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VORWORT

GARANTIE

Vielen Dank, dass Sie unsere Roboterprodukte erworben haben.

Dieses Handbuch beinhaltet die erforderlichen Informationen fiir die richtige Bedienung
des Manipulators.

Bitte lesen Sie dieses Handbuch und andere in Beziehung stehende Handblicher sorgféltig,
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 Ihrem regionalen EPSON-Vertrieb Uber die
libliche Garantiezeit.)

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

1. Schéden oder Fehlfunktionen, die durch nachléssige Bedienung oder Bedienvorgange
verursacht wurden, welche nicht in diesem Handbuch beschrieben sind.

2. Unerlaubte kundenseitige Modifikation oder Demontage.

3. Sch&den oder Fehlfunktionen, die durch unerlaubte Einstellungen oder
Reparaturversuche verursacht wurden.

4. Durch Naturkatastrophen (wie z. B. Erdbeben, Wasserschédden usw.) hervorgerufene
Schéden.

Warnungen, Vorsichtsgebote, Nutzung:

1. Wird der Manipulator oder mit diesem verbundene Ausriistung aufRerhalb der daflr
bestimmten Betriebsbedingungen und Produktspezifikationen betrieben, verfallt der
Garantieanspruch.

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

3. 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

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

HINWEIS
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 uns einen
inhaltsbezogenen Kommentar tibermitteln wollen.

ANFRAGEN

Wenn Reparaturen, Wartungsmafnahmen oder Neueinstellungen nétig sind, wenden Sie
sich bitte an Ihr EPSON Service-Center.

Sollten an dieser Stelle keine Information bezuglich lhres Service-Centers angegeben sein,
wenden Sie sich bitte an Ihren regionalen EPSON-Vertrieb.

Bitte halten Sie folgende Informationen bereit, wenn Sie sich an uns wenden.

- Das Steuerungsmodell und die Seriennummer

Das Manipulatormodell und die Seriennummer
- Die Softwareversion Ihres Roboters

- Die Beschreibung des Problems

SERVICE-CENTER
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HERSTELLER UND LIEFERANTEN

Japan & Andere

LIEFERANTEN

China

Taiwan

Siidostasien
Indien

Korea

SEIKO EPSON CORPORATION
Toyoshina Plant

Factory Automation Systems Dept.
6925 Tazawa, Toyoshina,
Azumino-shi, Nagano, 399-8285
JAPAN

TEL. : +81-(0)263-72-1530
FAX : +81-(0)266-61-1495

EPSON China Co., Ltd

Factory Automation Division

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

China, 100005

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

FAX : +86-(0)-10-8522-1120

EPSON Taiwan Technology & Trading Ltd.

Factory Automation Division

14F, No.7, Song Ren Road, Taipei 110
Taiwan, ROC

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

EPSON Singapore Pte Ltd.
Factory Automation System

1 HarbourFrontPlace, #03-02
HarbourFront Tower one, Singapore
098633

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

FAX : +65-(0)-6271-3182

EPSON Korea Co, Ltd.

Marketing Team (Robot Business)

11F Milim Tower, 825-22

Yeoksam-dong, Gangnam-gu, Seoul, 135-934
Korea

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

FAX : +82-(0)-2-558-4271
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Nord- & Sidamerika

Europa

EPSON AMERICA, INC.
Factory Automation/Robotics
18300 Central Avenue

Carson, CA 90746

USA

TEL. : +1-562-290-5900

FAX : +1-562-290-5999
E-MAIL : info@robots.epson.com

EPSON DEUTSCHLAND GmbH
Factory Automation Division
Otto-Hahn-Str.4

D-40670 Meerbusch

Deutschland

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



FUr Kunden in der Europdaischen Union

Vi

Der Aufkleber mit der durchgestrichenen Milltonne auf Ihrem Produkt bedeutet, dass
dieses Produkt sowie eingesetzte Batterien nicht mit dem Hausmill entsorgt werden
sollten. Um mogliche Schaden fiir Mensch und Umwelt zu vermeiden, entsorgen Sie
dieses Produkt und seine Batterien separat, sodass sie auf umweltfreundliche Weise
wiederverwertet werden konnen. Néhere Informationen zu Sammelstellen kénnen Sie bei
der zustandigen ortlichen Behdrde oder bei dem Haéndler 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 Europdischen Union gemafR 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 zugefiihrt werden kann.

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

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

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

Zusammensetzung des Steuerungssystems

Manipulatoren der LS-Serie kdnnen mit den folgenden Kombinationen aus Steuerungen und
Software betrieben werden.

Steuerung Software
RC90 EPSON RC+ 5.0
Firmware-Version der RC90-Steuerung
Ver. 3.0.*.*
vor Ver. 5.4.0 n
EPSON RC+ 5.0 Ver. 5.4.1

. OK

oder hoher

OK: Kompatibilitdt: Es sind alle Funktionen von EPSON RC+ 5.0 samt Steuerung
verfugbar.

I Kompatibilitat: Verbindung ist in Ordnung. Wir empfehlen die Verwendung der
EPSON RC+5.0 Ver. 5.4.1 oder héher. Das Firmware-Update der
Steuerung kann nicht ausgeftihrt werden.

Fir Details zu den Befehlen, sehen Sie bitte im Benutzerhandbuch oder in der
"Online-Hilfe" nach.

Steuerung EIN/AUS schalten

Wenn Sie die Anweisung ,,Die Steuerung EIN/AUS schalten* in diesem Handbuch sehen,
schalten Sie alle Hardwarekomponenten EIN/AUS. Fir die Zusammensetzung des
Steuerungssystems lesen Sie die Tabelle oben.

Form der Motoren

Die Form der Motoren, die fiir Ihren 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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Abbildungen in diesem Handbuch

Die Abbildungen des Manipulators in diesem Handbuch sind in der Regel Abbildungen
des Standard-Modells. Wenn nicht speziell darauf hingewiesen wird, gelten die Angaben
gleichermaRen fir das Standard-Modell und das Reinraum-Modell.
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Einrichten und Betrieb

Dieses Handbuch beinhaltet Informationen fiir das Einrichten und den Betrieb
von Manipulatoren der LS-Serie.

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







Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1. Sicherheit

Die Installation sowie der Transport von Robotern und Roboterausriistung darf nur von
qualifiziertem Personal in Ubereinstimmung mit nationalen und ortlichen Vorschriften
durchgefiihrt werden. Lesen Sie dieses Handbuch und andere in Beziehung stehende
Handbicher, bevor Sie das Robotersystem installieren oder bevor Sie Kabel anschliel3en.
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.

LS Rev. 4

/N

WARNUNG

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

>

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

WARNUNG
Dieses Symbol weist Sie auf mdogliche Personen- oder
Sachschaden an der Ausristung oder am System hin, die
entstehen konnen, wenn die zugehorigen Anweisungen nicht
VORSICHT | befolgt werden.




Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.2 Konstruktion und Installationssicherheit

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

Um Sicherheit zu gewahrleisten, muss eine Sicherheitsabschrankung fir das
Robotersystem  installiert werden. Fur  n&here Informationen  zur
Sicherheitsabschrankung lesen Sie den Abschnitt Vorkehrungen fiir die Installation
und den Aufbau im Kapitel Sicherheitim EPSON RC+ Benutzerhandbuch.

In den folgenden Abschnitten werden Sicherheitsvorkehrungen fir das
Konstruktionspersonal beschrieben:

/N

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
Schaden am Robotersystem zur Folge haben und ernste Sicherheitsprobleme
verursachen.

Der Manipulator und die Steuerung missen in den Umgebungsbedingungen
betrieben werden, die in den entsprechenden Handblichern beschrieben werden.
Dieses Produkt ist ausschlieBlich 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 gemald den Installationsanforderungen verwendet
werden, die in den Handbiichern beschrieben werden. Die Verwendung des
Robotersystems unter Nichterfiillung der Installationsanforderungen kann nicht
nur die Lebensdauer des Produkts verkirzen, sondern auch ernste
Sicherheitsprobleme verursachen.

Weitere Vorkehrungen fiir 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 sorgfaltig durch, damit Sie
mit den Sicherheitsvorkehrungen bei der Installation vertraut sind.
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.3 Betriebssicherheit

In den folgenden Abschnitten werden Sicherheitsvorkehrungen fir qualifiziertes
Bedienpersonal beschrieben:

m Bitte lesen Sie die Sicherheitsbezogenen Anforderungen im Kapitel Sicherheit
des EPSON RC+ Benutzerhandbuchs, bevor Sie das Robotersystem in Betrieb
nehmen. Der Betrieb des Robotersystems, ohne die Sicherheitsanforderungen
zu verstehen, ist extrem gefahrlich und kann zu schweren Verletzungen und /
oder schweren Schaden an Geréaten des Robotersystems fuhren.

m Betreten Sie den Arbeitsbereich des Manipulators nicht, wéahrend das
Robotersystem mit Strom versorgt wird. Das Betreten des Arbeitsbereichs bei
EINgeschaltetem System ist extrem geféhrlich und kann ernste
Sicherheitsprobleme verursachen, da sich der Manipulator bewegen kann, auch

f wenn es so aussieht, als ware er angehalten.
m Bevor Sie das Robotersystem betreiben, stellen Sie sicher, dass sich niemand

WARNUNG innerhalb der Sicherheitsabschrankung aufhalt. 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 geschitzten Bereich befindet, ist der Betrieb des

Manipulators extrem geféhrlich und kann ernste Sicherheitsprobleme
verursachen, wenn der Manipulator sich unerwartet bewegt.

® Driicken Sie den Not-Halt-Taster, wann immer sich der Manipulator wahrend des
Robotersystem-Betriebes unnormal bewegt.

® Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie
den Netzstecker aus der Steckdose. SchlieRen 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
zusammenhangende Ausristung AUS und trennen Sie dann den Netzstecker
von der Spannungsversorgung. Austauscharbeiten bei EINgeschalteter
Spannung sind extrem gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag

WARNUNG und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

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 gefahrlich und kann zu
schweren Verletzungen flhren, da sich der Manipulator unnormal bewegen kann.
Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems flihren.

® Wann immer moglich, 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 dartber
kommunizieren, was sie tun, und treffen Sie alle ndtigen
Sicherheitsvorkehrungen.

VORSICHT
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.4 Not-Halt

Wenn sich der Manipulator wahrend des Betriebes unnormal bewegt, driicken Sie sofort
den Not-Halt-Taster. Der Taster unterbricht die Stromversorgung der Motoren, sodass
der Arm so schnell wie moglich mithilfe der generatorischen Bremse und der
mechanischen Bremse angehalten wird.

Vermeiden Sie es jedoch, den Not-Halt-Taster unndétig zu driicken, wahrend der
Manipulator normal arbeitet. Andernfalls kann der Manipulator gegen die
Peripheriegerdte schlagen, da sich die Bewegungsbahn wahrend des Anhaltens des
Robotersystems von der Bewegungsbahn im normalen Betrieb unterscheidet.

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

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

Freischwingende Strecke beim Not-Halt

Der arbeitende Manipulator kann 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 abhangig von den folgenden Bedingungen variieren.
Greifergewicht, Werksttickgewicht, Arbeitsposition,
Weight/Speed/Accel-Einstellungen, etc.

Bedingungen fir die Messung

LS3-401* | LS6-602*
Accel Setting 100 100
Speed Setting 100 100 /\
Load [kg] 3 4 /f \\
Weight Setting 3 4 / Startposition
- \ der
Bewegung
Punkt, an dem “/ ,
das 1 Achse / ™~ Zielposition

Not-Halt-Signal
eingegeben wird

2. Achse

/' 4———| Stoppposition

Steuerung RC90
Manipulator LS3-401* LS6-602*
) ) 1. + 2. Achse [s] 0,4 0,7
Freie Laufzeit
3. Achse [s] 0,1 0,2
1. Achse [Grad] 110 100
Freier Laufwinkel 2. Achse [Grad] 20 45
1. + 2. Achse [Grad] 130 130
Freischwingende
g 3. Achse [mm] 20 50
Strecke

LS Rev. 4



Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.5 Manuelle Manipulatorbewegung im Not-Halt-Modus

HINWEIS LS3:

&

LS6:

LS Rev. 4

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

1LAm..... 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.
Driucken Sie den Bremsfreigabetaster und bewegen Sie die
Achse auf/ab.

4. Achse LS3: .Drehen Sie die Z-Achse manuell.

LS6: Die Z-Achse kann nicht manuell gedreht werden, solange
die Magnetbremse der Z-Achse nicht geldst wird.
Driicken Sie den Bremsfreigabetaster und bewegen Sie
die Z-Achse.

2. Achse
(dreht)

3. Achse
Bremsfreigabetaster

2. Arm

3. Achse @;ﬁ? 1 Arm

(Aufwarts/Ab- - .
wérts) —
4. Achse

(Abbildung: LS3-401S)
(dreht)

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

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

Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse. Wenn der Bremsfreigabetaster
im Not-Halt-Modus betatigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen der 3. und 4. Achse
gelost.

Passen Sie auf die fallende und rotierende Z-Achse auf, wéhrend der
Bremsfreigabetaster gedriickt wird, da diese durch das Gewicht des Greifers abgesenkt
werden kann.



Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.6 Beschriftungen am Manipulator

Die folgenden Aufkleber sind nahe den Stellen des Manipulators angebracht, an denen
besondere Gefahr besteht.

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

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

Label HINWEIS
WARNING o _
oo measures o Bevor Sie die Sockel-Befestigungsschrauben
A /'\prevmtﬂ'le I6sen, halten Sie den Arm und binden Sie ihn
= h"‘;“gp‘ﬁm‘g fest, um Hande und Finger davor zu schiitzen,
before removing im Manipulator eingeklemmt zu werden.
bese mounting bos.
AWAFINING Betreten Sie nicht den Arbeitsbereich, wéhrend
@l |[When moving, der_ Manipulator in _Betrieb ist. Es besteht
B robot arm Kollisionsgefahr zwischen Roboterarm und
B3y | can cause death, Bediener. Dies ist extrem gefahrlich und kann
Bi,s:l;'toismgl’uw' zu  schwerwiegenden  Sicherheitsproblemen
work envelope. fihren.
Es besteht gefahrliche Spannung, wahrend der
c Manipulator EINgeschaltet ist. Um einen
elektrischen Schlag zu vermeiden, beriihren Sie
WARNING keine elektrischen Teile im Inneren.

Wenn sie zu nah an bewegliche Teile kommen,
kénnen Hand oder Finger zwischen Z-Achse

D \g’al WARNING und Abdeckung gequetscht werden.

155 rot putyour Fand on ovi = * Auf Manipulatoren mit Faltenbalgen ist der
pEy P Aufkleber als Warnung vor einer Quetschgefahr
fur Hand und Finger nicht angebracht.

MODEL : LS3-4018
SERIALNO. : *L.300000001*
MANUFACTURED : 03/2011

WEIGHT : 14kg MAX PAYLOAD : 3kg
MOTOR POWER

E AXIS1 : 200W AXIS2 : 100W

AXIS3 : 100W AXIS4 : 100W

SEIKO EPSON CORPORATION
MADE IN CHINA .

8 LS Rev. 4



Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

LS3-401*
—~
o opie
I | =]
. ) — =
(gegeniiber- g g@
liegende Seite) T C
z

(Abbildung: LS3-401S)

LS6-602*
— S \Y 7
© =1
@ Sl
— ' \ o °

' C (obere Armabdeckung)

= ] T

(gegeniiberliegende | E Eg
Seite) )
| LAlg

(Abbildung: LS6-602S)
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

2. Spezifikationen

2.1 Eigenschaften der Manipulatoren der LS-Serie

10

Die Manipulatoren der LS3-Serie sind hoch entwickelte Manipulatoren, die fir hohe
Geschwindigkeit und ein sehr gutes Preis-Leistungsverhaltnis stehen.
Die Manipulatoren der L S-Serie haben folgende Eigenschaften:

Resolver fir das Positionsmesssystem

Da keine eektrischen Bauteile enthalten sind, weist der Resolver eine hohe
Bestandigkeit gegentiber Umwelteinfliissen und kaum Ausfalle auf.

Das Resolver-Board und die Batterie sind im Inneren des Manipulators befestigt;
aus diesem Grund ist beim Trennen des M/C-Kabels keine Kalibrierung
erforderlich.
Hohe Kapazitat
Ein zuléssiges Moment der U-Achse von bis zu
0,12 kg-m? (L S6) / 0,05 kg-m? (L S3)
wird unterstiitzt.
Grol3e Lasten werden durch die optimierte Steuerung zuverléssig bewegt.

Taktzeitoptimierung durch Hochgeschwindigkeitsbewegungen

Die Taktzeit fur weitrdumige Bewegungen wird durch Anpassung der héchsten
Geschwindigkeit optimiert. (LS3).

Die Takizeit fur prézise Bewegungen wird durch die Geschwindigkeit der
Beschleunigung/Verzégerung, die fir jede Nutzlast optimiert ist, und der
Sop-Short-Technologie erhoht.

LS Rev. 4



Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

2.2 Modellnummer

LS3-401S

Umgebung
S |: Standard
C |: Reinraum

3. Achse Hub
1
2

Armléange
40 |:400 mm
60 |: 600 mm

Nutzlast
3 |:3kg
6 |:6kg

Umgebung
Reinraum-Modell

: 150 mm : Standard-Modell
: 120 mm : Reinraum-Modell (mit Faltenbalg)
: 200 mm : Standard-Modell
: 170 mm : Reinraum-Modell (mit Faltenbalg)

Dieses Modell verfligt Uber zusétzliche Vorrichtungen, die den Staub reduzieren, der
durch den Manipulator abgegeben wird, um den Gebrauch in Reinraum-Umgebungen
zu ermdglichen.

Fur néhere Informationen zu den Spezifikationen lesen Sie Einrichten und Betrieb: 2.4

Soezfikationen.

Modelle
Nutzlast Armlange Umgebung 3. Achse Hub Modellnummer

Standard 150 mm LS3-401S

3 kg 400 mm -
Reinraum 120 mm LS3-401C
Standard 200 mm LS6-602S

6 kg 600 mm -
Reinraum 170 mm LS6-602C

LS Rev. 4
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

2.3 Bauteilenamen und Aul3enabmessungen

2.3.1 LS3-401*
Standard-Modell LS3-401S

LED

Arm 3. Achse
Bremsfreigabetaster

Arm 2. Achse

Sockel

Schnellkupplungen (schwarz

MT-Aufkleber oder blau) fir g4 mm
(nur fur Kunden- Schnellkupplungen Pneumatikschlauche
spezifikationen) (schwarz oder blau)

_ R i = = fur @6 mm Anwenderver-
Signatur-Aufkleber i Pneumatikschlauche F -

- QY fH kabelung (15-Pin
Seriennr. des
( E @@ D-Sub)

Manipulators) w\ Schnellkupplungen @
|~ Stromkabel

(weil®) fir 6 mm
Ve Pneumatikschlauche

ITT 8 fam

oooo0

@‘L\Signalkabel

CE-Kennzeichen

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

- Wenn die LED leuchtet, wird dem Manipulator Strom zugefiihrt. Arbeiten bei EINgeschalteter
Spannung sind extrem gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer
Fehlfunktion des Robotersystems fiihren. Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung der
Steuerung AUSgeschaltet ist, bevor Sie Wartungsarbeiten durchfiihren.

12 LS Rev. 4



Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

Standard-Modell LS3-401S

50 175 225 135
20— a-Maxe
..
2-M3x10 _ 299
4-09
2109 120 45
@30
Y M |
nF———————&
O
’IL |(\u N
m
) o
< 3
>
<
”v'! Ir=1 =
* o) L
R S ==
— —
: T B
S ||
- Q
M m
=] ™~ O
ﬂ - —
I " ol | 45 135 ]
n [*a}
o 130.2 Platz fir Kabel
(*) zeigt _die Hubweite durch mindestens 90
mechanischen Stopper an.
@6H7 ()
58 20 g / 180
H 151 (%
(=]
© Ve
=
O]
|
iim]
& ¢ )
6-50.012 ~N
(|| ]|
vV
)
1 mm flacher Schnitt 2
£ [18)
@3,90° konisches Loch —
N g} =]
=}
T
‘ | Max. @11 Durchgangsbohrung
@16 h7 Durchmesser
Detailansicht A @30  Durchmesser des mechanischen Stoppers
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

Reinraum-Modell LS3-401C

Die folgenden Abbildungen zeigen die zusétzlichen Teile und Spezifikationen des
Reinraum-Modells im Vergleich zum Standard-Modell, bezogen auf AuRerlichkeiten.

Oberer
Faltenbalg
(o]e]
ool
Unterer Abluft-Ausgang ,
Faltenbalg H
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Reinraum-Modell LS3-401C

.50 175 225 135

[T1—4Mmaxe

80
100
120
140

2-09

30]\_4-09
120 45
@ 30
!
9.
L
rd _ﬂ ]
2
« 2 ©
5 E E
=
| =]
=] —
o A | L,
=] | w———— [
* 1
=T T k.
o~ . )
o
L! !J % § 1T
ol |45 135 ]
[=e] [Fa] L
n o Platz fir Kabel
* 1312 mindestens 90
(*) zeigt die Hubweite durch @6H7 ()
mechanischen Stopper an. — 180
(=]
q +0.05
58 20 S | 1517
[e]
O e
e a
(=)
N LySdid
O
2-M4x8 L Fyeyi

0.012

1 mm flacher Schnitt
@3,90° konisches Loch
=i 2
=i
‘ | Max.@11 Durchgangsbohrung
@16 h7 Durchmesser
Detailansicht A ' @30 Durchmesser des mechanischen Stoppers
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

2.3.2 LS6-602*
Standard-Modell LS6-602S

LED

Arm 3. Achse
Bremsfreigabetaster

MT-Aufkleber
(nur fur Kunden-

spezifikationen) m [
B ~]

Signatur-Aufkleber “[E

(Seriennr.des g |

Manipulators) jﬁ]

CE-Kennzeichen @ — 1
n?“_

HINWEIS

&

- Wenn die LED leuchtet, wird dem Manipulator Strom zugefiihrt.

—

- Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse.
Not-Halt-Modus betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen der 3. und 4. Achse geldst.

Sockel

Schnellkupplungen (schwarz
oder blau) fur 84 mm
Schnellkupplungen  Pneumatikschlauche
(schwarz oder blau)
flir @6 mm L

Pneumatikschlauche
kabelung

Schnellkupplungen (15-Pin D-Sub)
(weilR) fur @6 mm

Pneumatikschlauche Stromkabel

Signalkabel

Wenn der Bremsfreigabetaster im

Arbeiten bei EINgeschalteter

Spannung sind extrem geféhrlich und konnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer

Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung der

Steuerung AUSgeschaltet ist, bevor Sie Wartungsarbeiten durchfiihren.

16
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

Standard-Modell LS6-602S

57.7 275 ) 325 135
| 1658 |
@134 20 20]4-M4x6

o S 7N oo o
28! - [659¢ = —— JBpSee
2-M4 Durchgangsbohrung | 150 30 4-©9 Dulrchgangs-
bohrung
o 238
I o
< 8
@™ | ;
8 - <
=
| ]
o A 3 | | I |
S| o) T w0
S = &
N —
[ S = B
. | 1l o, = 80, 135 | |Platz fur Kabel
ad [ 2234 | mindestens 90
‘_'(*) zeigt die Hubweite durch mechanischen Stopper an.
~ 150 20
4135 20 4-M4x10 195
2-M4x10 6.7 6 '9%"?Durchgangs- | w©
bohrung g (1, 6]
. o — ; F
| ™l o
J g ] o |
4-M4x10 ol |\ 1807%%
2 @6 H7(*39"? )Durchgangs-
0 bohrung
.
IR [ 1] |
I
™
w
1 mm flacher Schnitt [o
@ 3,90° konisches Loch ‘ | I
R g 8
2 S

| Max. @ 14 Durchgangshohrung
| @ 20 h7 Durchmesser
| | @ 40 Durchmesser des mechanischen Stoppers
Detailansicht A
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Reinraum-Modell LS6-602C

Die folgenden Abbildungen zeigen die zusétzlichen Teile und Spezifikationen des
Reinraum-Modells im Vergleich zum Standard-Modell, bezogen auf AuRerlichkeiten.

Oberer
Faltenbalg

Abluft-Ausgang

Unterer
Faltenbalg
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Reinraum-Modell LS6-602C

57.7 275 ~ 325 _ 135

| 165.8] .
2-M4 Durchgangsbohrung_‘ 2134 20, 2'0| 2-M4x6

wn ~ ~ IOI
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- [[oe — SO N B
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o
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= _ o
b 3 - T L
b S 60, 135 | PlatzfirKabel
A | 223.4 | mindestens 90
S () zeigt die Hubweite durch mechanischen Stopper an.
150 20
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A N I — O bohrung s} 10|
‘ _ 0 f _| °
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B bohrung

.
(s3]
1 mm flacher Schnitt o) Q)]
0 3,90° konisches Loch l '
—~ - °
|
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| '@ 20 h7 Durchmesser
|@ 40 Durchmesser des mechanischen Stoppers
@90

Detailansicht A
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2.4 Spezifikationen

Parameter LS3-401* LS6-602*
1.&2. Arm 400 mm 600 mm
Armlange 1. Arm 225 mm 325 mm
2. Arm 175 mm 275 mm
1. & 2.Achse 6000 mm/s 6800 mm/s
Max. Geschwindigkeit*1 | 3. Achse 1100 mm/s
4. Achse 2600 Grad/s 2000 Grad/s
1, 2. Achse + 0,01 mm + 0,02 mm
Wiederholgenauigkeit 3. Achse +0,01 mm
4. Achse +0,01 Grad
Nennwert 1lkg 2 kg
Nutzlast (Last) Ma. 3kg 6 kg
4. Achse erlaubtes Nennwert 0,005 kg m? 0,01 kg m?
Tragheitsmoment  *2 | Max. 0,05 kg m* 0,12 kg m?
1. Achse 0,000439 Grad/Pulse 0,000275 Grad/Pulse
Aufidsung 2. Achse 0,000439 Grad/Pulse
3. Achse 0,000799 mm/Pulse 0,000814 mm/Pulse
4. Achse 0,001927 Grad/Pulse 0,001465 Grad/Pulse
Durchmesser 516 mm 520 mm
der Z-Achse
Hand Durchgangs-
g 11 mm 2 14 mm
bohrung
120 x 120 mm / 135 x 120 mm 150 x 150 mm
Montagebohrung ___(freie Wahl einer Bohrung,) |
4-M8
Gewicht (ohne Kabel) 14 kg: 31 1b | 17 kg: 37,51b
Antriebsmethode Alle Achsen AC Servomotor
1. Achse 200 W
Motorleistungsaufnahme | 2. Achse 100 W | 200w
3. Achse 100 W
4. Achse 100 W
Option | Einbauumgebung Reinraum *3
3. Achse Abwaérts-Kraft 100 N

Anwenderverkabelung elektrisch

15 (15-polig: D-Sub)

Anwenderanschliisse

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

Pneumatik 1 Pneumatikschlauch (2 4 mm): 0,59 Mpa (6 kgf/cm?*: 86 psi)
Umgebungsbe | Umgebungstemperatur 5 bis 40 °C (mit minimaler Temperaturschwankung)
dingungen Relative Luftfeuchtigkeit 10 bis 80 % (nicht kondensierend)

Schallpegel *4

Laeq = 70 dB (A)

Verwendbare Steuerung

RC90

SPEED

1 bis (5) bis 100

ACCEL *5

1 bis (10) bis 120

SPEEDS

1 bis (50) bis 2000

Zuordenbarer Wert ACCELS

1 bis (200) bis 25000

() Standardwerte
FINE

0 bis (1250) bis 65000

WEIGHT

0,275 bis (2,275) bis

0,175 bis (1,175) bis 3,175 6.275

MTBF

3 Jahre

Sicherheitsstandard

ANSI/RIA R15.06-1999

20
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

Parameter LS3-401* | LS6-602*
NFPA 79 (Ausgabe 2007)
CSA/CAN Z434-03 (Februar 2003)
CE-Kennzeichnung — Maschinen-, Niederspannungs- und
EMV-Richtlinie
Parameter LS3-401S | LS3-401C | LS6-602S | LS6-602C
1. Achse +[]132Grad
Max. 2. Achse +[1141Grad +[]150Grad
Arbeitsbereich | 3. Achse 150 mm | 120 mm 200 mm | 170 mm
4. Achse +[]360Grad
1. Achse — 95574~505174 Pulse —152918~808278 Pulse
Max. 2. Achse + 320854 Pulse + 341334 Pulse
Pulse-Bereich | 3, Achse —187734~0 Pulse | —150187~0 Pulse | —245760~0 Pulse | —208896~0 Pulse
4. Achse + 186778 Pulse + 245760 Pulse

*1: Beim PTP-Befehl.

*2:

*3:

*4:

*5:

LS Rev. 4

Die maximale Geschwindigkeit fiir den CP-Befehl betrdgt 2,000 mm/s in der horizontalen Ebene.

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

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

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

Entfernen Sie nicht die Wartungsabdeckung auf der Vorderseite des Sockels.

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

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

Reinheitsgrad:  1SO-Klasse 4 (1S014644-1)

Abluftsystem:  Durchmesser Abluft-Ausgang:

Innendurchmesser: g 12 mm / AuRendurchmesser: 16 mm
Polyurethan-Schlauch

AuRendurchmesser: g 12 mm (Innendurchmesser: g 8 mm) oder
Innendurchmesser 216 mm

Empfohlene Abluft-Durchflussmenge: ca. 1.000 cm®/s (normal)

Abluftschlauch:

Fir die Messung missen die folgenden Bedingungen fiir den Manipulator erfllt sein:
Betriebsbedingungen: Unter Nennlast, 4-Achsen simultane Bewegung, maximale Geschwindigkeit,
maximale Beschleunigung und 50 % Leistung.

Gegentiiber dem Manipulator, 1000 mm vom Arbeitsbereich entfernt, 50 mm Gber
der Installationsoberflache.

Messpunkt:

Wahrend des Normalbetriebs ist die Accel-Einstellung 100 die optimale Einstellung, die wahrend der
Positionierung ein Gleichgewicht zwischen Beschleunigung und Vibration gewahrleistet.

Es ist jedoch mdglich, dass Sie den Manipulator mit einer hdheren Beschleunigung betreiben miissen, um
die Zykluszeit zu verkiirzen, indem Sie die Vibration wéhrend der Positionierung erhéhen. Waéhlen Sie
in diesem Fall eine Accel-Einstellung gréRer 100.

Wenn Sie einen hoheren Accel-Wert einstellen, kann im Dauerbetrieb schneller ein Uberlastungsfehler
oder ein Uberhitzungsfehler auftreten. Ein hoher Accel-Wert wird nur fiir Bewegungen empfohlen, fiir
die er tatsachlich erforderlich ist.
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2.5 Einstellen des Modells

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

AN

Wenn es jedoch erforderlich ist, die Einstellung des Manipulator-Modells zu
andern, stellen Sie sicher, dass dies fachgerecht erfolgt. Eine unsachgemale
Einstellung des Manipulator-Modells kann zu einem fehlerhaften Betrieb oder
einem Ausfall des Manipulators fihren und/oder Sicherheitsprobleme

VORSICHT
verursachen.
rg/)vas Wenn ein MT-Aufkleber auf der Riickseite eines Manipulators angebracht ist, verflgt

22

dieser Manipulator Uber kundenspezifische Besonderheiten.  Kundenspezifikationen
kénnen eine andere Art der Konfiguration erfordern. Prifen Sie die Nummer der
Kundenspezifikation auf dem MT-Aufkleber und wenden Sie sich an uns, wenn
erforderlich.

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

LS Rev. 4
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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 * 5hbis40 °C (mit minimaler Temperaturschwankung)
relative Luftfeuchtigkeit 10% bis80%  (nicht kondensierend)

Rauschen des ersten
Transienten

2 kV oder weniger

elektrostatische Stérungen | 6 kV oder weniger

Umgebung - In Innenrédumen installieren.

- Halten Sie direktes Sonnenlicht fern.

- Haten Sie Staub, ©6ligen Rauch, Salzhaltiges,
Metallpulver oder andere Fremdkorper fern.

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

- Halten Sie Wasser fern.

- Vermeiden Sie St6f3e oder Vibrationen.

- Halten Sie Quellen elektrostatischer Stérungen fern.

HINWEIS Manipulatoren sind nicht geeignet fir den Betrieb in rauen Umgebungen wie
& beispielsweise in Lackierereien usw. Wenn Sie Manipulatoren in unangemessenen
Umgebungen einsetzen mochten, die nicht die oben genannten Bedingungen erfillen,
setzen Sie sich bitte mit unsin Verbindung.
* Die angegebenen Umgebungstemperatur-Bedingungen gelten nur fir die
Manipulatoren.  Informationen zur angeschlossenen Steuerung finden Sie im
Handbuch der Steuerung.

Besondere Umgebungsbedingungen
Die Manipulatoroberfléche ist grundsétzlich olbesténdig. Wenn der Manipulator
jedoch bei Ihrer Anwendung gegen bestimmte Olsorten geschiitzt sein muss, wenden
Sie sich bitte an Ihren Handler vor Ort.
Schnelle Temperatur- und Feuchtigkeitsveranderungen kénnen zu einer Kondensation
im Inneren des Manipulators fihren.
Wenn der Manipulator bei lhrer Anwendung mit Lebensmitteln arbeitet, wenden Sie
sich hitte an lhren Handler, um zu kldren, ob der Manipulator den Lebensmitteln
schadet.
Der Manipulator kann nicht in Umgebungen eingesetzt werden, in denen Sauren oder
Basen verwendet werden. In einer salzhaltigen Umgebung, in der sich leicht Rost
bildet, besteht die Gefahr, dass der Manipulator rostet.
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m Installieren Sie einen Fehlerstromschutzschalter am Netzanschlusskabel der

& Steuerung, um einen elektrischen Schlag oder einen Zusammenbruch der

Stromversorgung durch einen Wassereinbruch zu vermeiden. Sehen Sie fir jede
Steuerung einen Fehlerstromschutzschalter vor. Fir Details, lesen Sie das
Steuerungs-Handbuch.

WARNUNG

® Vermeiden Sie bei der Reinigung des Manipulators das starke Abreiben mit
Alkohol oder Benzol, da ansonsten die lackierte Oberflache matt wird.

g VORSICHT
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3.2 Basistisch

Ein Basistisch zur Befestigung des Manipulators wird nicht mitgeliefert.  Bitte fertigen
oder besorgen Sie selbst den Basistisch fur Thren Manipulator. Die Form und die Grof3e
des Basistisches unterscheiden sich abhéngig von der Verwendung des Robotersystems.
Als Empfehlung listen wir hier einige Anforderungen an Manipulator-Tische auf.

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

LS3-401* LS6-602*
Max. Drehmoment in horizontaler Ebene 250 Nm 350 Nm
Max. horizontal e Reaktionskraft 1000 N 1500 N
Max. vertikale Reaktionskraft 1000 N 1500 N

Die fur die Montage des Manipulator-Sockels erforderlichen Gewindebohrungen sind
M8-Bohrungen. Verwenden Sie Befestigungsschrauben mit Spezifikationen gemai
1SO898-1 Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9.

Fir Informationen zu den Abmessungen lesen Sie Einrichten und Betrieb: 3.3
M ontageabmessungen.

Die Platte fir die Manipulator-Montagefl&che sollte etwa 20 mm stark oder stérker sein
und aus Stahl bestehen, um die Vibrationen zu reduzieren. Die Oberflachenrauheit der
Stahiplatte 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 eéinem Durchmesser von mindestens M 16.

Beachten Sie die folgenden Abbildungen, wenn Sie die Kabel durch die Bohrungen fihren.

(Einheit: mm)
44
Signalkabel- Stromkabel-
stecker stecker

Entfernen Sie nicht die M/C-Kabel vom Manipulator.

HINWEIS Lesen Sie in Bezug auf die Umgebungsbedingungen und den erforderlichen Platz zuerst
&~ das Seuerungshandbuch, bevor Sie die Steuerung auf den Basistisch stellen.
® Um Sicherheit zu gewéhrleisten, muss eine Sicherheitsabschrankung fir das
& Robotersystem installiert werden.
Nahere Informationen zur Sicherheitsabschrankung finden Sie im EPSON RC+
WARNUNG Benutzerhandbuch.

LS Rev. 4
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3.3 Montageabmessungen

26

Der in den Abbildungen gezeigte maximale Arbeitsraum gilt fir einen Greiferradius von
weniger als 60 mm. Definieren Sie Arbeitsraum bis zur duersten Kante des Greifers,
wenn der Radius des Greifers 60 mm Uberschreitet.

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 aulRer dem Platz fir die Montage des Manipulators, der
Steuerung und der Peripheriegeréte auch folgenden Platz beriicksichtigen.

Platz zum Teachen

Platz fir Wartung und Inspektion
(Stellen Sie sicher, dass Sie ausreichend Platz lassen, um die Abdeckungen und
Platten fir Wartungsarbeiten zu 6ffnen.)

Platz fur Kabel

Der Mindestbiegeradius des M otorkabels betragt 90 mm. Wenn Sie das Kabel anschlief3en,
halten Sie ausreichend Abstand zu Hindernissen. Lassen Sie zusétzlich ausreichend Platz
fUr andere Kabel, so dass diese nicht gewaltsam gebogen werden.

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

3.3.1 LS3-401*
Standard-Modell: LS3-401S

Mittelpunkt der 3. Achse

&

Maximaler Raum

Arbeitsbereich

3255
3335

Durch mechanischen Stopper

n begrenzter Bereich
%)
Sockel-Montageflache
o
A /
m|
ol
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Reinraum-Modell: LS3-401C

10.5

120

3.8

Mittelpunkt der 3. Achse

&

Maximaler Raum

Arbeitsbereich

3255
3335

Sockel-Montageflache

‘:’(90
Durch mechanischen Stopper
begrenzter Bereich
= — — —
[e
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28

200 10

11.8

3.3.2 LS6-602*
Standard-Modell: LS6-602S

Mittelpunkt der 3. Achse

N)
(bfo
o

Y
ij

Maximaler Raum

Arbeitshereich

492.5
504

Durch mechanischen Stopper
begrenzter Bereich

L

— Sockel-Montageflache

/
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Reinraum-Modell: LS6-602C
Mittelpunkt der 3. Achse

Maximaler Raum

Arbeitsbereich

&Y
,%‘
/ .,

504

4925

Durch mechanischen Stopper
begrenzter Bereich

380

Sockel-Montageflache

Vv

170
~—_

9.8
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3.4 Auspacken und Transport

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

AN

WARNUNG

Nur autorisiertes Personal darf einen héngenden Transport durchfihren 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 Schaden an Gerdten des Robotersystems
fuhren.

AN

VORSICHT

Verwenden 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 Manipulator ist mit einem Kabelbinder gesichert. Entfernen Sie den
Kabelbinder erst nach der Installation, um zu vermeiden, dass Sie lhre Hande
oder Finger quetschen.

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

Wenn Sie die Unterseite des Sockels von Hand halten, gehen Sie mit aul3erster
Vorsicht vor, um zu verhindern, dass lhre Hande oder Finger gequetscht werden.

LS3-401" ca. 14 kg :31 Ib.
LS6-602" ca. 17 kg :37.5 Ib.

Abbildung: LS3-401*

Stabilisieren Sie den Manipulator von Hand, wenn Sie ihn hochheben.

Wenn Sie den Manipulator lGiber eine lange Strecke transportieren, befestigen Sie
ihn direkt an der Liefervorrichtung, so dass er nicht umkippen kann.
Wenn nétig, verpacken Sie den Manipulator genauso, wie er geliefert wurde.

30
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3.5 Installationsvorgang

® Das Robotersystem muss so installiert werden, dass die Beeintréachtigung von
Gebauden, Stitzen, Betriebsmitteln, anderen Maschinen und Ausriistungen, die
VORSICHT maoglicherweise auch eine Quetschgefahr darstellen kdnnen, vermieden wird.

3.5.1 Standard-Modell

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

LS3-401*: ca. 14 kg: 31 Ib.
LS6-602*: ca. 17 kg: 37,5 Ib.

VORSICHT

Standard-Modell

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

HINWEIS Verwenden Sie Schrauben mit
& Spezifikationen gemafd 1SO898-1
Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9.

4-M8x25
Federscheibe

=3

Unterleg-
scheibe

; Schrauben-

L __bohrung

(Tiefe mind.
20 mm)

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

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

Kabel-
binder

LS Rev. 4 31



Einrichten und Betrieb 3. Umgebungen und Installation

3.5.2 Reinraum-Modell
(1) Entpacken Sie den Manipulator auf3erhalb des Reinraums.

(2) Befestigen Sie den Manipulator mit Schrauben an der Liefervorrichtung
(z. B. Palette), sodass er nicht herunterfallt.

(3) Entfernen Sie Staub auf dem Manipulator mit einem fusselfreien Tuch und etwas
Alkohol oder destilliertem Wasser.

(4) Tragen Sie den Manipulator in den Reinraum.

(5) Beachten Sie die Vorgehensweise fur die Installation Ihres Manipulator-Modells und
installieren Sie den Manipulator.

(6) Schlieffen Sie einen Abluftschlauch am Abluftausgang an.

3.6 Anschluss der Kabel

/A\

WARNUNG

m Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie

den Netzstecker aus der Steckdose. Schliel3en Sie das Netzanschlusskabel an
eine geeignete Netzsteckdose an. SchlieRen Sie es NICHT direkt an die
Fabrik-Spannungsversorgung an.

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

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

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

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

AN

VORSICHT

Wenn Sie den Manipulator mit der Steuerung verbinden, vergewissern Sie sich,
dass die Seriennummern auf jedem Geréat zusammenpassen. Eine unsachgemafe
Verbindung zwischen der Steuerung und dem Manipulator kann nicht nur eine
unzureichende Funktion des Robotersystems verursachen, sondern auch zu
ernsten Sicherheitsproblemen fiihren. Die Anschlussmethode variiert entsprechend
der verwendeten Software. Nahere Informationen zum Anschluss finden Sie im
Steuerungs-Handbuch.

Wenn ein Manipulator der G-Serie oder der E2-Serie an die Steuerung der PS-Serie
(ProSix) angeschlossen wird, kann dies zu einem Ausfall des Manipulators fiihren.

32
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Wenn der Manipulator ein Reinraum-Modell ist, beachten Sie Folgendes:
Wenn der Manipulator ein Reinraum-Modell ist, verwenden Sie ihn mit einem
Abluft-System.
Fur Details, lesen Sie Einrichten und Betrieb: 2.4 Specifications.

Kabelanschliisse

Stromanschluss

Signalanschluss
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3.7 Anwenderkabel und Pneumatikschlauche

AN

®m Die Verdrahtung sollte ausschlie3lich von autorisiertem und zertifiziertem

Personal durchgefuhrt werden.

Eine Verdrahtung durch nicht autorisiertes oder

nicht zertifiziertes Personal kann zu Personenschaden und/oder zu Fehlfunktion

VORSICHT |  des Robotersystems fiihren.
Anwenderkabel und Pneumatikschlduche sind im Kabelbaum enthalten.
Elektrokabel
Nennspannung | Zulassiger Strom | Adernanzahl | Nominaler Querschnitt Anmerkung
AC/DC30V 1A 15 0,211 mm? verdrilltes K abel
A m Der Manipulator ist nicht fur eine Stromstéarke Uber 1 A ausgelegt.

WARNUNG

Hersteller Standard
Geewgneter | \E | pA-15PFN (Lotanschluss)
15 Pin Anschluss
R e O (Anschluss Befestigungsschraube:
Gehause JAE |DA-C8-J10-F2-1R NI, 4-40 NC)

Anschliisse mit derselben Nummer, angegeben auf den Steckern an beiden Enden der

Kabel, sind miteinander verbunden.

Pneumatikschlauche

LS3-401*

)i

LS6-602*

Max. verwendbarer pneumatischer

Druck Pneumatikschlauche

AuRendurchmesser x
Innendurchmesser

2

g6 mmx g4 mm

0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi) ;

g4mmx @g2.5mm

Pneumatikschnellkupplungen  fir

g 6 mm und 4 mm (Auendurchmesser)

Pneumatikschl auche befinden sich an beiden Enden der Pneumatikschlduche.

Detailansicht A

Schnellkupplung (schwarz oder

blau) fur 86 mm
Pneumatikschlauch

Schnellkupplung (weil3) fur
@6 mm Pneumatikschlauch

Schnellkupplung (schwarz
oder blau) fur @4 mm

Bremsfreigabetaster

Anwenderver-
kabelung
(15-Pin D-Sub)

Pneumatikschlauch

Detailansicht B

Rini)iifaid

oder blau) fir g4 mm
Pneumatikschlauch

Schnellkupplung (schwarz @
oder blau) fur g6 mm —] B = [
Pneumatikschlauch g

Schnellkupplung (weil}) 2

| fur 6 mm

LLLYY

e.

%{@
L

Pneumatikschlauch

&

Abluft-Ausgang (nur
Reinraum-Modell)

Schnellkupplung (schwarz

Schnellkupplung (blau) \
fur g6 mm
Pneumatikschlauch

Detailansicht C

Schnellkupplung (blau) fur
@4 mm
Pneumatikschlauch

(o0
(0=

Schnellkupplung
weil}

Ur @6 mm o
Pneumatikschlauch |4, s
Anwenderver-
kabelung (15-Pin D-Sub) \

Abluft-Ausgang (nur
Reinraum-Modell)
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3.8 Standortwechsel und Lagerung

3.8.1 Vorkehrungen fur Standortwechsel und Lagerung

Beachten Sie Folgendes, wenn Sie den Standort des Manipulators wechseln, den
Manipul ator 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 hadngenden Transport durchfiihren und
einen Kran oder Gabelstapler bedienen. Das Ausfiihren dieser Tatigkeiten durch
nicht autorisiertes Personal ist extrem gefahrlich und kann zu schweren
Verletzungen und/oder schweren Schaden an Gerdten des Robotersystems
fuhren.

AN

VORSICHT

Bevor Sie den Standort des Manipulators wechseln, knicken Sie den Arm ein und
sichern Sie ihn fest mit einem Kabelbinder, 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 stiutzen kann dazu fuhren, dass er fallt und Ihre Hande,
Finger oder Flf3e quetscht.

Um den Manipulator zu tragen, brauchen Sie zwei oder mehr Personen, um den
Manipulator an der Liefervorrichtung zu befestigen oder die Unterseite des 1.
Arms, die Unterseite der Hauptkabelfihrung und den Boden des Sockels von
Hand zu halten. Wenn Sie die Unterseite des Sockels von Hand halten, gehen
Sie mit Aul3erster Vorsicht vor, um zu verhindern, dass lhre Hande oder Finger
gequetscht werden.

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

LS Rev. 4

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

Wenn der Manipulator nach einer langeren Lagerung wieder fir das
Robotersystem verwendet wird, fihren 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 die Kondensation
abgetrocknet ist.

Setzen Sie den Manipulator wahrend des Transportes keinen Schlagen oder
Erschitterungen aus.
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3.8.2 Standortwechsel

B Wenn Sie den Manipulator installieren oder seinen Standort dndern, fihren Sie

diesen Vorgang mit mindestens zwei Personen durch. Die Manipulatoren

haben das folgende Gewicht. Passen Sie auf, dass Sie Ihre Hande, Finger oder

A FuRe nicht quetschen und/oder dass kein Gerateschaden durch Herunterfallen
des Manipulators entsteht.

VORSICHT
LS3-401*: ca. 14 kg: 31 Ib.
LS6-602*: ca. 17 kg: 37,5 Ib.
(1) Schalten Siedie Spannungsversorgung an allen Geréten aus und ziehen Sie die Kabel
heraus.
yas Entfernen Sie die mechanischen Stopper, sofern Sie diese zur Begrenzung des

Arbeitsbereichs der 1. und 2. Achse verwenden. Nahere Informationen zum
Arbeitsbereich finden Sieim Kapitel Einrichten und Betrieb: 5.2
Arbeitsberei ch-Einstellung durch mechani sche Stopper.

(2) Bedecken Sieden Arm mit einem Tuch, um Beschadigungen zu vermeiden.
Binden Sie das untere Ende der Z-Achse und den Arm sowie den Sockel und den
Arm mit dem Kabelbinder zusammen.
Passen Sie auf, dass Sie sie nicht zu fest zusammenbinden. Ansonsten kann die
Z-Achse verbogen werden.

Beispiel fir Armhalteposition

Kabelbinder

Schraube:
M4 %20

(3) Halten Siedie Unterseite des 1. Arms von Hand fest, um die Befestigungsschrauben
Zu l6sen.
Entfernen Sie den Manipulator dann vom Basistisch.
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4. Einstellung des Greifers

4.1 Anbringen eines Greifers

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

AN

VORSICHT

Wenn Sie einen Greifer verwenden, der mit einer Greiferzange oder einer
Spannvorrichtung ausgestattet ist, schlieBen Sie Leitungen und/oder
Pneumatikschlduche richtig an, so dass die Greiferzange das Werkstick nicht
loslasst, wenn der Strom des Robotersystems AUSgeschaltet wird.
Unsachgemalies Anschlie3en der Kabel und/oder Pneumatikschlauche kann das
Robotersystem und/oder das Werkstiick beschadigen, weil das Werkstick
losgelassen wird, wenn der Not-Halt-Taster gedrtickt 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).

LS Rev. 4

Z-Achse

- Bringen Sie einen Greifer am unteren Ende der Z-Achse an.
Fir 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. Andernfals kann der mechanische Stopper der Obergrenze den
Manipulator treffen, wenn eine ,,Jump (Sprung)-Bewegung” ausgefihrt wird, sodass
das Robotersystem moglicherweise nicht richtig funktioniert.

- Verwenden Sie einen Klemmring mit einer M4-Schraube oder gréf3er, um den Greifer
an der Z-Achse zu befestigen.

Bremsfreigabetaster: LS3

- Die 3. Achse kann nicht manuell auf/ab bewegt
werden, da die elektromagnetische Bremse auf die
Achse wirkt, wéhrend der Strom des Robotersystems
AUSgeschaltet ist.

Dies verhindert, dass die Z-Achse gegen
Peripheriegeréte schldgt, fur den Fal, dass die
Z-Achse durch das Gewicht des Greifers abgesenkt
wird, wenn der Strom wéhrend des Betriebes
ausgeschaltet wird, oder wenn der Motor ausgeschaltet
wird, obwohl der Strom eingeschaltet ist.

Bremsfreigabe-
taster

. s . Die Z-Achse kann durch das
Um die 3. Achse auf/ab zu bewegen, wahrend ein | S 1 des Greifers

Greifer angebracht wird, schalten Sie die Steuerung | abgesenkt werden.
EIN und driicken Sie den Bremsfreigabetaster.

Dieser Knopf ist ein Taster; die Bremse wird nur geldst, wenn der Knopf gedriickt
wird.

- Selen Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wéhrend der Betdtigung des
Bremsfrei gabetasters aufgrund des Gewichtes eines Greifers absenken kann.
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Bremsfreigabetaster: LS6

Die 3. und 4. Achse konnen nicht manuell auf/ab bewegt werden, da die
elektromagnetische Bremse auf die Achsen wirkt, wahrend der Strom des
Robotersystems ausgeschaltet ist.

Dies verhindert, dass die Z-Achse gegen Peripheriegeréte schlagt, fir den Fall, dass
die Z-Achse durch das Gewicht des Greifers abgesenkt wird, wenn der Strom
wéhrend des Betriebes ausgeschaltet wird, oder wenn der Motor ausgeschaltet wird,
obwohl der Strom eingeschaltet ist.

Um die 3. Achse auf/ab zu bewegen oder die 4. Achse zu drehen, wéhrend ein Greifer
angebracht wird, schalten Sie die Steuerung EIN und bewegen Sie die Achse auf/ab
bzw. drehen Sie sie, wéhrend Sie den Bremsfreigabetaster driicken.

Dieser Knopf ist ein Taster; die Bremse wird nur geldst, wenn der Knopf gedriickt
wird.

Die entsprechenden Bremsen der 3 .und 4. Achse werden gleichzeitig gel 6st.

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

Layouts

Wenn Sie den Manipulator mit einem Greifer betreiben, kann der Greifer den
Manipulator aufgrund des AuRendurchmessers des Greifers, der Grofe des
Werkstiickes oder der Position des Armes behindern. Wenn Sie lhren Systemaufbau
entwerfen, beachten Sie den Storbereich des Greifers.
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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. [Einheit: mm]

LS3-401*

220

Von der Sockel- Montageflache

LS6-602*
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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 Werkstiicks) 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 ,, 4.3.1 Einstellen von Weight (Gewicht) und
4.3.2 Eingtellen 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 verkirzt und die Kapazitét fir grofRere Lasten
verbessert. Zusétzlich wird durch das Einstellen der Parameter die anhaltende Vibration
reduziert, die erzeugt wird, wenn das Tragheitsmoment an Greifer und Werkstiick grof3er
asdie Standardeinstellung ist.

4.3.1 Einstellen von Weight (Gewicht)

AN

VORSICHT

Das Gesamtgewicht von Greifer und Werkstiick darf bei LS3 3 kg und bei LS6
6 kg nicht Uberschreiten. Manipulatoren der LS-Serie sind nicht fur die Arbeit
mit Lasten Uber 3 kg (LS3) bzw. 6 kg (LS6) ausgelegt.

Stellen Sie den Weight-Parameter immer entsprechend der Last ein. Das
Einstellen eines Wertes, der kleiner ist als die tatsachliche Last, kann Fehler,
plotzliche StolRbewegungen und ungentgende Funktion des Manipulators
verursachen und/oder die Lebensdauer der Teile/Mechanismen verkirzen.

EPSON
RC+
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Die zuldssige Gewichtskapazitét (Greifer und Werkstiick) der L S-Serie betragt fur:

LS3: 1 kg as Nennwert/3 kg als Maximalwert,

LS6: 2 kg as Nennwert/6 kg als Maximalwert.

Wenn die Last (Gewicht von Greifer und Werkstiick) die Nennlast Uberschreitet, &ndern
Sie die Einstellung des Wei ght-Parameters.

Nachdem die Einstellung gedndert 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 Werkstlickes) an der Z-Achse kann durch die
Weli ght-Parameter eingestellt werden.

Geben Sie einen Wert in das Textfeld [Lasttragheit:] auf der [Inertial-Seite ([Tools] —
[Robotermanager]) ein.  (Sie kénnen den Inertia-Befehl auch im [Befehl seingabefenster]
ausfihren.)

Last auf dem Arm
Wenn Sie eine Kamera oder andere Geréte 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 Gert in der Nahe der 2. Achse anbringen: Wy = M (L1)%/(L1+L2)?
Wenn Sie das Gerdt am Ende des 2. Armsanbringen:  Wm =M (Lm)?/(Lo)?
Wwn  : &guivalentes Gewicht

M : Gewicht der Kamera usw.

L1 :Léngedes1. Armes

L  :Langedes2. Armes

Lm  :Abstand vom Drehzentrum der 2. Achse zum Schwerpunkt der
Kamera usw.

<Beispiel> Eine ,1 kg*-Kamera ist am Ende des Armes der L S3-Serie angebracht
(180 mm entfernt vom Drehzentrum der 2. Achse), welcher ein Lastgewicht

von ,1 kg“ hat.

M=1

Lo =175

Lm =225 Gewicht

Wi = 1x 225%/175? = 1,653 > 1,7 (aufrunden) Sor
W+Wy=1+17=27 M=1kg 2. Achse
Geben Sie, 2,7 als Weight-Parameter ein. W=1kg I —

Lm=225 mm
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4.3.2 Einstellen von Inertia (Tragheit)

Massentragheitsmoment und die Inertia-Einstellung
Das Massentragheitsmoment ist definiert als ,das Verhdtnis 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 zusétzlich an der Z-Achse angebrachten Objekten
(wie zum Beispiel einem Greifer) arbeitet, muss das Massentrégheitsmoment der Last
beachtet werden.

AN

VORSICHT

Das Massentragheitsmoment der Last (Gewicht von Greifer und Werkstiick)
muss fur LS3 0,05 kg m? bzw. fir LS6 0,12 kg m? oder weniger betragen.
Manipulatoren der RS-Serie sind nicht dafir ausgelegt, mit
Massentragheitsmomenten von tber 0,05 kg m? (LS3) bzw. 0,12 kg m? (LS6) zu
arbeiten.

Stellen Sie den Inertia-Parameter immer auf das richtige
Massentragheitsmoment ein. Das Einstellen eines Wertes, der kleiner als das
tatsdchliche Tragheitsmoment ist, kann Fehler, plotzliche StoRbewegungen und
ungenigende Funktion des Manipulators verursachen und/oder die Lebensdauer
der Teile/Mechanismen verkurzen.

EPSON
RC+
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Das zuléssige Massentrégheitsmoment der Last fiir Manipulatoren der L S-Serie betrégt:

L S3: 0,005 kg-m? al's Nennwert und 0,05 kg-m? al's Maximalwert.

LS6: 0,01 kg-m? al's Nennwert und 0,12 kg-m? als Maximal wert.

Wenn das Massentréagheitsmoment den Nennwert Uberschreitet, andern Sie die
Parameter-Einstellung fur das Tragheitsmoment tber den Inertia-Befehl. Nachdem die
Einstellung gedndert wurde, wird die maximae Geschwindigkeit der
Beschleunigung/Verzégerung der 4.Achse bel der PTP-Bewegung automatisch
entsprechend dem Tragheitsmoment-Wert eingestelIt.

Massentragheitsmoment an der Z-Achse
Das Massentrégheitsmoment (Gewicht von Greifer und Werkstlick) 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
([Tools] — [Robotermanager]) ein. (Sie konnen den InertiaBefehl auch im
[Befehlseingabefenster] ausfiihren.)

LS Rev. 4



Einrichten und Betrieb 4. Einstellung des Greifers

Grol3e der Exzentrizitat und Inertia-Einstellung

AN

VORSICHT

m Die GroRRe der Exzentrizitat der Last (Gewicht des Greifers und des Werkstlicks)

muss weniger als 150 mm betragen. Die Manipulatoren der LS-Serie sind nicht
dazu konstruiert, mit einer Exzentrizitats-GroRe zu arbeiten, die 150 mm
Uberschreitet. Stellen Sie den Parameter der GréRe der Exzentrizitat immer
entsprechend der Grol3e der Exzentrizitat ein. Das Einstellen eines Wertes, der
kleiner ist als die tatsachliche GroRe der Exzentrizitat kann Fehler, pl6tzliche
StolRbewegungen und ungeniigende Funktion des Manipulators verursachen
und/oder die Lebensdauer der Teile/Mechanismen verkirzen.

EPSON
RC+

LS Rev. 4

Die zulassige Grolie der Exzentrizitét der Last fir die LS-Serieist 0 mm als Nennwert und
150 mm as Maximalwert. Wenn die Grof3e der Exzentrizitdt der Last den Nennwert
Uberschreitet, andern Sie die Einstellung des Parameters der Gréf3e der Exzentrizitét des
Inertia-Befehls. Nachdem die Einstelung gedndert wurde, wird die maximale
Geschwindigkeit der Beschleunigung/Verzogerung des Manipulators bei  der
PTP-Bewegung automatisch entsprechend der ,, Grof3e der Exzentrizitdt* eingestellt.

Drehzentrum

Position des Schwerpunktes der Last

#  GroRe der Exzentrizitat (150 mm oder weniger)
| .

GroRRe der Exzentrizitat

GroRe der Exzentrizitat der Last an der Z-Achse
Die Grof3e der Exzentrizitét der Last (Gewicht des Greifers und des Arbeitsstiickes) an der
Z-Achse kann durch den ,exzentrische Quantitét“-Parameter des Inertia-Befehls
eingestellt werden.

Geben Sie einen Wert in das Textfeld [Exzentrizitét:] auf der [Inertia]-Seite ([Tools] —
[Robotermanager]) ein. (Sie kdnnen den Inertia-Befehl auch im [Befehlseingabefenster]
ausfihren.)
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Das Massentragheitsmoment berechnen
Beziehen Sie sich auf die folgenden Beispielformeln, um das Massentragheitsmoment der
Last (Greifer und Werkstiick) zu berechnen.

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

Drehzentrum

) 3.Achse (Z-Achse)

Greifer (a)

Werksttick (b) ‘Werkstﬂck (c)
Gesamt-Massen- Massentragheits- Massentragheits- Massentragheits-
5 ; = |Imoment des +|moment des +|moment des
tragheitsmoment Greifers (a) Werkatlicke (b) Workattioke (c)

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

(a) Massentragheitsmoment eines rechteckigen Quaders

Drehzentrum Schwerpunkt des rechteckigen Quaders
D / '
=D
'Masse (m) ] b? + h? 2
g m +mxL

12
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(b) Massentragheitsmoment eines Zylinders

Schwerpunkt des Zylinders

Drehzentrum

m—+mxL
2

(c) Massentragheitsmoment einer Kugel

Drehzentrum

Schwerpunkt der Kugel

2
m—r %+ mx L2
5
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46

HINWEIS
&

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 enen bestimmten Punkt gelangt, wird die
Auto-Beschleunigung/Verzogerung verwendet, um die Beschleunigung/ Verzégerung zu
reduzieren. Je hoher die Position der Z-Achse ist, desto schneller ist die
Bewegungs-Beschleunigung / Verzogerung. Es bendtigt jedoch mehr Zeit, die 3. Achse
auf und ab zu bewegen. Sellen Sie die Position der 3. Achse fir die
Manipulatorbewegung ein, unter Berticksichtigung der Beziehung zwischen der aktuellen
Position und der Zielposition.

Die Obergrenze fur die 3.Achse wéhrend der horizontalen Bewegung mit dem
Jump-Befehl kann mit dem LimZ-Befehl eingestel It werden.

Wenn Sie den Manipulator horizontal verfahren, wéhrend die Z-Achse abgesenkt ist, kann
dies zu einem Uberschwingen an der Zielposition fihren.
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Einrichten und Betrieb 5. Arbeitsbereich

5. Arbeitsbereich

AN

VORSICHT

® Wenn Sie den Arbeitsbereich aus Grinden der Sicherheit begrenzen, missen
der Pulse-Bereich und die mechanischen Stopper immer gleichzeitig eingestellt
werden.

Der Arbeitsbereich wird bei Herstellung voreingestellt, wie in Einrichten und Betrieb: 5.4
Sandard Arbeitsbereich. Dasist der maximale Arbeitsbereich des Manipulators.

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

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

<€«———CFinstellung rechteckiger —>
Bereich

Mechanischer Arbeitsbereich Mechanischer
Stopper | Stopper

— Pulse-Bereich N

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)

HINWEIS

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 gel esen.

Fir 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

Sobald der Manipulator einen Arbeitsbefehl erhalten hat, Uberprift er, ob sich die
Zielposition, die durch den Befehl angegeben wurde, im Pulse-Bereich befindet, bevor er
arbeitet.  Wenn die Zielposition aulBerhalb des einstellten Pulse-Bereiches liegt, tritt ein
Fehler auf und der Manipulator bewegt sich nicht.

Der Pulse-Bereich kann auf der [Range]-Seite ([Tools] — [Robotermanager]) eingestel It
RC+

LS Rev. 4

werden. (Sie kdnnen den Range-Befehl auch im [Befehlseingabefenster] ausfiihren.)
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5.1.1 Max. Pulse-Bereich der 1. Achse

Die O-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 as der positive (+)

definiert und der Wert im Uhrzeigersinn als der negative (-).

+B

+Y

TS

-A

%ﬁ\ +X 0 Pulse

A: Max. Arbeitsbereich

B: Max. Pulse-Bereich

L S3-401*

L S6-602*

+ 132 Grad

— 95574~505174 Pulse

— 152918~808278 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 O-Pulse der Startpunkt ist, ist der Pulse-Wert gegen
Uhrzeigersinn als positiv (+) und der Wert im Uhrzeigersinn als negativ (=) definiert.

+A 3
+B -B

0 Pulse

A: Max. Arbeitsbereich

B: Max. Pulse-Bereich

L S3-401*

+ 141 Grad

+ 320854 Pulse

L S6-602*

+ 150 Grad

+ 341334 Pulse
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5.1.3 Max. Pulse-Bereich der 3. Achse

Die O-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

verfahrt.
__BAA-
| 1
Obergrenze: 0 Pulselil ;
Hub der 3. Achse Niedrigster Pulse
L S3-401S (Standard-Modell) 150 mm —187734 Pulse
L S3-401C (Reinraum-Modell) 120 mm —150187 Pulse
L S6-602S (Standard-Modell) 200 mm —245760 Pulse
L S6-602C (Reinraum-Modell) 170 mm —208896 Pulse

HINWEIS  Fir den Reinraum-Modell-Manipulator (LS3-401C/LS6-602C) kann der Arbeitsbereich,
& der mit dem mechanischen Stopper der 3. Achse eingestellt wird, nicht geéndert werden.

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 as
negativ (-) definiert.

+Y Linksdrehend (+Wert)
LS3: +X 0 Pulse +£ 186778 Pulse

| ( L_DD | > LS6: +X 0 Pulse + 245760 Pulse
—r Rechtsdrehend

(-Wert)
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5.2 Arbeitsbereich-Einstellung durch mechanische Stopper

M echanische 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 fir die
Einstellungen der mechanischen Stopper entsprechen. Befestigen Sie die Schrauben in
den Gewindebohrungen, die dem Winkel entsprechen, den Sie einstellen méchten.

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

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

(Verschieben Sie nicht den

Mechanischer Stopper
der 2. Achse
(verstellbar)

Mechanischer

mechanischen Stopper der Stopper der 1. Achse
Obergrenze.) T / I ﬁﬁ (fest) -
i

Mechanischer Stopper der Mechanischer Stopper .
2. Achse (fest) der 1. Achse ,ﬂ
(verstellbar)
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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 fir die
Einstellungen der mechanischen Stopper entsprechen. Befestigen Sie die Schrauben in
den Gewindebohrungen, die dem Winkel entsprechen, den Sie einstellen méchten.

Befestigen Sie die Schrauben fir den mechanischen Stopper an den folgenden Stellen.

Mechanische Stopper der 1. Achse

Ansichten der Unterseite des 1. Arms

a b
Einstellwinkel 110 deg. —110 deg.
LS3-401* = i
Pulse-Wert 455112 Pulse | —45512 Pulse
Einstellwinkel 115 Grad -115 Grad
LS6-602*
Pulse-Wert | 746383 Pulse | —91023 Pulse

Mechanischer Stopper der 2. Achse

Ansichten der Unterseite des 1. Arms

Ansichten der Oberseite des 1. Arms

LS3-401* Einstellwinkel 125 deg. —125 deg.
/ LS6-602* Pulse-Wert | 284445 Pulse | —284445 Pulse
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(1) Schalten Sie die Steuerung AUS.

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

Achse Innensechskantschraube | Anzahl der Empfohlenes
(durchgehendes Gewinde) | Schrauben Anzugsmoment
1 M8 x 10 1 &Sr;?:be/ 3720 N-cm (380 kgf-cm)

(3) Schalten Sie die Steuerung EIN.

(4) Stellen Sie den Pulse-Bereich entsprechend der neuen Positionen der mechanischen
Stopper ein.
HINWEIS Stellen Sie sicher, dass Sie den Pulse-Bereich innerhalb der Positionen des
& mechanischen Stopper-Bereiches einstellen.
Beispiel:  Fir LS3-401S
Der Winkel der 1. Achse kann zwischen —110 und +110 Grad eingestel It
werden.
Der Winkel der 2. Achse kann zwischen —125 und +125 Grad eingestel It
werden.

Fuhren Sie die folgenden Befehle im [Befenlseingabefenster] aus.

RC+ >JRANGE 1, -45512, 455112 'Stellt den Pulse-Bereich der 1. Achse ein.
>JRANGE 2,-284445, 284445 'Stellt den Pulse-Bereich der 2. Achseein.
>RANGE 'Uberpriift die Einstellung unter

Verwendung von Range.
-45512, 455112, -284445, 284445, -150187,
0, -186778, 186778

(5) Verschieben Sie den Arm von Hand, bis er die mechanischen Stopper berihrt und
stellen Sie sicher, dass der Arm wéhrend des Betriebes nicht an ein Peripheriegerét
anschlégt.
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(6)
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Betreiben Sie die gednderte 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.  (Uberprifen Sie
die Position des mechanischen Stoppers und den Arbeitsbereich, den Sie eingestellt
haben.)
Beispiel:  Fir LS3-401S
Der Winkel der 1. Achse kann zwischen —110 und +110 Grad eingestellt
werden.
Der Winkel der 2. Achse kann zwischen —125 und +125 Grad eingestellt
werden.

Fihren Sie die folgenden Befehle im [Befehl seingabefenster] aus.

>MOTOR ON 'Schaltet die Motoren EIN.

>CP ON 'Schaltet in den Low-Power-Modus.
>SPEED 5 'Stellt eine niedrige Geschwindigkeit ein.
>PULSE -45512,0,0,0 'Verféhrt an die min. Pulse-Position der 1. Achse.
>PULSE 455112,0,0,0 'Verfahrt an die max. Pulse-Postion der 1. Achse

>PULSE 204800,-284445,0,0 'Vefdrtandiemin. Pulse-Postionder 2. Achs
>PULSE 204800,284445,0,0 'Vefdhrtandiemax. Pulse-Podtionder 2. Achse

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

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

Wenn der Arm an die mechanischen Stopper anschlégt 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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HINWEIS
&

HINWEIS
&

5.2.2 Einstellen des mechanischen Stoppers der 3. Achse

Diese Methode kann nur fur den Standard-Modell-Manipulator angewendet werden
(LS3-401S).

Fir den Reinraum-Modell-Manipulator (LS3-401C),

kann der Arbeitsbereich, der mit

dem mechanischen Stopper der 3. Achse eingestellt wird, nicht gedndert werden.

(1) Schalten Sie die Steuerung EIN und schaten Sie die Motoren mit dem Motor

&)

©)

OFF-Befehl AUS.

Driicken Sie die Z-Achse hoch, wahrend
Sie den Bremsfreigabetaster driicken.

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 hoch, in
welcher die Position des mechanischen
Stoppers der 3. Achse geéndert werden
kann.

Bremsfreigabetaster

Schraube
am mecha-
nischen
Stopper der
Unter-
grenze
M3x10

Welle

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 die Steuerung AUS.

(4) Losen Sie Schraube (M 3x10) am mechanischen Stopper der Untergrenze.
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HINWEIS
&=
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(6)
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®
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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 gedndert 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 | Messen Sie

. . diesen

den maX|m<5\|er_1 Hub.  Bewegen Sie |\ ciond. %

den mechanischen Stopper  der _ A& 1
Untergrenze um die Lange herunter, um

welche Sie den Hub begrenzen wollen.
Wenn zum Beispiel der mechanische
Stopper der Untergrenze auf ,,150 mm*
Hub  eingestellt  ist, ist der < |
Z-Koordinaten-Wert der Untergrenze “ﬁi
,—150". Um den Wert auf ,,-130" zu
andern, bewegen Sie den mechanischen
Stopper der Untergrenze ,20 mm*
herunter. Verwenden Sie eine
Messschieber, um den Abstand zu
messen, wenn Sie den mechanischen
Stopper einstellen.

Ziehen Sie die Schraube (M3x10) am mechanischen Stopper der Untergrenze fest.
Empfohlenes Anzugsmoment: 245 N-cm (25 kgf-cm)

Schalten Sie die Steuerung EIN.

Bewegen Sie die 3. Achse an ihre Untergrenze, wéhrend Sie den Bremsfreigabetaster
driicken. Uberprifen 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 (mm/Pulse)

** |nformationen zur Auflésung der 3. Achse finden Sieim Kapitel
Einrichten und Betrieb 2.4 Spezfikationen.

Fihren Sie den folgenden Befehl im [Befehl seingabefenster] aus.
Geben Sie den errechneten Wert als X. ein.
>JRANGE 3,X,0 ' Stellt den Pulse-Bereich der 3. Achse ein.
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(10) Verwenden Sie den Pulse-Befehl (Go Pulse-Befehl), um die 3. Achse mit langsamer
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 Stoppersinnerhalb der Grenzen.

HINWEIS  Wenn es schwierig zu Uberprifen ist, ob die 3. Achse an einen mechanischen Stopper
& anschlégt, schalten Sie die Steuerung 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
RC+ Y Schritt (10) 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, auRer denen der 3. Achse
"0". Ersetzen Sie diese Nullen durch andere Pulse-Werte,
die ene Position besimmen, an welcher keine
Beeintréchtigung besteht, auch wenn die 3. Achse abgesenkt
wird.)
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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 XY Lim-Einstellung auf der [XYZ Limits]-Seite
RC* _J ([Tools| — [Robotermanager]) ein.
(Sie kénnen den XY Lim-Befehl auch im [Befehlseingabefenster] ausfihren.)
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5.4 Standard Arbeitsbereich

58

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 Mittel punkt
der 3. Achse nicht mechanisch tber den Bereich hinaus bewegt werden kann.

S,Maximaer Raum” ist der Bereich, der die weiteste Reichweite der Arme beinhaltet.
Wenn der maximale Radius des Greifers tUber 60 mm betrégt, 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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Wartung

Diese Anleitung beinhaltet Wartungsprozeduren mit
Sicherheitsvorkehrungen fir Manipulatoren der LS-Serie.
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Wartung 1. Sicherheit Wartung

1. Sicherheit Wartung

Bitte lesen Sie dieses Kapitel, dieses Handbuch und andere relevante Handblicher
sorgféltig, 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 flr Industrie-Roboter-Bediener, das
den nationalen Gesetzen und Regelungen entspricht.

An der Sicherheitsschulung teilnehmendes Personal erlangt Wissen Uber
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 ortlich einbezogene Firmen durchgefihrt
wurden.

AN

WARNUNG

Entfernen Sie keine Teile, die nicht in diesem Handbuch dargestellt sind.
Befolgen Sie die Anweisungen zur Wartung in diesem Handbuch.
Unsachgemalies Entfernen von Teilen oder unsachgeméfe 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 ware er angehalten.

Wenn Sie den Betrieb des Manipulators uberpriifen, nachdem Sie Teile
ausgetauscht haben, so tun Sie dies von aul3erhalb des geschitzten Bereiches.
Das Uberpriifen des Betriebs des Manipulators, wéhrend Sie sich im geschiitzten
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
Schaden am Robotersystem fiihren, da die Schalter ihre bestimmungsgeméalie
Funktion im Notfall nicht erflllen kénnen.

LS Rev. 4
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/A\

WARNUNG

® Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie

den Netzstecker aus der Steckdose. SchlieRen 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
zusammenhangende Ausristung AUS und trennen Sie dann den Netzstecker
von der Spannungsversorgung.

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

AN

VORSICHT

SchlieBen 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 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 kénnen zu einem elektrischen Schlag
und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.
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2. Allgemeine Wartuno

In diesem Kapitel werden die Wartung und die Inspektion einschliefdlich der erforderlichen
Vorgehensweisen beschrieben. Die richtige Durchfiihrung von Wartungstétigkeiten ist
entscheidend, um Fehler zu vermeiden und die Sicherheit zu gewahrleisten.
Stellen Sie sicher, dass die Wartungsinspektionen entsprechend dem Zeitplan durchgefiihrt

werden.

2.1 Zeitplan fur die Inspektion

Die Inspektionspunkte sind unterteilt in: taglich, monatlich, vierteljéhrlich, habjahrlich
und jéhrlich.  Alle zutreffenden Zeitréume werden aufgefiihrt.
Wenn der Manipulator langer als 250 Stunden im Monat betrieben wird, missen nach
alen weiteren 250, 750, 1500 bzw. 3000 Betriebsstunden weitere Inspektionen der
einzelnen Inspektionspunkte erfolgen.

LS Rev. 4

Inspektionspunkt
Tégliche Monatliche | Vierteljahrliche | Halbjahrliche | J&hrliche
Inspektion | Inspektion Inspektion Inspektion Inspektion
1 Monat (250 h) \/
2 Monate (500 h) Y
3 Monate (750 h) Y v
4 Monate (1000 h) _ y
5 Monate (1250 h) é, v
6 Monate (1500 h) % Y S \
7 Monate (1750 h) * v
8 Monate (2000 h) g y
9 Monate (2250 h) % \/ S
10 Monate (2500 h) Y
11 Monate (2750 h) Y
12 Monate (3000 h) y d \/ V
13 Monate (3250 h) \/

h = Stunden
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Wartung 2. Allgemeine Wartung

2.2 Inspektionspunkt
2.2.1 Inspektion wahrend der Manipulator AUSgeschaltet ist

(Manipulator auf3er Betrieb)

Inspektionspunkt Inspektionsort Taglich | Monatlich | Vierteljahrlich | Halbjahrlich | J&hrlich
Prifen Sie Greifer-Befestigungsschrauben \/ N \/ S N
Bolzen/Schrauben auf | Manipulator-Befestigungsschrauben | S Y \ \
festen Sitz. Arretierbolzen jedes Armes Y \/ Y \ v
Ziehen Sie sie fest, wenn | g, 0n/schrauben um die Z-Achse
notig. (Das herum v
Anzugsmoment finden
Sie im Kapitel Wartung: | gojzen/Schrauben, mit denen die
2.4 Festziehen der Motoren, Untersetzungsgetriebe \/
Innensechskant- usw. befestigt sind
schrauben.)

Prufen Sie Stecker auf Externe Stecker am Manipulator (an J N J J N
festen Sitz. den Anschlusseinheiten usw.)
Z\i/nec;],nbilfeesst::;:esrifzee. Manipulator-Kabelbaum \/ Y \ \/
Fuhren Sie eine AuReres Erscheinungsbild des J N J J N
Sichtprifung auf &uRere | Manipulators
Schaden durch.
o N
notig.
Priifen Sie auf
Biegungen oder falsche
P9S|t|on. Reparieren Sicherheitsabschrankung usw. \/ V \/ S N
Sie das Element oder
platzieren Sie es richtig,
wenn notig.
Prufen Sie die Spannung
der Zahnriemen.
o In Arm Nr. 2 \ \
Spannen Sie sie nach,
wenn notig.
Schmierfett-Bedingungen | Lesen Sie das Kapitel Wartung: 2.3 Schmieren.
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2.2.2 Inspektion wahrend der Strom EINgeschaltet ist

(Manipulator arbeitet)

Inspektionspunkt Inspektionsort Téaglich | Monatlich | Vierteljahrlich | Halbjahrlich | Jahrlich
Prifen Sie den Arbeitsbereich | Jede Achse S
o . Externe Kabel
Bewegen Sie die Kabel leicht ) o
) (einschlieRlich
hin und her, um zu priifen, ob v v
) . Kabelbaum des
sie lose sitzen. )
Manipulators)
Driicken Sie jeden Arm im
MOTOR EIN-Status, um zu Jeder Arm v
prifen, ob Spiel besteht.
Prifen Sie, ob ungewdéhnliche
Gerausche oder Vibrationen Gesamtes System S S S \/ S
auftreten.
Messen Sie die
Wiederholgenauigkeit mit einer | Gesamtes System S
Messubhr.
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2.3 Schmieren

Die Kugelumlaufspindel und die Untersetzungsgetriebe missen regelmélig geschmiert
werden.  Verwenden Sie ausschliefdlich das in der folgenden Tabelle angegebene

Schmierfett.

VORSICHT

Manipulators.
Reparaturen notig.

B Achten Sie auf ausreichende Schmierung der gleitenden Teile im Manipulator.
Den Manipulator mit nicht ausreichendem Schmierfett zu betreiben, beschadigt
die gleitenden Teile und/oder fihrt zu einer unzureichenden Funktion des

Sobald die Teile beschadigt sind,

ist viel Zeit und Geld fir die

Zu schmierendes Teil

Schmierintervall Schmierfett

Beziehen Sie sich auf:

1. Achse |Untersetzungsgetriebe

Beim Austauschen des Motors* SK-1A

Wartung: 5. Kap. 1. Achse

2. Achse |Untersetzungsgetriebe

Beim Austauschen des Motors* SK-2

Wartung: 6. Kap. 2. Achse

3. Achse |Kugelumlaufspindel

Zum ersten Mal:

nach 50 km im Betrieb
AFB
anschlieRend:

nach 100 km im Betrieb

Wartung: 10.
Die Kugelumlaufspindel schmieren

* Unter normalen Bedingungen sollten die Untersetzungsgetriebe nur geschmiert werden, wenn der Motor

ausgetauscht wird. Im Fall erschwerter Betriebsbedingungen (wie Hochleistung, Hochgeschwindigkeit oder

Schwerlast usw.) miissen die Untersetzungsgetriebe jedoch alle 10.000 Stunden geschmiert werden.

® Wenn Schmierfett in Ihre Augen, lhren Mund oder auf Ihre Haut gelangt, folgen
Sie den Anweisungen unten.

Wenn Schmierfett in Ihre Augen gelangt
: Spllen Sie diese grundlich mit sauberem Wasser aus und suchen

Sie dann sofort einen Arzt auf.

A Wenn Schmierfett in lhren Mund gelangt

: Wenn geschluckt, erbrechen Sie nicht. Suchen Sie sofort einen

VORSICHT Arzt auf.
: Wenn Schmierfett nur in ihren Mund gelangt ist, spllen Sie lhren
Mund grindlich mit Wasser aus.
Wenn Schmierfett auf Ihre Haut gelangt
: Waschen Sie die betroffene Stelle grindlich mit Seife und Wasser.
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2.4 Festziehen der Innensechskantschrauben

Innensechskantschrauben werden an Stellen verwendet, wo mechanische Festigkeit
erforderlich ist.  (Eine Innensechskantschraube wird in diesem Handbuch als “ Schraube”
bezeichnet.) Diese Schrauben sind mit den Anzugsmomenten festgezogen, die in der
folgenden Tabelle angegeben sind.

Wenn es bei einigen in diesem Handbuch beschriebenen Verfahren erforderlich ist, diese
Schrauben wieder festzuziehen, verwenden Sie (auf3er in Sonderfédllen, auf die besonders
hingewiesen wird) einen Drehmomentschlissel, so dass die Schrauben mit dem richtigen
Anzugsmoment befestigt werden, wie unten angegeben.

Schraube Anzugsdrehmoment Siehe unten fiir passende M adenschraube.
M3 245 N-cm (25 kgf-cm) Madenschraube| Anzugsdrehmoment
M4 490 N-cm (50 kgf-cm) M4 245 N-cm (25 kgf-cm)
M5 980 N-cm (100 kgf-cm) M5 392 N-cm (40 kgf-cm)
M6 1.760 N-cm (180 kgf-cm)
M8 3.720 N-cm (380 kgf-cm)
M10 7.350 N-cm (750 kgf-cm)
M12 12.740 N-cm (1.300 kgf-cm)

Die Schrauben, die auf einem Kreisumfang ausgerichtet sind, sind in einem sich
kreuzenden Muster anzuziehen, wie in der Abbildung unten dargestelit.

Schrauben- 1 Ziehen Sie die Schrauben nicht in einem Zug fest.
loch 8 Ziehen Sie die Schrauben mit zwei oder drei Ziigen
fest. Verwenden Sie dafur einen

3 4 Sechskant-Schliissel. Verwenden Sie anschlief3end

einen Drehmomentschliissel, sodass die Schrauben
mit den oben in der Tabelle aufgeflhrten
Anzugsmomenten angezogen werden.

2.5 Anpassen der Ursprungspositionen

EPSON
RC+
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Nachdem  Teille  (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Bremse, Zahnriemen,
Kugelumlaufspindel usw.) ausgetauscht wurden, muss der Manipulator kalibriert werden,
da die in jedem Motor gespeicherte Ursprungsposition von der entsprechenden in der
Steuerung gespeicherten Ursprungsposition abweicht. Nach Austausch der Teile ist es
daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.

Fir die Kalibrierung missen die Pulse-Werte fur eine bestimmte Position im Voraus
aufgezeichnet werden.

Bevor Sie die Telle austauschen, wahlen Sie einfache Punkte (Pose)-Daten aus der
Punktedatei und Uberprifen Sie die Genauigkeit. Folgen Sie dann den Schritten unten,
um die Pulse-Werte anzuzeigen und Sie zu notieren.

Fihren Sie den folgenden Befehl im [Befehl seingabefenster] aus.
>PULSE
PULSE: [Joint #1 Pulsevalue] pl s [Joint #2 Pulsevalue] pl s [Joint #3 Pulse valug]
pl s [Joint #4 Pulsevalue] pl s
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2.6 Anordnung der Ersatzteile

Standard-Modell

LED

Kugelum- Bremsfreigabe-
laufspindel taster
Armab-
deckung
Motor der 4.
Achse
Z-Riemen ﬁ"‘;‘(ﬂ_;?_

[ _.._ e
U1-Riemen ""“.'-;gl'."i—-‘-'*

&

1 [U2-Riemen

Bremse der 3.
Achse

Kabeleinheit
Motor der 3.
Achse
Motor der 2.
Achse
Untersetzungsgetriebe Untersetzungs-
der 2. Achse getriebe der 1.

Stromkabel

Motor der 1.
Achse

Signalkabel

Lithiumbatterie & Batterie-Board

(Abbildung: LS3-401S)

Reinraum-Modell (optional mit Faltenbalg)

Fir das Reinraum-Modell werden die folgenden Teile zum Standard-Modell hinzugefiigt.

Schlauch-
schelle

Schlauch-
schelle
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Faltenbalg

Faltenbalg

(Abbildung: LS3-401C)
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3. Abdeckungen

Alle Verfahren zum Entfernen und Instalieren der Abdeckungen wahrend der Wartung sind
in diesem Kapitel beschrieben.

®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 fihren, da sich der Manipulator unnormal bewegen kann.
Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fihren.

Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie
den Netzstecker aus der Steckdose. SchlieRen 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

WARNUNG| zusammenhangende Ausriistung AUS und trennen Sie dann den Netzstecker von
der Spannungsversorgung.

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

Achten Sie darauf, das wahrend der Wartung keine Fremdsubstanzen in den
Manipulator, die Stecker oder die Anschliisse 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 fuhren.

(Abbildung: LS3-401S)

Obere
Armabdeckung

(6]

(8
P

Untere
Armabdeckung

Untere Sockelabdeckung
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3.1 Obere Armabdeckung

AN

m Entfernen Sie die obere Armabdeckung nicht gewaltsam. Das gewaltsame

Entfernen der Abdeckung kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung
der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fihren. Beschadigte Kabel,
eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr geféhrlich
und kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems flihren.

Wenn Sie eine Abdeckung installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die
Abdeckungsbefestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht

VORSICHT gewaltsam, um Sie in die Abdeckung zu schieben. Unnoétige mechanische
Beanspruchung der Kabel kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung
der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fihren. Beschadigte Kabel,
eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr geféhrlich
und kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems flhren.

Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspringlichen Positionen.
Ausbau der L 6sen Sie die Befestigungsschrauben der oberen Flach-
oberen Armabdeckung und heben Sie dann die ;%';?:352
Armabdeckung  Abdeckung ab.
HINWEIS Wenn der Manipulator mit Faltenbalgen
& ausgestattet ist, entfernen Sie zuerst den oberen
Faltenbalg und dann die obere Armabdeckung.
Unter Wartung 9. Faltenbalg finden Siedie
Beschreibung zum Entfernen des Faltenbalgs.
Faltenbalg. Armabdeckung
Achten Sie auf die Anwenderkabel und -schléuche,
wenn Sie die Abdeckung entfernen.
Einbau der Setzen Sie die obere Armabdeckung wieder auf den Arm und sichern Sie sie mit den
oberen zugehdrigen Befestigungsschrauben.
Armabdeckung Nachdem Sie die obere Armabdeckung montiert haben, stellen Sie sicher, dass der
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mechanische Stopper der Untergrenze den zylindrischen Teil der oberen Armabdeckung
nicht beriihrt.
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3.2 Untere Armabdeckung

HINWEIS
&

Losen 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 Armabdeckung
nicht mehr von der Z-Achse entfernt werden.

Wenn Sie die Kugelumlaufspindel austauschen,
miissen Sie den Greifer entfernen, um die untere
Armabdeckung vollstandig entfernen zu kénnen.

Wenn es moglich ist, Tétigkeiten (Wartung,
Inspektion) durchzufiihren, ohne die Abdeckung
vollstandig entfernen zu miissen, schieben Sie die
Z-Achse an die Untergrenze und lassen Sie die
untere Armabdeckung herunter.

Wenn der Manipulator mit Faltenbélgen ausgestattet ist, entfernen Sie zuerst den unteren
Faltenbalg oder driicken Sie ihn herunter und entfernen Sie anschliefRend die untere
Armabdeckung. Unter Wartung 9. Faltenbalg finden Sie die Beschreibung zum
Entfernen des Faltenbalgs. Faltenbalg.

3.3 Anschlussplatte

/N

VORSICHT

m 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 fihren. Beschadigte Kabel, eine
Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr gefahrlich und
kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fihren.

® Wenn Sie die Anschlussplatte installieren, passen Sie auf, dass die Kabel die
Plattenbefestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht gewaltsam,
um Sie in die Abdeckung zu schieben.
Unnotige 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 gefahrlich und kénnen 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
urspringlichen Positionen.

LS Rev. 4
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Losen Sie die Schrauben, die die
Anschlussplatte halten und entfernen Sie
die Platte.

Die Position der Halterungen und die
GroRe der Anschlussplatte sind fur LS3
und L S6 jewells unterschiedlich.

Die Position der Schrauben und die
GroRe sind dagegen einheitlich.  In der
Abbildung ist das Modell LS3
dargestellt.

4-M4x=10

Anschlussplatte

Beachten Sie Folgendes bel 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.

Legen Sie den Luftschlauch entlang der linken
Seitenwand, wie in der Abbildung dargestellt.

RICHTIG: gebogen
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3.4 Kabeldurchfiihrungsplatte

/N

m Entfernen Sie die Kabeldurchflihrungsplatte nicht gewaltsam. Das gewaltsame

Entfernen der Kabeldurchfihrungsplatte kann zu Schaden an den Kabeln, zur
Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fihren.
Beschadigte Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler
sind sehr geféhrlich und kdnnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer
Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

Wenn Sie die Kabeldurchfihrungsplatte installieren, passen Sie auf, dass die
Kabel die Plattenbefestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht
gewaltsam, um Sie in die Abdeckung zu schieben.

VORSICHT Unnoétige 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 kdénnen zu einem elektrischen Schlag
und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

Wenn Sie die Kabel verlegen, merken Sie sich die Kabelpositionen, nachdem Sie
die Kabeldurchfuhrungsplatte entfernt haben. Platzieren Sie die Kabel wieder
an ihren urspringlichen Positionen.
Losen Sie die Schrauben, die die
Kabel durchf iihrungsplatte halten und entfernen
Siediese.
%VE'S Die Position der Halterungen und die GrolRe

LS Rev. 4

der Kabeldurchfuhrungsplatte sind fir LS3 und
L S6 jeweils unterschiedlich.

Die Position der Schrauben und die GréBesind | . 4-M4x5
abeldurch- C -
dagegen einheitlich.  In der Abbildung ist das ft';htrtunQS- T
Modell LS3 dargestellt. prate e
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Ausbau der . (1) Entfernen Sie die obere Armabdeckung.
Anwender-Anschlusseinheit ) oo gie das Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung,

(2) Lésen Sie die Schrauben, die die
Anwender-Anschlusseinheit halten
und entfernen Sie diese.

Einbau der (1) Bringen Sie die

Anwender-Anschlusseinheit Anwender-Anschlusseinheit  am
Arm an und sichern Sie diese mit
den Befestigungsschrauben.

(2) Montieren Sie die obere Armabdeckung.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
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4. Kabel

®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 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.

® Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie
den Netzstecker aus der Steckdose. Schlie3en 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

WARNUNG zusammenhangende Ausristung AUS und trennen Sie dann den Netzstecker
von der Spannungsversorgung.

Austauscharbeiten bei EINgeschalteter Spannung sind extrem geféahrlich und
kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fihren.

®m Achten Sie darauf, dass wéahrend der Wartung keine Fremdsubstanzen in den
Manipulator, die Stecker oder die Anschllisse 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 SchlieBen 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 mechanische Beanspruchung der Kabel kann zu Schéaden an den

Kabeln, zur Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern

VORSICHT fuhren. Beschadigte Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder

Kontaktfehler sind sehr gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag
und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.
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4.1 Austauschen des Kabelbaums

WEeil die Motorencoder von einer Lithiumbatterie, welche auf dem Batterie-Board befestigt
ist, mit Energie versorgt werden, bleiben die Positionsdaten auch dann bestehen, wenn die
Steuerung AUSgeschaltet wird. Wenn die Batterie-Stecker gezogen werden, gehen die
Positionsdaten verloren und EPSON RC+ zeigt einen Fehler an, wenn die Steuerung

EINgeschaltet wird.

Wenn der Fehler auftritt, fihren Sie eine Kalibrierung aller Achsen durch.
Néahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.

Name Menge Anmerkung
L S3-401*: R13020059
Kabelb 1
Ersatzteile aim L S6-602* : R13020060
R13B060007
Batterie 1 (Lithiumbatterie als Ersatzbatterie, ein
Satz 4 3 Batterien)
Inbusschliissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 fUr M4-Schraube
Inbusschliissel (Schlisselweite: 4 mm) 1 flr M5-Schraube
Werk Schraubenschliissel  (Schlusselweite: 5 mm) 1 zur Entfernung des D-Sub-Steckers
erkzeuge Steckschllissel (Schliisselweite: 5 mm) 1 zur Entfernung des D-Sub-Steckers
Drehmomentschl lissel 1
Seitenschneider 1 zum Durchschneiden von Kabelbindern
Material | Kabelbinder -

76
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Wartung 4. Kabel

Kabeleinheit

(Abbildung: LS3-401S)

AN

VORSICHT

® Wenn die Anschliisse wahrend des Austauschs des Kabelbaums getrennt

wurden, schlieRen Sie die Anschlliisse wieder an ihren richtigen Positionen an.
Entnehmen Sie die richtigen Anschlisse den Blockdiagrammen.

Ein falscher Anschluss kann zu einer Fehlfunktion des Robotersystems fihren.
Fir Details zu den Anschliissen, lesen Sie Wartung: 4.2 Verkabelungsplane.

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. 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 geféahrlich
und kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fuhren.
Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspriinglichen Positionen.

SchlieBen 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 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 kénnen zu einem elektrischen Schlag
und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

HINWEIS
&

LS Rev. 4

LS3: Am Motor der 3. Achse ist eine Bremsvorrichtung angebracht, damit sich die
Z-Achse nicht durch das Gewicht des Greifers senkt, wdhrend sich die Steuerung
oder der Motor im AUS-Status (MOTOR OFF) befinden.

LS6: Am Motor der 3. und 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern, dass
sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wahrend die Steuerung
oder der Motor AUSgeschaltet sind (MOTOR OFF).

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch bis an den Anschlag nach unten, indem Sie
den folgenden Anweisungen folgen.
77
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Entfernen des

Kabelbaums

78

HINWEIS
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(4)

©®)

(6)

()

(8)

9)

Schalten Sie die Steuerung EIN und schalten Sie die Motoren in den AUS-Status
(MOTOR OFF).

Dricken 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 Peripheriegeréten kollidieren kann.

LS3: Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse Wenn der
Bremsfreigabetaster betétigt 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.

LS6: Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse.
Wenn der Bremsfreigabetaster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen der
3. und 4. Achse gel0st.
Achten Sie auf die falende und rotierende Z-Achse, wéahrend der
Bremsfreigabetaster gedriickt wird. Die Achse kann sich durch das Gewicht des
Greifers absenken.

Schalten Sie die Steuerung AUS und ziehen Sie den Stecker des Stromkabels und des
Signalkabels aus der Steuerung.

Entfernen Sie die Anschlussplatte.
Na&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.3 Anschlussplatte.

Entfernen Sie folgende Teile, die die Anschluss- und Kabeldurchfiihrungsplatte

miteinander verbinden.
Luftschlauch / D-Sub-Kabel / Stecker X121 und X131

Entfernen Sie den Schutzleiter, der an der Kabelbefestigungsplatte des Sockels
befestigt ist.

Ziehen Sie den Signalrundstecker aus dem Resolver.

Merken Sie sich die Kabelanordnung, sodass die Kabel nach dem Austausch wieder
richtig angeschlossen werden kénnen.

Schneiden Sie den Kabelbinder durch, der die Kabel an der Sockelleiste
zusammenbindet.

Entfernen Sie die obere Armabdeckung.

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

(10) Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.5 Anwender-Anschlusseinheit.

(11) Ziehen Siedie 10 Stecker von der Armseite ab.

X21, X31, X41, X22, X32, X33, X35, X221, X231, X241
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Wartung 4. Kabel

(12) Trennen Sie das D-Sub-Kabel und den  Luftschlauch von  der
Anwender-Anschlusseinheit.

Die Befestigungsschrauben fir das D-Sub-Kabel sind sehr klein.  Achten Sie darauf,
Sie nicht zu verlieren.

Dricken Sie den Ring auf die Halterungen, um den L uftschlauch herauszuziehen.
(66x2,84x%x1)

HINWEIS Merken Sie sich die Kabelanordnung, so dass die getrennten Teile nach dem
S Austausch wieder richtig angeschlossen werden kdnnen.

(13) Entfernen Sie den Schutzleiter von der Platte an der Z-Motoreinheit.

(14) Schneiden Sie den Kabelbinder durch, der die Kabel an der Seite des Armes
zusammenbindet.

(15) Entfernen Sie die Mutter, die die Halterungen des Kabelschlauchs an der
Anwender-Anschlusseinheit  befestigt und ziehen Sie die Kabel aus der
Anwender-Anschlusseinheit.

(16) Entfernen Sie die Muitter, die die Halterungen des Kabel schlauchs am Sockel befestigt.

Entfernen Sie den Signalstecker X20, der mit dem Resolver verbunden ist (auf der
Ruckseite), und ziehen Sie die Kabel aus dem Sockel.

Seitenansicht Sockel Seitenansicht 2. Arm

LS Rev. 4 79



Wartung 4. Kabel

Installation des
Kabelbaumes

80

)

@)

©)

4
©®)

(6)

()

®)

9)

Fihren Sie die Kabel durch den Sockel, die Kabelbefestigungsplatte und durch die
Mutter.

Befestigen Sie den Signalstecker am Resolver und drehen Sie die Halterungen, um den
Kabelbaum zu befestigen.

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.

Verbinden Sie die folgenden Teile mit der Innenseite der Anschlussplatte und der
Kabeldurchfihrungspl atte.

Luftschlauch / D-Sub-Kabel / Stecker X121 und X131

Verbinden Sie den Schutzleiter an der Sockelseite mit der Kabelbefestigungsplatte.

Binden Sie die Kabel mit einem Kabelbinder zusammen, wie er im Schritt (8) beim
Ausbau entfernt wurde.

Verbinden Sie den Luftschlauch und das D-Sub-Kabel mit der
Anwender-Anschlusseinheit.

Montieren Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel
Wartung: 3.5 Anwender-Anschlusseinheit.

Schlieflen Sie die Stecker X21, X31, X41, X22, X32, X33, X35, X221, X231 und
X241 an.

Verbinden Sie den Schutzleiter an der Seite des Armes mit der Platte an der
Z-Motoreinheit.

(10)Binden Sie die Kabel mit einem Kabelbinder so zusammen, wie se

zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (15) beim Ausbau
entfernt wurde.

(11) Montieren Sie die Anschlussplatte.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.3 Anschlussplatte.

(12) Setzen Sie die obere Armabdeckung auf und befestigen Sie diese, ohne dass die Kabel

eingeklemmt werden.

Né&here Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

(13) Kalibrieren Sie alle Achsen bis auf die 1. Achse.

Wenn sich der Stecker aus dem Batterie-Board 16st, fuhren Sie die Kalibrierung aller
Achsen durch.

Né&here Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 13 Kalibrierung.

LS Rev. 4



Wartung 4. Kabel

4.2 Verkabelungsplane

4.2.1 Signalkabel

LS3
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4.2 .2 Stromkabel
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Wartung 4. Kabel

4.2.3 Anwenderkabel

LS3/LS6
D-sub 15pin

No.

Color

L/(W)

D-sub 15pin

No.

Color

(Lyw

YI(W)

L/(W)

(L)yw

(Y)yw

| GIW)
(G)YW

Y/(W)

(Y)W

RI(W)

(RYW

GI(W)
(G)W

RI(W)

W 0o~ & MN|=

VI(W)

(R)YW

10 (V)w

11| L/(BR)
12| (L)/BR

13| YI(BR)

O~ DA wWN =

VI(W)

(V)W

L/(BR)
(L)/BR

14| (Y)/BR

15| G/(BR)

Y/(BR)
(Y)/BR

G/(BR)

Code

Kabelfarbe

Code

Kabelfarbe

schwarz

R

rot

BR

braun

violett

grin

weild

blau

\%
W
Y

gelb

In der folgenden Tabelle sind die Kabelarten aufgefihrt.

Modelltyp

Code

Standard/Reinraum

R13B020059
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Wartung 4. Kabel

4.3 Austauschen des M/C-Kabels

WEeil die Motorencoder von einer Lithiumbatterie, welche auf dem Batterie-Board befestigt
ist, mit Energie versorgt werden, bleiben die Positionsdaten auch dann bestehen, wenn die
Steuerung AUSgeschaltet wird. Wenn die Batterie-Stecker gezogen werden, gehen die

Positionsdaten verloren und EPSON RC+ zeigt einen Fehler an, wenn die Steuerung
EINgeschaltet wird.

HINWEIS Wenn der Fehler auftritt, fihren Sie eine Kalibrierung aller Achsen durch.
&~ Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.

Name Menge Anmerkung
Ersattei 3 m: R12B020453
reatziele | Mic-K abel 1 5 m: R12B020454
10 m: R12B020455
Inbusschliissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Schraube
Werkzeuge ..
Drehmomentschl lissel 1
M/C-Kabel
(Abbildung: LS3-4018)
LS Rev. 4
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Wartung 4. Kabel

AN

VORSICHT

Wenn die Anschlisse wéhrend des Austauschs des Kabelbaums getrennt
wurden, schlieBen Sie die Anschliisse wieder an ihren richtigen Positionen an.
Entnehmen Sie die richtigen Anschliisse den Blockdiagrammen.

Ein falscher Anschluss kann zu einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.
Fir Details zu den Anschlissen, lesen Sie Wartung: 4.2 Verkabelungsplane.

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. Unndétige mechanische
Beanspruchung der Kabel kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung
der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern filhren. Beschadigte Kabel,
eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr geféhrlich
und kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fihren.
Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspringlichen 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
unnotige mechanische Beanspruchung der Kabel kann zu Schéaden an den
Kabeln, zur Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern
fuhren. Beschadigte Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder
Kontaktfehler sind sehr gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag
und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

86
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Wartung 4. Kabel

Entfernen des
M/C-Kabels

HINWEIS
&

LS Rev. 4

D
)
©)

(4)

(%)

Schalten Sie die Steuerung AUS.
Ziehen Sie den Stecker des Stromkabels und des Signalkabels aus der Steuerung.

Entfernen Sie die Anschlussplatte. \ Signalkabel
“ . . . . \ e 1 Anschluss

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel |1 & ‘
Wartung: 3.3 Anschlussplatte. A '
B

¥
—

-P

Ziehen Sie die Anschlussplatte nicht gewaltsam
heraus.

Trennen Sie die folgenden Stecker.

Jeder Stecker hat eine bestimmte Nummer.
Jeder Stecker hat eine andere Form.

Entfernen Sie die Kabel durchfiihrungspl atte.
Né&here Informationen finden Sieim Kapitel
Wartung: 3.4 Kabeldurchfuhrungsplatte.

Die M/C-Kabel sind immer noch an der Platte angebracht.
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Wartung 4. Kabel

Montieren des (6) Montieren Sie die Kabeldurchfihrungsplatte mit dem neuen M/C-Kabel an der
M/C-Kabels Anschlussplatte.

Néahere Informationen finden Sie im Kapitel

Wartung: 3.4 Kabeldurchfiihrungsplatte.

(7) Schlielfen Sie die Stecker an. (Schlief?en Sie diese an den Kabelbaum mit
identischer Nummer an.)

(8) Montieren Sie die Anschlussplatte.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.3 Anschlussplatte.

(9) Schlieflen Sie den Stecker des Stromkabels und des Signalkabels an die Steuerung an.
(10) Schalten Sie die Steuerung EIN.

(11) Wenn sich der Stecker aus dem Batterie-Board 10<t, fihren Sie die Kalibrierung aler
Achsen durch.
Néahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 13 Kalibrierung.
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Wartung 5. 1. Arm

/A\

WARNUNG

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.

Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie
den Netzstecker aus der Steckdose. Schliel3en 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 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 fihren.

/N

Passen Sie auf, dass die Motorwelle keine starken Erschiitterungen erféhrt,
wenn Sie die Motoren austauschen. Eine Erschitterung kann die Lebensdauer
der Motoren und Encoder verkiirzen und/oder sie beschadigen.

®m Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein
VORSICHT auseinandergebauter Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung
und kénnen 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 in der
Steuerung gespei cherten Ursprungsposition abweicht.
Nach Austausch der Teile ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.
Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung* genannt.
Lesen Sie Wartung: 13. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufiihren.
der 1. Achse
Motor der 1. Achse
LS Rev. 4 89



Wartung 5. 1. Arm

5.1 Austauschen des Motors der 1. Achse

Name Menge Anmerkung
Ersatzteile | AC-Servomotor (200 W) 1 R13B000102
Schmierfett (SK-1A) - R13ZA00330100
Inbusschliissel (Schlisselweite: 2 mm) 1 flr M4-Madenschraube
Inbusschliissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Schraube
Werkzeuge Drehmomentschl lissel 1
Putzlappen 1 zum Abwischen von Schmierfett
1. Achse (1) Entfernen Sie die Anschlussplatte.
Ausbau des . . . - .
Motors Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.3 Anschlussplatte.

90

(2) Trennen Sie den Stecker X111. (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)

(3) Entfernen Sie die Befestigungsschrauben des 1. Armes an der Seite der 1. Achse und

entfernen Sie den Arm.

Zwischen der 1. Achse und dem Arm liegt ein O-Ring. Achten Sie darauf, den O-Ring

nicht zu verlieren.

(4) Entfernen Sie die Schrauben, die den Flansch der
1. Achse auf dem Sockel befestigen.

(5) Halten Sie die Matoreinheit der 1. Achse hoch und
entfernen Sie den Stecker X10 vom Resolver.

(6) LS3: Losen Sie die Befestigungsschrauben am
Motor der 1. Achse und entfernen Sie die
Motoreinheit.

An der Montageposition des Motors und
des Flansches der 1. Achse ist ein O-Ring
angebracht. Achten Sie darauf, den O-Ring
nicht zu verlieren.

LS6: Losen Sie die Befestigungsschrauben am
Motorflansch der 1. Achse und entfernen
Sie die Motoreinheit.

An der M ontageposition des
Motorflansches und des Flansches der
1. Achseist ein O-Ring angebracht. Achten
Sie darauf, den O-Ring nicht zu verlieren.

LS3: 8-M4x12
LS6: 6-M5x15

Motorein-
heit der 1.
Achse

4-M4x15

LS Rev. 4



Wartung 5. 1. Arm

HINWEIS
&

1. Achse
Einbau des
Motors

HINWEIS
&

(7) Lésen Sie die zwei Madenschrauben (M5x6).
Entfernen Sie den Wave Generator von der

Motorwelle.

In einem der Gewinde befindet sich ein

Messingpl&ttchen.
Pléttchen nicht zu verlieren.

A: Messingplattchen

B: Madenschraube

(8) Gilt nur fur LS6:

Achten Sie darauf,

das

LS3: M4
LS6: M5
LS3: 2-M4X6
LS6: 2-M5X%6

Losen Sie die Befestigungsschrauben am
Motorflansch und entfernen Sie anschlief3end

Motorflansch und O-Ring.

Das Modell LS3 ist nicht mit einem Motorflansch

ausgerUstet.

(1) Gilt nur fur LS6:
Legen Sie

den O-Ring auf

Wave Generator

Messingplattchen

Madenschraube

Motor der 1. Achse

Motorflansch
O-Ring

Motor der
1. Achse

die

)

Befestigungsoberfléche des Motorflansches
und montieren Sie diesen.

Das Model LS3 ist nicht mit einem
Motorflansch ausgertstet.

Tragen Sie Schmierfett (SK-1A) zwischen
Wave Generator und Motorflansch auf.

Schmierfettmenge LS3:4g

LS6: 139
Montieren Sie den Wave Generator am
Motor der 1. Achse.

Richten Se 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 Messingpléttchen in das
andere Gewinde, um eine Beschadigung an
der Motorwelle zu vermeiden.

Motor der
1. Achse

Wave Generator

Ende
©

(=]

der Motorwelle

Messingplattchen

Madenschraube

Motor der 1. Achse

A: Messingplattchen LS3: M4

B: Madenschraube

LS6: M5
LS3: 2-M4X6
LS6: 2-M5X6

AN

VORSICHT

m Die Abbildung oben zeigt die lagerichtige Montage des Wave Generators.

Installieren Sie den Wave Generator richtig. Eine falsche Installation des Wave
Generators fuhrt zu Fehlfunktion des Manipulators.

LS Rev. 4
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Wartung 5. 1. Arm

92

©)

(4)
)

(6)

()
(8)

9)

LS3: Legen Sie einen O-Ring auf die Befestigungsoberfléache des Motors und
montieren Sie den Motor an dem Flansch der 1. Achse.

LS6: Legen Sie einen O-Ring auf den Motorflansch und montieren Sie den Motor
an dem Fansch der 1. Achse.

Um den Motor einzusetzen, drehen Sie diesen langsam mit der Hand von einer Seite
auf die andere und schieben Sieihn hinein.

Stecken Sie den Stecker X 10 in den Resolver.
Befestigen Sie die Motoreinheit der 1. Achse am Sockel.

Stellen Sie sicher, dass die Motorkabel der 1. Achse in Richtung Rickseite des
Sockels zeigen.

Setzen Sie den O-Ring, den Sie in Schritt (3) beim Ausbau entfernt haben, in die
O-Ring-Nut desArmes ein.

Befestigen Sie anschlief3end den Arm an der Motoreinheit der 1. Achse.
Schlieflen Sie den Stecker X110 an.

Montieren Sie die Anschlussplatte.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.3 Anschlussplatte.

Fihren Sie die Kalibrierung fur die 1. Achse durch.

Néahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.

LS Rev. 4



Wartung 5. 1. Arm

5.2 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 @uf3eren Zahnkranz immer gemeinsam aus.

Wave Generator / Flexibler Zahnkranz / AuRerer Zahnkranz

Né&here Informationen zum Untersetzungsgetriebe finden Sie im Kapitel Wartung: 14.

Ersatzteilliste.
Name Menge Anmerkung
) SHF20-50 L S3-401*: R13B010039
Untersetzungsgetriebe 1
Ersatzteile SHF25-80 L S6-602*: R13B010041
Schmierfett SK-1A - R13ZA 00330100
Inbusschliissel (Schlisselweite: 2 mm) 1 flr M4-Madenschraube
Inbusschlissel (Schlisselweite: 2,5 mm) 1 flr M 3-Schraube
Inbusschliissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Schraube
Drehmomentschl Uissel 1
Seitenschneider 1
Spatel 1 zum Auftragen von Schmierfett
Werkzeuge 1 zum Abwischen von Schmierfett
Putzlappen (Flansch)
1 zum Abwischen von Schmierfett
(Schraube)
Lénge ca. 20 mm
Schraube (M4) 2 zur  Entfernung des flexiblen
Zahnkranzes
LS Rev. 4 93




Wartung 5. 1. Arm

LS3: 16-M3x20

Untersetz-
ungsgetriebe

Flansch

Flexibler Zahnkranz und
Kreuzrollenlager

1. Achse (1) Entfernen Sie die Motoreinheit der 1. Achse.
Ausbau des Fuhren Sie die Schritte zum Ausbau des Motors durch,
Unt(_ersetzungs- siehe Kapitel Wartung: 5.1 Austausch des Motors der 1. Achse.
getriebes

(2) Entfernen Sie das Untersetzungsgetriebe vom

Flansch der 1. Achse.

1. Achse (1) Ein  neues  Untersetzungsgetriebe
Einbau des beinhaltet, wenn es ausgepackt wird, die
Untersetzungs- . .
getriebes in der Abbildung rechts dargestellten

94

Telle.

Die Verzahnungen des flexiblen
Zahnkranzes und des  &uferen
Zahnkranzes sowie das Lager des Wave
Generators sind bereits geschmiert.
Wischen Sie Uberschiissiges Schmierfett
von der Befestigungsoberfl &che.

AuRerer Zahnkranz

Wave Generator

\
0
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Wartung 5. 1. Arm

m Verstellen (I6sen oder festziehen) Sie nie die Befestigungsschrauben zwischen
dem flexiblen Zahnkranz und dem Kreuzrollenlager. Wenn die
Befestigungsschrauben verstellt sind, missen der flexible Zahnkranz und das

Kreuzrollenlager vom Hersteller des Untersetzungsgetriebes ausgerichtet

VORSICHT
werden.

(2) Legen Sie die O-Ringe in die Nuten auf
beiden Seiten des neuen &ufleren
Zahnkranzes.

Stellen Sie sicher, dass die O-Ringe in
der Nut bleiben.

Andere Seite

(3) Drehen Sie den auRReren Zahnkranz so,
dass die konvexe Seite nach unten zeigt
und setzen Sie ihn auf den flexiblen
Zahnkranz.

(4) Gleichen Sie die Schraubenltcher des

Innenrings des
Kreuzrollenabtriebdagers und  die
Durchbohrungen des auleren
Zahnkranzes ab.

(5) Befestigen Sie den Untersetzungsgetriebe-Flansch
am aulZeren Zahnkranz.

LS3: 16-M3x20
5~ LS6: 16-M4x25

Untersetz-
ungsgetriebe

Befestigen Sie alle Schrauben locker in eéinem sich
kreuzenden Muster, sodass ale gleichméalig
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.
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Wartung 5. 1. Arm

Parameter Manipulatortyp | Schraubentyp | Schrauben Anzugsmoment
1. Achse LS3 M3x20 16 300 N-cm (30,6 kgf-cm)
Untersetzungsgetriebe LS6 M4x25 16 600 N-cm (61,2 kgf-cm)
HINWEIS B h . . . . vy .
e eachten sie, dass ein zu grofRes Drehmoment die Teile beschédigen konnte.

(6) Tragen Sie Schmierfett (SK-1A) auf die Innenseite des flexiblen Zahnkranzes auf.

Schmierfettmenge

LS3:19¢g
LS6: 379

(7) Montieren Sie die Motoreinheit der 5. Achse.

96

Fihren Sie die Schritte zum Einbau des Motors durch,
siehe Kapitel Wartung: 5.1 Austausch des Motors der 1. Achse.
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Wartung 6. 2. Arm

/A\

WARNUNG

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.

Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie
den Netzstecker aus der Steckdose. SchlieRen 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
zusammenhangende 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 fihren.

AN

VORSICHT

Passen Sie auf, dass die Motorwelle keine starken Erschitterungen erfahrt,
wenn Sie die Motoren austauschen. Eine Erschutterung kann die Lebensdauer
der Motoren und Encoder verkiirzen und/oder sie beschadigen.

Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein
auseinandergebauter Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung
und kénnen 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 in der
Steuerung gespei cherten Ursprungsposition abweicht.

Nach Austausch der Telle ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.

Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung* genannt.
Lesen Sie Wartung: 13. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufihren.

A : Motor der 2. Achse

Untersetzungsgetriebe
der 2. Achse

LS Rev. 4
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Wartung 6. 2. Arm

6.1 Austauschen des Motors der 2. Achse

Name Menge Anmerkung
100W L S3-401*: R13B000101
AC Servomotor 1
Ersatzteile 200W L S6-602* ; R13B000102
. SK-2 - LS3-401*: R13ZA 00330400
Schmierfett
SK-1A - L S6-602* : R13ZA 00330100
Inbusschliissel (Schlisselweite: 2 mm) 1 fir M4-Madenschraube
Inbusschliissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 fir M4-Schraube
Drehmomentschl lissel 1
Werkzeuge | Seitenschneider 1 zum Durchschneiden
von Kabelbindern
Putzlappen 1 zum Abwi.schen
von Schmierfett
Material Kabelbinder -
HINWEIS LS3: Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht
& durch das Gewicht des Greifers senkt, wahrend sich die Steuerung oder der Motor
imAUS-Status (MOTOR OFF) befinden.

LS6: Am Motor der 3. und 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern, dass
sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wahrend die Steuerung
oder der Motor AUSgeschaltet sind (MOTOR OFF).

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch bis an den Anschlag nach unten, indem Sie

den folgenden Anweisungen folgen.

2. Achse (1) Schalten Sie die Steuerung EIN.
':‘/::;Z?Su des (2) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis an den Anschlag, wahrend Sie den

98

©)
(4)

Bremsfreigabetaster betdtigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegerédten kollidieren kann.

LS3: Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse Wenn der
Bremsfreigabetaster betétigt wird, wird gleichzeitig die Bremse der 3. Achse
gelost.

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

LS6: Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse.
Wenn der Bremsfreigabetaster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen
der 3. und 4. Achse gel6st.
Achten Se auf die fallende und rotierende Z-Achse, wéhrend der
Bremsfreigabetaster gedriickt wird. Die Achse kann sich durch das Gewicht des
Greifers absenken.

Schalten Sie die Steuerung AUS.

Entfernen Sie die obere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
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Wartung 6. 2. Arm

(5) Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel
Wartung: 3.5 Anwender-Anschlusseinheit.

(6) Schneiden Sie die Kabelbinder durch.

Schneiden Sie in diesem Schritt nicht den Kabelbinder durch (an den Halterungen der
Schlauchenden), der die Kabel an die Anwender-Anschlusseinheit bindet.

(7) Trennen Siedie Stecker X221 und X21.
(Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)

(8) Losen Sie die Schrauben, die die Motoreinheit
befestigen und entfernen Sie anschlieflend die
Motoreinheit der 2. Achse vom 2. Arm.

LS3:Befestigungsschraube am Motorflansch 3-M4x10
LS6:Motorbefestigungsschraube 4-M4x12
Um die Motoreinheit leicht herausziehen zu

koénnen, bewegen Sie den 2. Arm langsam von
Hand, wéhrend Sie den Motor herausziehen.

(9) Losen Sie die zwei Madenschrauben und
Entfernen Sie den Wave Generator von der
Motorwelle.

In einem der Gewinde befindet sich en
Messingpléttchen.  Achten Sie darauf, das
Plattchen nicht zu verlieren.

(20) Gilt nur fur LS3:

Entfernen Sie den Motorflansch vom Motor der
2. Achse.

HINWEIS Das Model LS6 ist nicht mit einem
& Motorflansch ausgeristet.
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Befestigungs-
23 schraube

Motorein-
i\ heitder 2.
=—=1{| Achse

Waveform Generator
M4 Messingplattchen

2-M4x6 Maden-
schraube

Motor der 2. Achse

F Motor der
2. Achse
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Wartung 6. 2. Arm

2. Achse
Einbau des
Motors

)

HINWEIS
&

)

Gilt nur fur LS3: = =
3  Motorflansch
Montieren Sie den Motorflansch am
Austauschmotor. P 2-M4x10
I
Das Modell LS6 ist nicht mit einem Motor der

2.Ach
Motorflansch ausgertstet. onse

Montieren Sie den Wave Generator am Motor
der 2. Achse.

Wave Generator
M4 Messingplattchen

2-M4x6 Maden-
schraube

Richten Sie die Stirnflache des Wave
Generators auf die Stirnflache der Motorwelle
aus.

Motor der 2. Achse

Ziehen Sie dazu eine der Madenschrauben an

der ebenen Flache der Motorwelle fest.  Setzen
Sie das Messingplédttchen in das andere
Gewinde, um eine Beschadigung an der
Motorwelle zu vermeiden.

AN

®m Die Abbildungen oben zeigen die lagerichtige Montage des Wave Generators.
Installieren Sie den Wave Generator richtig. Eine falsche Installation des Wave
Generators fiihrt zu Fehlfunktion des Manipulators.

VORSICHT
(3) Tragen Sie Schmierfett zwischen Wave Generator und Motorflansch auf.
Schmierfettmenge LS3:49(SK-2)
LS6: 6 g (SK-1A)
(4) Befestigen Sie die Motoreinheit der 2. Achse am _
Befestigungs-

2. Arm. <] schraube
Um den Motor einzusetzen, bewegen Sie den Arm Motorein-
der 2. Achse langsam mit der Hand und schieben Sie Rilrt]g:r 2.
den Motor in den Motorflansch. 2.Arm
LS3: Befestigungsschraube am Motorflansch 3-M4x10
LS6: Motorbefestigungsschraube 4-M4x12

(5) Montieren Sie die Anwender-Anschlusseinheit.
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel
Wartung: 3.5 Anwender-Anschlusseinheit.

(6) Schliefen Sie die Stecker X221 und X 21 an.

(7) Binden Sie die Kabel mit einem Kabelbinder so zusammen, wie sie
zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (6) beim Ausbau
entfernt wurde. Setzen Sie die Kabel keinen unnétigen mechanischen
Beanspruchungen aus.

(8) Montieren Sie die obere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
(9) Fuhren Siedie Kalibrierung fur die 2. Achse durch.
Né&here Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
100 LS Rev. 4



Wartung 6. 2. Arm

6.2 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 auf3eren Zahnkranz immer gemeinsam aus.

Wave Generator / Flexibler Zahnkranz / AuRRerer Zahnkranz

Né&here Informationen zum Untersetzungsgetriebe finden Sie im Kapitel

Wartung: 14. Ersatzteilliste.

Name Menge Anmerkung
) SHF17-50 L S3-401*: R13B010040
Untersetzungsgetriebe 1
SHF20-50 L S6-602*: R13B010039
. SK-2 - L S3-401*: R13ZA 00330400
Schmierfett
SK-1A - L S6-602*: R13ZA00330100
Inbusschliissel (Schlisselweite: 2 mm) 1 flr M4-Madenschraube
Inbusschliissel (Schlisselweite: 2,5 mm) 1 flr M3-Schraube
) Inbusschliissel (Schliisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Schraube
Ersatzteile
Drehmomentschl Uissel 1
Spatel 1 zum Auftragen von Schmierfett
1 zum Abwischen von
Schmierfett (Flansch)
Putzlappen i
1 zum Abwischen von
Schmierfett (Schraube)
Schraube (M3) Lange ca. 20 mm 2 zum Entfernen des
g flexiblen Zahnkranzes
Material Kabelbinder -
gvas LS3: Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht

LS Rev. 4

durch das Gewicht des Greifers senkt, wéhrend sich die Steuerung oder der Motor
imAUS-Status (MOTOR OFF) befinden.

LS6: Am Motor der 3. und 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern, dass
sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wahrend die Steuerung
oder der Motor AUSgeschaltet sind (MOTOR OFF).

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch bis an den Anschlag nach unten, indem Sie

die folgenden Anweisungen beachten.
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2. Achse
Ausbau des
Untersetzungs-
getriebes

102

(1) Schalten Sie die Steuerung EIN.

(2) 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 Peripheriegerédten kollidieren kann.

©)
4)

©®)

(6)

LS3: Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse Wenn der
Bremsfreigabetaster betétigt 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.

LS6: Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse.
Wenn der Bremsfreigabetaster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen
der 3. und 4. Achse gelst.
Achten Sie auf die falende und rotierende Z-Achse, wéhrend der
Bremsfreigabetaster gedriickt wird. Die Achse kann sich durch das Gewicht des
Greifers absenken.

Schalten Sie die Steuerung AUS.

Entfernen Sie den Wave Generator von der Motorwelle.

Fihren Sie die Schritte zum Ausbau des Motors durch, siehe Kapitel
Wartung: 6.1 Austausch des Motors der 2. Achse aus.

Entfernen Sie den Arm der 2. Achse, indem
Sie die Schrauben, die den Arm der 2. Achse
befestigen, am Untersetzungsgetriebe
entfernen.

A: LS3: 10-M3x18
LS6: 16-M3X28

B: LS3: 8-M3x30+8-M3 kleine Unterlegscheibe
LS6: 8-M3x32+8-M3 kleine Unterlegscheibe

C: LS3: 4-M3x15+4-M3 kleine Unterlegscheibe
LS6: 4-M3x12+4-M3 kleine Unterlegscheibe

Entfernen Sie das Untersetzungsgetriebe vom
Arm der 1. Achse durch Loésen der
Schrauben, die das Ubersetzungsgetriebe am

Armder 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.
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Wartung 6. 2. Arm

2. Achse (1) Ein neues Untersetzungsgetriebe Flexibler Zahnkranz und
Einbau des beinhaltet, wenn es ausgepackt wird, die Kreuzrollenabtriebslager
Untersetzungs- ) T ’ _
getriebes in der Abbildung rechts dargestellten O-Ring

Teile.

Die  Verzahnungen des flexiblen
Zahnkranzes und des auleren
Zahnkranzes sowie das Lager des Wave
Generators sind  bereits geschmiert.
Wischen Sie Uberschiissiges Schmierfett

von der Befestigungsoberflache. AuRerer

Zahnkranz
Wave Generator

m Verstellen (I6sen oder festziehen) Sie nie die Befestigungsschrauben zwischen
dem flexiblen Zahnkranz und dem Kreuzrollenlager. Wenn die
Befestigungsschrauben verstellt sind, missen der flexible Zahnkranz und das

Kreuzrollenlager vom Hersteller des Untersetzungsgetriebes ausgerichtet

werden.

VORSICHT

(2) Legen Sie die O-Ringe in die Nuten auf
beiden Seiten des neuen &auleren
Zahnkranzes.

Stellen Sie sicher, dass die O-Ringe in der
Nut bleiben.

(3) Drehen Sie den &ufleren Zahnkranz so,
dass die konvexe Seite nach unten zeigt
und setzen Sie ihn auf den flexiblen
Zahnkranz.

(4) Gleichen Sie die Schraubenlécher des
Innenrings des Kreuzrollenabtriebslagers
und die Durchbohrungen des &ulReren
Zahnkranzes ab.
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Wartung 6. 2. Arm

(5) Setzen Sie den O-Ring, der in Schritt (6)

HINWEIS
&

104

beim Ausbau entfernt wurde, in die
O-Ring-Nut des Armes der 1. Achse ein und
montieren Sie den flexiblen Zahnkranz am
Arm der 1. Achse.

A: LS3:10-M3x18
LS6: 16-M3x28

B: LS3: 8-M3x30+8-M3 kleine Unterlegscheibe
LS6: 8-M3%x32+8-M3 kleine Unterlegscheibe

C: LS3: 4-M3x15+4-M3 kleine Unterlegscheibe
LS6: 4-M3x12+4-M3 kleine Unterlegscheibe

Befestigen Sie ale Schrauben locker in
einem sich kreuzenden Muster, so dass die
Schrauben (M3 x 35) gleichméldig befestigt
werden.  Ziehen Sie dann mit einem
Drehmomentschltssel jede Schraube in
einem sich kreuzenden Muster fest.
Verwenden Sie das in der Tabelle unten
angegebene Drehmoment.

Untersetz-
ungsgetriebe

2.Arm

O-Ring

Parameter Schraubentyp

Anzugsmoment

2. Achse
M3

Untersetzungsgetriebe

300 N-cm (30,6 kgf-cm)

Beachten sie, dass ein zu grof3es Drehmoment die Teile beschadigen kénnte.

anschlief’end im Inneren des flexiblen Zahnkranzes.

(6) Tragen Sie Schmierfett zwischen Motorflansch und Wave Generator auf und

Schmierfettmenge zwischen Motorflansch und Waveform Generator

LS3: 4 g (SK-2)
LS6: 6 g (SK-1A)

im Inneren des flexiblen Zahnkranzes

LS3: 11 g (SK-2)
LS6: 16 g (SK-1A)

(7) Setzen Sie den O-Ring in die O-Ring-Nut des @uferen Zahnkranzes ein.

Befestigen Sie den Arm der 2. Achse auf dem auf3eren Zahnkranz.

(8) Montieren Sie die Motoreinheit der 2. Achse.

Fihren Sie die Schritte zum Einbau des Motors durch, siehe Kapitel
Wartung: 6.1 Austausch des Motors der 2. Achse aus.
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Wartung 7. 3. Arm

N

WARNUNG

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.

Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie
den Netzstecker aus der Steckdose. SchlieRen 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
zusammenhangende 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 fihren.

AN

VORSICHT

Passen Sie auf, dass die Motorwelle keine starken Erschitterungen erfahrt,
wenn Sie die Motoren austauschen. Eine Erschutterung kann die Lebensdauer
der Motoren und Encoder verkiirzen und/oder sie beschadigen.

Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein
auseinandergebauter Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung
und kénnen 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 in der
Steuerung gespei cherten Ursprungsposition abweicht.

Nach Austausch der Telle ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.

Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung* genannt.

Lesen Sie Wartung: 13. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufihren.

LS Rev. 4
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Wartung 7. 3. Arm

7.1 Austauschen des Motors der 3. Achse

Name Menge Anmerkung

Ersatzteile

AC-Servomotor (100 W) 1 R13B000101

Werkzeuge

Inbusschliissel (Schlissdlweite: 2,5 mm) flr M5-Madenschraube

Inbusschliissel (Schlisselweite: 3 mm) fir M4-Schraube

Drehmomentschl tissel

PRk e

zum Durchschneiden von
K abelbindern

Seitenschneider

1 Riemenspannung

Fed
enveage 69 N (7,0 + 0,5 kgf-cm)

nicht-elastisches Band (Lange ca. 800 mm) 1 zum Spannen des Riemens

Material

K abelbinder -

HINWEIS
&

3. Achse
Ausbau des
Motors
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LS3: Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht
durch das Gewicht des Greifers senkt, wdhrend sich die Steuerung oder der Motor
imAUS-Status (MOTOR OFF) befinden.

LS6: Am Motor der 3. und 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern, dass
sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wahrend die Steuerung
oder der Motor AUSgeschaltet sind (MOTOR OFF).

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch bis an den Anschlag nach unten, indem Sie

den folgenden Anweisungen folgen.

(1) Schalten Sie die Steuerung EIN.

(2) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis an den Anschlag, wdhrend Sie den
Bremsfreigabetaster betdtigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegerédten kollidieren kann.

LS3: Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse Wenn der
Bremsfreigabetaster betétigt wird, wird gleichzeitig die Bremse der 3. Achse
gelost.

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

LS6: Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse.
Wenn der Bremsfreigabetaster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen
der 3. und 4. Achse gelst.
Achten Sie auf die fallende und rotierende Z-Achse, wéahrend der
Bremsfreigabetaster gedriickt wird. Die Achse kann sich durch das Gewicht des
Greifers absenken.

(3) Schalten Sie die Steuerung AUS.
(4) Entfernen Sie die obere Armabdeckung.
Na&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
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(5) Bauen Sie den Gyrosensor aus.

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel
Wartung: 11.3 Austauschen des Gyrosensors.

(6) Schneiden Sie die Kabelbinder durch.

Schneiden Sie in diesem Schritt keinen Kabelbinder durch (an den Halterungen der
Schlauchenden), der die Kabel an die Anwender-Anschlusseinheit bindet.

(7) Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.5 Anwender-Anschlusseinheit.

(8) Trennen Sie die folgenden Stecker.

Stecker X231, X31 und X35 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)

(9) Lo6sen Sie die Schrauben der Motoreinheit der 3.
Achse.

(10) Entfernen Sie den Motor der 3. Achse von der
Motoreinheit der 3. Achse.

(11) Lésen Sie die Schrauben der
Zahnriemenscheibe und der Bremsnabe und
entfernen Sie diese von der Motoreinheit der 3.
Achse.

In einem der Gewinde befindet sich ein
Messingpléttchen.  Achten Sie darauf, das
Pl&ttchen nicht zu verlieren.

Motorein-
heit der 3.

Motor der
3. Achse

Zahnriemen-
scheibe

M5x8 Maden-
schraube

|
K‘j"""?
M5xg <==> + M5 Messing-
Maden- m\ plattchen

schraube Bremsnabe
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3. Achse @
Einbau des
Motors
)
©)
HINWEIS
&

(4)

©®)

(6)
()
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Montieren Sie die Zahnriemenscheibe und die
Bremsnabe am Motor der 3. Achse.

Setzen Sie die Bremsnabe so weit ein, dass sie
das Ende der Motorwelle bertihrt und sichern Sie
diese.

Sichern Sie die Zahnriemenscheibe, wenn die
Stirnflache der Scheibe die Bremsnabe bertihrt.

Ziehen Sie dazu eine der Madenschrauben an der
ebenen Flache der Motorwelle fest.

Setzen Sie das Messingpléttchen in das andere
Gewinde, um eine Beschadigung an der
Motorwelle zu vermeiden.

Befestigen Sie die Motoreinheit der 3. Achse auf
der Z-Platte.

Legen Sie die Zahnriemenscheibe Uber den
Z-Riemen und montieren Sie die Bremsschreibe
an der Nabe.

Stellen Sie sicher, dass die Motorkabel in
Richtung Riickseite des Armes verlaufen.

Motor der
3. Achse

Zahnriemen-
scheibe

M5x8 Maden-
r*;_"""w schraube

M5x§ == + M>5 Messing-
Maden- & plattchen

schraube Bremsnabe

Z-Riemen Zahnriemenscheibe

Bringen Sie die Motoreinheit vorsichtig an und befestigen Sie die vier Schrauben

vorlaufig.

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.

Bringen Sie die richtige Spannung auf
den Z-Riemen und befestigen Sie die

Z-Riemenspannung
= 69N (7.0 £ 0.5 kgf)

Motoreinheit der 3. Achse.

Legen Sie in der Naéhe der
Befestigungsplatte ein nicht-elastisches
Band um die Motoreinheit der 3. Achse.
Ziehen Sie das Band dann mit einer
Federwaage, um die angegebene

Motoreinheit der
3. Achse

Federwaage

3-M4x15 + Unterlegscheibe

Spannung aufzubringen, wie rechts in
der Abbildung dargestdlit.

Bauen Sie den Gyrosensor ein.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel
Wartung: 11.3 Austauschen des Gyrosensors.

Schliefien Sie die Stecker X231, X241, X31, X35 und X41 an.

Montieren Sie die Anwender-Anschlussei nheit.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.5 Anwender-Anschlusseinheit.
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Wartung 7. 3. Arm

(8) Binden Sie die Kabel mit einem Kabelbinder so zusammen, wie sie
zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (6) beim Ausbau entfernt
wurde.

Setzen Sie die Kabel keinen unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus.

(9) Bringen Sie die obere Armabdeckung an.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

(10) Fuhren Sie die Kalibrierung fUr die 3. und 4. Achse durch.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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7.2 Austauschen des Zahnriemens

Name Menge Anmerkung

Ersatzteile

, (Breite: 9 mm) L S3-401*: R13B030233
Z-Riemen _ 1
(Breite: 10 mm) L S6-602* : R13B030236

Werkzeuge

Inbusschliissel (Schlissdweite: 2,5 mm) flr M 3-Schraube

InbusschlUissel (Schliisselweite: 3 mm) flr M4-Schraube

Drehmomentschl tissel

S ==

zum Durchschneiden von
Kabelbindern

Seitenschneider

Riemenspannung

Fed 1
erwaage 69 N (7,0 + 0,5 kgf)

nicht-elastisches Band (Lange ca. 800 mm) 1 zum Spannen des Riemens

Material

Kabelbinder -

HINWEIS

Ausbau des
Z-Riemens
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LS3: Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht
durch das Gewicht des Greifers senkt, wdhrend sich die Steuerung oder der Motor
imAUS-Status (MOTOR OFF) befinden.

LS6: Am Motor der 3. und 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern, dass
sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wahrend die Steuerung
oder der Motor AUSgeschaltet sind (MOTOR OFF).

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch bis an den Anschlag nach unten, indem Sie

den folgenden Anweisungen folgen.

(1) Schalten Sie die Steuerung EIN.

(2) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis an den Anschlag, wahrend Sie den
Bremsfreigabetaster betdtigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen, sodass
der Greifer nicht mit Peripheriegerédten kollidieren kann.

LS3: Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse Wenn der
Bremsfreigabetaster betédtigt wird, wird gleichzeitig die Bremse der 3. Achse
gelost.

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

LS6: Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse.
Wenn der Bremsfreigabetaster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen der
3. und 4. Achse gel6st.
Achten Sie auf die falende und rotierende Z-Achse, wéhrend der
Bremsfreigabetaster gedriickt wird. Die Achse kann sich durch das Gewicht des
Greifers absenken.

(3) Schadten Sie die Steuerung AUS.
(4) Entfernen Sie die obere Armabdeckung.
Né&here Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
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(5) Bauen Sie den Gyrosensor aus. Spezielle

Stromver-

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel sorgung

Wartung: 11.3 Austauschen des Gyrosensors.

(6) Losen Sie eine Schraube, die die spezielle
Stromversorgung mit der Anwender-

Anschlusseinheit verbindet. Gyrosensor

(7) Schneiden Sie die Kabelbinder durch.

Schneiden Sie den Kabelbinder durch, mit dem das Bremskabel der 3. Achse in der
Spalte des 2. Armes befestigt ist.

Schneiden Sie in diesem Schritt keinen Kabelbinder durch (an den Halterungen der
Schlauchenden), der die Kabel an die Anwender-Anschlusseinheit bindet.

(8) Trennen Sie die folgenden Stecker.
Stecker X31, X32 und X231 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)
(9) Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.5 Anwender-Anschlusseinheit.

(10) Losen Sie dann die Schrauben der | 3-M4x15+ Motoreinheit
Motoreinheit der 3. Achse und ziehen Sie die der 3. Achse
Einheit heraus.

(11) Entfernen  Sie  die  Schrauben  der 3-M4x12 Spindel-
Spindel befestigungspl atte.

Halten Sie die Spindelbefestigungsplatte hoch
und ziehen Sie den Z-Riemen nach oben
heraus.
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Einbau des (1) Legen Sie einen neuen Z-Riemen Uber die

. 3-M4x12 Spindel-
Z-Riemens Z-Achse. _

befestigungsplatte

(2) Senken Sie die Spindelbefestigungsplatte
mit dem Z-Riemen, der um die
Zahnriemenscheibe der
Spindel befestigungsplatte gelegt ist.

Befestigen Sie die Spindel befestigungsplatte
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) Befestigen Siedie Motoreinheit der 3. Achse wieder im Arm.

(4) Fihren Sie das Bremskabel und die

spezielle  Stromversorgung  Uber  den 3'M4>|<15+ _ Motorein-
Z-Riemen. Unterleg- A heit der 3.

Legen Se den Z-Riemen um die
Zahnriemenscheiben Z1 und Z2, so dass die
Profile des Riemens und der
Zahnriemenscheiben vollsténdig ineinander
greifen.

(5) Bringen Sie die Motoreinheit der 3. Achse
vorsichtigam 2. Arm an.

Befestigen Sie den Schutzleiter mit einer Befestigungsschraube.

Stellen Sie hier sicher, dass die Motoreinheit der 3. 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.

(6) Bringen Sie die richtige Spannung auf Z-Riemenspannung
den Z-Riemen und befestigen Sie dann = 69N (T-OJ 05 kg‘;) —
die Motoreinheit der 3. Achse. otoreinhett der

Legen Sie in der Néhe der
Befestigungsplatte ein nicht-elastisches
Band um die Motoreinheit der 3. Achse.
Ziehen Sie das Band dann mit einer )
Federwaage, um die angegebene 3-M4x15 + Unterlegscheibe
Spannung aufzubringen, wie rechts in
der Abbildung dargestellt.

Federwaage

(7) Bauen Sie den Gyrosensor ein.
Né&here Informationen finden Sieim Kapitel
Wartung: 11.3 Austauschen des Gyrosensors.
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(8) Schlieffen Sie die Stecker X231, X241, X31, X35 und X41 an.

(9) Montieren Sie die Anwender-Anschlusseinheit.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel
Wartung: 3.5 Anwender-Anschlusseinheit.

(10) Binden Sie die Kabel mit einem Kabelbinder so zusammen, wie se
zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (7) beim Ausbau
entfernt wurde. Setzen Sie die Kabel keinen unndtigen mechanischen
Beanspruchungen aus.

(11) Bringen Sie die obere Armabdeckung an.
Né&here Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

(15) Fuhren Sie die Kalibrierung fur die 3. Achse durch.
Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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7.3 Austauschen der Bremse

Name Menge Anmerkung
Ersatztelle | \agnetbremse 1 | R13B030501
Inbusschliissel (Schlisselweite: 1,5 mm) 1 flr M3-Madenschraube
Inbusschliissel (Schlisselweite: 2,5 mm) 1 flr M 3-Schraube
Inbusschliissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Schraube
Inbusschliissel (Schlisselweite: 4 mm) 1 flr M5-Schraube
Drehmomentschl Uissel 1
Werkzeuge . . i
Seitenschneider 1 zum Durchschneiden
von Kabelbindern
Riemenspannung
Fed 1
erveage 69 N (7,0+ 0,5 kgf)
nicht-elastisches Band (L&nge ca. 800 mm) 1 zum Spannen des Riemens
Material Kabelbinder -

'gVE'S LS3: Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht
durch das Gewicht des Greifers senkt, wahrend sich die Steuerung oder der Motor
imAUS-Status (MOTOR OFF) befinden.

LS6: Am Motor der 3. und 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern, dass
sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wéhrend die Steuerung
oder der Motor AUSgeschaltet sind (MOTOR OFF).

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch bis an den Anschlag nach unten, indem Sie

den folgenden Anweisungen folgen.

3. Achse (1) Schalten Sie die Steuerung EIN.

Ausbau der L . ; .

B (2) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis an den Anschlag, wahrend Sie den
remse

©)
(4)

114

Bremsfreigabetaster betdtigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeréten kollidieren kann.

LS3:

LSé:

Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse Wenn der
Bremsfreigabetaster betétigt wird, wird gleichzeitig die Bremse der 3. Achse
gelost.

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

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

Wenn der Bremsfreigabetaster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen
der 3. und 4. Achse gel6st.

Achten Sie auf die falende und rotierende Z-Achse, wéahrend der
Bremsfreigabetaster gedriickt wird. Die Achse kann sich durch das Gewicht des
Greifers absenken.

Schalten Sie die Steuerung AUS.

Entfernen Sie die obere Armabdeckung.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
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(5) Entfernen Sie die Motoreinheit der

(6)

()

©)

3. Achse.

Nahere Informationen finden Sie im
Kapitel Wartung: 7.2 Austauschen des

Zahnriemens.

Entfernen Sie den Motor der 3. Achse von der

Motoreinheit der 3. Achse.

Entfernen Sie die Bremse von der Bremsplatte.

Losen Sie die Schrauben der Zahnriemenscheibe
und der Bremsnabe und entfernen Sie diese von

der Motoreinheit der 3. Achse.

In einem der Gewinde befindet sich ein
Achten Sie darauf,

Messingpl&ttchen.
Pléattchen nicht zu verlieren.

3-M4x15 +
Unterleg-
scheibe

Motoreinheit
der 3. Achse

das

schraube

|
(’;_7_""?
M5x§ == + M>5 Messing-
Maden- & plattchen

Motor der
3. Achse

Zahnriemen-
scheibe

M5x8 Maden-
schraube

Bremsnabe

115



Wartung 7. 3. Arm

3. Achse (1) Befestigen Sie die neue Bremse an der Bremsplatte.
Einbau der
Bremse

Motor der
3. Achse

Zahnriemen-
scheibe

M5x8 Maden-
7R schraube

M5x§ == + M5 Messing-
Maden- EJ_ plattchen

Ziehen Sie dazu eine der Madenschrauben an der |Schraube  Bremsnabe

(2) Montieren Sie die Zahnriemenscheibe und die
Bremsnabe am Motor der 3. Achse.

Setzen Sie die Bremsnabe so weit ein, dass sie das
Ende der Motorwelle beriihrt und sichern Sie diese.
Sichern Sie die Zahnriemenscheibe, wenn die
Stirnflache der Scheibe die Bremsnabe bertihrt.

ebenen Flache der Motorwelle fest.

Setzen Sie das Messingpléttchen in das andere
Gewinde, um eine Beschéadigung an der Motorwelle
Zu vermeiden.

(3) Befestigen Sie die Motoreinheit der 3. Achse auf Scheibe

der Z-Platte.
Nabe

Richten Sie die Positionen der Scheibe auf der
Bremse und der Nabe zueinander aus.

Wenn die Bremsscheibe nicht ausgerichtet ist,

richten Sie die Position von Hand aus, nachdem Sie
den Stecker X32 angeschlossen und den
Bremsfreigabetaster gedriickt haben, um die
Bremse zu |6sen.

Das Motorkabel muss der anderen Seite der
Bremsplattenstiitzen gegentiberliegen.

(4) Befestigen Sie die Motoreinheit der 3. Z-Riemenspannung

Achse wieder im 2. Arm. = 69N (7.0 + 0.5 kgf)
Motoreinheit der

Néhere Informationen finden Sie im _ ~ 3.Achse
Kapitel Wartung: 7.2 Austauschen des
Zahnriemens.

Federwaage

3-M4x15 + Unterlegscheibe

(5) Montieren Sie die obere Armabdeckung.
Né&here Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
(6) Fuhren Siedie Kalibrierung fiir die 3. Achse durch.

Né&here Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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/A\

WARNUNG

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.

Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie
den Netzstecker aus der Steckdose. SchlieRen Sie das Netzanschlusskabel an
eine geeignete Netzsteckdose an. SchlieBen Sie es NICHT direkt an die
Fabrik-Spannungsversorgung an.

Bevor Sie Auswechselungsarbeiten durchfihren, schalten Sie die Steuerung und
damit zusammenhéangende Gerate 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 fihren.

AN

VORSICHT

Passen Sie auf, dass die Motorwelle keine starken Erschiitterungen erfahrt,
wenn Sie die Motoren austauschen. Eine Erschiitterung kann die Lebensdauer
der Motoren und Encoder verkiirzen und/oder sie beschadigen.

Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein
auseinandergebauter Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung
und kdénnen nicht mehr verwendet werden.

LS Rev. 4

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 in der
Steuerung gespeicherten Ursprungsposition abweicht.

Nach Austausch der Teile ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.

Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung* genannt.
Lesen Sie Wartung: 13. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufihren.

Motor der
4. Achse
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8.1 Austauschen des Motors der 4. Achse

Name Menge Anmerkung
Ersatzteile | AC-Servomotor (100 W) 1 R13B000101
Inbusschlissel (Schlisselweite: 2 mm) 1 flr M4-Madenschraube
Inbusschliissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Schraube
Drehmomentschl lissel 1
Werk Seitenschneider 1 zum Durchschneiden
erzenge von K abelbindern
Federwaage 1 Riemenspannung 39 N
(4,0 0,5kgf)
nicht-elastisches Band (Lange ca. 800 mm) 1 zum Spannen des Riemens
'ngVE'S LS3: Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht
durch das Gewicht des Greifers senkt, wahrend sich die Steuerung oder der Motor
imAUS-Status (MOTOR OFF) befinden.

LS6: Am Motor der 3. und 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern, dass
sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wahrend die Steuerung
oder der Motor AUSgeschaltet sind (MOTOR OFF).

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch bis an den Anschlag nach unten, indem Sie

den folgenden Anweisungen folgen.

4. Achse (1) Schalten Siedie Steuerung EIN.
Ausbau (2) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis an den Anschlag, wahrend Sie den
des Motors Bremsfreigabetaster betdtigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen, sodass
der Greifer nicht mit Peripheriegerdten kollidieren kann.
LS3: Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse Wenn der
Bremsfreigabetaster betétigt 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.
LS6: Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse.
Wenn der Bremsfreigabetaster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen der
3. und 4. Achse gel6st.
Achten Sie auf die fallende und rotierende Z-Achse, wéahrend der
Bremsfreigabetaster gedriickt wird. Die Achse kann sich durch das Gewicht des
Greifers absenken.
(3) Schalten Sie die Steuerung AUS.
(4) Entfernen Sie die obere Armabdeckung.
Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
(5) Schneiden Sie die Kabelbinder durch.
Schneiden Sie in diesem Schritt keinen Kabelbinder durch (an den Halterungen der
Schlauchenden), der die Kabel an die Anwender-Anschlusseinheit bindet.
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(6) Entfernen Sie die Stecker X241 und X41. (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken
fest.)

(7) Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.5 Anwender-Anschlusseinheit.

Motoreinheit
der 4. Achse

(8) Entfernen Sie die Motoreinheit der 4. Achse
vom 2. Arm.

Losen Sie die Schrauben, die die Motoreinheit N e 7~ Unterleg-

heib
der 4. Achse auf der Motorplatte sichern und senelbe
ziehen Sie den Motor heraus.

(9) Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe des

Motors der 4. Achse.
2-M4x10

In einem der Gewinde befindet sich en
Messingpléttchen.  Achten Sie darauf, das
Pléttchen nicht zu verlieren.

Motorplatte
2-M4x8

] Maden-
Zahn-

_ schraube +
(10) Entfernen Sie die Motorplatte des Motors der riemen- ~gs Messing-
4. Achse scheibe plattchen
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Motor der
4. Achse

Einbau

120

)

)

©)

4)

HINWEIS

&

()

(6)

Befestigen Sie die Motorplatte am Motor der
4. Achse.
Bei diesem Schritt miissen sich die Motorkabel
auf der konvex geformten Seite der Platte
befinden.

Befestigen Sie die Zahnriemenscheibe am
Motor der 4. Achse.

Montieren Sie die Zahnriemenscheibe an der
Motorwelle, sodass  das Ende der
Zahnriemenscheibe mit dem Ende der Welle
planist.

2-M4x10

Motorplatte
2-M4x8

J Maden-
Zahn-

schraube +
riemen- ¢ Messing-
scheibe plattchen

Ziehen Sie dazu eine der Madenschrauben an der ebenen Flache der Motorwelle fest.

Setzen Sie das Messingpléttchen in das andere Gewinde, um eine Beschadigung an der
Motorwelle zu vermeiden.  Ziehen Sie dann beide Madenschrauben fest.

Legen Sie den Ul-Riemen um die
Zahnriemenscheibe und setzen Sie die
Motoreinheit der 4. Achse in den oberen Tell
des 2. Armesein.

Bringen Sie die Motoreinheit vorsichtig an und
befestigen Sie die vier (M4x12) Schrauben
vorlaufig.

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 vollstandig
ineinander greifen.

Bringen Sie die richtige Spannung auf den
U1-Riemen und befestigen Sie die Motoreinheit
der 4. Achse.

Legen Sie in der Néhe der Befestigungsplatte
ein nicht-elastisches Band um die Motore nheit
der 4. Achse.

Ziehen Sie das Band dann mit ener
Federwaage, um die angegebene Spannung
aufzubringen, wie in der Abbildung dargestellt.

Schliefen Sie die Stecker X241 und X441 an.

Motoreinheit
der 4. Achse

U1-Riemenspannung
=39 N (4.0 £ 0.5 kgf)

Motoreinheit
der 4. Achse

A S
i
&

lan”
>
el A

Unterleg-
scheibe

Federwaage
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(7) Montieren Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.5 Anwender-Anschlusseinheit.

(8) Bauen Sie den Gyrosensor ein.
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 11.3 Austauschen des Gyrosensors.

(9) Binden Sie die Kabel mit einem Kabelbinder so zusammen, wie sie zusammengebunden
waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (5) beim Ausbau entfernt wurde.  Setzen Sie die
Kabel keinen unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus.

(10) Montieren Sie die obere Armabdeckung.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

(11) Fihren Sie die Kalibrierung fir die 4. Achse durch.
Fur Details zur Kaibriermethode, lesen Sie Wartung: 13. Kalibrierung.
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8.2 Austauschen des Zahnriemens

Name Menge Anmerkung
- * .
Ul-Riemen (Breite 10 mm) 1 L S3-401%: R138030234
_ L S6-602*: R13B030237
Ersatzteile _ (Breite 16 mm) L S3-401*: R13B030235
U2-Riemen - 1
(Breite 15 mm) L S6-602*: R13B030238
Inbusschliissel (Schltisselweite: 3 mm) 1 far M4-Schraube
Schraubenschlissel (Schllisselweite: 7 mm) 1
Drehmomentschl tissel 1
Seitenschnei der 1 zum Durchschneiden
von Kabelbindern
Werkzeuge -
Riemenspannung
Federwaage 1 69 N (7,0 + 0.5 kgf)
39N (4,0+ 0,5 kgf)
nicht-elastisches Band .
(Lange ca. 800 mm) 1 zum Spannen des Riemens

HINWEIS LS3: Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht
& durch das Gewicht des Greifers senkt, wahrend sich die Steuerung oder der Motor
imAUS-Status (MOTOR OFF) befinden.

LS6: Am Motor der 3. und 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern, dass
sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wahrend die Steuerung
oder der Motor AUSgeschaltet sind (MOTOR OFF).

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch bis an den Anschlag nach unten, indem Sie

den folgenden Anweisungen folgen.
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Ausbau des
U2-Riemens

LS Rev. 4

8.2.1 U2-Riemen

(D
)

©)
(4)

(%)

(6)

()

(8)

9)

Schalten Sie die Steuerung EIN.

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 Peripheriegerédten kollidieren kann.

LS3: Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse Wenn der
Bremsfreigabetaster betétigt 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.

LS6: Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse.
Wenn der Bremsfreigabetaster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen
der 3. und 4. Achse gel6st.
Achten Sie auf die fallende und rotierende Z-Achse, wéhrend der
Bremsfreigabetaster gedriickt wird. Die Achse kann sich durch das Gewicht des
Greifers absenken.

Schalten Sie die Steuerung AUS.
Entfernen Sie die obere Armabdeckung.

Néahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

Bauen Sie den Gyrosensor aus. .
Spezielle

Stromver-

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel
sorgung

Wartung: 11.3 Austauschen des Gyrosensors.

Losen Sie eine Schraube, die die spezielle
Stromversorgung mit  der  Anwender-
Anschlusseinheit verbindet.

Schneiden Sie die Kabelbinder durch.

Schneiden Sie den Kabelbinder durch, mit dem das Bremskabel der 3. Achse in der
Spalte des 2. Armes befestigt ist.

Schneiden Sie in diesem Schritt keinen Kabelbinder durch (an den Halterungen der
Schlauchenden), der die Kabel an die Anwender-Anschlusseinheit bindet.
Trennen Sie die folgenden Stecker.

Stecker X31, X32, X35, X41, X231 und X241
(Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)

Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Nahere Informationen  finden Se im Kapitel Wartung: 35
Anwender-Anschlusseinheit.
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(10) Losen Sie die Schrauben, mit denen die
Motoreinheit der 3. Achse befestigt ist, und
Ziehen Sie die Motoreinheit heraus.

(11) Losen Sie die Schrauben, mit denen die
Motoreinheit der 4. Achse befestigt ist, und
Ziehen Sie die Motoreinheit heraus.

(12) Entfernen Sie die Schrauben, mit denen die
Zwischenwelle der 4. Achse befestigt ist.

Ziehen Sie die Zwischenwelle der 4. Achse
und den U1-Riemen heraus.

(13) Entfernen Sie die Schrauben, mit denen die
Spindel befestigungspl atte montiert ist.

Haten Sie die Spindelbefestigungsplatte
hoch und ziehen Sie die Riemen Z und U2
heraus.

124

3-M4x15 + Motoreinheit

Motoreinheit
1 der 4. Achse

Unterleg-
scheibe

Zwischenwelle der

4. Achse
Ul-Riemen 20— 3-M4x12 +
= ‘T’ Unterleg-
e, i, SCheibe
e —
A I#:

3-M4x12
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Einbau des
U2-Riemens

LS Rev. 4

1)

)

®3)

(4)

()

(6)

Halten Sie die Spindelbefestigungsplatte
hoch und legen Sie den U2-Riemen um die
U3-Zahnriemenscheibe.

Stellen Sie sicher, dass die Profile des
Riemens und der Zahnriemenscheiben
vollsténdig ineinander greifen.

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
vollsténdig ineinander greifen.

3-M4x12

Befestigen Sie die Schrauben der Befestigungsplatte locker am 2. Arm und bewegen
Sie die Z-Achse mehrmals auf und ab, bevor Sie die Spindel befestigungsplatte sicher

befestigen.

Legen Sie den U2-Riemen im 2. Arm um
die kleine Zahnriemenscheibe und setzen
Sie sie auf die Oberseite des 2. Armes,
wéhrend Sie den Ul-Riemen auf der
grof3en Zahnriemenscheibe der
Zwischenwelle der 4. Achse halten.

Stellen Sie sicher, dass die Profile der
Riemen und der Zahnriemenscheiben
vollsténdig ineinander greifen.

Zahnriemen- Zwischenwelle der
scheibe (klein) 4. Achse

Zahnriemen-

Befestigen Sie die Zwischenwelle der 4. Achse provisorisch.

Stellen Sie sicher, dass die Zwischenwelle 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
dann die Zwischenwelle der 4. Achse.

Legen Sie in der Né&e der
Befestigungsplatte ein nicht-elastisches
Band um die Zwischenwelle der 4.
Achse.

Ziehen Sie das Band dann mit einer
Federwaage, um die angegebene

U2-Riemenspannung
=69 N (7.0 £ 0.5 kgdf)

Zwischenwelle der
4. Achse

3-M4x12 +
Unterlegscheibe

Spannung aufzubringen, wie rechts in
der Abbildung dargestellt.
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(10) Setzen Sie die Motoreinheit

Befestigen Sie die Motoreinheit

um die Zahnriemenscheibe gelegt ist.

Bringen Sie die Motoreinheit der 4. Achse

vorsichtig am 2. Arm an.

Stellen Sie sicher, dass die Motoreinheit
von Hand bewegt werden kann und nicht
kippt, wenn an ihr gezogen wird. Wenn

der
4. Achse am 2. Arm, wobei der U1-Riemen

Motoreinheit
;, der 4. Achse

= Zahnriemen-
=2 -scheibe

die Motoreinheit zu locker oder zu fest
befestigt ist, kann der Riemen nicht richtig

gespannt werden.

Bringen Sie die richtige Spannung auf
den U1-Riemen und befestigen Sie die
Motoreinheit der 4. Achse.

Legen Sie in der Néhe 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.

der
3. Achsewieder in den Arm ein.

(11) Fuhren Sie das Bremskabel und die

spezielle Stromversorgung Uber den
Z-Riemen.

Legen Sie den Z-Riemen um die
Zahnriemenscheiben Z1 und Z2, so
dass die Profile des Riemens und der
Zahnriemenscheiben vollsténdig
ineinander greifen.

U1-Riemenspannung
=39 N (4.0 + 0.5 kgf)

Motoreinheit
der 4. Achse @ 73

Unterleg-
scheibe

Federwaage

3-M4x15 + Motoreinheit

3 der 3. Achse

(12) Bringen Sie die Motoreinheit vorsichtig an und befestigen Sie die vier Schrauben

vorlaufig.

Befestigen Sie den Schutzleiter mit einer Befestigungsschraube.

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.
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(13) Bringen Sie die richtige Spannung auf
den Z-Riemen und befestigen Sie die Z-Riemenspannung
Motoreinheit der 3. Achse. =69 N (7.0 + 0.5 kgf)

Legen Se in  der Nihe der Motoreinheit der

Befestigungsplatte ein nicht-elastisches
Band um die Motoreinheit der 3. Achse.

Ziehen Sie das Band dann mit einer Federwaage

Federwaage, um die angegebene
Spannung aufzubringen, wie rechts in
der Abbildung dargestellt.

-Riemen 3-M4x12 + Unterlegscheibe

(14) Bauen Sie den Gyrosensor ein.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 11.3 Austauschen des
Gyrosensors.

(15) Schlief3en Sie folgende Stecker an.
Stecker X31, X32, X35, X41, X231 und X241
(16) Montieren Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Nahere  Informationen  finden Se im Kapitel Wartung: 35
Anwender-Anschlusseinheit.

(17) Binden Sie die Kabel mit einem Kabelbinder so zusammen, wie sie
zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (7) beim Ausbau
entfernt wurde.

Setzen Sie die Kabel keinen unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus.
(18) Montieren Sie die obere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
(19) Fuhren Siedie Kalibrierung fir die 3. Achse durch.

Fur Details zur Kalibriermethode, lesen Sie Wartung: 13. Kalibrierung.
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8.2.2 U1-Riemen

Ausbau des (1) Entfernen Sie den Motor der 4. Achse. Motoreinheit
; (23 der 4. Achse
Ul-Riemens . L . A
Flhren Sie die Schritte zum Ausbau durch, i; 3-Max12 +
siehe Kapitel Wartung: 8.2.1 U2-Riemen. ) Unterleg-
scheibe

(2) Entfernen Sie die Zwischenwelle der 4. Achse. Zwischenwelle der
4. Achse 3-M4x12 +
Unterleg-

scheibe

Fihren Sie die Schritte zum Ausbau durch,
siehe Kapitel Wartung: 8.2.1 U2-Riemen.

(3) Entfernen Sieden U1-Riemen.
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Einbau des
Ul-Riemens

HINWEIS

&
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©)

(4)

Legen Sie den U2-Riemen im 2. Arm um
die kleine Zahnriemenscheibe und setzen
Sie sie auf die Oberseite des 2. Armes,
wéahrend Sie den Ul-Riemen auf der
grof3en Zahnriemenscheibe der
Zwischenwelle der 4. Achse halten.

Stellen Sie sicher, dass die Profile der
Riemen und der Zahnriemenscheiben
vollsténdig ineinander greifen.

Zwischenwelle der

4. Achse 3-M4x12 +

Ul-Riemen

== SCheibe

scheibe (klein) U2-Riemen

Unterleg-

scheibe (groR)

Befestigen Sie die Zwischenwelle der 4. Achse provisorisch.

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.

Bringen Sie die richtige Spannung auf
den U2-Riemen und befestigen Sie
dann die Zwischenwelle der 4. Achse.

Legen Sie in der Néhe der
Befestigungsplatte ein nicht-elastisches
Band um die Zwischenwelle der 4.
Achse.

Ziehen Sie das Band dann mit einer
Federwaage, um die angegebene
Spannung aufzubringen, wie rechts in
der Abbildung dargestellt.

U2-Riemenspannung
=7.0 N (7.0 £ 0.5 kgf)

Zwischenwelle der
4. Achse

3-M4x12
+ Unterlegscheibe

U2-Riemen

Bringen Sie die Motoreinheit vorsichtig an
und befestigen Sie die vier (M4x12)
Schrauben vorlaufig.

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.

Motoreinheit
der 4. Achse

3-M4x12 +
Unterleg-
scheibe
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(6)
(7)

(8)

(9)

Bringen Sie die richtige Spannung auf den
Ul-Riemen und befestigen Sie dann die
Zwischenwelle der 4. Achse.

Legen Sie in  der Néghe 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.

Schlieflen Sie die Stecker X241 und X41 an.

U1-Riemenspannung
=39 N (4.0 + 0.5 kgf)

Motoreinheit &
der 4. Achse @ 5

Federwaage

Binden Sie die Kabel mit einem Kabelbinder so zusammen, wie sie
zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (5) beim Ausbau

entfernt wurde.

Montieren Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.5 Anwender-Anschlusseinheit.

Bringen Sie die obere Armabdeckung an.

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

(10) Fuhren Sie die Kalibrierung fur die 4. Achse durch.

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.

LS Rev. 4




Wartung 8. 4. Arm

8.3 Austauschen der Bremse (in LS6-Serie)

Name Menge Anmerkung
Ersatzteil
A | Magnetbremse 1 | R13B030502
Inbusschliissel (Schlisselweite: 1,3 mm) 1 fur M2,5-Madenschraube
Inbusschlissel (Schlisselweite: 2 mm) 1 fir M2,5-Schraube
Werkzeuge B ) .
Seitenschneider 1 zum Durchschneiden
von Kabelbindern
Material Kabelbinder 1
Am Motor der 3. und 4. Achse der LS6-Serie ist eine Bremse angebracht, um zu
verhindern, dass sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wahrend die
Steuerung oder der Motor AUSgeschaltet sind (MOTOR OFF).
Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch bis an den Anschlag nach unten, indem Sie
den folgenden Anweisungen folgen.
In LS6-Serie (1) Schalten Sie die Steuerung EIN.
(2) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis an den Anschlag, wéhrend Sie den
4. Achse Bremsfreigabetaster betédtigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
gusbau der sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.
remse

LS Rev. 4

©)
(4)

©)
(6)
(7)

(8)
9)

Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse Wenn der
Bremsfreigabetaster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen der 3. und
4. Achse gel64t.

Achten Sie auf die fallende und rotierende Z-Achse, wahrend der Bremsfreigabetaster
gedriickt wird. Die Achse kann sich durch das Gewicht des Greifers absenken.

Schalten Sie die Steuerung AUS.

Entfernen Sie die obere Armabdeckung.
Né&here Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

Trennen Sie den X42-Stecker.
Schneiden Sie die Kabelbinder der Bremskabel durch.

Entfernen Sie die Gummikappe. Gummi- — &
kappe
Entfernen Sie die Bremsnabe. 2-M2,5x25 _-Bremsnabe
® Bremse
S
Entfernen Sie die Bremse.
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In LS6-Serie
4. Achse

Einbau der
Bremse

132

D

)

©)

(4)
(%)

(6)

Montieren Sie die Bremse an der
Zwischenwelle der 4. Achse.

Montieren Sie die Bremsnabe an der
Zwischenwelle der 4. Achse.

Montieren Sie die Gummikappe.
FUhren Sie sie 9 mm weit in die Bremse ein.

Wenn die Kappe 10 mm oder weiter eingefihrt
wird, berthrt das Drehelement die
Gummikappe, was zu Fehifunktionen fihren
kann.

Verbinden Sie den X42-Stecker.

2-M2,5%x25 /Bremsnabe
T
® Bremse

/

Gummikappe

Drehelement
-HH  (Bremsnabe)

Binden Sie die Kabel wieder mit einem Kabelbinder so zusammen, wie sie
zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (6) entfernt wurde.

Setzen Sie die Kabel keinen unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus.

Bringen Sie die obere Armabdeckung an.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
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9. Faltenbalg

HINWEIS Beim Austauschen der Faltenbage kann viel Staub freigesetzt werden.

& Bringen Sie den Manipulator in einen Auf3enraum wie beispielsweise den Raum vor dem
Reinraum-Eingang, oder treffen Sie, bevor Sie die Fatenbdlge entfernen, die
erforderlichen Mal3nahmen, um die Staubfrei setzung zu vermeiden.

Name Menge Anmerkung
LS3-401C: R13B030704
Ersatzteile Faltenbalg 1 L S6-602C: R13B030708
Faltenbal ge werden paarweise geliefert.
Werkzeuge | Kreuzschlitzschraubendreher 1 zum Entfernen von Schlauchschellen

Schlauchschelle

Schlauchschelle

Faltenbalg

Ausbau des
Faltenbalgs

LS Rev. 4

(1) Entfernen Siedie Kabel und Schlauche vom Greifer.

(2) Entfernen Sie den Greifer.

(3) Schalten Siedie Steuerung EIN.  Schalten Sie die Motoren aus. (MOTOR OFF)

(4) Losen Siediebeiden Schlauchschellen an den Faltenbd gen.

(5) Ziehen Sie die Faltenbadlge und Schlauchschellen von der Z-Achse.
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Einbau des
Faltenbalgs

134

(1) Um den oberen Faltenbalg anzubringen, bewegen Sie die Z-Achse nach unten bis an

2
3

(4)

den Anschlag.

Um den unteren Faltenbal g anzubringen, bewegen Sie Z-Achse nach oben bis an den

Anschlag.

Um die Z-Achse auf/ab zu bewegen, driicken Sie den Bremsfreigabetaster und

halten Sie ihn gedriickt.

Sellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen, sodass der Greifer nicht mit

Peripheriegeraten kollidieren kann.

LS3: Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse

Wenn der

Bremsfreigabetaster betétigt 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.

LS6: Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse.
Wenn der Bremsfreigabetaster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen

der 3. und 4. Achse gel6st.

Achten Sie auf die falende und rotierende Z-Achse, wéhrend der
Bremsfreigabetaster gedriickt wird. Die Achse kann sich durch das Gewicht

des Greifers absenken.

Fihren Sie die groRere Offnung des Faltenbalgs tiber die Z-Achse.

Befestigen Sie die Abdeckungsseite des
Faltenbal gs.

Der Faltenbalg hat zwei Offnungen:

Die groRere Offnung wird an der Abdeckung
befestigt und

die kleinere Offnung wird an der Stirnflache der
Z-Achse befestigt.

Ziehen Sie den Kragen des Faltenbalgs in seiner
ganzen Lénge (ber die Offnung der
Armabdeckung.

Befestigen Sie den Faltenbalg dann mit einer
Schlauchschelle.

Sichern Sie den Z-Achsenrand des Faltenbalgs.

Bedecken Sie das Lagergehduse (schwarz) am
Rand der Z-Achse mit dem Befestigungsteil des
Faltenbalgs.

Befestigen Sie den Faltenbalg dann mit einer
Schlauchschelle.

balg der Ab-
delc!u‘mgsseite

Unterer Faltenbalg
der Abdeckungsseite

/
Z-Achsenrand
des oberen
Faltenbalgs

Z-Achseﬁrand des
unteren Falten-
balgs

LS Rev. 4



Wartung 9. Faltenbalg

LS Rev. 4

©)

(6)
(7)
(8)

Wenn der Faltenbalg montiert ist, kontrollieren Sie ob, er sich ohne Gbermaliige
Kraft dehnen kann, indem Sie die Z-Achse von Hand auf-/ab bewegen und die
4. Achse drehen.

Schalten Sie die Steuerung und die Peripheriegerdte AUS.
Bringen Sie den Greifer an.

Schlief3en Sie die Kabel und Schlduche an den Greifer an.
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10. Kugelumlaufspindel

/A\

WARNUNG

®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 fihren, da sich der Manipulator unnormal bewegen kann.
Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fihren.

Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie
den Netzstecker aus der Steckdose. SchlieRen 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
zusammenhangende Ausristung AUS und trennen Sie dann den Netzstecker
von der Spannungsversorgung.

Austauscharbeiten bei EINgeschalteter Spannung sind extrem geféahrlich und
kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fuhren.

HINWEIS
&

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 in der
Steuerung gespei cherten Ursprungsposition abweicht.

Nach Austausch der Teile ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.

Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung” genannt.
Lesen Sie Wartung: 13. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufihren.

10.1 Schmieren der Kugelumlaufspindel

Name Menge Anmerkung
i ausreichende
Ersatztelle | tir Kugelumlaufspindel (AFB Schmierfett) Menge | R13ZA00330200
Putzl aopen 1 zum Abwischen
P von Schmierfett (Spindelwelle)
Werkzeuge zum Entfernen
Kreuzschlitzschraubendreher 1 von Schlauchschellen
nur fir Reinraum-Modell
HINWEIS  LS3: Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse. Wenn der Bremsfreigabetaster
(=
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betétigt wird, wird gleichzeitig die Bremse der 3. Achse gel6st.
Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wéahrend der Betdtigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichtes eines Greifers absenken kann.

LS6: Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse. Wenn der Bremsfreigabetaster

im Not-Halt-Modus betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen der 3. und 4. Achse
gelost.
Achten Sie auf die fallende und rotierende Z-Achse, wahrend der Bremsfreigabetaster
gedriickt wird. Die Achse kann sich durch das Gewicht des Greifers absenken.
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10.1.1 Standard-Modell (S-Typ)
Falls nicht verhindert werden kann, dass beim Auftragen des Schmierfettes die Umgebung,
wie beispielsweise Peripheriegerdte, mit dem Schmierfett in Kontakt kommt, decken Sie
die Umgebung ab.

)
)

©)

4)
(®)

(6)
@)

8

9)
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Schalten Sie die Steuerung EIN.  Schalten Sie die Motoren aus. (MOTOR OFF)

Bewegen Sie den Arm in eine Position, in welcher die 3. Achse mit vollem Hub
bewegt werden kann.

Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach oben
bis an den Anschlag, wadhrend Sie den
Bremsfreigabetaster driicken.

Bremsfreigabetaster

Schalten Sie die Steuerung AUS.

Wischen Sie das alte Schmierfett vom oberen
Teil der Z-Achse ab und tragen Sie das neue
Schmierfett auf.

Verteilen Sie das neue Schmierfett gleichméldig
auf den oberen Teil der Z-Achse. Wischen Sie
Uberschiissiges Schmierfett von der Z-Achse ab.

Schalten Sie die Steuerung EIN.

Bewegen Sie die Z-Achse von Hand nach unten bis an den Anschlag, wéhrend Sie
den Bremsfreigabetaster driicken.

Wischen Sie das alte Schmierfett vom unteren Teil der Z-Achse ab und tragen Sie
das neue Schmierfett auf.

Verteilen Sie das neue Schmierfett gleichmaidig auf den unteren Teil der Z-Achse.
Wischen Sie Uberschiissiges Schmierfett von der Z-Achse ab.

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 Uiberschiissiges Schmierfett von der Z-Achse ab.

Wenn Sie das Uberschiissige Schmierfett vom oberen Teil der Z-Achse abwischen,
schalten Sie die Steuerung AUS und entfernen Sie die obere Armabdeckung.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
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10.1.2 Reinraum-Modell

Falls nicht verhindert werden kann, dass beim Auftragen des Schmierfettes die Umgebung,
wie beispielsweise Peripheriegerdte, mit dem Schmierfett in Kontakt kommt, decken Sie

die Umgebung ab.
Oberer Teil (1) Schalten Siedie Steuerung EIN.  Schalten Sie die Motoren aus. (MOTOR OFF)
der Z-Achse (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 unten _
bis an den Anschlag, wahrend Sie den Bremsfreigabetaster
Bremsfreigabetaster driicken.
(4) Losen Sie die Schlauchschelle unter dem
Fatenbalg und schieben Sie den Fatenbalg
nach oben.
(5) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach oben
bis an den Anschlag, wéahrend Sie den
Bremsfreigabetaster driicken.
(6) Wischen Sie das alte Schmierfett vom oberen
Teil der Z-Achse ab und tragen Sie das neue
Schmierfett auf.
Verteilen Sie das neue Schmierfett gleichmafiig
auf dem oberen Teil der Z-Achse.
Wischen Sie Uberschiissiges Schmierfett von der
Z-Achse ab.
Unterer Teil (7) Losen Sie die Schlauchschelle am Faltenbalg
der Z-Achse und schieben Sie den Faltenbalg nach unten.
(8) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten

bis an den Anschlag, wéahrend Sie den
Bremsfreigabetaster driicken.

(9) Wischen Sie das ate Schmierfett vom unteren
Teil der Z-Achse ab und tragen Sie das neue
Schmierfett auf.

Verteilen Sie das neue Schmierfett gleichmafiig
auf dem unteren Teil der Z-Achse.

Wischen Sie Uberschiissiges Schmierfett von der
Z-Achse ab.

(10) Bewegen Sie die Z-Achse mehrere Made auf
und ab, wéhrend Sie den Bremsfreigabetaster
driicken, um das Schmierfett auf der Z-Achse zu
verteilen. Wischen Sie Uberschiissiges
Schmierfett von der Z-Achse ab.
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(11) Befestigen Sie den Faltenbalg.

Um den oberen Faltenbalg anzubringen, bewegen Sie die Z-Achse nach unten bis an
den Anschlag.

Um den unteren Faltenbalg anzubringen, bewegen Sie Z-Achse nach oben bis an den
Anschlag.

Um die Z-Achse auf/ab zu bewegen, driicken Sie den Bremsfreigabetaster und halten
Sieihn gedriickt.

Ziehen Sie den Kragen des Faltenbalgs in seiner ganzen Lange tber die Offnung der
Armabdeckung.
Befestigen Sie den Faltenbalg dann mit einer Schlauchschelle.
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10.2 Austauschen der Kugelumlaufspindel

gvas LS3: Am Motor der 3. Achse ist eine Bremse angebracht, damit sich die Z-Achse nicht
durch das Gewicht des Greifers senkt, wahrend sich die Steuerung oder der Motor
imAUS-Status (MOTOR OFF) befinden.

LS6: Am Motor der 3. und 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern, dass
sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wahrend die Steuerung
oder der Motor AUSgeschaltet sind (MOTOR OFF).

Bewegen Sie die Z-Achse vor dem Austausch bis an den Anschlag nach unten, indem Sie
den folgenden Anweisungen folgen.

Name Menge Anmerkung
Einzelnes Manipulat dell
Kugelumlaufspinde 1 nzemes Manipugormoce
Ersatzteile (siehe Wartung: 14. Ersatzteile)
" . . Ausreichende
fur Kugelumlaufspindel (AFB Schmierfett) Menge R13B010228
Inbusschliissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Schraube
Drehmomentschl lissel 1
Seitenschneider 1 zum Durchschneiden
von Kabelbindern
Kreuzschlitzschraubendreher 1 nur fir Reinraum-Modell
Werizeuge 1 Riemenspannung
Fed
erweage 98 N (10 kgf) / 74 N (7.5 kgf)
nicht-elastisches Band (Lange ca. 1000 mm) 1 zum Spannen des Riemens
Putzl appen 1 zum Abwischen von
P Schmierfett (Spindelwelle)
Material | Kabelbinder -
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(1) Schalten Sie die Steuerung EIN.

(2) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis an den Anschlag, wdhrend Sie den
Bremsfreigabetaster betétigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen, sodass
der Greifer nicht mit Peripheriegerédten kollidieren kann.

LS3: Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse Wenn der
Bremsfreigabetaster betdtigt wird, wird gleichzeitig die Bremse der 3. Achse
gelost.

Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wéhrend der Betétigung des
Bremsfrei gabetasters aufgrund des Gewichtes eines Greifers absenken kann.

LS6: Der Bremsfreigabetaster wirkt auf die 3. und 4. Achse.
Wenn der Bremsfreigabetaster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen der
3. und 4. Achse gel 6st.
Achten Sie auf die fdlende und rotierende Z-Achse, wahrend der
Bremsfreigabetaster gedrtickt wird. Die Achse kann sich durch das Gewicht des
Greifers absenken.

(3) Schalten Sie die Steuerung AUS.
(4) Losen Sie die Kabel/Schlauche vom Greifer und entfernen Sie diesen.

(5) Dieser Schritt gilt nur fir das Reinraum-Modell.
Entfernen Sie den Faltenbalg. Né&here Informationen finden Sieim Kapitel
Wartung: 9. Faltenbalg.

(6) Entfernen Sie die obere und die untere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

(7) Entfernen Sie folgende Teile.

Motoreinheit der 3. Achse / Motoreinheit der 4. Achse / Zwischeneinheit der
Zahnriemenscheibe der 4. Achse/ U-Riemen

Fuhren Sie die Schritte zum Ausbau des U2-Riemens durch, siehe Kapitel
Wartung: 8.2 Austauschen des Zahnriemens.

(8) Entfernen Sie die drei Schrauben, mit denen
die Spindel befestigungsplatte montiert ist.

(9) Entfernen Sie die vier Schrauben, mit denen

die Mutter der Kugelumlaufspindel montiert LS3: 4-M4x10
o LS6: 4-Mdx12

(10) Ziehen Sie das folgende Teil in Richtung Oberseite des 2. Armes.
Kugelumlaufspindel / Z-Riemen / U2-Riemen
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(4)

©)

(6)
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©)

Setzen Sie eine neue Kugelumlaufspindel in den 2. Arm ein.

Befestigen Sie die Mutter der
Kugelumlaufspindel von der Unterseite des 2.
Armes.

Montieren Sie die folgenden Teile:

Motoreinheit der 3. Achse / Motoreinheit der 4. Achse / Zwischeneinheit der

Zahnriemenscheibe der 4. Achse/
Ul-Riemen/ U2-Riemen/ Z-Riemen

Fihren Sie die Schritte zum Einbau des U2-Riemens durch, siehe Kapitel
Wartung: 8.2 Austauschen des Zahnriemens.

Installieren Sie die obere und die untere Armabdeckung.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
Schmieren Siedie Z-Achse.

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel
Wartung: 10.1 Schmieren der Kugelumlaufspindel.

Montieren Sie den Faltenbalg beim Reinraum-Modell.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 9. Faltenbalg.

Montieren Sie den Greifer, die Kabel und die Schléuche.

Fihren Sie die Kalibrierung fur die 3. und 4. Achse durch.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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Wartung 11. Lithiumbatterie

11. Lithiumbatterie

/A\

WARNUNG

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 fihren, da sich der Manipulator unnormal bewegen kann.
Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fuhren.

Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie
den Netzstecker aus der Steckdose. Schliel3en 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
zusammenhéangende 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.

AN

WARNUNG

Seien Sie im Umgang mit der Lithiumbatterie &uf3erst vorsichtig. Die falsche
Handhabung der Lithiumbatterie ist sehr gefahrlich. Sie kann zu
Warmeentwicklung, zum Auslaufen, zur Explosion oder zur Entziindung filhren
und kann ernste Sicherheitsprobleme verursachen.

Bitte beachten Sie folgende Handhabungshinweise fir die Lithiumbatterie:

- Nicht aufladen - Nicht durch Druck verformen

- Nicht zerlegen - Nicht kurzschliel3en

- Richtig einsetzen - Nicht erhitzen (85 °C oder mehr)

- Nicht ins Feuer werfen - Nicht die Lithiumbatterie direkt anléten

- Nicht entladen

Wenden Sie sich vor dem Entsorgen der Batterie an einen Entsorgungsbetrieb
bzw. erfiillen Sie die ortlichen Vorschriften.

Stellen Sie unabhéngig davon, ob die Batterie leer ist sicher, dass der
Batterie-Anschluss isoliert ist. Wenn der Anschluss andere Metalle berihrt,
kann dies einen Kurzschluss und eine Warmeentwicklung verursachen sowie zu
Auslaufen, Explosion oder Entziindung fuhren.

LS Rev. 4

Wenn die Spannung der Lithiumbatterie zu niedrig ist, tritt beim Einschalten der Steuerung
(wenn die Software gestartet ist) ein Fehler auf, um den Nutzer vor dem niedrigen
Batteriestand zu warnen.

Wenn die Lithiumbatterie nach diesem Fehler nicht ersetzt wird, konnen die
Positionsdaten in den Motoren verloren gehen und ale Achsen miissen kalibriert werden.

Die Lebensdauer der Lithiumbatterie betragt 1,5 Jahre. Auch wenn der Manipulator
immer an das Stromnetz angeschlossen ist, muss die Batterie alle 1,5 Jahre ausgetauscht
werden.

Verwenden Sie die angegebene Lithiumbatterie.
(Lesen Sie Wartung: 14. Ersatzteilliste.)

Achten Sie auf die richtige Polung, wenn Sie die Batterie einsetzen.

143



Wartung 11. Lithiumbatterie

Name Menge Anmerkung
R13B060007
Batteriesinheit 1 Lithiumbatterie als
erieeinhel ;
Ersatzteile I;rsatzbatterl N )
(ein Satz 4 3 Batterien)
Resolver 1 R13B040501
Gyrosensor 1 R13B040502
Seitenschneider 1 zum Durchschneiden
von Kabelbindern
Werkzeuge N . . .
Inbusschltissel (Schliisselweite: 3 mm) 1 fir M4-Schraube (zum Austausch
des Batterie-Boards)
zum Fixieren der Batterieeinheit
Material Kabelbinder 2 )
(Batterie)
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11.1 Austauschen der Batterie (Lithiumbatterie)

Entfernen der D
Batterie

L @
(Lithiumbatterie)

©)

HINWEIS
&

(4)

®)
(6)

()
(8)

9)

Schalten Sie die Steuerung AUS.

Entfernen Sie die Anschlussplatte.
Néahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.3 Anschlussplatte.
Ziehen Sie die Batterieplatte aus dem Sockel.
Befestigungsschraube der Batterie: 1 - M3x5
Achten Sie darauf, dass Sie den Batterie-Stecker nicht trennen.
Wenn Sie die angeschlossenen Batterien vom Batterie-Board trennen, bevor die neue
Batterie angeschlossen wird, verliert der Roboter seine Daten zur Home-Position und

die Kdibrierung muss neu durchgefiihrt werden.  Die Batterien werden

entsprechend der folgenden Vorgehenswel sen ausgetauscht.

Kabelhalter
Befestigungs-
schraube

Batterieplatte

M= . Y
Schneiden Sie den Kabelbinder durch, der die Lithiumbatterien mit der
Batterieplatte verbindet.

Bringen Sie neuen Batterien mit einem Kabelbinder an der Batterieplatte an.

Montieren Sie das Batterie-Board am Kabel halter.
Befestigungsschraube der Batterie: 1 - M3x5

Trennen Sie einen Stecker der drei alten Batterien und schlieRen Sie einen Stecker
der neuen Batterien an.

Trennen Sie die Stecker der restlichen aten Batterien und schlief?en Sie die
restlichen Stecker der neuen Batterien an.

Montieren Sie die Anschlussplatte.
Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.3 Anschlussplatte.

(10) Schalten Sie die Steuerung EIN.

(11) Prifen Sie, ob der Manipulator in der richtigen Richtung zu den Koordinaten

verfahrt.

Um dies zu prifen, wéhlen Sie einige der bereits registrierten Koordinaten und
bewegen Sie den Manipulator zu diesen K oordinaten.

(12) Wenn der Manipulator nicht richtig zu den Koordinaten verfahrt, fihren Sie eine
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Kalibrierung fir alle Achsen durch.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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11.2 Austauschen des Resolver-Boards

Ausbau des

Resolvers

146

Nachdem das Batterie-Board und Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Bremsen,
Zahnriemen, Kugelumlaufspindel usw.) ausgetauscht wurden, muss der Manipulator
kalibriert werden, da die in jedem Motor gespeicherte Ursprungsposition von der

entsprechenden in der Steuerung gespei cherten Ursprungsposition abweicht.

Nach Austausch der Teile ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.

Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung” genannt.

Lesen Sie Wartung: 13. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufihren.

1)
)

3)

(4)

(5) Trennen Sie die Stecker X10 und X20 vom Resolver-Board.

Schalten Sie die Steuerung AUS.

Entfernen Sie die Anschlussplatte.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.3 Anschlussplatte.

Trennen Sie die drel Batteriestecker und den
M/C-Signaanschluss.

Losen Sie die Schrauben (Senkschraube x4) an der
Seitenfléche des Sockels.

Ziechen Sie das Resolver-Board wund die
Warmel eitplatte langsam aus dem Sockel heraus.

Der Signalstecker ist angeschlossen. Ziehen Sie
Resolver-Board und Platte nicht gewaltsam heraus.
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Einbau des
Resolvers
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(D

)
©)

(4)

©)

(6)
(7)

Bringen Sie die Warmeleitplatte auf
der Oberflache ohne Anschliisse
eines neuen Resolver-Boards an.

Achten Sie darauf, dass Sie die
Platte auf der richtigen Oberflache
anbringen.

Schlieflen Sie die Stecker X10 und X20 an das Resolver-Board an.

Legen Sie die Oberflache auf der die
Resolveranschliisse sind, so dass sie zum
Sockelinneren  zeigt und setzen Sie das
Resolver-Board langsam in den Sockel ein.

Befestigen Sie das Resolver-Board an der Seite des
Sockels mithilfe von Schrauben
(Senkschrauben x4).

Achten Sie darauf, dass die Warmeleitplatte beim
Einsetzen des Resolver-Boards nicht entfernt wird.

Befestigen Sie das Resolver-Board, sodass die
Seitenflache des Sockels und des Resolver-Boards
die Warmeleitplatte dazwischen halten.

SchlieRen Sie die drei Batteriestecker und den
M/C-Signalanschluss an.

Montieren Sie die Anschlussplatte.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.3 Anschlussplatte.

Schalten Sie die Steuerung EIN.

Fuhren Sie fur alle Achsen eine Kalibrierung durch.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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Ausbau des Q
Gyrosensors @)
3
(4)
Einbau des @
Gyrosensors
2
©)
(4)
148

Schalten Sie die Steuerung AUS.
Entfernen Sie die obere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

Trennen Sie den Stecker X 35.

Bauen Sie den Gyrosensor aus. 3-M3x8
Zylinderkopf-
schraube
(klein)
Gyrosensor

Montieren Sie einen neuen Gyrosensor.

Achten Sie wunbedingt auf die richtige
Seitenausrichtung.

Schlief3en Sie den Stecker X35 an.
Montieren Sie die obere Armabdeckung.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

Schalten Sie die Steuerung EIN.
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12. LED-Lampe

/i\

®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 gefahrlich und kann zu
schweren Verletzungen fihren, da sich der Manipulator unnormal bewegen kann.
Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fihren.

Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie
den Netzstecker aus der Steckdose. Schliel3en Sie das Netzanschlusskabel an
eine geeignete Netzsteckdose an. SchlieBen Sie es NICHT direkt an die

WARNUNG Fabrik-Spannungsversorgung an.
Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die damit
zusammenhangende 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.
Name Menge Anmerkung
Ersatzteile | LED-Lampe 1 R13A030000200
Kreuzschlitzschraubendreher 1 zum Entfernen von Kabelbindern
Werkzeuge - -
Seitenschneider 1
Material Kabelbinder 1

LS Rev. 4
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Ausbau der
LED-Lampe

Einbau der
LED-Lampe

150

D)

2

3)

(4)

()

1)

2

©)
(4)

()

Entfernen Sie die obere Armabdeckung.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.5 Anwender-Anschlusseinheit

Trennen Sie den X 1- 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 von
der Anschlussplatte.

Schlief}en Sie den X1- und den X2-Anschluss an
der LED-Fassung an.

Jeder Anschluss muss mit der entsprechenden
Anschlussnummer auf der LED-Fassung verbunden
werden.

Setzen Sie die  Anwender-Anschlusseinheit
zwischen Ring und Linsenhalter ein und bringen Sie
dann die LED auf der Abdeckung an.

Montieren Siedie Linse.

Montieren Sie die Anwender-Anschlusseinheit.

X2-An-
schluss

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.5 Anwender-Anschlusseinheit

Bringen Sie die obere Armabdeckung an.

Néahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
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13. Kalibrierung

13.1 Uber die Kalibrierung

Nachdem Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Zahnriemen usw.) ausgetauscht wurden,
muss der Manipulator Kkalibriert werden, da die in jedem Motor gespeicherte
Ursprungsposition von der entsprechenden in der Steuerung gespeicherten
Ursprungsposition abweicht.

Nach Austausch der Teile ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.

Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,,Kalibrierung® genannt.
Beachten Sie, dass eine Kalibrierung nicht dasselbe ist wie das Teachen*.

*. ,Teachen” bedeutet, auf dem Steuergerédt Koordinatenpunkte zu speichern
(einschliefdich der Armorientierung), welche irgendwo im Arbeitsbereich des
Manipulators liegen.

AN

WARNUNG

Um Sicherheit zu gewahrleisten, muss eine Sicherheitsabschrankung fiir das
Robotersystem installiert werden.

Nahere 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 gewahrleisten befindet sich der Manipulator
dann immer im begrenzten Status (langsame Geschwindigkeit und Low Power).
Wahrend sich jemand im geschitzten Bereich befindet, ist der Betrieb des
Manipulators extrem geféhrlich und kann ernste Sicherheitsprobleme
verursachen, wenn der Manipulator sich unerwartet bewegt.

148

Befehlseingabe
Bei Kalibrierungen missen auch Befehle eingegeben werden. Wahlen Sie im EPSON
RC+ Menii [ Tools]-[ Befehl seingabefenster], um das Befehl seingabefenster zu nutzen.

Die oben stehende Information wird bei der Beschreibung der Kalibrierung weggel assen.

Verfahrbewegung

Die Einstellung der Verfahrbewegung kann auf der [Einrichten]-Seite des
Robotermanagers vorgenommen werden.  Wéhlen 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 Kadibrierverfahrens as
[Einrichten] angegeben.
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13.2 Kalibrierverfahren

HINWEIS
&
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EPSON RC+ verfiigt Uber einen Assistenten fir 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.

Bel 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: 13.3 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.

Bel Err9716 oder 5016 (Spannungsversorgungsfehler des Absolutencoders. Tauschen Sie
die Batterie aus. Interne Verdrahtung des Roboters Uberpriifen.) angezeigt wird, gehen
Sie wie in Kapitel Wartung: 13.4 Kalibrieren ohne den Kalibrierungsassistenten — Schritt
3 Encoderinitialisierung  beschrieben vor und starten Sie anschliel?end den

Kalibrierungsassistenten.
Der Referenzpunkt (ein Punkt zur Kontrolle der Genauigkeit) muss fur die Kalibrierung
festgel egt werden.

(1) Starten Sie den Kalibrierungsassistenten.

i. Wahlen Sie im EPSON RC+ Meni [Einstellungen]-[Steuerung] aus, um den
[Steuerung]-Dialog anzuzeigen.

ii. Wahlen Sie [Roboter]-[Kalibrierung] aus, um [Roboter-Kalibrierung] anzuzeigen.
iii. Wéhlen Sie die Achse aus und klicken Sie auf die Schaltflache <Kalibrieren...>.

E= Einstellungen der Steuerung @@
Al Roboterkalibrierung
Kngr:m:::h Schiieien
Vore;: o eﬂ::gen chtung: Eine Kalibierung kal  Hle Punkte s ieben
Optionen
=/ Roboter Zu kalibrierende Achse: |1 v Kall ren

Modell
- Werte in Encoder-Pulsen

Konfiguration
:
Servo-Treher Achse CalPls Hofs
Bnginge / Assgings T T, S
# Remote-Steuening 2 0
+ TCPAP 3 0
4 0
Kalb laden | | Kalib speichem
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(2) Bestétigen Sie die Warnmeldung und klicken Sie auf die Schaltflache <Ja>.

EPSON RC+ 5.0

Um eine Kalbrierung mit dem Assistenten durchzufiihren, muss ein geteachter Referenzpunkt im aktuellen Projekt existieren.

2
-
Falls kein Referenzpunkt existiert, kann der Assistent nicht verwendet werden. In diesem Fall ist eine manuelle Kalibrierung gema3 Handbuch
durchzufihren.

Existiert ein bereits geteachter Referenzpunkte in aktuellen Projekt?

(3) Bewegen Sie die Achse, die Sie kalibrieren mochten, von Hand in die ungefdhre
Nullposition, wie es im abgebildeten Dialog zu sehen ist. Wenn Sie die Achse
bewegt haben, klicken Sie auf die Schaltfldche <Weiter>.

Kalibrierungsassistent: Achse 1 |E|E|
Schritt 1: Zur Null-Pulse-Paosition fahren

Die Achse 1 von Hand bis auf ihre

) Achsed ungefahre Null-Pulse-Position verfahren
0-Pulse

f | (e ]
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0-Pulse-Position der 1. Achse:
Position an der X-Achse im
Roboterkoordinatensystem
ausgerichtet.

0-Pulse-Position der 2. Achse:
Position, in welcher der 1.
und der 2. Arm auf einer
geraden Linie
sind. (Unabhéngig von der
Richtung der 1. Achse.)

0-Pulse-Position der 3. Achse:
Obere Grenzposition im
Arbeitsbereich

+
> 0 Pulse

I

Die Hohe der 3. Achse hangt vom Manipulatormodell ab.

|

|

L]

1

o)
D ~

[

LS3-401S LS3-401C

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.

Bl_j flache Seite

N
©

94

E o

£

LS6-602S LS6-602C

+

N

@

(.‘ > 0 Pulse
Y
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(4) Klicken Sie auf die Schaltflache <Ja>, um den Encoder zurlickzusetzen.
EPSON RC+ 5.0 '

\i‘,) Der Encoder fiir Achse 1 wird jetzt zuriickgesetzt.
-

Weiter?

[ Ja ] ,_ Mein ]

* Dieses Fenster wird ausgeblendet, wenn die Steuerung im Startmodus ist.

(5) Booten Sie die Steuerung neu.

= ——

Steuerung bootet neu

* Dieses Fenster wird ausgeblendet, wenn die Steuerung im Startmodus ist.

(6) Waéhlen Sie den Referenzpunkt fir die Kalibrierung aus und klicken Sie auf die
Schaltflache <Weiter>.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schiitt 2 Referenzpunkt auswahlen.

Einen Referenzpunkt fir die Kalibrierung auswahlen.

Punktedatei | Points.pts v
Wahlen Sie den Punkt
Punkt: [P0 Refererat et

aus den aktuellen
Punkten aus, den Sie
fur  die Kalibrierung
benutzen wollen.

[ Abbruch ] [ <<Zuriick ] [ Weiter >> ]

(7) Klicken Sie auf die Schaltflache <Einrichten...>, um den [Einrichten]-Dialog
anzuzeigen.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schritt 3 Zum Referenzpunkt verfahren.

D Mitte
der welle

Kalibriervorrichtun g
— am Ende der w._,"._,g Zur groben Falibrierung den Roboter

[Eeispiel) verfahren, biz der Graifer den
Rieferenzpunkt ungefahr emsicht hat.

>§-T/.:—— Zielposition

sbbuch | [ <Zuriick feiter »>
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(8) Verfahren Sie den Greifer im [Einrichten]-Dialog schrittweise bis zum ungeféhren
Referenzpunkt fir eine grobe Kalibrierung.  Klicken Sie auf die Schaltflache <OK>.
* Bevor Sie mit dem Roboter arbeiten, 6ffnen Sie die Registerkarte [Jog & Teach]

und klicken Sie auf den MOTOR <ON>-Schaltfl&che.

it Kalibrierungsassistent: Einrichten

Einrichten | Schaltpult |
Eewegungssteusrung
Local | i Vl Toal: |'I Vl A |D V|
Modus: Speed Lktuelle Position
J1 [deg) J2 [deg) J3 [mm)
| o.000] | oooo] [ oom] O
= L ‘ i, 14 [deg] (%) Achsen
-1 -J2 +13
| nom] | | | | © Puke
laem| Laan| {3 Aktuelle Armaorientierng
+11 +J2 -3 Hand l:l
_ [ Aighy ] | | | | serten [
& &= = Schrittweite
4 il b Mides)  J2(deal  J3fmml () Cortinuous
[ tooo) | vooof | 1000 O Gron
o=l = = ;
J4 [deg) &) Mittel
i = =8 | 1000 | [ | O Kien

Referenzpunkt anfahren

[ ok || apbuch |

(9) Klicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>.

allb 5 =1l ALTISE

Schiitt 3 Zurn Referenzpunkt werfahren,

Diiee Mitee
der Welle

k. alibriersorrichtung
- am Ende der wWelle R i
[Beizpiel) verfahren, bis der Greifer den

>§{h_—— Zielpasition

Abbruch | | «cuiick

Zur groben Kalibrierung den Foboter

Fieferenzpunkt ungefahr erreicht hat.
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(10) Der Manipulator fahrt zum Referenzpunkt. Klicken Sie auf die Schaltflache
<Ausfihren>.

Kalibrierungsassistent: Achse 1
Schritt 4: Zum Referenzpunkt fahien

1. Einen Bewegungsbefehl angeben, um den Roboter in die Nahe des
Referenzpunktes zu verfahren.

2. Al Ausfuhren klicken.

Bewegungsbefehl zum Referenzpunkt: - Eingabe JUMP PO:z(0).

el 1
Punkt aus Schritt (6)

[(Cabbuch | [[<czwick | | e

(11) Bestétigen Sie die Meldung und klicken Sie auf die Schaltflache <Ja>.
EPSOM RC+ 5.0

b ] Bereit zum Referenzpunkt zu werfahren?
. )

(Falls erforderlich, werden wor der Ausfihrung die Maotoren eingeschaltet)

L Ja ] [ Tein ]

(12) Wenn sich der Manipulator zum Referenzpunkt bewegt hat, klicken Sie auf die
Schaltflache <Weiter>.

Kalibrierungsassistent: Achse 1
Schiitt 4: Zum Referenzpunkt fahren

1. Einen Bewegungsbefehl angeben, um den Roboter in die Nahe des
Referenzpunktes zu verfahren.

2. Auf Ausfuhren klicken.

Bewegungsbefehl zum Referenzpunkt:

[ Abbruch ] l <<Zuriick eite Fertig
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(13) Verfahren Sie den Manipulator schrittweise in die genaue Referenzposition.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schritt 5: Zum Referenzpunkt werfahren.

Die Mitte
der whelle
E alibriervarrichtung
- — am Ende der welle D'en Roboter exakt auf dem B eferenzpunkt
[Bigizpiel]

pozitionieren

Y
|
};‘_—— Zielposition

[ abbuch | [ <<zuiick_|

(14) Verfahren Sie den Greifer im [Einrichten]-Dialog schrittweise bis zum ungeféhren
Referenzpunkt fUr eine grobe Kalibrierung.  Klicken Sie auf die Schaltflache <OK>.

it Kalibrierungsassistent: Einrichten

Einrichten | Schaltpult
Bewegungssteusiung
Local: | 1] V| Tool: |1 V| A |D V|
Modus: Speed: Aktuelle Position
J1 [deq) J2 [deq) J 3 [ramn)
‘ ‘ ‘ = | nom] | oom] | om] O
<= &= (&) Achsen
J4 [deqg)
1 A2 +13 | 0.000] | | | | © Puke
S o= I+ Aktuell Ammonientizrung
+J1 2 43 - |:|
— [ pigy | | | | | ]
<~ = =1 Schrithweite
s g = Mideg)  J2(deg)  J3mml O Cominuous
| 1.000] | 1.000] | 1000 ) Grad
<A =3 oA :
J4 [deg) & Minel
i +I5 8 | tooof | | | | O Kein

Referenzpunkt anfahren

[ ok || Asbuch |

* 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 werfahren.

Die Mitte
der welle

E.alibriervarrichtung
- am Ende der Welle
[Breizpiel]

H
¥
>§;T':_—— Zielposition

[ abbuch | | <zuiick |

Dren Roboter exakt auf dem B eferenzpunkt
pozitioniersn

(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.

Jump-Befehl ausfihren. Klicken Sie auf die Schaltfléche <Ja>.

EPSON RC+ 5.0

P ‘Warnung
\_‘
Der Roboter wird einen Jump in die entgegengesetzte Armorientierung ausfihren,
‘Weiter?

ii. Verfahren Sie den Mani

Kalibrierungsassistent: Achse 2

Schritt B Zum R eferenzpunkt verfahren.

Diie Mlitte
der Welle

Kalibriervarrichtung

- - am Ende der Welle
l [BEeispiel]
¥
>
My, —— Zielposition
spbuch | [ e<Zuriick

Den Roboter exakt auf dem Referenzpunkt
pozitiohigren

156

Bewegen Sie den Manipulator zu einem Punkt, der eine andere Orientierung
bewirkt (Wechsel von Linksarm- nach Rechtsarmorientierung), indem Sie den

pulator schrittweise in die genaue Referenzposition.
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iii. Verfahren Sie den Manipulator in die genaue Referenzposition und stellen Sie die
Postion ein.  Klicken Sie auf die Schaltfléche <OK>.

it Kalibrierungsassistent: Einrichten

Einrichten | Schalipul
Bewegungssteusrung
Local: |D vl Tool: |1 V| A | 1] v|
Midus: |Achsen V| Speed: | Low % Aktuelle Position
J1 [deqg) J2 [deq) J3 )
‘ = | ooon] | o.000] | o] O
= = ® Achsen
J4 [deg)
- = =2 [ oom] | | | | O Puke
o <A 3 Alktuelle Armarientisring
+I1 2 -3 M) I:l
i [ Aihy | | | | | srraa [
= = &= Schrittweite
-J4 -J5 -J6 1 [deg] J2 [deg] J3 [rom] ) Conlinuous
[ vooof | ool | 1000 O gon
o= o ] :
J4 [deg] @ Mittel
x4 s e | rooof | | | | O Kein

Referenzpunkt anfahren

[ ok ][ Abbch |

iv. Klicken Sie auf den <Weiter>-Button.

Kalibrierungsassistent: Achse 2

Schritt &: Zum Feferenzpunkt verfahren.

Dl Pkt
der wWelle
E.alibrierwarrichiung
- — am Ende der Welle Den Roboter exakt auf dem Referenzpunkt
l [Beizpiel) positionigren
>ﬁn—::_—— Zielposition

dbbuch | [ <<Zuiick
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(17) DieKalibrierung ist vollendet. Klicken Sie auf die Schaltfléche <Fertig>.

Kalibrierungsassistent: Achse 1
Ende

Achze 1 wurde erfolgreich kalibriert

[ Abbruch ] L <¢2uniick J Wi eiter > Eirrichten...

(18) Bewegen Sie den Manipulator zu weiteren Punkten und kontrollieren Sie, ob die
Bewegung probleml os abl&uft.
Teachen Sie gegebenenfalls weitere Punkte.
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13.3 Genaue Kalibrierung der 2. Achse

Bel einer berechneten Koordinateist es wichtig, dass die 2. Achse genau kalibriert ist.

HINWEIS  Wenn die 2. Achse durch die Schritte in Abschnitt 13.2 Kalibrierverfahren nicht genau
& kalibriert wurde, befolgen Sie die Schritte unter , Rechts-/Linksarm-Kalibrierung®*, um die
2. Achse genau zu kalibrieren.

Bel dieser Kalibrierung stellt der Mittel punkt Mittelpunkt der Z-Achse
der Kugelumlaufspindel den Referenzpunkt dar.

Wenn Greifermittelpunkt und Kugelumlauf-
spindel-Mittelpunkt nicht korrekt ausgerichtet |Fehlausrichtung der
sind, nehmen Sie den Greifer ab und kalibrieren | Mittelunkte von Greifer

und Z-Achse.
Sie mit der Z-Achse. \

Verwenden Sie eine Kalibriervorrichtung wie in | Mittelpunkt der

der Abbildung rechts und setzen Sie diese auf Z'Aﬁhse

das Ende der Z-Achse, um den Achsmittel punkt |

darzustellen. |

Bestimmen Sie eine Zielposition und markieren ' Kalibriervorrichtung
Sie diese mit einem Kreuz (x), damit Sie bei der ' ,— am Ende der
Links-Rechts-Ausrichtung der Armposition die | L—" |r """" Z-Achse (Beispiel)

korrekte  Position des  Achsmittel punkts
Uberprifen konnen.

>é Zielpunkt

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 (M DI-Teaching)

- Wechseln der Armausrichtung zwischen rechts und links an einem gegebenen Punkt
- Verwendung des Pallet-Befehls

- Ausfihren 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

(D

)

©)

(4)
()

(6)

(7)

(8)

9)

Kontrollieren Sie die Punktedaten fiir die Kalibrierung.

Waéhlen Sie einen Punkt, dessen Genauigkeit Sie innerhalb des Arbeitsbereiches
des rechten und linken Armes problemlos Uberprifen konnen.

Offnen Sie das Menii Tools | Robot Manager | Schaltpult und klicken Sie auf die
Schaltflache MOTOR <ON>.

Klicken Sie auf die Schaltflache <Servos Frei>, um die Servosteuerung aler Achsen
auszuschalten.  Nun kénnen Sie den Arm per Hand bewegen.

Bewegen Sie den Arm in der Rechtsarmausrichtung zur Kalibrierposition.

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.

Klicken Sie auf die Schaltflache <Servos ein> auf der [Schatpult]-Seite, um alle
Achsen mit der Servosteuerung zu verbinden.

Andern Sie die Armausrichtung in Linksarmausrichtung. Bewegen Sie den Arm
dann an denselben Punkt.

>Junp P1/L:Z(0) ' Andern SiedieArmausrichtung von rechts nach links
Z entspricht der Maximal position

* Wenn beim Andern der Ausrichtung von rechts nach links Stérungen auftreten,
klicken Sie auf die Schaltflache <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.

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 schrittweiseim
[Einrichten]-Dialog verfahren. Teachen Sie anschlieRend 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.

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,

160

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. Vergewissern Sie sich
danach, dass der Manipulator zur richtigen Position verfahrt.

>Junp 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 Schaltflache <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 verfdhrt. Teachen Sie gegebenenfalls weitere
Punkte.

* Loschen Sie die beiden Punkte, die Sie fur die Kalibrierung der 2. Achse geteacht
haben.
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13.4 Kalibrieren ohne den Kalibrierungsassistenten

162

HINWEIS
&

HINWEIS
&

In diesem Kapitedl wird die Durchfihrung der Kalibrierung ohne den
Kalibrierungsassistenten von EPSON RC+ beschrieben. Néhere Informationen zur
Kalibrierung mit dem Kalibrierungsassistenten finden Se im Kapitel 13.2
Kalibrierverfahren.

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. Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13.3
Genaue Kalibrierung der 2. Achse.

Sie konnen die 4. Achse aufgrund der Manipulatorstruktur nicht einzeln kalibrieren.
Wenn Sie die 4. Achse kalibrieren, miissen Sie gleichzeitig auch die 3. Achse kalibrieren.

Der Referenzpunkt (ein Punkt zur Bestimmung der Manipulatorposition) muss fir die
Kalibrierung festgelegt werden.

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 Kdibrierung 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 fur die Kalibrierung erforderlich.

2. Austausch von Teilen

(2)-1 Tauschen Siedie Teile wiein diesem Handbuch beschrieben aus.
* Achten Sie darauf, sich wahrend des Austauschs nicht zu verletzen oder
Teile zu beschéadigen.

3. Encoder-Initialisierung

(3)-1 Schalten Sie die Steuerung EIN, wenn sich alle Achsen im Arbeitsbereich
befinden.

(3)-2 Bewegen Siedie Achse, die kalibriert werden soll, manuell in ihre ungeféhre
0-Pulse-Position.

LS Rev. 4



Wartung 13. Kalibrierung

LS Rev. 4

O-Pulse-Position der 1. Achse:
Position an der X-Achse im
Roboterkoordinatensystem
ausgerichtet.

0-Pulse-Position der 2. Achse:
Position, in welcher der 1.
und der 2. Arm auf einer
geraden Linie
sind. (Unabhéngig von der
Richtung der 1. Achse.)

0-Pulse-Position der 3. Achse:
Obere Grenzposition im
Arbeitsbereich

0 Pulse

Die Hohe der 3. Achse hdngt vom Manipulatormodell ab.

|

L

|

1

o)
D ~

[

LS3-401S LS3-401C

79.5

N
©

E o

94

£

LS6-602S LS6-602C
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164

O-Pulse-Position der 4. Achse:

(3)-3

(3)-4

(3)-5

Position, in der die flache Seite

(oder Nut am mechanischen

Stopper (auf/ab)) der Z-Achse +

der Spitze des 2. Arms ] /ﬁ ﬁﬁ_QOPulse
gegeniibersteht. /) _AL,C_U//

Verbinden Sie die Steuerung mit EPSON RC+.

Wahlen Sie einen zu kalibrierenden Roboter aus. Geben Sie den
untenstehenden Befehl in das [ Befehlseingabefenster] ein und flihren Sieihn
aus.

(In diesem Beispiel verwendet: ,, Roboter 1“.)

> ROBOT 1
Fuhren Sie den Befehl zur Absolutencoderinitiaisierung aus.

Geben Sie einen der folgenden Befehle in das [Befehl seingabefenster] ein—je
nachdem, welche Achse Sie kalibrieren.

1. Achse: >EncReset
2. Achse: >EncReset
3. Achse: >EncReset
4. Achse: >EncReset

W W N

, 4
Booten Sie die Steuerung neu.

Wéhlen Sie im Menl von EPSON RC+ [Tools]-[Steuerung] aus und klicken
Sie auf die Schaltflache <Reset Steuerung>.

- ~

EPSON RC+ 5.0 - -

Steuerung bootet neu

| ] | i
SchiieBen

— =

* Dieses Fenster wird ausgeblendet, wenn die Steuerung im Startmodus ist.
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4. Grobkalibrierung

(4)-1 Schaten Sie den Motor im Menld von EPSON RC+ (ber
[ Tool s]-[Robotermanager]-[ Schaltpult] ein.

(4)-2 Klicken Sie auf die Schaltflache <Servos Frei> auf der [Schaltpult]-Seite, um
alle Achsen freizuschalten und den Arm von Hand bewegen zu kénnen.

(4)-3 Bewegen Sie den Manipulator in die ungeféhre Position und richten Sie ihn
grob aus.

(4)-4 Geben Sie den Pulse-Wert der festgelegten Punktedaten ein, um eine
vorléaufige Kalibrierung durchzufihren.
Wenn der festgelegte Punkt "P1" ist, geben Sie den folgenden Befehl in das
[Befehlseingabefenster] ein und fihren Sie ihn durch — abhédngig davon,
welche Achse Sie kalibrieren.

> Cal pl s Ppl s(P1,1), Ppls(P1,2), Ppls(P1,3), Ppls(P1,4)
(4)-5 Fuhren Se eine vorlaufige Kalibrierung durch.

Geben Sie einen der folgenden Befehle in das [ Befehl seingabefenster] ein und
fuhren Sie ihn durch — je nachdem, welche Achse Sie kalibrieren.

1. Achse>Calib 1
2.Achse.>Calib 2
3.Achse:>Calib 3
4.Achse:>Calib 3, 4
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5.

6.

166

Kalibrierung (genaue Positionierung)

(5)-1

(5)-2

(5)-3

(5)-4

Klicken Sie auf die Schaltflache <Servos ein> auf der [Schaltpult]-Seite, um
alle Achsen wieder mit der Servosteuerung zu verbinden.

Bewegen Sie die Achse mithilfe des Bewegungsbefehls zum festgelegten
Punkt.

Wenn der festgelegte Punkt beispielsweise "P1" ist, klicken Sie auf die
Schaltflache <MOTOR ON> unter [Schaltpult] und fihren Sie den Befehl
"Jump P1:Z(0)" auf der Registerkarte [Einrichten] aus.

* Die Achse, die NICHT kalibriert wird, verfahrt in die urspriingliche
Position.

Richten Sie die Achse*, die kalibriert wird, mithilfe von Schrittbefehlen genau
auf den festgelegten Punkt aus.

* Siemissen die 3. und 4. Achse an die Position bewegen, wenn Sie die 4.
Achse kalibrieren.

Waéhlen Sie den Einrichtmodus [Achse] unter [Einrichten] aus, um die
Schrittbewegung auszuf ihren.

Fihren Sie die Kalibrierung durch.

Geben Sie einen der folgenden Befehle in das [Befehl seingabefenster] ein und
fuhren Sieihn durch — je nachdem, welche Achse Sie kalibrieren.

1. Achse>Calib 1
2.Achse;>Calib 2
3.Achse:>Calib 3
4. Achse:>Calib 3, 4

Uberpriifung 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 zurlickbewegt, kalibrieren Sie ihn
erneut mit einem anderen Punkt. Wenn durch die Kalibrierung keine
Reproduzierbarkeit erreicht wird, missen Sie den Punkt neu festlegen.
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14. Ersatzteilliste

14.1 LS3-401*

. . Referenz:
Ersatzteilbezeichnung Code Anmerkung Wartung
Kabelbaum R13B020059 41
1. Achse R13B000102 200w 51,61
AC Servomotor
2.,3.,4.Achse | R13B000101 100 W 71,81
Untersetzungs- 1. Achse R13B010039 SHF20-50 52
getriebe*1 2. Achse R13B010040 SHF17-50 6,2
R13A 030700200
1. Achse R13A 031200700 5,2
O-Ring R13B031245
R13A 030700100
2.Achse 6,2
R13A 031200600
3.Achse R13B030233 z 7,2
Zahnriemen R13B030234 Ul
4, Achse 8,2
R13B030235 u2
Magnetbremse R13B030509 Z 7,3
Bremsfreigabetaster R13ZA 02640100 -
Faltenbalg LS3-401C R13B030704 9
Kugelumlaufspinde | LS3-401S R13B010228 150 mm 102
I LS3-401C R13B010229 120 mm '
Lithiumbatterie als
. Ersatzbatterie
Batterie R13B060007 (in Satz 43 1,1
Batterien)
Resolver-Board R13B040501 11,2
Gyrosensor R13B040502 11,3
LED-Lampe R13A 030000200 12
AFB Schmierfett
Kugelumlaufspindel | R13ZA00330200 et 10
(400 g)
Schmierfett
. R13ZA00330100| SK-1A (500 g)
Untersetzungsgetriebe 5.2,6.2
R13ZA00330400| SK-2 (500 g)
Armabdeckung R13B030448 weild 31
R12B020453 3m
M/C-Kabel R12B020454 5m 4,3
R12B020455 10m
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14.2 LS6-602*

. . Ref :
Ersatzteilbezeichnung Code Anmerkung VSa?‘[Sl:é
Kabelbaum R13B020060 41
1./2. Achse R13B000102 200w 51,61
AC Servomotor
3./4. Achse R13B000101 100 W 71,81
Untersetzungsgetrieb | 1. Achse R13B010041 SHF25-80 52
e
- 2. Achse R13B010039 SHF20-50 6,2
R13A 030700300
R13A 031200600
1. Achse 5,2
_ R13B031245
O-Ring
R13B031242
R13A 030700200
2.Achse 6,2
R13A 031200700
3. Achse R13B030236 z 7,2
Zahnriemen R13B030237 Ul
4, Achse 8,2
R13B030238 U2
R13B030509 z 7,3
Magnetbremse
R13B030502 U 7,4
Bremsfreigabetaster R13ZA 02640100 -
Faltenbalg LS6-602C R13B030708 9
, L S6-602S R13B010231 200 mm
Kugelumlaufspindel 10,2
LS6-602C R13B010232 170 mm
Lithiumbatterie als
Batterie R13B060007 Ersatzbatterie 11,1
(ein Satz 4 3 Batterien)
Resolver-Board R13B040501 11,2
Gyrosensor R13B040502 11,3
LED-Lampe R13A 030000200 12
AFB Schmierfett
, Kugelumlaufspindel | R13ZA00330200 I 10
Schmierfett (400 g)
Untersetzungsgetriebe | R13ZA00330100| SK-1A (500 g) 52,6.2
Armabdeckung R13B030449 weild 31
R12B020453 3m
M/C-Kabel R12B020454 5m 43
R12B020455 10m
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Wartung 14. 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 auf3eren Zahnkranz immer
gemeinsam aus.

Wave Generator Wave Generator

Dieser Wave Generator besteht aus einer éliptischen
Nockenscheibe mit einer zentrischen Nabe und aufgezogenem,
dliptisch verformbaren Spezialkugellager.

Der innere Ring der Kugellager ist an der Nockenscheibe befestigt,
wahrend der &auRere Ring flexibel durch die Kugellager
deformierbar ist.

Flexibler Zahnkranz

Flexibler

Ein zylindrischer, verformbarer Stahlring mit Auf3enverzahnung. AuRerer Zahnkranz Zahnkranz

AuRerer Zahnkranz

Ein zylindrischer, starrer Stahlring mit Innenverzahnung.
Der auflere Zahnkranz hat zwei Zéhne mehr als der flexible
Zahnkranz.
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