- > AT T~ 0 Pulse
der Spitze des 2. Arms “_/
gegeniibersteht.

Flache Seite

(3)-3 Verbinden Sie den Manipulator mit EPSON RC+.

Wibhlen Sie einen zu kalibrierenden Manipulator aus. Geben Sie den
untenstehenden Befehl in das [Befehlseingabefenster] ein und fihren Sie ihn
aus.

(In diesem Beispiel verwendet: ,,Roboter 1“.)

> ROBOT 1
(3)-4 Fihren Sie den Befehl zur Absolutencoderinitialisierung aus.

Geben Sie einen der folgenden Befehle in das [Befehlseingabefenster] ein — je
nachdem, welche Achse Sie kalibrieren.

1. Achse: >EncReset 1
2. Achse: >EncReset 2
3. Achse: >EncReset 3
4. Achse: >EncReset 3, 4
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(3)-5 Booten Sie die Steuerung (den Manipulator) neu.

Wihlen Sie im Meni von EPSON RC+ [Tools]-[Steuerung] aus und Klicken
Sie auf die Schaltflache <Reset Steuerung>.

Die Steuerung bootet neu

* Dieses Fenster wird ausgeblendet, wenn die Steuerung im Startmodus ist.

4. Grobkalibrierung
(4)-1 Fihren Sie den folgenden Befehl im [Befehlseingabefenster] aus.
>calpls 0,0,0,0

* Der Manipulator bewegt sich nicht.

(4)-2 Fihren Sie einen der folgenden Befehle im Meni unter
[Tools]-[Befehlseingabefenster] aus — je nachdem, welche Achse Sie
kalibrieren mochten.

1. Achse >calib 1
2. Achse >calib 2
3. Achse >calib 3
4. Achse >calib 3, 4

5. Kalibrierung (genaue Positionierung)

(5)-1 Schalten Sie die Motoren im Meni von EPSON RC+ Uber
[Tools]-[Robotermanager]-[Schaltpult] ein.

(5)-2 Klicken Sie auf die Schaltflache <Servos Frei>, um die Servosteuerung aller
Achsen auszuschalten. Nun kdnnen Sie den Arm per Hand bewegen.

(5)-3 Bewegen Sie den Manipulator von Hand an die ungeféhre Position/Stellung
des Kalibrierpunkts.

(5)-4 Erstellen Sie die Kalibrierpunktdaten.

Geben Sie den folgenden Befehl im [Befehlseingabefenster] ein und fiihren
Sie ihn aus.
(In diesem Beispiel wird P1 als Kalibrierpunkt verwendet.)

> Calpls Ppls(P1,1), Ppls(P1,2), Ppls(P1,3), Ppls(P1,4)
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(5)-5

(5)-6

(5)-7

Bewegen Sie die Achse mithilfe des Bewegungshefehls zum festgelegten
Punkt.

Wenn der festgelegte Punkt beispielsweise ,,P1* ist, fihren Sie den Befehl
,»,Jump P1:Z(0)* im [Einrichten]-Dialog aus.

* Die Achse, die NICHT kalibriert wird, verfahrt in die urspringliche
Position.

Richten Sie die Achse*, die kalibriert wird, mithilfe von Schrittbefehlen genau
auf den festgelegten Punkt aus.

* Sie mussen die 3. und 4. Achse an die Position bewegen, wenn Sie die
4. Achse Kkalibrieren.

Wibhlen Sie den Einrichtmodus [Achse] unter [Einrichten] aus, um die
Schrittbewegung auszufiihren.

Fuhren Sie die Kalibrierung durch.

Geben Sie einen der folgenden Befehle in das [Befehlseingabefenster] ein und
fiihren Sie ihn aus — je nachdem, welche Achse Sie kalibrieren.

1. Achse: >Calib 1
2. Achse: >Calib 2
3. Achse: >Calib 3
4. Achse: >Calib 3, 4

Uberprifung der Genauigkeit

(6)-1

Bewegen Sie den Manipulator zu einem anderen Punkt um sicherzustellen,
dass sich der Manipulator wieder zu derselben Position bewegt.

Wenn er sich nicht zu derselben Position zuriickbewegt, kalibrieren Sie ihn
erneut mit einem anderen Punkt. Wenn durch die Kalibrierung keine
Reproduzierbarkeit erreicht wird, mussen Sie den Punkt neu festlegen.
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17. Beschrankungen

Bei Manipulatoren der T-Serie gibt es Beschrankungen fir einige Befehle sowie Befehle,
deren Ausfiihrung einen Fehler hervorrufen kann. Ein solcher Fehler tritt jedoch nicht
auf, wenn Sie ein Programm erstellen.

Auch fir einige Funktionen gibt es Beschréankungen.

17.1 Nicht verwendbare Befehle
Die folgenden Befehle/Funktionen kénnen nicht verwendet werden:

AbortMotion Bricht einen Bewegungsbefehl ab und setzt den laufenden Task in den
Fehlerstatus.

Toff Schaltet die Anzeige der Ausfiihrungszeile am LCD-Bildschirm aus.

Ton Legt einen Task fest, der eine Ausfilhrungszeile am LCD-Bildschirm
anzeigt.

ShutDown Féhrt EPSON RC+ herunter. Windows wird optional heruntergefahren

oder neu gestartet.
WindowsStatus Gibt den Windows-Startstatus aus.

17.2 Befehle, die bei Auswahl von RS-232C einen Bewegungsfehler
verursachen

Bei Auswahl des RS-232C-Ports der Steuerung verursachen die folgenden
Befehle/Funktionen einen Bewegungsfehler.

Input # Gestattet es, Zeichenketten- oder numerische Daten von einer Datei,
Kommunikationsschnittstelle oder Datenbank zu empfangen und in
einer oder mehreren Variablen zu speichern.

Print # Gibt Daten an die angegebene Datei, die Kommunikationsschnittstelle,
die Datenbank oder das Gerat aus.

Line Input # Liest die Daten einer Zeile aus einer Dateli,
Kommunikationsschnittstelle, Datenbank oder dem Gerét.

Lof Uberpriift, ob im angegebenen RS-232- oder TCP/IP-Port Datenzeilen
im Puffer vorhanden sind.

Read Liest Zeichen aus einer Datei oder Kommunikationsschnittstelle.

ReadBin Liest bindre Daten aus einer Datei oder Kommunikationsschnittstelle.

Write Schreibt Zeichen ohne Endzeichen am Zeilenende in eine Datei oder auf
eine Kommunikationsschnittstelle.

WriteBin Schreibt  bindre Daten in eine Datei oder auf eine

Kommunikationsschnittstelle.
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17.3.1 Befehl fur den 6-Achsroboter

Bei Ausfiihrung des Befehls fir den 6-Achsroboter wird ein Bewegungsfehler

hervorgerufen.

17.3.2 Conveyor-Tracking-Befehle

Bei Ausfuhrung von Conveyor-Tracking-Befehlen/-Funktionen wird ein Bewegungsfehler

hervorgerufen.

Cnv_AbortTrack
Cnv_Accel-Funktion
Cnv_Accel
Cnv_Downstream-Funktion
Cnv_Downstream
Cnv_Fine-Funktion
Cnv_Fine
Cnv_Flag-Funktion
Cnv_Mode-Funktion
Cnv_Mode
Cnv_Name$-Funktion
Cnv_Number-Funktion
Cnv_OffsetAngle
Cnv_OffsetAngle-Funktion
Cnv_Point-Funktion
Cnv_PosErr-Funktion

Cnv_Pulse-Funktion

Cnv_QueAdd
Cnv_QueGet-Funktion

Cnv_QuelLen-Funktion

Cnv_Quelist

Bricht die Tracking-Bewegung zum Punkt eines
Conveyor-Queues ab.
Gibt Beschleunigung
Forderband aus.
Definiert Beschleunigung und Verzogerung fir das
Forderband.

Gibt die Grenze flr das angegebene Forderband in
Forderrichtung aus.

Definiert die Grenze fiir das angegebene Forderband in
Forderrichtung.

Gibt die aktuelle Cnv_Fine-Einstellung aus.

Stellt den Wert von Cnv_Fine fiir ein Forderband ein.
Gibt den Tracking-Status des Roboters aus.

Gibt den Einstellungswert flr das Forderband aus.
Definiert den Einstellungswert fur das Forderband.

Gibt den Namen des angegebenen Férderbandes aus.
Gibt die Nummer eines namentlich angegebenen
Forderbandes aus.
Definiert den
Conveyor-Queue-Daten.
Gibt den Offset-Wert der Conveyor-Queue-Daten aus.
Gibt einen Roboterpunkt im Koordinatensystem des
spezifizierten Forderbandes aus, der von
Sensorkoordinaten abgeleitet wird.

Gibt die  Abweichung von der  aktuellen
Tracking-Position in Bezug zum Tracking-Ziel aus.

Gibt die aktuelle Position eines Forderbandes in Pulsen
aus.

Flgt einem Conveyor-Queue einen Roboterpunkt hinzu.
Gibt einen Punkt aus dem angegebenen Conveyor-Queue
aus.

und Verzogerung fur das

Offset-Wert fur die

Gibt die Anzahl der Objekte im angegebenen
Conveyor-Queue aus.
Zeigt eine Liste der Objekte im angegebenen

Conveyor-Queue an.
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Cnv_QueMove

Cnv_QueReject

Cnv_QueReject-Funktion

Cnv_QueRemove
Cnv_QueUserData

Cnv_QueUserData-Funktion

Cnv_RobotConveyor-Funktion

Cnv_Speed-Funktion

Cnv_Trigger

Cnv_Upstream-Funktion

Cnv_Upstream

17.3.3 PG-Befehle

Bewegt Daten vom Conveyor-Queue entgegen der
Forderrichtung zu einem Conveyor-Queue in
Forderrichtung.

Definiert die Entfernung fiir die Verwerfung aus dem
Queue und zeigt sie an.

Gibt die aktuelle Entfernung fur die Verwerfung eines
Objekts flr ein Forderband aus.

Entfernt Objekte aus einem Conveyor-Queue.
Definiert zum Queue-Eintrag gehdrige
Anwender-Daten und zeigt sie an.

Gibt den Wert der Anwender-Daten aus, der mit
einem Objekt in dem Conveyor-Queue verbunden ist.
Gibt das Forderband aus, das von einem Roboter
verfolgt wird.

Gibt  die  aktuelle
Forderbandes aus.
Speichert die aktuelle Position des Forderbandes fiir
die n&chste Cnv_QueAdd-Anweisung.

Gibt die Grenze fir das angegebene Forderband
entgegen der Forderrichtung aus.

Definiert die Grenze fiir das angegebene Forderband
entgegen der Forderrichtung.

Geschwindigkeit  eines

Bei Ausfiihrung von PG-Befehlen wird ein Bewegungsfehler hervorgerufen.

PG_FastStop
PG_LSpeed

Hélt die PG-Achsen sofort an.
Definiert die Pulse-Geschwindigkeit fur den Zeitpunkt, zu dem

die PG-Achse mit der Beschleunigung beginnt bzw. die
Verzdgerung abschlieft.

PG_Scan Startet

die  kontinuierliche  Rotationsbewegung  der

PG-Roboterachsen.

PG_SlowsStop
17.3.4 R-E/A-Befehle

Hélt langsam die kontinuierlich rotierende PG-Achse an.

Bei Ausfiihrung von R-E/A-Befehlen/-Funktionen wird ein  Bewegungsfehler

hervorgerufen.

LatchEnable

Aktiviert bzw. deaktiviert die Verriegelungsfunktion fiir die

Roboterposition durch den Realtime-E/A-Eingang.

LatchState-Funktion

Gibt den Verriegelungsstatus fiir die Roboterposition mittels

Realtime-E/A aus.

LatchPos-Funktion

Gibt mittels des Realtime-E/A-Eingangssignals die verriegelte

Roboterposition aus.

SetLatch

Definiert die Verriegelungsfunktion fir die Roboterposition

durch den Realtime-E/A-Eingang.
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17.3.5 Kraftmessungsbefehle

Bei Ausfihrung von Kraftmessungsbefehlen/-funktionen wird ein Bewegungsfehler
hervorgerufen.

Force_Calibrate Definiert Null-Offsets fiir alle Achsen des aktuellen
Kraftsensors.

Force_ClearTrigger Loscht alle Ausldsebedingungen fir den aktuellen Kraftsensor.

Force_GetForces Gibt Krafte und Drehmomente fur alle Kraftsensorachsen in

einer Matrix aus.
Force_GetForce-Funktion
Gibt die Kraft fiir eine angegebenen Achse aus.

Force_Sensor Stellt den aktuellen Kraftsensor fiir den aktuellen Task ein.
Force_Sensor-Funktion Gibt den aktuellen Kraftsensor fiir den aktuellen Task aus.
Force_SetTrigger Definiert die Kraftauslosung fir den Till-Befehl.

17.3.6 Sonstige (FineDist)

Den folgenden Befehl kénnen Sie nicht verwenden: FineDist
Der Roboter ermittelt die Position mithilfe des Fine-Einstellwertes, auch wenn Sie
FineDist verwenden.

Fine Definiert die Grenzwerte fir Positionierungsfehler bzw. gibt
sie aus.
(Einheit: Pulse)

FineDist Definiert die Grenzwerte fiir Positionierungsfehler bzw. gibt
sie aus.
(Einheit: mm)

17.3.7 Sonstige (HealthCalcPeriod)

Den folgenden Befehl kénnen Sie nicht verwenden: HealthCalcPeriod
Zur Berechnung der Lebensdauer werden 24 Stunden lang Daten gesammelt und daraus
die verbleibenden Monate ermittelt. Der Zeitraum kann nicht gedndert werden.

HealthCalcPeriod Stellt den Datenzeitraum fur die VerschleiRberechnung
ein.
HealthCalcPeriod Gibt den Datenzeitraum fiir die VerschleiRberechnung aus.

17.3.8 Sonstige (ChDisk)
Bei folgendem Befehl kénnen Sie die USB-Option nicht auswahlen: ChDisk.
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17.4 Funktionsbeschrankungen

Einige der folgenden Funktionen sind nicht verfugbar.

17.4.1 TP3

Sie kdnnen kein Programm generieren. Beim Fertigstellen des Programms wird ein Fehler
ausgegeben. Alle Ubrigen Funktionen sind verfiigbar.

17.4.2 Schleifenverarbeitung

Wenn im erstellten Robotersteuerungsprogramm Multi-Tasking verwendet wird und ein
Task mit einer Endlosschleife darin enthalten ist, kann das System instabil werden und die
Verbindung zu EPSON RC+ getrennt werden.

Die Steuerung erkennt Tasks, die in Endlosschleife ablaufen. Wenn mdgliche
Auswirkungen auf das System erkannt werden, tritt der folgende Fehler auf und das
Programm wird gestoppt.

Andern Sie das Programm in diesem Fall so ab, dass keine Endlosschleife mehr enthalten
ist.

Fehlercode: 2556

Fehlermeldung: Eine CPU-Last erzeugende Schleife wurde erkannt.
Reduzieren Sie die Anzahl der Tasks mit Schleifen oder
verwenden Sie Wait.

Versuchen Sie, soweit wie mdglich auf die Verwendung von Endlosschleifen o. A. zu
verzichten.

Fihren Sie wéhrend der Schleifenverarbeitung einen Wait- oder dhnlichen Befehl aus und
vermeiden Sie es, die CPU zu belegen, wenn Sie eine Berechnung durchfiihren, die
Schleifen oder das Warten auf E/A-Signale erfordert.

Es ist problemlos moglich, Befehle mit Wait in der Schleife auszufiihren, zum Beispiel
Wait-Befehle, Roboter-Arbeitsbefehle, Print-Befehle oder NetWait-Befehle.

HINWEIS: Informationen zu Endlosschleifen
Endlosschleife bedeutet, dass ein Befehl nur aus Befehlen ohne Wait
erstellt wurde, zum Beispiel Arbeitsbefehle, Zuweisungsbefehle oder
E/A-Uberpriifungsbefehle.
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Beispiel 1: Schaltet Ausgangsport .2 ein, wenn Eingangsport ,0“ eingeschaltet ist

Beispiel fur ein Programm, das einen Fehler verursachen kann

Do
IT Sw(0) = On Then
on(2)
Exit Do
EndIf
Loop

Korrekturbeispiel

Wait Sw(0) = On
on(2)

Beispiel 2: Durchfiihrung einer umfangreichen Berechnung mit Schleifenstruktur

Beispiel fur ein Programm, das einen Fehler verursachen kann

For i = 0 To 10000
For j = 0 To 10000
a=-a+1
Next
Next

Korrekturbeispiel

For i = 0 To 10000
For j = O To 10000

a=-a+1
Next
Wait 0.01 " Fiihren Sie Wait aus, um die CPU nicht zu belegen.

Next

17.4.3 Kamerasuche mit CV1/CV2

Wenn Sie eine CVV1/CV2 verwenden und die folgenden beiden Bedingungen erfillt sind,
ist die Kamerasuche mit dem Manipulator der T-Serie unter Umsténden nicht méglich.

- Der PC und der Manipulator der T-Serie sind tiber USB verbunden.

- Die Konfiguration des Standard-Gateways des Manipulators der T-Serie lautet
Keine (None) oder ,,0.0.0.0%.

Wenn Sie die Kamerasuche nicht verwenden kénnen, geben Sie die IP-Adresse der CV1/
CV2 manuell ein.

Néhere Informationen zur Kamerasuche finden Sie im folgenden Kapitel.

Vision Guide 7.0 Hardware & Setup
Setup: 2.3.2 Konfiguration der CV1-/CV2-Kamera

17.4.4 Daten von Backup Steuerung wiederherstellen

Sie konnen ein Backup, das mithilfe der virtuellen Steuerung erstellte wurde, nicht fur
einen Manipulator der T-Serie wiederherstellen.

HINWEIS: Sie koénnen ein Backup, das mithilfe von realen Geréten erstellt wurde,
flir einen Manipulator der T-Serie wiederherstellen.
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18. Fehlercode-Tabelle

Die Fehlercodes finden Sie im folgenden Handbuch:
EPSON RC+ 7.0 SPEL+ Sprachreferenz SPEL+-Fehlermeldungen
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19. Ersatzteilliste

*1 Untersetzungsgetriebe
Ein Untersetzungsgetriebe besteht aus folgenden drei Teilen. Wenn Sie das Untersetzungsgetriebe
austauschen, tauschen Sie den Wave-Generator, den flexiblen Zahnkranz und den &ufReren Zahnkranz immer
zusammen aus.

Wave Generator Wave Generator

Dieser Wave Generator besteht aus einer elliptischen
Nockenscheibe mit einer zentrischen Nabe und aufgezogenem,
elliptisch verformbaren Spezialkugellager.

Der innere Ring der Kugellager ist an der Nockenscheibe befestigt,
wahrend der &ulere Ring flexibel durch die Kugellager
deformierbar ist.

Flexibler Zahnkranz

Ein zylindrischer, verformbarer Stahlring mit Aulenverzahnung. AuRerer Zahnkranz Flexibler Zahnkranz

AuRerer Zahnkranz

Ein zylindrischer, starrer Stahlring mit Innenverzahnung.
Der aufRere Zahnkranz hat zwei Zahne mehr als der flexible
Zahnkranz.

Die Zahnkrdnze sind geschmiert. Achten Sie darauf, dass das Schmiermittel nicht auf lhre Kleidung
gelangt.

*2 Hinweise zum Kauf von Schmiermitteln
Aufgrund der Chemikalienverordnungen einzelner Lander (UN GHS [Globally Harmonized System of
Classification and Labelling of Chemicals — Global harmonisiertes System zur Einstufung und
Kennzeichnung von Chemikalien]) fordern wir unsere Kunden dazu auf, flr die Wartung benétigtes
Schmiermittel von den unten gelisteten Herstellern (Stand: April 2015) zu beziehen. Wenden Sie sich fiir den
Kauf von Schmiermitteln bitte an folgende Hersteller: Setzen Sie sich bei Unklarheiten bitte mit unseren
Lieferanten in Verbindung.

Produktbezeichnung Hersteller URL
THK AFB-LF Grease THK CO., LTD. http://www.thk.com/
Harmon?cGrease@ SKAA Harmonic Drive Systems http://www.harmonicdrive.net/
HarmonicGrease® SK-2 Inc. ’ ’ ’

*3 Uberholung
Faustregel: Fiihren Sie die Uberholung (Austausch von Teilen) durch, bevor 20.000 Betriebsstunden des
Manipulators erreicht sind. Die Anzahl der Betriebsstunden lasst sich im
Dialog [Steuerungsstatusbetrachter]-[Motor On Stunden] ablesen.
Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 2.2 Uberholung (Austausch von Teilen).
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19.1 T3
_ _ siehe: Uberholung
Ersatzteilbezeichnung Code Anmerkung Wartung %3
Kabelschlaucheinheit 2182565 8.1
1. Achse 2182560 |200W 9.1 v
Motoreinheit 2,3. Achse 2182562 (100 W 10.1,11.1 v
4. Achse 2182669 [100 W 12.1 v
getriebe *1 2. Achse 1718304 10.2 v
zwischen Untersetzungs-
1213266 getriebe und 1. Arm
1. Achse 1653819 zwischen Untersetzungs- 9.2
' getriebe und Flansch '
O-Rin 1709549 zwischen Motor und
9 Flansch
zwischen Untersetzungs-
1213266 getriebe und 1. Arm
2. Achse chen U 10.2
zwischen Untersetzungs-
1653819 getriebe und 2. Arm
) 3. Achse 1554773 | Z 11.2 v
Zahnriemen
4. Achse 1709608 | U 12.2 v
Magnetbremseinheit 2182694 | Z-Achse 11.3 v
Bremsfreigabetaster 2167711 -
Kugelumlaufspindel (150st) 1718877 13.2 v
Lithiumbatterie 2113554 14.2
CPU-/DPB-Board 2182747 14.1
Power Board 2182749 14.4.2
LED-Lampeneinheit 2182673 15
Kugelumlaufspindel: AFB Wenden Sie sich bei Fragen | 13
Schmier- zum Kauf von
; - Schmiermittel bitte an
* Unterset triebe: . ; .
fett *2 Slzgrse Zngsgetnee einen Lieferanten in Ihrer | 9.2,10.2
Region.
Armabdeckung 1718126 | OPere Armabdeckung 71
(weil)
Untere Abdeckung 1625284 | Ntere Armabdeckung 7.2
(weil)
SD-Karte 2182748 14.3
Luftfilter 1713720 1441
TP-Stecker 2171258 -
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19.2T6
. . siehe:  |Uberholung
Ersatzteilbezeichnung Code Anmerkung Wartung %3
Kabelschlaucheinheit 2190924 8.1
1. Achse 2190962 | 300 W 9.1 v
o 2. Achse 2190963 | 200 W 10.1 v
Motoreinheit
3. Achse 2182601 | 100 W 111 v
4. Achse 2182670 | 100 W 12.1 v
Untersetzungs- 1. Achse 1750570 9.2 v
getriebe *1 2. Achse 1750571 10.2 v
zwischen
1510528 | Untersetzungsgetriebe und
1. Arm
zwischen
1. Achse 1650901 | Untersetzungsgetriebe und | g o
Flansch
1213266 | zwischen den Flanschen
O-Ring zwischen Motor und
1520371 | Flansch
zwischen
1213267 | Untersetzungsgetriebe und
1. Arm
2. Achse - 10.2
zwischen
1653181 | Untersetzungsgetriebe und
2. Arm
3. Achse 1563316 | Z 11.2 v
Zahnriemen 1674797 | Ul
4. Achse 12.2 v
1674798 | U2
Magnetbremseinheit 1750573 | Z-Achse 11.3 v
Bremsfreigabetaster 2167711 -
Kugelumlaufspindel (200st) 1750572 13.2 v
Lithiumbatterie 2113554 14.2
CPU-/DPB-Board 2191143 14.1
Power Board 2188638 14.4.2
AMP-Platine 2189027 -
LED-Lampeneinheit 2182673 15
Kugelumlaufspindel: AFB Wenden Sie sich bei Fragen | 13
. zum Kauf von
Schr:ner Untersetzungsgetriebe: - Schmiermittel bitte an
fett =2 SK-2 ' einen Lieferanten in Ihrer | 9.2,10.2
Region.
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Wartung 19. Ersatzteilliste

. . siehe:  |Uberholung
Ersatzteilbezeichnung Code Anmerkung Wartung *3

Ob

Armabdeckung 1750683 e_re Armabdeckung 71
(weil?)
Untere A

Untere Abdeckung 1737896 " fare rmabdeckung 7.2
(weil?)

SD-Karte 2182748 14.3

Luftfilter 1743656 1441

TP-Stecker 2171258 -
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Anhang A: Open-Source-Software-Lizenz fiir die T-Serie

(1) Das Produkt der T-Serie enthdlt Open-Source-Softwareprogramme, die in Abschnitt (6)
aufgefuhrt sind. Fir die einzelnen Open-Source-Softwareprogramme gelten entsprechende
Lizenzbedingungen.

(2) Wir stellen den Quellcode der Open-Source-Programme (siehe Abschnitt (6)) bis funf (5) Jahre
nach Auslaufen des Modells dieses Optionsproduktes zur Verfigung. Wenn Sie den Quellcode
erhalten méchten, wenden Sie sich an einen der ,,LIEFERANTEN®, die auf den ersten Seiten des
Handbuchs Robotersystem Sicherheit und Installation gelistet sind. Die Lizenzbedingungen der
einzelnen Open-Source-Softwareprogramme sind einzuhalten.

(3) Die Open-Source-Softwareprogramme werden OHNE JEGLICHE GARANTIE zur Verfiigung
gestellt; auch wird keinerlei implizite Garantie fir die GEBRAUCHSTAUGLICHKEIT UND
EIGNUNG FUR EINEN BESTIMMTEN ZWECK gegeben. Néhere Informationen finden Sie
in den Lizenzvereinbarungen der einzelnen Open-Source-Softwareprogramme, siehe
Abschnitt (7).

(4) OpenSSL-Toolkit
Das Produkt der T-Serie enthélt Software, die vom OpenSSL-Projekt zur Verwendung im
OpenSSL-Toolkit entwickelt wurde (http://www.openssl.org/).
Dieses Produkt enthalt kryptografische Software, die von Eric Young geschrieben wurde
(eay@cryptsoft.com).

(5) Die Lizenzbedingungen der einzelnen Open-Source-Softwareprogramme sind in Abschnitt (7)
beschrieben.

(6) Das Produkt der T-Serie enthdlt folgende Open-Source-Softwareprogramme:

bash dash libc-bin libc6
libcomerr2 libdevmapper 1.02.1 libgccl libstdc++6
libudevl login Logrotate makedev
mount mountall net-tools netbase
rsyslog ssh sudo tzdata
ubuntu-minimal udev Linux Xenomai
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(7) Die Open-Source-Lizenzen finden Sie unter den folgenden URLSs:

bash http://tiswww.case.edu/php/chet/bash/bashtop.html
dash http://packages.ubuntu.com/ja/precise/dash
libc-bin http://www.eglibc.org/home

libc http://www.eglibc.org/home

libcomerr2 http://packages.ubuntu.com/ja/precise/libcomerr2
libdevmapper1.02.1 ftp://sources.redhat.com/pub/lvm2/

libgecl ftp://gcc.gnu.org/pub/gcec/releases/

libstdc++6 ftp://gcc.gnu.org/pub/gcec/releases/

libudev0 http://packages.ubuntu.com/ja/precise/libudev0
login http://packages.ubuntu.com/ja/precise/login
logrotate https://fedorahosted.org/logrotate/

makedev ftp.redhat.com

mount ftp://ftp.us.kernel.org/pub/linux/utils/util-linux-ng/
mountall http://packages.ubuntu.com/ja/precise/mountall
net-tools https://developer.berlios.de/projects/net-tools/
netbase http://packages.ubuntu.com/ja/precise/netbase
rsyslog http://www.rsyslog.com

ssh http://www.openssh.com/ftp.html

sudo http://www.sudo.ws/

tzdata http://www.iana.org/time-zones

ubuntu-minimal

http://packages.ubuntu.com/ja/precise/ubuntu-minimal

udev http://packages.ubuntu.com/ja/precise/udev
Linux http://www.kernel.org/
Xenomai http://www.xenomai.org/
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