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VORWORT

Vielen Dank, dass Sie unsere Roboterprodukte erworben haben.

Dieses Handbuch enthélt die nétigen Informationen fiir die richtige Verwendung
des Robotersystems.

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

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

GARANTIE

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

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

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

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

2. Unerlaubte kundenseitige Modifikation oder Demontage.

3. Schéden oder Fehlfunktionen, die durch unerlaubte Einstellungen oder

Reparaturversuche verursacht wurden.

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

1. Wird das Robotersystem oder die ihm verbundene Ausrlistung auRerhalb
der dafir bestimmten Betriebsbedingungen und Produktspezifikationen
betrieben, verfallt der Garantieanspruch.

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

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

WARENZEICHEN

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

WARENZEICHEN IN DIESEM HANDBUCH
Microsoft® Windows® 7 Betriebssystem
Microsoft® Windows® 8 Betriebssystem
Microsoft® Windows® 10 Betriebssystem
Windows 7, Windows 8 und Windows 10 beziehen sich in diesem Handbuch auf
die 0. g. Betriebssysteme. In manchen Fallen bezieht sich Windows allgemein
auf Windows 7, Windows 8 und Windows 10.

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
inhaltlich etwas kommentieren méchten.
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HERSTELLER
Seiko Epson Corporation
3-3-5 Owa, Suwa-shi, Nagano, 392-8502
URL: http://global.epson.com/company/
http://www.epson.jp/prod/robots/

Toyoshina Plant

Robotics Solutions Operations Division
6925 Toyoshina Tazawa,

Azumino-shi, Nagano, 399-8285

Japan

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

FAX: +81-(0)263-72-1685
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Hinweise zur Batterieentsorgung

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

Diese Information gilt nur fir Kunden in der Europaischen 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 aufRerhalb der EU sollten die zusténdige 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:
T-Serie Manipulatorhandbuch Wartung: 14.2 Austausch der Lithiumbatterie

Nur fur Kunden aus Kalifornien
Die Lithiumbatterien in diesem Produkt enthalten Perchlorat. Dies kann eine besondere
Handhabung erfordern.

Siehe www.dtsc.ca.gov/hazardouswaste/perchlorate.
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Bevor Sie das Handbuch lesen ...

HINWEIS

&

HINWEIS

&

HINWEIS

V=

viii

Manipulatoren der T-Serie kdnnen mit dem Teach-Pendant TP2 und TP3
verwendet werden. Schlieen Sie keine anderen Gerate auler TP2 und TP3
an den TP-Anschluss an. Das AnschlieRen anderer Gerate kann zu
Fehlfunktionen des Gerates filhren, da die Anschlussbelegungen

unterschiedlich sind.

Beachten Sie Folgendes in Bezug auf den Sicherheitssupport der
Netzwerkverbindung:

Die Funktion zur Netzwerkverbindung unserer Produkte (Ethernet) setzt die
Verwendung in einem lokalen Netzwerk, z. B. im Firmen-LAN-Netzwerk,
voraus. Stellen Sie keine Verbindung zu einem externen Netzwerk wie dem
Internet her.

Treffen Sie auerdem Sicherheitsvorkehrungen gegen Viren aus der
Netzwerkverbindung, indem Sie eine Antivirensoftware installieren.

Sicherheitssupport fiir den USB-Speicher:

Stellen Sie sicher, dass der USB-Speicher nicht mit einem Virus infiziert ist,
wenn Sie ihn an die Steuerung anschliel3en.
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Konfiguration der Steuerung
Die Systemkonfiguration erfolgt beim Manipulator der T-Serie mithilfe einer
Kombination der folgenden Software.

Firmware der Steuerung
T3-4015 ab Ver. 7.3.51.1
vor Ver. 7.3.0 m
EPSON RC+ 7.0 ab Ver 731 OK
Firmware der Steuerung
T6-6025 ab Ver. 7.3.53.0
vor Ver.7.3.3 1
EPSON RC+ 7.0 ab Ver. 7.3.4 oK

OK: Kompatibilitat Es sind alle Funktionen von EPSON RC+ 7.0 samt
Steuerung verfugbar.

11 Kompatibilitat Verbindung ist in Ordnung. Wir empfehlen, eine der
folgenden Versionen oder eine hdohere Version zu
verwenden:  Anderenfalls kann es zu Anzeige- oder
Steuerungsfehlern kommen.

T3-401S: EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.3.1
T6-602S: EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.3.4
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China RoHS
Diese Seite sowie das Label mit der Angabe des Zeitraums, in dem das Gerat sicher
verwendet werden kann, beziehen sich auf die chinesischen Bestimmungen.
Fir andere Lander sind diese Angaben nicht zutreffend.
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Note: This sheet and environmental protection use period label are based on the regulation
in China. These are not necessary to be concerned in other countries.
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Note: This sheet and environmental protection use period label are based on the regulation
in China. These are not necessary to be concerned in other countries.
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1. Sicherheit

1. Sicherheit

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

Lesen Sie dieses Handbuch und andere in Beziehung stehende Handbuicher, bevor
Sie das Robotersystem installieren oder bevor Sie Kabel anschlieRen.
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.

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

WARNUNG zugehdrigen Anweisungen nicht befolgt werden.

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

Dieses Symbol weist Sie auf mdgliche Personen- oder

Sachschaden an der Ausriistung oder am System hin, die

entstehen konnen, wenn die zugehérigen Anweisungen nicht
VORSICHT | befolgt werden.

>
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1. Sicherheit

1.2 Konstruktion und Installationssicherheit

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

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

In den folgenden Abschnitten werden Sicherheitsvorkehrungen fiir das
Konstruktionspersonal beschrieben:

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. Die Gestaltung
und/oder Konstruktion des Robotersystems, ohne die
Sicherheitsanforderungen zu verstehen, ist extrem geféahrlich und kann zu
schweren Verletzungen und/oder schweren Schaden an Geraten des
Robotersystems fiihren.

® Das Robotersystem muss unter Beachtung der Umgebungsbedingungen
betrieben werden, die in den jeweiligen Handbiichern beschrieben werden.
Dieses Produkt ist ausschlieBlich fiir 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
verkiirzen, sondern auch ernste Sicherheitsprobleme verursachen.

® Das Robotersystem muss geméaR den Installationsanforderungen verwendet
werden, die in den Handblichern beschrieben werden. Die Verwendung des
Robotersystems unter Nichterfiillung der Installationsanforderungen kann
nicht nur die Lebensdauer des Produkts verkiirzen, sondern auch ernste
Sicherheitsprobleme verursachen.
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1. Sicherheit

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

1.2.1 Relevante Handbiicher

ieh . .
siehe Dieses Handbuch ;2. Installation

M Manipulatorhandbuch :  Einrichten und Betrieb 3. Umgebung und Installation

1.2.2 Zusammenbau eines sicheren Robotersystems
Es st wichtig, Manipulatoren sicher zu bedienen. Es ist fiir den
Manipulatorbediener auch wichtig, sorgfaltige Uberlegungen bezuiglich der
Sicherheit des gesamten Robotersystem-Aufbaus anzustellen.

Dieser Abschnitt fasst die Mindestbedingungen zusammen, die eingehalten werden
sollten, wenn ein EPSON-Manipulator in Threm Robotersystem verwendet wird.

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

Umgebungsbedingungen
Beachten Sie sorgfaltig die Bedingungen fiir die Installation von Manipulatoren
und Robotersystemen, die in der Tabelle ,,Umgebungsbedingungen* aufgelistet

sind. Sie finden diese Tabelle in den Handbiichern aller Gerate, die im System
verwendet werden.

Systemanordnung

Wenn Sie die Anordnung eines Robotersystems planen, beriicksichtigen Sie jede
Madglichkeit eines Fehlers zwischen Manipulator und Peripheriegerdten. Falle
von Not-Halt erfordern besondere Aufmerksamkeit, da ein Roboter nach einem
Pfad stoppt, der vom normalen Bewegungspfad abweicht. Der Anordnungsplan
sollte genug Spielraum fiir die Sicherheit bieten. Konsultieren Sie die Handbucher
aller Manipulatoren und achten Sie darauf, dass der Plan reichlich Platz fir
Wartungs- und Inspektionsarbeiten sicherstellt.

Wenn Sie ein Robotersystem mit eingeschrdnktem Bewegungsbereich des
Manipulators entwerfen, beachten Sie die Verfahren, die in den einzelnen
Manipulator-Handbiichern  beschrieben  werden. Verwenden Sie sowohl
mechanische als auch Software-Begrenzungen, um den Bewegungsbereich des
Roboters zu begrenzen.

Installieren Sie den Not-Halt-Taster in der Nahe der Bedieneinheit des
Robotersystems, wo der Bediener den Taster im Notfall leicht driicken und
gedriickt halten kann.
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Auslegung des Greifers

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

Legen Sie den Greifer des Manipulators so aus, dass Gewicht und
Tragheitsmoment die zuldssigen Grenzwerte nicht (berschreiten. Werte, die die
zulassigen Grenzwerte iiberschreiten, kénnen zur Uberlastung des Manipulators
fuhren. Das verkirzt nicht nur die Lebensdauer des Roboters, sondern kann
wegen der zusatzlichen externen Krafte, die auf Greifer und Werkstiick einwirken,
auch zu unerwarteten Gefahrensituationen fiihren.

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

Auslegung der Peripheriegerate

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

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

Remote-Steuerung

Um zu verhindern, dass der Betrieb durch Remote-Steuerung gefahrlich wird, sind
Startsignale von der Remote-Steuerung nur dann méglich, wenn die Steuerung auf
REMOTE gestellt, der TEACH-Modus ausgeschaltet und das System so
konfiguriert ist, dass Remote-Steuerungs-Signale akzeptiert werden.  Wenn
Remote-Steuerung aktiv ist, stehen Bewegungsbefehle und E/A-Ausgabe nur tber
Remote zur Verfligung. Fr die Sicherheit des gesamten Systems werden jedoch
Sicherheitsvorkehrungen benétigt, welche die Risiken ausschliefen, die mit dem
Remote gesteuerten Starten und Abschalten von Peripheriegeréaten verbunden sind.
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Not-Halt

Jedes Robotersystem bendtigt Gerate, die es dem Bediener ermdglichen, den
Betrieb des Systems sofort zu beenden. Installieren Sie eine Not-Halt-Einrichtung,
die den Not-Halt-Eingang der Steuerung und den aller anderen Geréte nutzt.

Waéhrend eines Not-Halts wird die Stromversorgung des Motors, der den Roboter
antreibt, abgeschaltet und der Roboter wird durch die generatorische Bremse
angehalten.

Stellen Sie sicher, dass alle externen Komponenten, welche im Notfall
abgeschaltet werden sollen, tber den Not-Halt-Kreis abgeschaltet werden. Legen
Sie das System nicht so aus, dass die Robotersteuerung Uber die Ausgénge aller
E/A-Boards ausgeschaltet wird. Wenn beispielsweise das E/A-Board defekt ist,
kann die Steuerung die externen Komponenten nicht abschalten. Der
Not-Halt-Taster der Steuerung ist fest verdrahtet, um den Motorstrom des Roboters
abzuschalten, nicht aber externe Stromversorgungen.

Weitere Informationen zur Sicherheitsabschrankung finden Sie im folgenden
Abschnitt:
1.5 Not-Halt

Sicherheitsabschrankung

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

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

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

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

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

Sorgen Sie dafiir, dass die Sicherheitsabschrankung nur unter Verwendung eines
Werkzeugs entfernt werden kann.
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Es gibt verschiedene Arten von Schutzvorrichtungen, einschlieflich
Sicherheitsabschrankungen, Sicherheitsbarrieren, Lichtvorhangen,
Sicherheitstoren und  Sicherheits-Fubodenmatten. Installieren Sie die
Verriegelungs-Funktion in der Schutzvorrichtung. Die Sicherheitsverriegelung
muss so installiert werden, dass sie gezwungen ist, im Fall einer
Gerate-Fehlfunktion oder eines anderen unerwarteten Unfalls zu funktionieren.
Wenn z. B. eine Tir mit einem Schalter als Verriegelung verwendet wird, verlassen
Sie sich nicht auf die Federkraft des Schalters, um den Kontakt zu &ffnen. Der
Kontaktmechanismus muss im Falle eines Unfalls sofort 6ffnen.

Verbinden Sie den  Verriegelungsschalter mit dem Eingang der
Sicherheitsabschrankung des EMERGENCY-Anschlusses des Manipulators. Der
Eingang der Sicherheitsabschrankung informiert den Manipulator dariber, dass
sich ein Bediener im Sicherheitsbereich aufhalten kdnnte. Wenn der Eingang der
Sicherheitsabschrankung aktiviert ist, stoppt der Manipulator sofort und wechselt
in den Pause-Status, ebenso wie im Status ,,Betrieb unzuldssig* oder im Status
»Begrenzt (Low Power)*“.

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

Die Sicherheitsverriegelung muss so installiert sein, dass sie einen
Sicherheitszustand aufrechterhalten kann, bis die Verriegelung durch absichtliches
Auslosen freigegeben wird. Der Verriegelungs-Freigabe-Eingang fir den
EMERGENCY-Anschluss am Manipulator ist dafir vorgesehen, den
Verriegelungszustand der Sicherheitsverriegelung aufzuheben. Der
Verriegelungs-Freigabe-Schalter der Sicherheitsverriegelung muss auRerhalb des
geschiitzten Bereiches installiert werden und mit dem
Verriegelungs-Freigabe-Eingang verdrahtet sein.

Es st gefdhrlich, einer anderen Person zu ermdglichen, die
Sicherheitsverriegelung versehentlich  freizugeben, wéhrend der Bediener
innerhalb des geschutzten Bereiches arbeitet. Um den Bediener zu schitzen, der
innerhalb des geschutzten Bereiches arbeitet, treffen Sie Malnahmen, den
Verriegelungs-Freigabe-Schalter zu verriegeln und zu kennzeichnen.
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Anwesenheitsdetektor
Die oben erwahnte Sicherheitsverriegelung ist eine Art Anwesenheitsdetektor, da
sie die Mdglichkeit anzeigt, dass sich jemand innerhalb  der
Sicherheitsabschrankung  befindet. Wenn Sie jedoch einen separaten
Anwesenheitsdetektor installieren, fiihren Sie eine ausreichende Risikoanalyse
durch und achten Sie genau auf die Zuverlassigkeit des Anwesenheitsdetektors.

Die folgenden Vorkehrungen sollten beachtet werden:

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

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

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

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

Manipulator-Bedienfeld

Wenn Sie das Manipulator-Bedienfeld verwenden, muss es so installiert sein, dass
das Robhotersystem auBRerhalb der Sicherheitsabschrankung bedient wird.
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1.3 Betriebssicherheit

In den folgenden Abschnitten werden Sicherheitsvorkehrungen fir qualifiziertes
Bedienpersonal beschrieben:

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

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

m Bevor Sie das Robotersystem betreiben, stellen Sie sicher, dass sich
A niemand innerhalb der Sicherheitsabschrankung aufhalt. Das Robotersystem
kann im TEACH-Modus betrieben werden, auch wenn sich jemand
WARNUNG 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 geschiitzten Bereich befindet, ist
der Betrieb des Manipulators extrem gefdhrlich und kann ernste
Sicherheitsprobleme verursachen, wenn der Manipulator sich unerwartet

bewegt.

m Driicken Sie den Not-Halt-Taster, wann immer sich der Manipulator
wahrend des  Robotersystem-Betriebes  unnormal  bewegt. Das
Robotersystem zu betreiben, wéhrend der Manipulator sich unnormal
bewegt, ist extrem gefahrlich und kann zu schweren Verletzungen und/oder
schweren Schéden an Geréten des Robotersystems fiihren.
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® Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen
Sie den Netzstecker aus der Steckdose. SchlieBen Sie das
Netzanschlusskabel an eine geeignete Netzsteckdose an. Schlieen Sie es
NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.

® Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie das Robotersystem und die
damit zusammenhdngende Ausriistung aus und trennen Sie dann den
Netzstecker von der Spannungsversorgung. Austauscharbeiten bei

& eingeschalteter Spannung sind extrem geféhrlich und konnen zu einem
WARNUNG| elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems filhren.

® 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.

® Wann immer mdglich, sollte nur eine Person das Robotersystem betreiben.
Wenn es erforderlich ist, das Robotersystem mit mehr als einer Person zu
betreiben, stellen Sie sicher, dass alle beteiligten Personen miteinander
dariiber kommunizieren, was sie tun, und treffen Sie alle nétigen
Sicherheitsvorkehrungen.

® 1. 2.und 4. Achse:
Wenn die Achsen wiederholt mit einem Arbeitswinkel von unter 5 Grad
bewegt werden, konnten diese vorzeitig beschadigt werden, da der Olfilm in
VORSICHT| den Lagern in diesem Fall abreifen konnte. Um einem vorzeitigen Ausfall
vorzubeugen, bewegen Sie die Achsen rund fiinf bis zehn Mal am Tag tber
50 Grad hinaus.

3. Achse:

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

VORSICHT

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

Andern der Manipulatorgeschwindigkeit
Andern der Teach-Punkte

Andern der Greiferlast

m Der Manipulator kann sich unter anderem durch Motorwarme erhitzen.

Beriihren Sie keinen heien Manipulator. Stellen Sie sicher, dass der
Manipulator vor dem Beriihren wieder abgekuhlt ist. Fiihren Sie erst dann
Einrichtvorgange oder Wartungsarbeiten durch.
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1.3.1 Sicherheitsanforderungen

Spezifische Toleranzen und Betriebsbedingungen fiir die Sicherheit sind in den
Handbiichern fiir den Manipulator, die Steuerung und andere Geréte enthalten.
Lesen Sie auch diese Handbiicher.

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

In diesem Kapitel werden die Sicherheitsnormen des Robotersystems und andere
Beispiele angegeben.
Halten Sie diese Normen ein, um alle Sicherheitsvorkehrungen zu erftllen.

(Hinweis: Im Folgenden ist ein Teil der Liste der notwendigen Sicherheitsnormen

dargestellt.)

EN1SO 10218-1
EN ISO 10218-2

ANSI/RIA R15.06

ENISO 12100

EN ISO 13849-1

EN ISO 13850

EN ISO 13855

EN ISO 13857

ISO 14120
EN 953

IEC 60204-1
EN 60204-1
CISPR11
EN 55011

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

Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen — Teil 1: Roboter

Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen —
Teil 2: Robotersysteme und Integration

US-amerikanische Norm flr Industrieroboter und Robotersysteme
— Sicherheitsanforderungen

Sicherheit von Maschinen — Allgemeine Gestaltungsleitsitze
Risikobeurteilung und Risikominderung

Sicherheit von Maschinen — Sicherheitshezogene Teile von
Steuerungen — Teil 1: Allgemeine Gestaltungsleitsatze

Sicherheit von Maschinen — Not-Halt — Gestaltungsleitséitze

Sicherheit von Maschinen — Anordnung von Schutzeinrichtungen
im Hinblick auf Anndherungsgeschwindigkeiten von Korperteilen

Sicherheit von Maschinen - Sicherheitsabstdnde gegen das
Erreichen von Gefahrdungsbereichen mit den oberen und unteren
Gliedmalien

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

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

Industrielle, wissenschaftliche und medizinische Gerdte -

Funkstérungen — Grenzwerte und Messverfahren

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) —
Teil 6-2: Fachgrundnormen — Storfestigkeit fiir Industriebereiche
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1.3.2 Teile/Armbewegung

In der folgenden Abbildung ist der Arbeitsbereich jedes Arms dargestellt.

Treffen Sie alle erforderlichen Sicherheitsvorkehrungen.

2. Achse 1. Achse
(Rotation) (Rotation)

Hand-E/A-Anschluss

Bremsfreigabetaster
der 3. Achse

Leistungsteil

]
v Sockel

3. Achse TT\ .

(auf/ab) @"? Z-Achse

4, A(':hse
(Rotation)

(Abbildung: T3-401S)
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CE—Aukaeber\j

40 -“:_J“

Signatur-Aufkleber
(Seriennr. des Manipulators)

v

TP-Anschluss

RESET-Schalter

Memory-Port
L |
/PC-Anscthssport
IE]
K e LAN (Ethernet)
Connecter

EMERGENCY-
Anschluss

Anschlisse (blau)
fur g4 mm

Anschlisse (blau)

fir g6 mm E/A-Anschluss (Ausgang)

E/A-Anschluss (Eingang)

Anschliisse (weil3) Abdeck st
fur 96 mm eckung Stromversorgung
(Uber dem Netzanschluss)
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Wenn sich das System im Not-Halt-Modus befindet, bewegen Sie den Arm oder
die Achse des Manipulators wie unten beschrieben:

HINWEIS

=

HINWEIS

=

Fehler:

1. Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.
2. Arm Bewegen Sie den Arm von Hand.
3.Achse Die Achse kann nicht von Hand auf- oder abbewegt
werden, solange die Magnetbremse der Achse nicht
geldst wird. Dricken Sie den Bremsfreigabetaster und
bewegen Sie die Achse auf/ab.
4. Achse Drehen Sie die Welle von Hand.
Der Bremsfreigabetaster wirkt nur auf die 3. Achse. Wenn der
Bremsfreigabetaster im Not-Halt-Modus betétigt wird, wird die Bremse der
3. Achse geldst.
Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wéhrend der Betatigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichtes eines Greifers absenken kann.

Wenn einer der folgenden Fehler auftritt, wird die Manipulatorbremse trotz
Driicken des Bremsfreigabetasters nicht geldst.

Prifen Sie die Kabelanschliisse und beseitigen Sie die Ursache des Fehlers.
Legen Sie anschlieBend wieder Strom an und l6sen Sie die Bremse.

1552, 2118, 4003, 4004, 4009, 4100, 4101, 4103, 4187, 4188, 4189, 4191,
4192, 4233, 4240, 4285-4292, 9633, 9640, 9691, 9685-9692
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1.3.3 Betriebsarten
Das Robotersystem verfiigt Gber drei Betriebsarten:

Dieser Modus ermoglicht das Teachen und die Uberpriifung
TEACH-Modus von Punktedaten nahe am Roboter mithilfe des

Teach-Pendant.

In diesem Modus arbeitet der Roboter im Status

»Begrenzt” (Low Power).

) Dieser Modus ermdglicht den automatischen Betrieb

AUTO-Modus (Programmausfiihrung) des Robotersystems wahrend des
Produktionsbetriebs. Aulerdem ermdglicht dieser Modus
das Programmieren, das Debuggen, die Einstellung und die
Wartung des Robotersystems.
Waéhrend die Sicherheitsabschrankung geéffnet ist, kénnen
in diesem Modus keine Roboter betrieben oder Programme
ausgefilhrt werden.

Dieser Modus ermdglicht die Programmpriifung wahrend
TEST-Modus der Zustimmtaster betatigt wird und die Schutzeinrichtung
gedffnet ist.
Es handelt sich um eine Funktion zur Programmpriifung bei
niedriger Geschwindigkeit (T1: manueller
Verzdgerungsmodus), welche in Sicherheitsnormen
definiert ist.
In diesem Modus kann die jeweilige Funktion mit
Multi-Task/Single-Task,
Multi-Manipulator/Single-Manipulator bei niedriger
Geschwindigkeit ausgefiihrt werden.
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1.4 Wartungssicherheit

16

Bitte lesen das Kapitel Wartung im Manipulatorhandbuch und andere in Bezug
stehende Handbiicher sorgféltig durch, um sich mit den sicheren
Wartungsprozeduren vertraut zu machen, bevor Sie eine Wartung durchfiihren.

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

Personal, das an der Sicherheitsschulung teilnimmt, erlangt Wissen (ber
Industrie-Roboter (Betrieb, Teachen usw.), Uber Inspektionen und die betreffenden
Regeln/Vorschriften. Personal, das an der Robotersystemschulung und der
Wartungsschulung, die vom Hersteller, Héandler oder Reprasentanten vor Ort
durchgefiihrt wurden, teilgenommen hat, darf mit der Wartung des Robotersystems
betraut werden.
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® Entfernen Sie keine Teile, die nicht in diesem Handbuch dargestellt sind.
Befolgen Sie die Wartungsanweisungen in diesem Handbuch und dem
Kapitel Wartung im Manipulatorhandbuch genau. Unsachgemaies Entfernen
von Teilen oder unsachgemaie 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
Avrbeitsbereichs bei eingeschaltetem Strom ist extrem gefahrlich und kann
ernste Sicherheitsprobleme verursachen, da sich der Manipulator bewegen

fji kann, auch wenn es so aussieht, als wére er angehalten.

WARNUNG ™ Wenn Sie den Betrieb des Manipulators (berpriifen, nachdem Sie Teile
ausgetauscht haben, so tun Sie dies von auferhalb des geschiitzten Bereiches.
Das Uberpriifen des Betriebs des Manipulators, wihrend Sie sich im
geschiitzten Bereich befinden, kann ernste Sicherheitsprobleme verursachen,
da der Manipulator sich unerwartet bewegen kann.

® 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 geféhrlich und kann zu schweren Verletzungen und/oder ernsten
Schaden am Robotersystem fiihren, da die Schalter ihre bestimmungsgemaRe
Funktion im Notfall nicht erftllen kénnen.
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® SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete Netzsteckdose an.
Schlielen Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.
Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen
Sie den Netzstecker aus der Steckdose. Das Ausfiihren von Arbeiten jeder
Art bei angeschlossenem Netzanschlusskabel ist extrem gefahrlich und kann
zu einem elektrischen Schlag und/oder zur Fehlfunktion des Robotersystems
fuhren.

® Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie den Manipulator und die damit
zusammenhangende Ausriistung aus und trennen Sie dann den Netzstecker

von der Spannungsversorgung.
Austauscharbeiten bei eingeschalteter Spannung sind extrem gefahrlich und

WARNUNG| kénnen 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
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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A

VORSICHT

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

Bringen Sie Alkohol, Flissigdichtungen und Klebstoffe niemals in die
Néhe von Feuer.

Benutzen Sie Alkohol, Flissigdichtungen und Klebstoffe nur in gut
beltifteten Raumen.

Tragen Sie eine Schutzausriistung, d. h. Schutzmaske, Schutzbrille und
6lbestandige Schutzhandschuhe.

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

Wenn Alkohol, Flussigdichtung oder Klebstoff in Ihre Augen oder in
Ihren Mund gelangt, waschen Sie Ihre Augen und lhren Mund sorgfaltig
mit sauberem Wasser aus und suchen sofort einen Arzt auf.

A

VORSICHT

® Tragen Sie wahrend des Schmierens eine Schutzausriistung, d. h.
Schutzmaske, Schutzbrille und élbestandige Schutzhandschuhe. Wenn
Schmierfett in Ihre Augen, Ihren Mund oder auf Ihre Haut gelangt, folgen Sie
den Anweisungen unten.

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

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

Wenn Schmierfett auf Ihre Haut gelangt:
Waschen Sie die betroffene Stelle grindlich mit Seife und Wasser.

m Der Manipulator kann sich durch unter anderem durch Motorwérme erhitzen.
Beruihren Sie keinen heilen Manipulator. Stellen Sie sicher, dass der
Manipulator vor dem Berlihren wieder abgekdihlt ist. Fiihren Sie erst dann

Einlernvorgénge oder Wartungsarbeiten durch.
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1.5 Not-Halt

1.5.1 Freilaufstrecke beim Not-Halt
Wenn sich der Manipulator wéahrend des Betriebes unnormal bewegt, driicken Sie
sofort den Not-Halt-Taster. Durch Driicken des Not-Halt-Tasters wechselt der
Manipulator sofort in die Verzégerung und wird mit maximaler
Verzdgerungsgeschwindigkeit angehalten.

Vermeiden Sie es jedoch, den Not-Halt-Taster unnétig zu driicken, wahrend der
Manipulator normal arbeitet. Durch das Driicken des Not-Halt-Tasters wird die
Bremse verriegelt und es kann zu Verschlei3 der Bremsscheibe kommen, wodurch
sich die Lebensdauer der Bremse verkirzt.

Normale Lebensdauer der Bremse: ca. 2 Jahre (bei einer Bremsnutzung von

100 Mal/Tag).

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

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

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

Verkiirzung der Lebensdauer und Beschadigung des Untersetzungsgetriebes

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

mogliche Beschédigung des Untersetzungsgetriebes

mogliche Positionsabweichung der Achsen
Wenn eine Positionsabweichung vorliegt, flihren Sie gemaR dem Kapitel Wartung:
16. Kalibrierung im Manipulatorhandbuch eine Kalibrierung durch. Dieselben
Probleme kénnen auch auftreten, wenn ein Fehler auftritt und der Manipulator
wahrend des Betriebs mit einem Not-Halt angehalten wird. Uberpriifen Sie den
Zustand des Manipulators und filhren Sie gegebenenfalls eine Kalibrierung durch.
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Beachten Sie Folgendes fiir den Gebrauch des Not-Halt-Tasters:

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

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

Durch diese Befehle werden die Motoren nicht ausgeschaltet. Somit wird die
Bremse nicht aktiviert.
- Binden Sie die Sicherheitsabschrankung nicht in den Not-Halt-Kreis ein.

Weitere Informationen zur Sicherheitsabschrankung finden Sie in den folgenden
Handbiichern:
EPSON RC+ Benutzerhandbuch

2. Sicherheit — Vorkehrungen fur die Installation und den Aufbau —
Sicherheitsabschrankung
Sicherheit und Installation

2.6 Anschluss an den EMERGENCY-Anschluss

Informationen zu Problemen mit den Bremsen finden Sie in den folgenden
Handblichern:
Manipulatorhandbuch Wartung
2.1.2 Inspektionspunkt — Inspektion wahrend der Strom eingeschaltet ist
(Manipulator in Betrieb)
Sicherheit und Installation
5.1.1 Manipulator — Inspektion in eingeschaltetem Zustand
(Manipulator in Betrieb)
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Freilaufstrecke beim Not-Halt
Wenn der Manipulator in Betrieb ist, kann er nicht sofort anhalten, nachdem der
Not-Halt-Taster gedriickt wurde.
Die freie Laufzeit/-weite und der freie Laufwinkel des Manipulators sind unten
dargestellt. Beachten Sie jedoch, dass die Werte abhéngig von den folgenden
Bedingungen variieren.
Greifergewicht, Werkstiickgewicht, Arbeitsposition,
Weight/Speed/Accel-Einstellungen, etc.

Mess-
bedingungen T3-401S | T6-602S
Accel-Einstellung 100 100
Speed-Einstellung 100 100
Last [kg] 3 6
Weight-Einstellung 3 6 4}
I
r \\
/ "
, \\ Startposition
7 N / der
h Bewegung
= =0 = —|— / AY .
Position, an der ;
Not-Halt-Signal 1. Achse N ;
eingegeben wird b ./
\ /!
el
Stoppposition
T3-401S T6-602S
. . 1.+ 2. Achse [s] 0,5 0,4
Freilaufzeit
3. Achse [s] 0,2 0,2
1. Achse [Grad] 50 60
Freilaufwinkel 2. Achse [Grad] 50 30
1.+ 2. Achse [Grad] 100 90
Freilaufstrecke 3. Achse [mm] 20 40
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1.5.2 Zuriicksetzen von Not-Halt

Wéhlen Sie EPSON RC+ [Tools] — [Robotermanager] — Registerkarte [Schaltpult],
und klicken Sie dort auf die Schaltflache <Reset>.

Auf der Registerkarte [Schaltpult] befinden sich die Schaltflichen fir die
wichtigsten Roboteroperationen, wie beispielsweise das Ein- und Ausschalten der
Motoren und das Homing des Roboters. Sie zeigt auBerdem den Status fur
Not-Halt, Sicherheitsabschrankung, Motoren und Power an.

3% Robotermanager A (=1 [Ho =)
Robot: 1, robot1, T6-6025 v Llocal 0 v Took 0 ~ Amio ~ ECP:0 ~ | im[>]3
Schaltpult Lo
B Not-Aus: NICHT BETATIGT Motoren: OFF
Einrichten Sicherheit sabschrankung: GESCHLOSSEN Power: LOW
EXRE Materen Servos freischatten
Arch
Locals MOTOR MOTOR
OFF ON
Tools
41
Arms - Servos frei Reset
<
Paletten Molorieistung "

= Servos gin Home

Boxen
Planes
Gewicht

Tragheit

?

L3
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1.6 Beschriftungen
Aufkleber sind an den Stellen des Manipulators angebracht, an denen besondere

Gefahr besteht.

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

Reillen 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:

Position

Aufkleber

Anmerkung

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

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

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

Es besteht gefahrliche Spannung,
wahrend der Manipulator eingeschaltet
ist. Um einen elektrischen Schlag zu
vermeiden, bertihren Sie keine
elektrischen Teile im Inneren.

WARNING

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

24
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1.7 Sicherheitseinrichtungen

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

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

betrieben wird.

Néahere Informationen finden Sie im Kapitel 2.6.1 Sicherheitsabschrankungs-
Schalter und Verriegelungs-Freigabetaster.

Not-Halt-Taster
Der EMERGENCY-Anschluss am Manipulator hat Erweiterungs-Not-Halt-

Eingéange, die fur den Anschluss des Not-Halt-Tasters verwendet werden.
Das Dricken eines Not-Halt-Tasters schaltet den Motorstrom sofort ab und das
Robotersystem wechselt in den Not-Halt-Zustand.
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Sicherheitsabschrankungseingang

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

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

Low-Power-Modus

Der Motorstrom ist in diesem Modus reduziert.

Der Power-Status ist in dieser Betriebsart ,,Begrenzt“ (Low Power) und kann nicht
gedndert werden, ungeachtet des Zustandes der Sicherheitsabschrankung oder der
Betriebsart. Der Status ,,Begrenzt” (Low Power) gewahrleistet die Sicherheit des
Bedieners und reduziert die Gefahr der Zerstdrung von Peripheriegerdaten oder
Schéaden, die durch unachtsamen Betrieb verursacht werden kénnen.

Dynamische Bremse

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

NAdula

Erkennung Motoruberlastung

Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn das System
erkennt, dass die Belastung des Motors seine Kapazitét tiberschritten hat.
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Erkennung Irreguléares Motordrehmoment (Manipulator auer Kontrolle)
Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn
UnregelmaRigkeiten beim Motordrehmoment (Motor-Ausgang) erkannt werden
(in diesem Fall ist der Manipulator auBer Kontrolle).

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

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

Erkennung: Geschwindigkeitsiiberschreitung — Servofehler

Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn die
Ist-Geschwindigkeit des Manipulators die Sollgeschwindigkeit iberschreitet.

Erkennung CPU-Fehler

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

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

Erkennung Uberhitzung eines Motortreiber-Moduls

Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn die Temperatur
des Leistungsteils innerhalb eines Motortreiber-Moduls die Obergrenze
iberschreitet.
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Erkennung: Relaisabfall
Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn ein
Relaiskontaktfehler erkannt wird.

Erkennung: Uberspannung
Der Schaltkreis der generatorischen Bremse wird aktiviert, wenn die Spannung des
Manipulators die Grenze fiir die Normalspannung lberschreitet.

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

Erkennung Temperaturabweichung

Die anormale Temperatur des Manipulators wird erkannt.
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1.8 Spezifikationen des Manipulators

Parameter T3-401S T6-602S
1. & 2. Arm 400 mm 600 mm
Armlénge 1. Arm 225 mm 325 mm
2. Arm 175 mm 275 mm
Gewicht (ohne Kabel) 16 kg: 35 1b 22 kg: 49 Ib
Antriebsmethode Alle Achsen AC Servomotor
Max. Betrieh 1. & 2. Achse 3700 mm/s 4180 mm/s
gez’éhwie;gieglzi 1 3. Achse 1000 mm/s 1000 mm/s
4. Achse 2600 Grad/s 1800 Grad/s
1. & 2. Achse +0,02 mm + 0,04 mm
Wiederholgenauigkeit | 3. Achse + 0,02 mm + 0,02 mm
4. Achse + 0,02 Grad + 0,02 Grad
1. Achse + 132 Grad + 132 Grad
Max. 2. Achse + 141 Grad + 150 Grad
Arbeitsbereich 3. Achse 150 mm 200 mm
4. Achse + 360 Grad + 360 Grad
1. Achse — 95574 ~ 505174 — 152918 ~ 808278
Max. 2. Achse + 320854 + 341334
Pulse-Bereich 3. Achse —187734~0 — 245760 ~ 0
4. Achse + 71760 + 245760
1. Achse 0,000439 Grad/Pulse 0,000275 Grad/Pulse
Auflsung 2. Achse 0,000439 Grad/Pulse 0,000439 Grad/Pulse
3. Achse 0,000799 mm/Pulse 0,000814 mm/Pulse
4. Achse 0,005017 Grad/Pulse 0,01465 Grad/Pulse
1. Achse 200 W 300 W
Motorleistungs- 2. Achse 100 W 200 W
aufnahme 3. Achse 100 W
4. Achse 100 W
Nennwert 1kg 2 kg
Nutzlast (Last) Max. 3kg 6 kg
4. Achse erlaubtes Nennwert 0,003 kg-m? 0,01 kg-m?
Tragheitsmoment  *2 Max. 0,01 kg-m? 0,08 kg-m?
5;'?_‘252? @16 mm 220 mm
Hand Durchgangs-
bohrung ¢ 11 mm g 14 mm
3. Achse Abwarts-Kraft 83N
Hand-E/A-Anschluss 15-polig: D-Sub

Anwenderanschliisse Pneumatik

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

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

Montagebohrun 120 x 120 mm | 150 x 150 mm
gebonrung 4-M8
Umgebungs- 5 bis 40 °C
Umgebungs- temperatur (mit minimaler Temperaturschwankung)
bedingungen relative . o (ri .
Luftfeuchtigkeit 20 bis 80 % (nicht kondensierend)

Schallpegel *3

Lac = 80 dB(A)
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Parameter T3-401S T6-602S
Speed 1~(5)~100 1~(5)~100
Accel *4 1~ (10) ~ 120 1~ (10) ~ 120
Zuordenbarer Wert | SpeedS 0,1 ~ (50) ~ 2000 0,1 ~ (40) ~ 2000
() Standardwerte AccelS 0,1 ~ (200) ~ 10000 0,1 ~ (200) ~ 10000
Fine 0 ~ (1250) ~ 65000 0 ~ (1250) ~ 65000
Gewicht 0.175 ~ (1.175) ~3.175 0.275 ~ (2.275) ~ 6.275
Entwicklungs- EPSON RC+ 7.0
umgebung

Programmiersprache

SPEL+ (Multi-Tasking Roboter-Sprache)

Achsensteuerung

StandardmaéRig gleichzeitige Steuerung von 4 Achsen
Digitale AC-Servo-Steuerung

Positionierungs-

PTP (Point-To-Point-Steuerung)

Steuerung CP (Continuous Path-Steuerung)
Bewegungs- PTP-Bewegung: Programmierbar im Bereich von
steuerung L i 1 bis 100 %
Geschwindigkeits- . g
Steuerung CP-Bewegung : Programrple_rbar )
(Gegenwartiger Wert ist manuell
einzugeben.)
Beschleunigungs-/ PTP-Bewegung: Pro_grammierbar im B_ereich von
Verzogerungs- 1 bis 100 %; automatisch
Steuerung CP-Bewegung : Programmierbar (Gegenwartiger
Wert ist manuell einzugeben.)
Not-Halt:
Redundant (Kategorie 3) unterstitzt interne/externe
Stromversorgung
EMERGENCY Sicherheitsabschrankung:
Redundant (Kategorie 3) unterstlitzt externe
Stromversorgung
Standard-E/A | Eingang: 18 Punkte
(Riickseite des | Ausgang: 12 Punkte
Manipulators) Nicht polar, unterstutzt Sink und Source
Remote-
Externe E/A .
Schnittstelle Eingang: 8 Punkte
(Den Programm 3 Punkte
E/ Standard- Start, Stop, Pause, Continue, Reset
A E/A zu- Ausgang: 8 Punkte
gewiesene Ready, Running, Paused, Error, ErrorEStopOn,
Remote- SafeguardOn, SError, Warning
Funktio-
nen)
Eingang: 6 Punkte
Hand-E/A Ausgang: 4 Punkte
(Oberseite Nicht polar, unterstitzt Sink und Source
des 2. Arms) | Stromversorgung: Stromversorgung:
bis 24 VV 500 mA bis 24 VV 700 mA
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Parameter

T3-401S T6-602S

Feldbus Slave
(Option)

Eingang: 256 Punkte

Ausgang: 256 Punkte

Es kann nur ein weiteres Modul hinzugefiigt
werden.

TP-Anschlussport

Unterstiitzt Teach-Pendant (Option: TP2, TP3)

Externe USB-B-Anschluss
Schnittstelle PC-Anschlussport Unterstiitzt USB 2.0 High Speed / Full Speed
USB-Speicher- USB-A-Anschluss
Anschlussport Unterstiitzt USB 2.0 High Speed / Full Speed
Unterstitzt 10/100 Mbps
Ethernet-Port Bis zu 8 Ports verwendbar
RESET-Schalter Ermdglicht einen Systemreset.
Anzeige LED TEACH, AUTO, PROGRAM, TestMode, Error, E-STOP

Modus-Anzeige

Speichern des Steuerungsstatus

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

Spannung 100 V ~ 240 VAC

Phase einphasig

Frequenz 50 /60 Hz

Kurzzeitige Stromunterbrechung Unter 10 ms

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

Massewiderstand Unter 100 Q

Sicherheitsstandards

CE-Kennzeichnung

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

*1: Beim PTP-Befehl.

Die maximale Geschwindigkeit fiir den CP-Befehl betrdgt 2000 mm/s in der horizontalen

Ebene.

*2: 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.
*3: Fir die Messung miissen die folgenden Bedingungen fiir den Manipulator erfullt sein:

Betriebsbedingungen: Unter Nennlast, 4-Achsen simultane Bewegung, maximale

Geschwindigkeit, maximale Beschleunigung und 50 %

Einschaltdauer.

Messpunkt: Hinter dem Manipulator, 1000 mm vom Arbeitsbereich

entfernt, 50 mm Uber der Installationsoberflache.
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*4:. Wahrend des Normalbetriebs ist die Accel-Einstellung 100 die optimale Einstellung, die
wahrend der Positionierung ein Gleichgewicht zwischen Beschleunigung und Vibration
gewdhrleistet. Auch wenn Werte groRer 100 auf Accel gestellt werden kdénnen, sollte die
Verwendung hoher Werte auf notwendige Bewegungen beschréankt bleiben, da der stdndige
Betrieb des Manipulators mit einer hohen Accel-Einstellung die Lebensdauer stark
verkirzen kann.

1.9 Einstellung des Arbeitsbereiches durch mechanische Stopper

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

Die 1. und die 2. Achse haben Gewindebohrungen an den Stellen, die den Winkeln
fur 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 Lange eingestellt werden, die kleiner als der maximale
Hub ist.

Mechanischer Stopper der
3. Achse
(mechanische Stopper der

Untergrenze) Mechanischer Stopper

der 2. Achse
(verstellbar)

(Verschieben Sie nicht den | - Mechanischer
mechanischen Stopper der | .~ Stopper der 1. Achse
Obergrenze.) /,/T (feststehend)

Mechanischer Stopper der 2. Achse
(feststehend)

Mechanischer
Stopper der 1. Achse
(verstellbar)
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1.10 Endanwender-Schulung

Personen, die fiir das Sicherheitsmanagement verantwortlich sind, missen
sicherstellen, dass die Bediener, die den Roboter und das Robotersystem
programmieren, bedienen und warten, die richtige Schulung erhalten und Uber
Fachwissen verfiigen, um die Arbeit sicher durchzufiihren.

Die Schulung sollte in jedem Fall Folgendes beinhalten:

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

- Eindeutige Beschreibung der zugehdrigen Arbeiten.

- Beschreibung der gesamten Steuerungsausriistung, die fiir die Arbeit bendtigt
wird und Beschreibung der Funktionen.

- Erlauterung potentieller Gefahren bei der Arbeit.

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

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

Dieses Kapitel enthélt Informationen zu Vorkehrungen fiir eine sichere und
fehlerfreie Installation des Robotersystems.

Die \Vorgehensweise zur Installation des Robotersystems wird im Kapitel 2.1
Ubersicht vom Entpacken bis zum Betrieb des Robotersystems beschrieben.
Informationen zum Auspacken, Transport und zur Installation finden Sie in den
entsprechenden Abschnitten und in den Manipulator-Handbiichern.

Systembeispiel

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

*2  Einer der Teach-Pendants ist vorhanden.

*3  Fir den Anschluss an einen Manipulator der T-Serie ist ein spezielles
Konvertierungskabel erforderlich.
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Standard

Standard-E/A S~
Remote-E/A g
Ethernet

Hand-E/A

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

Option |

Feldbus
Slave

Abbildung: T3-401S

USB 2.0
oder
Ethernet

Option: Teach-Pendant

*3

Windows *1

EPSON RC+ 7.0- TP3
Software

Option
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2.1 Ubersicht vom Entpacken bis zum Betrieb des Robotersystems

2. Installation Entpacken

Transport

Installation

Einschalten

Ja
Fehler?

Nein

Fachgerechtes Vorgehen zur
Installation des Robotersystems und
zum Einschalten

3. Schritt eins

Verfahren zur Installation von EPSON
RC+7.0 auf dem PC und zum Einrichten
des Robotersystems fir den Betrieb

4. Schritt zwei

Informationen im Handbuch zum
Anschlie3en bzw. Einrichten von
Ausristung und Optionen
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2.2 Entpacken

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

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

2.2.1 Vorkehrungen fir das Entpacken

38

Transport:

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

Erschitterungen wéhrend des Transports:

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

Ankerschraube:

Wenn Sie die Ankerschrauben entfernen, stiitzen Sie den Manipulator, um zu
verhindern, dass er umkippt.

Das Entfernen der Ankerschrauben ohne dass der Manipulator abgestiitzt
wird, kann dazu fithren, dass dieser umfallt und Ihre Hande, Finger oder Fiie
quetscht.

Kabelbinder:

Entfernen Sie nicht den Kabelbinder, der den Arm sichert, bevor Sie die
Installation beendet haben.

lhre Hande kénnen sich im Manipulator verfangen, wenn der Kabelbinder
entfernt wird, bevor die Installation beendet ist.
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2.3 Transport
Die Installation sowie der Transport von Manipulatoren und Roboterausriistung

dirfen nur von qualifiziertem Personal in Ubereinstimmung mit nationalen und
ortlichen Vorschriften durchgefiihrt werden.

2.3.1 Vorkehrungen fiir den Transport

Transport:
Verwenden Sie einen Hubwagen oder Ahnliches, um den Manipulator in
demselben Zustand zu transportieren, in dem er geliefert wurde.
Beachten Sie Folgendes, wenn Sie den Manipulator entpacken.
Nur autorisiertes Personal darf einen h&dngenden Transport durchflihren
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 Geraten
des Robotersystems fiihren.

Erschitterungen wéhrend des Transports:
Vermeiden Sie wahrend des Transports des Manipulators starke
Vibrationen oder  Erschitterungen. Starke  Vibrationen oder
Erschitterungen konnen zu Schaden an den Geraten und/oder Stérungen
des Manipulators fiihren.

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

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

Anheben des Manipulators:
Stabilisieren Sie den Manipulator von Hand, wenn Sie ihn hochheben.
Ein Bewegen ohne Stabilisierung des Manipulators ist extrem gefahrlich
und kann zu schweren Verletzungen und/oder schweren Sché&den an
Gerdten des Robotersystems filhren, da der Manipulator umfallen kann.
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2.3.2 Transport des Manipulators
Zum Tragen des Manipulators benétigen Sie mindestens

ZWei

Personen, um den Manipulator an der

Transportsicherung zu befestigen oder die Unterseite des =

1. Arms und den Boden des Sockels (grau dargestellt)
von Hand zu halten.
Wenn Sie die Unterseite des Sockels von Hand halten,
gehen Sie mit duBerster Vorsicht vor, um zu verhindern,
dass Ihre Hande oder Finger gequetscht werden.
T3-401S: ca. 16 kg: 35 Ib.
T6-602S: ca. 22 kg: 49 Ib.

Halten Sie den Manipulator beim Tragen nicht am

Leistungsteil fest.

(Abbildung: T3-401S)

2.4 Installation des Manipulators

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

2.4.1 Vorkehrungen fir die Installation

40

Installation der Sicherheitsabschrankung:

Um Sicherheit zu gewdahrleisten, muss eine Sicherheitsabschrankung fiir
das Robotersystem installiert werden.  N&here Informationen zur
Sicherheitsabschrankung finden Sie im Abschnitt Vorkehrungen fiir die
Installation und den Aufbau im Kapitel Sicherheit im
EPSON RC+-Benutzerhandbuch.

Abstand zwischen Sicherheitsabschrankung und Manipulator:

Stellen Sie den Manipulator an einem Ort mit gentigend Platz auf, damit
ein Werkzeug oder Werkstiick, das am Greifer montiert ist, nicht gegen
eine Wand oder Sicherheitsabschrankung schlagen kann, wenn der
Manipulator voll ausgestreckt ist. Das Aufstellen des Manipulators an
einem unzureichend dimensionierten Ort ist extrem geféhrlich und kann
zu schweren Verletzungen und/oder ernsten Schaden am Robotersystem
fuhren, da das Werkzeug oder Werkstlick mit einer Wand oder der
Sicherheitsabschrankung kollidieren kann.
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Priifung des Manipulators vor der Installation:
Uberpriifen Sie vor Montage und Betrieb des Manipulators, dass alle
Manipulatorteile vorhanden und in einwandfreiem Zustand sind.
Fehlende oder defekte Teile kdnnen eine Fehlfunktion des Manipulators

zur Folge haben.

Eine Fehlfunktion des Manipulators ist extrem

geféhrlich und kann zu schweren Verletzungen und/oder schweren
Schéden an Geréten des Robotersystems filhren.

2.4.2 Umgebung

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

folgende Bedingungen erfillt:

Parameter

Bedingungen

Umgebungstemperatur *

5 bis 40 °C (mit minimaler
Temperaturschwankung)

relative Luftfeuchtigkeit

20 his 80 % (nicht kondensierend)

Rauschen  des ersten
Transienten

2 kV oder weniger

elektrostatische Stérungen

4 kV oder weniger

Umgebung

- In Innenrdaumen aufstellen.

- Von direktem Sonnenlicht fernhalten.

- Von Staub, Oligem Rauch, Salzhaltigem,
Metallpulver und anderen  Schadstoffen
fernhalten.

- Von entflammbaren und atzenden
Lésungsmitteln sowie Gasen fernhalten.

- Von Wasser fernhalten.

- Stolke und Vibrationen vermeiden.

- Von Quellen elektrischer Stérungen fernhalten.

- Von starken elektrischen oder magnetischen
Feldern fernhalten.

Manipulatoren sind nicht geeignet fir den Betrieb in rauen Umgebungen wie
beispielsweise in Lackierereien usw. Wenn Sie Manipulatoren in unangemessenen
Umgebungen einsetzen mdchten, die nicht die oben genannten Bedingungen
erfullen, setzen Sie sich bitte mit uns in Verbindung.
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Besondere Umgebungsbedingungen

Die Manipulatoroberflache ist grundsatzlich élbestandig. Wenn der Manipulator
jedoch bei Ihrer Anwendung gegen bestimmte Olsorten geschiitzt sein muss,
wenden Sie sich bitte an Ihren Hé&ndler vor Ort.

Schnelle Anderungen der Temperatur und Luftfeuchte kénnen zur Kondensation
im Inneren des Manipulators fiihren.

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

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

/N

WARNUNG

m Installieren Sie einen Fehlerstromschutzschalter am
Netzanschlusskabel der Manipulatoren, um einen elektrischen Schlag
oder einen Zusammenbruch der Stromversorgung durch einen
Kurzschluss zu vermeiden.

VORSICHT

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

42

2.4.3 Schallpegel

Die Bewegung des Manipulators ruft einen Schallpegel hervor.
T-Serie: LAeq = 80 dB(A) oder niedriger

Betriebsbedingungen

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

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

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

Manipulator-Tische auf.

Die Drehmoment- und Reaktionskréfte, die durch die Bewegung des Manipulators

erzeugt werden, sind folgende:

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

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

Die Platte fur die Manipulator-Montageflache sollte etwa 20 mm stark oder stérker
sein und aus Stahl bestehen, um die Vibrationen zu reduzieren. Die
Oberflachenrauheit der Stahlplatte sollte hdchstens 25 pm 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 Héhe des Basistisches einzustellen,

verwenden Sie eine Schraube mit einem Durchmesser von M16.
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2.4.5 Installationsvorgang

® |nstallieren Sie den Manipulator mit mindestens einer weiteren Person.
Die Manipulatoren haben das folgende Gewicht. Passen Sie auf,
A dass Sie Ihre Hande, Finger oder Fuf3e nicht quetschen und/oder dass
kein Gerateschaden durch Herunterfallen des Manipulators entsteht.
T3-401S: ca. 16 kg: 35 Ib.
T6-602S: ca. 22 kg: 49 Ib.

VORSICHT]

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

Basistisch. 4-M8x25
Feder-
HINWEIS \/erwenden Sie Schrauben mit scheibe
I . Unterleg-
Spezifikationen geméan scheibeg

1SO898-1 Festigkeitsklasse:

Schraubenloch

10.9 oder 12.9. &— (Tiefe mind.
q 20 mm)
' 10 mm
Anzugsmoment:
320+ 1,6 N-m

HINWEIS
@ Entfernen Sie den Kabelbinder am Schutz des mechanischen Stoppers.
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Erdung

Befolgen Sie die beziiglich der Erdung bestehenden 6rtlichen Vorschriften.
Es wird empfohlen, eine Erdungsleitung mit einem Leiterquerschnitt von
mindestens 5,5 mm? zu verwenden.

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

£

Bohrung
(fr Erdung)

" (Abbildung: T3-401S)
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2.5 Anschluss an den EMERGENCY-Anschluss

Schlieen Sie aus Sicherheitsgriinden einen Sicherheitsabschrankungs-Schalter
oder Not-Halt-Taster an den EMERGENCY-Anschluss an.

Wenn der EMERGENGY-Anschluss nicht verwendet wird, funktioniert die
Steuerung nicht normal.

® Stellen Sie vor dem Betrieb sicher, dass Not-Halt bzw.

Sicherheitsabschrankung ordnungsgemdf funktionieren, da sich z. B. durch

das Hinzufligen von Optionen oder den Austausch von Teilen wéhrend der

é Wartung das Startverhalten sowie der Betrieb &ndern kénnen.

® Bevor Sie den Stecker anschlieRBen, vergewissern Sie sich, dass die Stifte

WARNUNG . . s . . .

nicht verbogen sind. Wenn die Stifte beim AnschlieRen verbogen sind, kann

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

A
= L \ . i) L] 0- ! ®
1. "“r ,;—-—f > nt

|% il rr |

b .l EMERGENCY-Anschluss
I

w
|
'e \‘
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o
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=

—

| @0 0of
L T
&

(Abbildung: T3-401S)
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2.5.

Der

1 Sicherheitsabschrankungs-Schalter und Verriegelungs-Freigabetaster

EMERGENCY-Anschluss hat Eingangsanschliisse, um Sicherheits-

abschrankungs-Schalter und den Not-Halt-Taster anzuschliefen. \Verwenden Sie

diese Eingangsanschliisse, um das System sicher zu halten.

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

2.5.

2 Sicherheitsabschrankungs-Schalter

A\

WARNUNG

Die Verriegelung der Sicherheitsabschrankung muss funktionieren, wenn das
Robotersystem betrieben wird. Betreiben Sie das System nicht, wenn der
Schalter nicht ein-/ausgeschaltet werden kann (z. B. wenn der Schalter mit
Klebeband bedeckt ist). Der Betrieb des Robotersystems ohne dass der
Schalter richtig funktioniert, ist sehr gefahrlich und kann ernste
Sicherheitsprobleme verursachen, da der Sicherheitsabschrankungseingang
seine bestimmungsgeméRe Funktion nicht erflllen kann.

Um

einen sicheren Arbeitsbereich beizubehalten, muss eine

Sicherheitsabschrankung um den Manipulator errichtet werden. Die
Sicherheitsabschrankung muss einen Verriegelungs-Schalter am Eingang zum
Arbeitsbereich haben. Die Sicherheitsabschrankung, die in diesem Handbuch
beschrieben wird, ist eine der Sicherheitsvorkehrungen und die Verriegelung der
Sicherheitsabschrankung ~ wird  Sicherheitsabschrankungs-Schalter  genannt.

Sch

lieBen Sie den Sicherheitsabschrankungs-Schalter an den Sicherheits-

abschrankungs-Eingangsanschluss des EMERGENCY -Anschlusses an.

Der Sicherheitsabschrankungs-Schalter verfiigt tiber Sicherheitseigenschaften wie
vorubergehendes Anhalten des Programms oder den Status ,,Betrieb unzuldssig®,

wel

che aktiviert werden, wann immer die Sicherheitsabschrankung gedffnet wird.
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HINWEIS

=

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

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

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

Die Sicherheitsabschrankung muss so entworfen und installiert werden, dass
sie nicht versehentlich schlieft.

2.5.3 Verriegelungs-Freigabetaster
Die Steuerungssoftware speichert folgende Zustande:

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

Der EMERGENCY-Anschluss hat einen Eingangsanschluss fir einen
Verriegelungs-Freigabetaster, der die gespeicherten Zusténde l6scht.

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

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

Wenn der verriegelte TEACH-Modus freigegeben wird, wéhrend die
Sicherheitsabschrankung gedffnet ist, ist der Status des Manipulatorstroms
,.Betrieb unzulassig”, weil die Sicherheitsabschrankung zu dieser Zeit offen ist.
Um den Manipulator zu betreiben, schlieBen Sie die Sicherheitsabschrankung
wieder und schlielen Sie den Verriegelungs-Freigabe-Eingang.
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2.5.4 Uberpriifen der Funktion des Verriegelungs-Freigabetasters

Nachdem Sie den Sicherheitsabschrankungs-Schalter und den

Verriegelungs-Freigabetaster an den EMERGENCY-Anschluss angeschlossen

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

Manipulator betreiben. Gehen Sie dazu wie folgt vor:

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

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

(3) SchlieRen Sie die Sicherheitsabschrankung und schalten Sie den Schalter ein,
der an den Verriegelungs-Freigabe-Eingang angeschlossen ist.
Vergewissern Sie sich, dass ,Sicherheitsabschrankung“ in der Statuszeile
ausgegraut ist.

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

Geoffnet: Der Verriegelungs-Freigabetaster speichert den Zustand, dass
die Sicherheitsabschrankung gedffnet ist.
Um diesen Zustand zu léschen, schlieRen Sie die
Sicherheitsabschrankung und anschlieBend den Sicherheits-
abschrankungs-Verriegelungs-Freigabe-Eingang.

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

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

Um den gespeicherten Zustand des TEACH-Modus zu verlassen, drehen Sie den
Betriebsarten-Schliisselschalter des Teach-Pendant auf ,,Auto“. SchlieBen Sie
dann den Verriegelungs-Freigabe-Eingang.
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2.5.5 Not-Halt-Taster

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

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

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

- Der Schalter muss rastend sein.

- Der Schalter muss pilzférmig und rot sein.

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

Das Signal vom Not-Halt-Taster ist so entworfen, dass es zwei redundante
Stromkreise verwendet. Wenn die Signale an den beiden Stromkreisen um zwei
oder mehr Sekunden voneinander abweichen, erkennt das System dies als
kritischen  Fehler. Stellen Sie daher sicher, dass der Not-Halt-Taster
Doppelkontakte hat, und gehen Sie bei der Installation gemaR Kapitel 2.5.8
Schaltbilder vor.

2.5.6 Uberpriifen der Funktion des Not-Halt-Tasters

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

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

(2) Vergewissern Sie sich, dass die ,,E-STOP“-LED am Manipulator leuchtet.
(3) Vergewissern Sie sich, dass ,,Not-Halt“ in der Statuszeile angezeigt wird.
(4) Entriegeln Sie den Not-Halt-Taster.
(5) Fuhren Sie den RESET-Befehl aus.

(6) Vergewissern Sie sich, dass die LED ,,E-STOP* erloschen ist und dass
»Not-Halt* in der Statuszeile ausgegraut ist.
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2.5.7 Anschlussbelegungen

Die EMERGENCY-Anschluss-Anschlussbelegungen lauten wie folgt: (25-poliger

D-Sub-Stecker)
An- An-
schluss-|  Signal Funktion schluss{  Signal Funktion
Nr. Nr.
Not-Halt-Taster Not-Halt-Taster
1 |ESwil Kontakt (1) ™ 14 |ESW21 Kontakt (2) ™
Not-Halt-Taster Not-Halt-Taster
2 |ESWI2 Kontakt (1) ™ 15 |ESW22 Kontakt (2) ™3
Not-Halt- . "
3 |ESTOP1+ Stromkreis 1 (+)" 16 |ESTOP2+ |Not-Halt-Stromkreis 2 (+)
Not-Halt- - 4
4 |ESTOP1- Stromkreis 1 (=) 17 |ESTOP2- |Not-Halt-Stromkreis 2 (-)
5 Nicht ver- |« 18 |SDLATCH1 S|ch_erhe|tsabschr§nkungs-
wendet Verriegelungs-Freigabe
6 Nicht ver- . 19 |SDLATCH2 S|ch_erhe|tsabschr§nkungs-
wendet Verriegelungs-Freigabe
7 |spu1 S_lcherhe|tsapzschrankungs- 20 |sp21 S'lcherhe|tsapzschrankungs-
eingang (1) eingang (2)
8 |spi2 S_lcherhe|tsagschrankungs- 21 SD22 S_lcherhe|tsastchrankungs-
eingang (1) eingang (2)
9 |24V +24V Ausgang 22 |24V +24V Ausgang
10 |24V +24V Ausgang 23 |24V +24V Ausgang
11 |24VGND |+24V GND Ausgang 24 |24VGND | +24V GND Ausgang
12 |24VGND |+24V GND Ausgang 25 |24VGND | +24V GND Ausgang
Nicht ver- | .,
13 wendet

*1 Sie dirfen keine Gerate an diese Anschliisse anschlie3en.
*2 Ein kritischer Fehler tritt auf, wenn die Eingangswerte von der Sicherheitsabschrankung 1

und Sicherheitsabschrankung 2 um zwei oder mehr Sekunden abweichen.

zwei Kontaktsatzen an demselben Schalter angeschlossen sein.
*3 Ein kritischer Fehler tritt auf, wenn die Eingangswerte von Not-Halt-Taster Kontakt 1 und

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

Kontaktsdtzen an demselben Schalter angeschlossen sein.
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*4 Keine Ruckwdrtsspannung im Not-Halt-Stromkreis anlegen.

Not-Halt-Taster-Ausgangsnennlast +30 V 0,3 A oder niedriger 1-2, 14-15 Pin

Not-Halt Nenn-Eingangsspannungsbereich 24V £10 % .

Not-Halt Nenn-Eingangssfrom ’ 275 mA  +10% / +24V | 3-4,16-17Pin
ingang

Sicherheitsabschrankung

Nenn-Eingangsspannungsbereich +24 V £10 % 7-8. 20-21 Pin

Sicherheitsabschrankung 10 mA/+24 V Eingang '

Nenn-Eingangsstrom

Verriegelungs-Freigabe

Nenn-Eingangsspannungsbereich +24V £10 % 18-19 Pin

Verriegelungs-Freigabe 10 mA/+24 V Eingang

Nenn-Eingangsstrom

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

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

m Keine Rickwartsspannung im Not-Halt-Stromkreis anlegen.

VORSICHT Das konnte zu einer Fehlfunktion des Systems fiihren.
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2.5.8 Schaltbilder

Beispiel 1: Externer Not-Halt-Taster, typische Anwendung

Manipulator Externe
Not-Halt-Taster
+24V
(? {4
Not-Halt-
Taster einer
Bedieneinheit
(TP)
[ 2
14
| i 15
ESTOP1+ |3
+5V
ESTOP2+ |16
Hauptstrom- \ )
steuerung Richtung der
% %g angelegten
— - Spannung
beachten
: ____________________ o
Motortreiber
3
[ Eﬂ ESTOP1-
AC-Eingang ———= 4
ESTOP2- |17
Not-Halt- — _ 11
Erkennung
12
24
25  Extern
v +24V
_ AN 7 r—
m ? Sicherheitsabschrankungseingang 1 H
8
e 20 -] ]
Ej_}? § Sicherheitsabschrankungseingang 2 1
18
AN, -
v
. . ) Extern +24V
HINWEIS: +24V GND W Verriegelungs-Freigabe-Eingang GND

+5\ GND 7 schlieBen: Verriegelung aus
offnen: Verriegelung ein
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Beispiel 2: Externes Sicherheitsrelais, typische Anwendung

Not-Halt-
Taster einer
Bedieneinheit

(TP) ‘E‘

Manipulator Externt24V
Sicherung
+24V ‘F
? o3
D‘ H H
h T
22 LS
23
1 Extern
f +24V
|—+/ 2 GND
14 v
|—+/ 15
1 Extern
3 +24V
+5V

Hauptstrom-
steuerung

Motortreiber

AC-Eingang

—

Not-Halt-
Erkennung

o || §

Externes Sicherheitsrelais
(Das obenstehende
Schaltbild ist der
Ubersicht halber
vereinfacht.)

* Um den Not-Halt-
Stromkreis abzusichern,
muss der Nennwert der
Sicherung folgende
Bedingungen erftllen:

- Muss dem Nennwert des

externen
Sicherheitsrelais
entsprechen.
- 0,4 A oder weniger
4
17
11
A4
12 Extern
+24V
24 GND
25 Extern
+24V
v 7
AA i
?}? ? Sicherheitsabschrankungseingang 1| o
AN 20 -
@ é Sicherheitsabschrankungseingang 2 |
18
AN -—
v

HINWEIS: +24Y GND W
+5WVGND V

54

Verriegelungs-Freigabe-Eingang
schlieBen: Verriegelung aus
offnen: Verriegelung ein

Extern +24V
GND
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2.6 Stromversorgung, Netzanschlusskabel,
Fehlerstromschutzschalter/Sicherungsautomat

N

WARNUNG

Der Manipulator verfligt Uber keinen Netzschalter. Das Robotersystem
schaltet sich ein, sobald Sie den Netzstecker in die Steckdose stecken.

Achten Sie beim AnschlieBen des Netzsteckers darauf, keinen
elektrischen Schlag zu hekommen.

2.6.1 Stromversorgung

Stellen Sie sicher, dass der Versorgungsanschluss die folgenden Spezifikationen

erfillt.
Parameter Spezifikation

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

Phase einphasig

Frequenz 50/60 Hz

Kurzzeitige Stromunterbrechung Unter 10 ms

Leistungsaufnahme T3: 660 VA
T6:1.200 VA

Spitzenstrom (bei Einschalten des

T3: ca. 30 A (unter 2 ms)

Netzstroms) T6: ca. 60 A (unter 2 ms)
Fehlstrom Max. 10 mA
Massewiderstand Unter 100 Q

Installieren Sie einen Fehlerstromschutzschalter oder einen Sicherungsautomaten

in der Stromzufiihrung.

Halten Sie die folgenden Vorgabewerte fir den Nennstrom des
Sicherungsautomaten ein:
Manipulator Spannung Nennstrom
T3 AC100V 10A
AC200V 5A
T6 AC100V 20A
AC200V 10A

Wenn Sie einen Sicherungsautomaten installieren, wéhlen Sie eine Ausfiihrung,
die den oben genannten ,,Spitzenstrom* handhaben kann.
Der Netzanschluss sollte in der Nahe des Gerates installiert werden und leicht

zuganglich sein.
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2.6.2 Netzanschlusskabel

/N

WARNUNG

B Stellen Sie sicher, dass die folgenden Schritte nur von Fachpersonal
ausgefiuhrt werden.

B \erbinden Sie das Erdungskabel (griin/gelb) des Netzanschlusskabels
mit der Erdklemme der Fabrik-Stromversorgung.
Zur vollstdndigen Erdung des Manipulators empfehlen wir, eine Bohrung
im Sockel zu verwenden.
Das Gerat muss jederzeit richtig geerdet sein, um die Gefahr eines
elektrischen Schlags zu vermeiden.

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

B \Wéhlen Sie einen Stecker bzw. eine Trennvorrichtung, der/die den
nationalen Sicherheitsnormen entspricht.

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

Parameter Spezifikation
Netzstromleitung (2 Adern) | Schwarz, Weil}
Schutzleiter Griin/Gelb
Kabelldnge 5m
Klemme M4 Ringkabelschuh, I6tfrei

56
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HINWEIS Befestigen Sie das Netzanschlusskabel auf der Riickseite des Manipulators mit der

@ Kabelschelle.

B

E

5

I
il

P LJ—H.

=
2

‘ Kabelschelle des

Netzanschlusskabels
(Abbildung: T3-401S)
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2.7 Einschalten
2.7.1 Vorkehrungen fir das Einschalten

58

Priifung des Manipulators:

Uberpriifen Sie vor dem Betrieb des Manipulators, dass alle Manipulatorteile
vorhanden und in einwandfreiem Zustand sind. Wenn ein Fehler auftritt,
stoppen Sie den Betrieb und setzen Sie sich mit uns in Verbindung.

Priifung der Transportsicherungen und -vorrichtungen vor dem Einschalten:

Stellen Sie sicher, dass die Transportsicherungen und -vorrichtungen vom
Manipulator entfernt wurden, bevor Sie nach der Installation die
Stromversorgung einschalten.  Das Einschalten des Manipulators mit
angebrachten Transportsicherungen und -vorrichtungen kann zu Schaden am
Manipulatorsystem fiihren.

Einschalten der Stromversorgung:

Verankern Sie den Manipulator, bevor Sie die Stromversorgung einschalten
bzw. den Manipulator in Betrieb nehmen. Das Einschalten der
Stromversorgung oder der Betrieb des nicht verankerten Manipulators ist
extrem geféahrlich und kann ernste kérperliche Verletzungen und/oder schwere
Schaden am Robotersystem zur Folge haben, da der Manipulator umfallen
kann.

Bei Wiederherstellung der Stromversorgung:

Wenn der Manipulator wieder mit Strom versorgt wird, schalten Sie die
Steuerung aus und warten Sie mindestens 5 Sekunden. Schalten Sie den
Manipulator anschlieend wieder ein.
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2.7.2 Einschaltvorgang

)
O]
©)
4)
®)

Uberpriifen Sie den Anschluss des EMERGENCY-Anschlusses.

Stecken Sie den TP-Bypass-Stecker in den TP-Port.

SchlieRen Sie das Netzanschlusskabel am Manipulator an.

Verbinden Sie das Netzanschlusskabel mit der Netzanschlussbuchse.

Die PROGRAM LED blinkt etwa 30 Sekunden, nachdem die Steuerung
normal gestartet wurde.

Wenn die ERROR LED eingeschaltet ist bzw. blinkt, dann (berpriifen Sie

die Verbindung, wie in den Schritten (1) bis (4) beschrieben, und schalten
Sie dann den Strom wieder ein.

Wenn die ERROR LED eingeschaltet ist bzw. blinkt, wenden Sie sich bitte
an einen Lieferanten in lhrer Region.

(Abbildung: T3-401S)

2.8 Standardeinstellung speichern

Bei Auslieferung ist der Manipulator bereits voreingestellt. Wir empfehlen lhnen,

die Standardeinstellung der Steuerung zu speichern. Fur das Speichern des

Steuerungsstatus wird ein USB-Speicher benétigt.

Zum Speichern des Steuerungsstatus, siehe:

T-Serie Manipulatorhandbuch: Einrichten und Betrieb 8. Memory-Port
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3. Schritt eins

In diesem Abschnitt wird die Installation von EPSON RC+ auf einem PC
beschrieben. AuRerdem wird die Ausfilhrung eines einfachen Programms nach
dem Verbinden von PC und Manipulator mittels eines USB-Kabels beschrieben.
Stellen Sie sicher, dass das Robotersystem sicher gemal den Kapiteln 1. Sicherheit
und 2. Installation installiert ist. Betreiben Sie dann das Robotersystem wie im
Folgenden beschrieben.

3.1 EPSON RC+ 7.0 Software installieren
Die EPSON RC+ 7.0-Software muss auf Threm PC installiert werden.

(1) Legen Sie die EPSON RC+ 7.0-Setup-DVD in das DVD-Laufwerk ein.
(2) Der folgende Dialog wird angezeigt. Klicken Sie auf die Schaltflache

<Weiter>.
EPSON RC+ 7.0 Installation 0 (o]

smeso%gsmu Willkommen zur EPSON RC+ 7.1.0 Installation

| - l-_ 4 InstallShield(R] Wizard instaliet EPSON RC+ 7.1.0 auf

I . L .\# lhrem Computer. Klicken Sie auf "Weiter', um fortzufahren.

[l = ?‘

= = =
Il - .
| Sn]
E -
(| L R

=

Abbrechen

< Zuriick
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(3) Geben Sie lhren Benutzer- und Firmennamen ein, und klicken Sie auf die
Schaltflache <Weiter>.

EPSON RC+ 7.0 Installation

Benutzerinformationen

Gieben Sie bitte [hre Informationen ein. EPSON ‘

EXCEED YOUR VISION

Gieben Sie [hien Namen und den Namen lhies Untemehmens sin.

Eenutzemname:

Firmennarne:

EMEA Epson

[ < Zuriick. H Weiter > J [ Abbrechen ]

(4) Wéhlen Sie das Laufwerk aus, auf dem Sie EPSON RC+ 7.0 installieren
mochten, und klicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>.
Das Installationsverzeichnis heilt EpsonRC70. Den Namen kdnnen Sie
nicht &ndern.

' Y
EPSONRC+ 70Installation - [

- —

HINWEIS

=

Ziellaufwerk wahlen

Installationslaufierk auswahlen EPSON ’

EXCEED YOUR VISION

Setup wird EFSOMN RC+ 7.0 im folgendem Laufwerk installieren

Ziellaufrerk

Laufwerk:

< Zuriick, ][ ‘weiter > ] [ Abbrechen
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(5) Der Dialog zur Auswahl der zu installierenden Optionen wird getffnet.
Aktivieren Sie die Optionen, die Sie installieren mdchten, und klicken Sie
auf die Schaltflache <Weiter>.

(6)

O]

EPSON RC+ 7.0 Installation

- ==

Optionen wahlen

anschiiebend "weiter'.
(| [ GigE K.ameratreiber
Handblicher

Simulatorbeispisle

“w/ahlen Sie die zu instalierenden Optionen aus.

‘Wihlen Sie die 2u installizrenden Optionen aus, lBschen Sie die anderen. Klicken Sie

EXCEED YOUR VISION

[ < Zuriick. H Weiter > l [Abbrachen ]

\

Der Dialog zur Priifung der Einstellungen wird gedffnet. Wenn die
Einstellungen so richtig sind, klicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>.

EPSON RC+ 7.0 Installaticn

[—— ==X)

Kopiervorgang starten

I Aktuele Einstellungen:

Instaliiere Handbiicher

Einztelungen var dem Kopieren Liberpriifen. EPSON (

Zum Kopieren der Programmdateien sind genug Infarmationen vorhanden. Klicken Sie auf
Zuriick', wenn Sie die Einstellungen Liberpriifen oder ndem michten. Wenn Sie mit den
Einstellungen zufrieden sind, klicken Sie auf “weiter', um die Dateien zu kopieren,

Installiere RC+ Core System

Irstalliere Simulatarbeispiele

EXCEED YOUR VISION

[ < Zuniick ][ “igiter » l [Abbrachen ]

"

Wenn erforderlich, installieren Sie Windows Installer und Microsoft .NET
Framework 3.5 auf lhrem Computer. Dieser Vorgang kann einige Minuten

dauern.
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HINWEIS

&

Adobe Reader muss auf IThrem PC installiert werden, damit die EPSON RC+
Wenn das

7.0-Handbiicher angezeigt werden kdnnen.
Installationsprogramm Adobe Reader nicht auf Ihrem System findet, wird es
nun installiert. Folgen Sie den Anweisungen des
Adobe-Installationsprogramms. ~ Starten Sie das System nicht neu, wenn die
Installation von Adobe Reader beendet ist.

(8) Wenn die Installation abgeschlossen ist, starten Sie Ihren Computer neu.
Die Installation der EPSON RC+ 7.0-Software ist nun beendet.

3.2 Verbindung von PC und Manipulator
Verbinden Sie den PC mit dem PC-Anschlussport.

PC-Anschlussport

|
4

(Abbildung: T3-401S)

HINWEIS

&

Fur weitere Informationen zur Verbindung von PC und Manipulator siehe
EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch: Befehl Kommunikation vom PC zur
Steuerung.

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

auf dem PC installiert wurde, erscheint der [Hardware-Assistent]. Wenn der
Assistent gedffnet wird, klicken Sie auf <Abbrechen>.
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3.2.1 PC-Anschlussport

Der PC-Anschlussport unterstiitzt die folgenden USBs.
- USB2.0 High-Speed/Full-Speed (automatische Geschwindigkeitswahl oder
Full-Speed-Modus)
- USB1.1 FullSpeed
Schnittstellenstandard: USB-Spezifikation gemaR Ver. 2.0
(kompatibel mit USB Ver. 1.1 und héher)

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

Der PC-Anschlussport unterstiitzt Hot-Plug. Die Kabel lassen sich einstecken
und herausziehen, wéhrend der PC und der Manipulator eingeschaltet sind. Der
Manipulator stoppt jedoch, wenn das USB-Kabel herausgezogen wird, wéhrend
Manipulator und PC miteinander verbunden sind.

3.2.2 Vorkehrungen

Stellen Sie Folgendes sicher, wenn Sie den PC und den Manipulator verbinden:

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

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

- Verwenden Sie ein USB-Kabel, das den USB 2.0 HighSpeed-Mode
unterstiitzt, um diesen Modus als Betriebsart verwenden zu kdnnen.

- Verbiegen oder ziehen Sie das Kabel nicht gewaltsam.

- Vermeiden Sie UbermaRige Krafteinwirkung auf den Stecker.

- Wenn der PC und der Manipulator verbunden sind, schliefen Sie keine
anderen USB-Geréte an den PC an und trennen Sie auch keine anderen
USB-Geréte vom PC.  Die Verbindung zum Manipulator kdnnte dabei
getrennt werden.

3.2.3 Software-Setup und Anschlussiberprifung

Im Folgenden werden die Schritte zur Verbindung von PC und Manipulator
beschrieben.

(1) Stellen Sie sicher, dass die EPSON RC+ 7.0-Software auf dem PC installiert
ist, der an den Manipulator angeschlossen wird. (Installieren Sie die Software,
wenn dies nicht der Fall ist.)

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

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

+ + Kommunikation vom PC zur Steuerung

Aktuelle Verbindung: 1 \erbadsgosttion Garenm%
Nummer | Hame Ty P-Adresse Verbinden
SR U< i OUSB [NA

2 CéSample virtual - NIA
3 G6Samele Vil NIA =
© WSae Vil WA
5 CADTsPoint Vil HIA =
5  CIPForECP Vil NIA
7 Box Sample Vil HIA
& T6Sample virual  NIA
5 Cavin virual  HIA v

[ Offine abeiten  [7] Automatisch verbindzn

Schiieien

(6) Wahlen Sie ,,Nr. 1 USB* und klicken Sie auf die Schaltflache <Verbinden>.

(7) Wenn der PC und der Manipulator verbunden sind, wird ,\Verbunden* unter
[Verbindungsstatus:] angezeigt.  Stellen Sie sicher, dass
,»Verbunden* angezeigt wird, und klicken Sie auf die Schaltflache <SchlieRen>,
um den [Kommunikation vom PC zur Steuerung]-Dialog zu schlieen.

+» Kommwunikation vom PC zur Sieuerung

] Offine sbetien  [] Automatisch vesanden :

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

V=
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3.2.4 Sicherung des Lieferzustandes des Manipulators
Sichern Sie die Daten des Manipulators, die vor dem Versand konfiguriert wurden.
Projekt und Systemkonfiguration sichern:
(1) Wéhlen Sie im Menu [Projekt] [Kopieren].
(2) Wahlen Sie ein Laufwerk als [Ziellaufwerk] aus.
(3) Klicken Sie auf die Schaltfliche <OK>. Das Projekt wird auf das externe
Medium kopiert.
(4) Wahlen Sie im Men [Tools] [Steuerung].
(5) Klicken Sie auf die Schaltflache <Backup Steuerung>.
(6) Wahlen Sie ein Laufwerk aus.

(7) Klicken Sie auf die Schaltfliche <OK>. Die Systemkonfiguration wird auf
dem externen Medium gesichert.

3.2.5 Trennen von PC und Manipulator

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

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

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

Wird das USB-Kabel entfernt, wahrend Manipulator und PC verbunden sind,
stoppt der Manipulator.  Achten Sie darauf, dass Sie im [Kommunikation vom PC
zur Steuerung]-Dialog auf die Schaltflache <Trennen> klicken, bevor Sie das
USB-Kabel entfernen.
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3.2.6 Bewegen des Manipulators in die urspriingliche Position

Abgesehen vom Erstellen und Ausfilhren von Programmen kann der Manipulator
auf folgende Weise betrieben werden.

Handbetrieb

Bewegungssteuerung am Teach-Pendant
Befehlsausfiihrung aus EPSON RC+
Bewegungssteuerung aus EPSON RC+

In diesem Kapitel werden die folgenden Methoden erldutert:
A: Handbetrieb
B: Befehlsausfilhrung aus EPSON RC+
C: Bewegungssteuerung aus EPSON RC+
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A: Handbetrieb

Bewegen Sie den Manipulator von Hand bei ausgeschalteter Servosteuerung.

Die 3. Achse lasst sich von Hand bewegen, wenn Sie bei eingeschalteter Steuerung
den Bremsfreigabetaster am Manipulator driicken.

Die 1., 2. und 4. Achse kénnen manuell bewegt werden.

Sie kdnnen den Manipulator auferdem von Hand bewegen, indem Sie die
Magnetbremse im Befehlseingabefenster in EPSON RC+ ldsen.

B: Befehlsausfiihrung aus EPSON RC+

Bewegen Sie den Manipulator, indem Sie die Manipulatormotoren erregen und
den Befehl ausfiihren.

Im folgenden Beispiel werden alle Achsen in die 0-Pulse-Position gefahren,
indem der Pulse-Wert firr jede Achse angegeben wird.

(1) Starten Sie EPSON RC+ 7.0.
Doppelklicken Sie auf das EPSON RC+ 7.0-Icon auf dem Desktop.

(2) Offnen Sie das Befehlseingabefenster.
EPSON RC+ 7.0-Menii-[Tools]-[Befehlseingabefenster]

(3) Fuhren Sie den folgenden Befehl im [Befehlseingabefenster] aus.

>Motor On
>Go Pulse (0,0,0,0)

Informationen (iber Position und Stellung des Manipulators in der
0-Pulse-Position  finden Sie im Kapitel Arbeitsbereich in den
Manipulator-Handbtichern.
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C: Bewegungssteuerung aus EPSON RC+
Bewegen Sie den Manipulator, indem Sie die Motoren erregen und ihn aus
dem Einrichten-Fenster in EPSON RC+ bedienen.

(1) Starten Sie EPSON RC+ 7.0.
Doppelklicken Sie auf das EPSON RC+ 7.0-Icon auf dem Desktop.

(2) Erstellen Sie ein neues Projekt.
1. Wahlen Sie [Neu] im Meni [Projekt]. Das Dialogfeld [Neues Projekt]
wird gedffnet.

Neues Projekt ? i

Neuer Projekt Name

Abbruch
Vorlage

Keine ~

Laufwerkliste:
& C: [Windows] ~
Auswahl des Projektardners:

£ Projects ~ Neuer Ordner
@-{E3 016838

Demos

ForceGuide Training

KundeF

LabVIEW

MesseAutomatica

Samples

(21 SchulungProSix v
>

2. Geben Sie einen Projektnamen in das Feld [Neuer Projektname] ein.
(Beispiel: ErsteAnwendung)
3. Klicken Sie auf die Schaltfliche <OK>, um das neue Projekt zu

erstellen.

(3) Offnen Sie den Robotermanager.
EPSON RC+ 7.0-Mentii-[Tools]-[Robotermanager].
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(4) Schalten Sie die Motoren ein.

Achten Sie darauf, dass die Registerkarte [Schaltpult] gedffnet ist.
Klicken Sie auf die Schaltfliche <MOTOR ON>.
15+ Rebetermanager [ [ ==

fobot 1 rebert, TA-602% » lecab o » Tooko = Mmoo » R0 - @[EHE

Schatgull o

Ml -Aus NICHT BETATIGT Moderen: OFF
Einvichien Sicherhestsabschranbung: GESCHLOSSEN Power: LOW

Purkse Metoren Servon beeschaten

Fams . Servon e Beest

Paleen T
Senven en tame

Trisgheit

v

(5) Bewegen Sie den Manipulator Giber die Bewegungssteuerung.
1. Wahlen Sie die Registerkarte [Einrichten].

o =
Rebot 1 rabet], TH-802% aio v Teoho » Amo » ER0 o« @R
o @._ o
f mm) Y b} & fm}
Evichaen n: [N -] Speed: |Heedng T el ooon] @ %
———————— I wl s J O e
Purke = = [ Vi gl O e
| < = i | 0.000] O Puse
s W =z e ; L o] |
Locals I
1 &2 L= Sl 1 e
ocle 1 - +iz B[ ngy ||
fams 1 1
Prbacn 1 = =1 | Schatwete )
1 M ~J5 oG 1 J1 ideg) A2 ideg) 43 fmm} ) Kertrusedch
[ad | 1 1,000/ 1.000 1000 O G
— \ E=" = e L ) Ml
oM w5 ., = O Men
Flanes 0 7 e e o o o -
Gontcid Furits 166chen  Bewnpungahelehl auafibren
Trisgheit Purktedate Purke
= okt g v]  [PO-rscht dekrierd - Teochen Edieren
<

2. Wihlen Sie ,,Achsen* unter [Bewegungssteuerung]-<Modus>.

3. Bewegen Sie die einzelnen Achsen des Manipulators, indem Sie auf
die Verfahrtasten J1 bis J4 klicken.
Der Manipulator kann bewegt werden, indem Sie den Modus oder die
Schrittweite andern.
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3.3 Schreiben Sie Ihr erstes Programm

Wenn Sie die Manipulatorsoftware und EPSON RC+ 7.0 auf Ihrem PC installiert
haben, befolgen Sie die nachstehenden Anweisungen, um ein einfaches
Anwendungsprogramm zu erstellen. Auf diese Weise machen Sie sich weiter mit
der Entwicklungsumgebung von EPSON RC+ 7.0 vertraut.

1. Starten Sie EPSON RC+ 7.0.
Doppelklicken Sie auf das EPSON RC+ 7.0-lcon auf dem Desktop.

2. Erstellen Sie ein neues Projekt.
(1) Wahlen Sie im Menl [Projekt] [Neu]. Das Dialogfeld [Neues Projekt]
wird gedffnet.

Neues Projekt ?
Neuer Projekt Mame:
|Eretef\nwendung\ ‘
Abbruch
Vorlage:
| Keine ~ ‘
Laufwerkliste:
[ = C Mindows] ]

Auswahl des Projektordners:
3 Projects MNeuer Ordner

(2) Geben Sie einen Projektnamen in das Feld [Neuer Projektname] ein.
(Beispiel: ErsteAnwendung)

(3) Klicken Sie auf die Schaltfliche <OK>, um das neue Projekt zu
erstellen.
Wenn das neue Projekt erstellt ist, wird ein Programm namens Main.prg
erstellt. Das Fenster Main.prg 6ffnet sich und ein Cursor blinkt in der
linken oberen Ecke.

Jetzt kdnnen Sie beginnen, Ihr erstes Programm einzugeben.
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3. Editieren Sie das Programm.
Geben Sie die folgenden Programmzeilen in das Editierfenster Main.prg ein.
Function main

Print "Das ist mein erstes Programm."
Fend

i® EPSONRC+ 7.4 R1 - Projel

Datel Bearbeiten Ansicht Projekt Ausfihren Iools Einstellungen Eenster Hilfe
NE@& £ Bl | | 22 %42 [F] il | oo Verbindung:  Offline

(=423 Programmdateien it
- [E] Main prg Function main
{22 Include-Dateien Print "Das ist mein erstes Programm"
(2424 Roboterpunkte: Fend
(] Gemeinsame
-3 Robater 1
robot 1 pts
(-] Labels
{1 Makros
3 Vision
-3 GUI
{22 Force Control
{21 Force Guide
(- Funktionen

Modus  Mot-Aus Sicherheitsabschrankung Fehler| \Warnung | Offline! Es werden keine Tasks ausgefiiht| Zeile 3. Spalte 5
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4. Fuhren Sie das Programm aus.
(1) Driicken Sie die Taste F5, um das Programm auszufiihren. (F5 ist der
Hotkey fir die Auswahl des Fensters [Run] im Menii [Ausfiihren].)
Im Statusfenster im unteren Teil des Hauptfensters wird der Status
des Generierungsablaufs angezeigt.

(2) Wahrend der Projektgenerierung wird Ihr Programm kompiliert und
gelinkt. Anschliefend wird die Kommunikation mit dem
Manipulator aufgebaut und die Projektdateien werden an die
Steuerung gesendet. Wenn wéhrend der Generierung keine Fehler
auftreten, erscheint das Fenster [Run].

i EPSOMRC. 741 B1 - Projekt C\EpsanBC T Proje Arwendung

Dstei  Beasboiten fAnsicht Projekt Ausfoheen Tools Einstellungen Fenster Hife

DEd@ @ Ll @ NEI0 HEHE L 0SS T8 oo vetinding T8 Sample 2.8
R =

] Mangry I
5 123 Robotemurkts.
1 fiemnesnsaemn
429 Raboter 1
[E] et on

41 () Labeh

-0 Makron

{20 Visson

a0 G0

1 (2 Foren Contml

-1 Fore Guide

-1 Funbsonen

b ) Funkaon : = O e
[ V] 3 “"m =
[ lowPowsr  SpeedFakior 100 3% i

E o
11:57:27 Sende ErsteAmvendung iy -
116727 Lade Projekd aul die Stesenung

11572 aesss Kampilisren basndat keins Fahlar ==+

L
Pregramm  Not- A Sicherbeitsabachrankung | Fehler \warmung | Plobober: 1. robot], TE-5025, Dry-Run. Ea werden keine Tasks susgeiiht

(3) Kilicken Sie im Fenster [Run] auf die Schaltflache <Start>, um das
Programm auszufiihren.

(4) Tasks wie die untenstehenden werden im Statusfenster angezeigt.
19:32:45 Task main gestartet

19:32:45 Alle Tasks angehalten

Im Fenster [Run] wird nun die Ausgabe der Print-Anweisung
angezeigt.
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Lassen Sie uns jetzt einige Manipulatorpunkte teachen und ein Programm
erstellen, um den Manipulator zu bewegen.

5. Teachen Sie Manipulatorpunkte.
(1) Stellen Sie sicher, dass der Manipulator sicher betrieben werden
kann.  Klicken Sie in der Symbolleiste auf die Schaltflache

<Robotermanager> [ﬁ Das Fenster [Robotermanager] 6ffnet sich.

Dstei Bearbeiten Anscht Projekt Ausfibren Iock  Enstellungen Fenster Hilfe
SO S L R ER0R LS Dk BT e Vebindung. ToSamgle = P

rjgkieoghoer 8 X
-4 Frogrammdsteen - S
~[E] Manon Rabot: 1, mbat1, T6-6025 v locsk 0w Tockd = Am0 » HE0 - @[EH
21 inchide
- Robotemunkie: Sehaipdt Status
(£ Gemeame Not-Aus: NICHT BETATIGT Motoren: OFF
=74 Roboter 1 Ervichien ESCHLOSSEN Power: LOW
{E] rbot10s
8 O Lobeis Purkle Metomn Seran frrachaben
-0 Makros
i ] Vison frch
-2 G
(6] 23 Feree Contrel Locals MOTOR MOTOR
-1 Foroe Guide OFF oM
-0 Furktiornn gk -
Zems i Sorvoa il Reaet
‘alefien Matorsistung n i .
ECP " Servoren Home:
Boxen powen | | powen
LOW HitH
Planes
Gewicht
Traghmt
e
=
Programm | Mat fus| Sicherheitzabschrankun | Febier Warnung | Foboter: 1, robott, TE-6025, Dry-Rem | B3 werden keine Tasks ausgedihrt

(2) Kilicken Sie auf die Registerkarte [Schaltpult].
Klicken Sie dann auf die Schaltfliche <MOTOR ON>, um die
Manipulatormotoren einzuschalten. Sie werden aufgefordert, den
Vorgang zu bestatigen.

(3) Um fortzufahren, klicken Sie auf die Schaltflache <Ja>.
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i EpS T.4.1 R1 - Prajekt CAEp

rdung

®)

(6)

U]

®)

©)

Dater  Bearbeiten Armicht Propekt Ausfihren Teols Prstelungen  Fenster Hife
= 1) B SR (% LR D (3 ek B0 35 % T o0 Verbindung: T8 Semple
[ Menpm Robot: 1, rehot], T6-6025 » locabn » Toesko w» Ao w BP0 v | @ [E]EH
(21 incude-Dateen |
=5 Rsbotemurkte Schalpuit BewegnimseveLng Huede Postion
:| Grmeinsame _ | r X fem) ¥ fom) 7 fom)
ﬂﬁ@m& Cirvichien Moo |EEH | Soeed |Moedig | [ eoooma] | voon] | wm| @&
pin
(0] Labeis Punkte B i Py 1 U fdeg) O B
(23 Mk 0000 |
-2 Mskn Bech a = e | ] | | Ok
= i | B2 = —
B (] Foom Condrd Licals e x HNauele fmosertienng .
(21 Force Gude. . a Hand it ;
@ (] Funisanen Tools |Lsx S | | s (-
== w ]
i e} =1 =1 Schamwste
u N W ® frenj ¥ ) L (2 Hordrmserich
e ] 1.000] 1.000] 1000) () gret
Boion =] =4 == U fdeg) feg) &) Ml
w w " [ vom| O B
Flanes
Gmwchl Funkie teachen  Brawgungshelehl ausfiihren
i
Progremm Notrius Sicherheitsabuchrankung Febler. ‘wamung Roboter: 1, robot1. T6-6025, Ory-Run | Es worden keine Tasks susgeéohri

Klicken Sie auf die Schaltflache <Teach> in der unteren rechten
Ecke, um den Punkt PO zu teachen. Sie werden nach einem
Punktlabel und einer Beschreibung gefragt.

Klicken Sie auf die Schaltfliche <+Y>, um den Manipulator
schrittweise in +Y-Richtung zu verfahren.  Halten Sie die
Schaltflache gedriickt, um kontinuierlich schrittweise zu verfahren.
Bewegen Sie den Manipulator, bis sich dieser in der Mitte des
Arbeitsbereichs befindet.

Klicken Sie auf die Schaltfliche <-Z>, um die Z-Achse des
Manipulators abzusenken.
Waéhlen Sie in der Dropdown-Liste [Punkt (P)] neben der

Schaltflaiche <Teachen> den Wert ,,P1“. Der aktuelle Punkt wird
als P1 definiert.

Klicken Sie auf die Schaltfliche <Teach>. Es wird eine
Bestétigungsmeldung angezeigt, um den Punkt zu teachen.

(10) Klicken Sie auf die Schaltflache <Ja>.
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(11) Klicken Sie auf die Schaltfliche <+X>, um den Manipulator
schrittweise in +X-Richtung zu verfahren.

(12) Wahlen Sie in der Dropdown-Liste [Punkt (P)] neben der
Schaltflache <Teachen> den Wert ,,P2*“. Der aktuelle Punkt wird
als P2 definiert.

(13) Klicken Sie auf die Schaltfliche <Teach>. Es wird eine
Bestatigungsmeldung angezeigt, um den Punkt zu teachen.

(14) Klicken Sie auf die Schaltflache <Ja>.
(15) Klicken Sie in der Symbolleiste auf die Schaltfliche
<Speichern> ﬁ um die Anderungen zu speichern.

6. Andern Sie das Programm, um Manipulator-Bewegungsbefehle einzuschlieRen.

76

(1) Fugen Sie drei neue Go-Anweisungen in das Programm Main.prg ein
wie im Folgenden beschrieben:
Function main
Print "Das ist mein erstes Programm."
Go P1
Go P2
Go PO
Fend
(2) Driicken Sie die Taste F5, um das Run-Fenster zu 6ffnen.
(3) Klicken Sie auf die Schaltfliche <Start>, um das Programm
auszufiihren.

Der Manipulator bewegt sich zu den Punkten, die Sie geteacht
haben.
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7. Andern Sie das Programm, um die Geschwindigkeit der
Manipulator-Bewegungsbefehle zu andern.
(1) Fugen Sie die Befehle Power, Speed und Accel ein, wie im
Programm unten angezeigt:

Function main
Print "Das ist mein erstes Programm."
Power High
Speed 20
Accel 20, 20
Go P1
Go P2
Go PO

Fend

(2) Driicken Sie die Taste F5, um das Run-Fenster zu 6ffnen.

(3) Klicken Sie auf die Schaltfliche <Start>, um das Programm
auszufihren.

Der Manipulator bewegt sich mit 20 % Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verzégerung zu jedem der Punkte, die Sie
geteacht haben. Durch die Anweisung Power High bewegt sich der
Manipulator bei Programmausfiihrung mit erhdhter Geschwindigkeit
und Beschleunigung.
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8. Sichern Sie das Projekt und die Systemkonfiguration.

78

Auch wenn es sich hier nur um ein Beispielprojekt handelt, sichern wir das
Projekt und die Manipulatorkonfiguration. Die Sicherung l&sst sich ganz
leicht mit EPSON RC+ 7.0 erstellen. Es ist wichtig, dass Sie lhre
Anwendungen in regelmaBigen Abstanden extern sichern, z. B. auf einem
USB-Speicher.

Gehen Sie folgendermaBen vor, um das Projekt und die
Systemkonfiguration zu sichern:

(1) Wahlen Sie im EPSON RC+ 7.0-Meni [Projekt] - [Kopieren].
(2) Waéhlen Sie ein Laufwerk als [Ziellaufwerk] aus.

(3) Klicken Sie auf die Schaltflaiche <OK>. Das Projekt wird auf das
externe Medium kopiert.

(4) Wahlen Sie im EPSON RC+ 7.0-Men [Tools] - [Steuerung].
(5) Klicken Sie auf die Schaltflache <Backup Steuerung>.
(6) Waéhlen Sie ein Laufwerk aus.

(7) Klicken Sie auf die Schaltfliche <OK>. Die Systemkonfiguration
wird auf dem externen Medium gesichert.
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Nachdem Sie das Robotersystem wie in 3. Schritt eins beschrieben betrieben
haben, kénnen Sie bei Bedarf weitere Funktionen einrichten.

Die in diesem Abschnitt aufgelisteten Handblcher enthalten Informationen zu
notwendigen Einstellungen und zur Vorgehensweise bei der Einstellung.

Né&here Informationen zu den Handblichern finden Sie im Kapitel 6 Handblcher.

4.1 Externe Geréte anschlieRen

4.1.1 Remote-Steuerung
EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch Remote-Steuerung

T-Serie Manipulatorhandbuch Einrichten und Betrieb:
14. Remote-E/A-Einstellungen

E/A
EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch E/A-Einstellungen
T-Serie Manipulatorhandbuch Einrichten und Betrieb: 12. Standard
E/A-Anschluss
Einrichten und Betrieb: 13. Hand-E/A-Anschluss

Feldbus-E/A (Option)
ROBOTERSTEUERUNG RC700/RC90 Feldbus-E/A-Board (Option)
4.1.2 Ethernet

EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch Ethernet-Kommunikation
T-Serie Manipulatorhandbuch Einrichten und Betrieb: 7. LAN-(Ethernet)-Port

4.2 Ethernet-Verbindung von PC und Manipulator

EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch Ethernet-Kommunikation
T-Serie Manipulatorhandbuch Einrichten und Betrieb: 7. LAN-(Ethernet)-Port

4.3 Option Teach-Pendant anschliel3en

T-Serie Manipulatorhandbuch Einrichten und Betrieb: 10. TP-Port

ROBOTERSTEUERUNG RC700/RC90 Option Teach-Pendant TP2
Funktion und Installation: 3. Installation

ROBOTERSTEUERUNG RC700-A Option Teach-Pendant TP3
Funktionen und Installation: 3. Installation
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5. Allgemeine Wartung

In diesem Kapitel werden die Wartung und die Inspektion einschlieBlich 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.

5.1 Zeitplan fir die Inspektion

Die Inspektionspunkte sind unterteilt in: taglich, monatlich, vierteljahrlich,
halbjahrlich und jahrlich. Alle zutreffenden Zeitrdume werden aufgefiihrt.

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

Inspektionspunkt )
Taglich | Monatiich |Vierteljahrlich| Halbjahrlich | Jahrlich &es't';z's:r%
1 Monat (250 h) Y
2 Monate (500 h) \
3 Monate (750 h) N N
4 Monate (1000 h) N
5 Monate (1250 h) P V
6 Monate (1500 h) =3 < N N
7 Monate (1750 h) g N
8 Monate (2000 h) N v
9 Monate (2250 h) g N J
10 Monate (2500 h) \
11 Monate (2750 h) Y
12 Monate (3000 h) \ N N N
13 Monate (3250 h) <
20.000 h V
h = Stunden
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Inspektion wahrend der Strom eingeschaltet ist (Manipulator in Betrieb)

Inspektionspunkt Inspektionsort | Taglich | Monatlich | Vierteljahrlich | Halbjéahrlich | Jahrlich

Priifen Sie den

Arbeitsbereich. Jede Achse v
Externe Kabel

Bewegen Sie die (einschlieBlich

Kabel leicht hinund | der N N

her, um zu priifen, ob | Kabeleinheit

sie lose sitzen. des

Manipulators)

Driicken Sie jeden
Armim MOTOR
EIN-Status, um zu
prifen, ob Spiel
besteht.

Jede Achse

Prifen Sie, ob
ungewodhnliche
Gerdusche oder
Vibrationen auftreten.

Gesamtes
System

Messen Sie im Falle
einer
Positionsabweichung
die
Wiederholgenauigkeit
mit einer Messuhr.

Gesamtes
System

Schalten Sie den
Bremsfreigabetaster
ein und aus, und
horen Sie auf das
Geréausch der
Magnetbremse.

Wenn Sie kein
Geréausch horen,
tauschen Sie die
Bremse aus.

Bremse
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Inspektion wahrend der Strom ausgeschaltet ist (Manipulator aul3er Betrieb)

Viertel- Halb-

Inspektionspunkt Inspektionsort Taglich Monatlich jahriich | jahrlich Jahrlich

Greifer- N N N N N

Priifen Sie Befestigungsschrauben

Bolzen/Schrauben auf | Manipulator- N N N N N

festen Sitz. Befestigungsschrauben

Ziehen Sie sie

gegebenenfalls fest. Jede Achse v v N N N

(Das Anzugs- Bolzen/Schrauben um die N

moment finden Sie im | Z-Achse herum

Kapitel Festziehen der
Innensechs-
kantschrauben.)

Bolzen/Schrauben, mit
denen die Motoren, N
Untersetzungsgetriebe
usw. befestigt sind

) Externe Stecker am
Priifen Sie Stecker auf | pmanipulator

festen Sitz. (an den v v v v v
Wenn die Stecker lose | Anschlusseinheiten usw.)
sind, befestigen Sie sie.

Manipulator-Kabelbaum Y \/ v \
Fihren Sie eine AuReres
Sichtpriifung auf Erscheinungshild des Y Y \/ \/ \/

&uBere Schéden durch. | Manipulators

Nehmen Sie eine

Reinigung vor, wenn | Exterpe Kabel \/ \/ \/ \/
notig.

Prufen Sie auf
Biegungen oder falsche
Position. Reparieren sie | Sicherheits- N N N N N
das Element oder abschrankung usw.
platzieren Sie es
richtig, wenn nétig.

Prifen Sie die
Spannung der
Zahnriemen. In Arm Nr. 2 R R
Spannen Sie sie nach,
wenn nétig.

Schmierfett-

. Lesen Sie das Kapitel 5.4 Schmieren.
Bedingungen

Lithiumbatterie Lesen Sie das Kapitel 5.5 Handhabung und Entsorgung der
Lithiumbatterien.
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5.2 Uberholung (Austausch von Teilen)

A\

VORSICHT

® Die Uberholungsintervalle beruhen auf der Annahme, dass alle
Achsen fir gleich lange Strecken eingesetzt werden. Wenn eine
bestimmte Achse besonders beansprucht wird oder grofRRe Lasten
aufnehmen muss, sollten grundsatzlich alle Achsen (so viele wie
moglich) Uberholt werden, bevor die entsprechende Achse
20.000 Betriebsstunden erreicht hat.

HINWEIS

&

Durch langfristige Verwendung kann es zur Abnutzung des Manipulators kommen
und die Teile der Manipulatorachsen kénnen eine Abnahme der Genauigkeit oder
Stérungen verursachen. Um den Manipulator langfristig nutzen zu kénnen, wird
eine Uberholung der Teile (Teileaustausch) empfohlen.

Der Zeitraum zwischen den Instandsetzungsarbeiten betragt grob geschétzt
20.000 Betriebsstunden des Manipulators (bei Betrieb mit maximaler
Bewegungsgeschwindigkeit und maximaler Beschleunigung / Verzégerung im
Dauerbetrieb). Dies kann jedoch abhéngig von den Betriebsbedingungen und
dem Belastungsgrad variieren.

Fir den EPSON RC+ 7.0 kann die empfohlene Austauschzeit flir zu wartende
Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe und Zahnriemen) im Dialogfeld [Wartung]
nachgeschlagen werden.

Néhere Informationen finden Sie im folgenden Handbuch.
T-Serie Manipulatorhandbuch: Wartung 4. Alarm

Hinweis:

Die empfohlene Austauschzeit fiir Wartungsteile ist bei Erreichen der nominellen
Lebensdauer B10 (Ausfallswahrscheinlichkeit von 10%). Im Dialogfeld
[Wartung] wird der B10-Wert als 100 % angezeigt.
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Die Anzahl der Betriebsstunden des Manipulators l&sst sich im Dialog

[Steuerungsstatusbetrachter]-[Motor On Stunden] ablesen.

)

@)

®)
(4)

©)

Waéhlen Sie im EPSON RC+-Menii [Tools]-[Steuerung] aus, um den Dialog
[Steuerungstools] zu 6ffnen.

Klicken Sie auf <Steuerungsstatus ansehen>, um den Dialog [Ordner suchen]
zu 6ffnen.

Wéhlen Sie den Ordner, in dem die Informationen gespeichert sind.

Klicken Sie auf die Schaltflache <OK>, um den
[Steuerungsstatusbetrachter]-Dialog anzuzeigen.

Wahlen Sie aus dem Meniibaum auf der linken Seite [Roboter] aus.

IH Steuerungsstatusbetrachter 7 X
[B_T_T300000105_2018-12-11_145000 | Status Datum/Zst: 2018-12-11 14:50:00
Roboter: 1
- Allgemein
#1- Eingange/Ausgange
Tasks Obiekt Wert ~
& | Model 734015
- Systemhistorie Name gl
- Programmdatsien | Seriennummer 7300000105
- Include-Dateien Mctor On Stunden 5.7
&1- Roboterunkie Moar O Anzahl 21
et | Hefs- Diatum 201811/25 13707000
o VKEF;!;”“FSWME"E Hofs 2692, 863, 101, 10083,0,0,0,0,0
oz o | Moteren off
| Leistung Low
Am o
| Tool o
%r-Pasition 148,740, 273,913, -12.321, 152,120, 0,000, 0,000, 0.00
Achsenposiion 151,861, -78.345, -12.321, 78,607, 0,000, 0,000, 0,000,
| Pusposition 1345567, 179285, 15420,15669,0,0,0,0,0
Gewicht [1.000
| Abstand des Gewichts 175,000
| Traghett 0.002
Ezentizist 0.000
| Homeset Micht definiest
v

Welche Teile zu Uberholen sind, entnehmen Sie bitte dem Handbuch des
Manipulators: Wartungskapitel: Ersatzteilliste.

Nahere Informationen zum Austausch der einzelnen Teile finden Sie im Handbuch
des Manipulators: Wartungskapitel.

Bitte wenden Sie sich an einen Handler in lhrer Nahe, um weitere Informationen
zu erhalten.
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5.3 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 (auBer in Sonderféllen, auf
die besonders hingewiesen wird) einen Drehmomentschliissel, so dass die
Schrauben mit dem richtigen Anzugsmoment befestigt werden, wie unten

angegeben.
Schraube Anzugsdrehmoment
M3 2,0+£0,1 N-m (21 +1 kgf-cm)
M4 4,0+0,2N-m (41 + 2 kgf-cm)
M5 8,0+0,4 N-m (82 %4 kgf-cm)
M6 13,0+ 0,6 N-m (133 + 6 kgf-cm)
M8 32,0+ 1,6 N-m (326 + 16 kgf-cm)
M10 58,0+ 2,9 N-m (590 + 30 kgf-cm)
M12 100,0 +5,0 N-m (1.020 + 51 kgf-cm)

Siehe unten fiir passende Madenschraube.

Madenschraube Anzugsdrehmoment
M4 24+0,1N-m (26 +1 kgf-cm)
M5 4,0+0,2N-m (41 £ 2 kgf-cm)

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

1 Ziehen Sie die Schrauben nicht in einem Zug
8 fest. Ziehen Sie die Schrauben mit zwei
oder drei Zugen fest. Verwenden Sie dafiir
einen Sechskant-Schlissel. Verwenden Sie
anschliefend einen Drehmomentschliissel,
sodass die Schrauben mit den oben in der
7 6 Tabelle  aufgefilhrten ~ Anzugsmomenten
2 angezogen werden.

Schraubenloch
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5.4 Schmieren

Die Kugelumlaufspindel und die Untersetzungsgetriecbe missen regelmaRig
geschmiert werden. Verwenden Sie ausschlieRlich das angegebene Schmierfett.

Dieser Abschnitt enthélt Informationen zu den zu schmierenden Teilen sowie
Schmierintervallen. Nahere Informationen zur Vorgehensweise beim Schmieren

finden Sie im Handbuch des Manipulators.

A\

VORSICHT

m Achten Sie auf ausreichende Schmierung der gleitenden Teile im Manipulator.
Den Manipulator mit nicht ausreichendem Schmierfett zu betreiben,
beschadigt die gleitenden Teile und vermindert die Leistung des Manipulators.
Dies kann einen hohen Kosten- und Zeitaufwand durch Reparaturen
verursachen.

m Wenn Schmierfett in Thre Augen, Thren Mund oder auf Ihre Haut gelangt,
folgen Sie den Anweisungen unten.

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

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

Wenn Schmierfett auf Ihre Haut gelangt, waschen Sie die betroffene Stelle
griindlich mit Seife und Wasser.

Zu schmierendes Teil Schmierintervall

1. Achse | Untersetzungsgetriebe

2. Achse | Untersetzungsgetriebe bei der Uberholung

86

nach 100 km im Betrieb

3. Achse | Kugelumlaufspindel (erste Schmierung nach 50 km)

Untersetzungsgetriebe der 1. und 2. Achse

Faustregel: Schmieren Sie zeitgleich mit den Uberholungsintervallen.

Der Zeitpunkt kann jedoch abhangig von den Betriebsbedingungen und der
Belastung des Manipulators (z. B. bei Betrieb mit maximaler
Bewegungsgeschwindigkeit und maximaler Beschleunigung / Verzégerung im
Dauerbetrieb) variieren.
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HINWEIS

&

Kugelumlaufspindel der 3. Achse

Die Schmierung sollte alle 100 Betriebskilometer erfolgen.

Das Schmierintervall ist jedoch auch abhangig vom Zustand des Schmiermittels.
Schmieren Sie nach, wenn sich das Schmiermittel wie unten dargestellt verfarbt
hat oder vertrocknet ist.

Normales Schmiermittel Verfarbtes Schmiermittel

Fuhren Sie die erste Schmierung nach 50 km durch.

In EPSON RC+ 7.0 kann der empfohlene Zeitpunkt fur einen
Schmiermittelwechsel im Dialogfeld [Wartung] nachgesehen werden.

Néhere Informationen finden Sie im folgenden Handbuch.
T-Serie Manipulatorhandbuch: Wartung 4. Alarm
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5.5 Handhabung und Entsorgung der Lithiumbatterien

A\

VORSICHT

® Seien Sie im Umgang mit der Lithiumbatterie duferst vorsichtig. Die

falsche Handhabung der Lithiumbatterie ist sehr gefahrlich. Sie kann zu
Wérmeentwicklung, zum Auslaufen, zur Explosion oder zur Entziindung
fihren und kann ernste Sicherheitsprobleme verursachen.

- Nicht aufladen =Nicht durch Druck verformen
Nicht 6ffnen ~Nicht kurzschlieRen (Polaritét; positiv/negativ)
-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. erfilllen Sie die ortlichen Vorschriften.

Stellen Sie unabhéngig davon, ob die Batterie leer ist sicher, dass die
Batterieanschlisse isoliert sind.  Wenn der Anschluss andere Metalle
bertihrt, kann dies einen Kurzschluss und eine Warmeentwicklung
verursachen sowie zu Auslaufen, Explosion oder Entziindung fiihren.

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

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

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

Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie den Manipulator und die
damit zusammenh&ngende Ausrlstung aus und trennen Sie dann den
Netzstecker von der Spannungsversorgung.

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

&

Die Lebensdauer der Lithiumbatterie variiert abhangig von den Betriebsstunden
(Energiezufuhr) und der Installationsumgebung des Manipulators. Grob geschatzt
betrégt diese etwa 7 Jahre (wenn die Steuerung fiir etwa 8 Stunden taglich am
Strom hangt). Wenn der Manipulator nicht ans Stromnetz angebunden ist, nimmt
der Batteriestromverbrauch betrachtlich zu. Bei Warnungen zu Spannungsabfall
(Batteriealarm) tauschen Sie die Lithiumbatterie aus, auch wenn diese nicht die
oben genannte Lebensdauer erreicht hat.

In EPSON RC+ 7.0 kann der empfohlene Zeitpunkt fur einen

Batteriewechsel im Dialogfeld [Wartung] nachgesehen werden.

Nahere Informationen finden Sie im folgenden Handbuch:
T-Serie Manipulatorhandbuch: Wartung 4. Alarm

Wenn die empfohlene Austauschzeit Gberschritten wird, vermindert sich die
Batteriekapazitat.

Wenn kein Batteriealarm angezeigt wird, ist eine Kalibrierung aller Achsen nicht
erforderlich.  Sie mussen eine Kalibrierung durchfiihren, wenn nach dem
Batteriewechsel die Ursprungspositionen der Achsen nicht mehr korrekt sind.

Verwenden Sie die angegebene Lithiumbatterie.

Achten Sie auf die richtige Polung, wenn Sie die Batterie einsetzen.
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6. Handblicher
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In diesem Abschnitt wird der Inhalt der einzelnen Handblicher beschrieben.

Die folgenden Handbiicher werden zur Bedienung des Robotersystems im
PDF-Format bereitgestellt.

Um die Handbiicher im PDF-Format auf einem PC zu lesen, wahlen Sie
EPSON RC+ 7.0-[Hilfe] (Help)-[PDF-Handbuch] (PDF Manual). (Klicken Sie im
Windows-Desktop auf <Start>-[Programme] (Program)-[EPSON RC+ 7.0].)

Software
EPSON RC+ 7.0 Benutzerhandbuch
Dieses Handbuch enthédlt Informationen zum Robotersystem und der
Programmentwicklungssoftware.
- Sicherheit
- Robotersystem Betrieb und Konfiguration
- Betrieb der Programmentwicklungssoftware EPSON RC+ GUI
- SPEL+ Sprache und Anwendung
Konfiguration des Roboters, der E/A, der Kommunikation

EPSON RC+ 7.0 SPEL+ Sprachreferenz (Language Reference)
Dieses Handbuch enthélt Informationen zur Programmiersprache SPEL+.
- Details in Bezug auf die Befehle
- Fehlermeldungen
- Vorkehrungen in Bezug auf die Kompatibilitat mit EPSON RC+ 4.0, 5.0, 6.0

Optionen
Die folgenden Handbiicher enthalten Informationen zu Softwareoptionen und
Befehlen:

- RC+API7.0

- Vision Guide 7.0

- Vision Guide 7.0 Eigenschaften und Ergebnisreferenz

- GUI Builder 7.0

- Remote-Steuerungsreferenz

- Feldbus-E/A
Teach-Pendant TP2, TP3
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Manipulator
EPSON SCARA-ROBOTER T-Serie
Die Manipulator-Handblicher enthalten Informationen zu den Manipulatoren der
T3-/ T6-Serie.

- Sicherheit

- Spezifikationen, Installation, Einrichten

- Wartung

- Kalibrierung
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7. Richtlinien und Normen

Diese Produkte entsprechen den folgenden Richtlinien und Normen.

Né&here Informationen zu Steuerung und Manipulator finden Sie im
entsprechenden Handbuch.

Produktname Modell
Steuerung .
Manipulator T-Serie
Name | Definition
Richtlinie 2006/42/EG Richtlinie 2006/42/EG des Europdischen Parlaments und des

Rates vom 17. Mai 2006 (iber Maschinen und Anderung der
Richtlinie 95/16/EG

Richtlinie 2004/108/EG Richtlinie ~ 2004/108/EG zur Elektromagnetischen
Vertraglichkeit und zur Aufhebung der
Richtlinie 89/336/EWG

EN ISO 12100 (2010) Sicherheit von Maschinen — Allgemeine Gestaltungsleitsatze
Risikobeurteilung und Risikominderung

EN ISO 10218-1 (2011) Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen —
Teil 1: Roboter

EN 60204-1 (/A1:2009) Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von
Maschinen — Teil 1: Allgemeine Anforderungen

EN ISO 13849-1 (2008) * | Sicherheit von Maschinen — Sicherheitsbezogene Teile von
Steuerungen — Teil 1: Allgemeine Gestaltungsleitsatze

EN ISO 13850 (2008) Sicherheit von Maschinen — Not-Halt — Gestaltungsleitséatze
EN 55011 (2009) Industrielle, wissenschaftliche und medizinische Gerdte —
Funkstérungen — Grenzwerte und Messverfahren
EN 61000-6-2 (2005) Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) —
Teil 6-2: Fachgrundnormen —  Storfestigkeit flr

Industriebereiche

*Not-Halt-Kreis Kategorie 3, PLd
Sicherheitsabschrankungskreis ~ Kategorie 3, PL d
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