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Die Themen




Die Themen dieses Trainigs

» Austausch der Manipulatorbatterie

» Fetten der Spindel im eingebauten Zustand

» Austausch einer defekten Spindel / defekten Riemens
» Austausch einer defekten Bremse

* Encoderreset

» Rekalibrierung der Motoren 3 & 4

* Fehlersuche

* Eine Checkliste




Austausch der
Manipulatorbatterie




Austausch der Manipulatorbatterie

Bei welchen Modellen ist diese Arbeit notwendig?

SCARA:
Robotermodell | T Serie | T-B Serie | LS Serie | LS-B Serie GX-A Serie /
GX-B Serie
Batterie
vorhanden
Menge: 1 - 1 - 1 - 1



Austausch der Manipulatorbatterie

Sie finden eine detaillierte Anleitung im jeweiligen Manipulatorhandbuch:

SCARA:

Fur die T-Serie klicken Sie bitte hier
Kapitel 14

Fur die LS-Serie klicken Sie bitte hier
(Link: C:/EpsonRC50/manuals/data/pdf/en/e LS r9.pdf)
Maintenance->Kapitel 11

Fur die G-Serie klicken sie bitte hier
(Link: C:/EpsonRC70/manuals/data/pdf/en/e_G_Maintenance_r4.pdf)
Kapitel 11

Fur die RS-Serie klicken Sie bitte hier
(Link: C:/EpsonRC70/manuals/data/pdf/en/e_RS Maintenance_r4.pdf)
Kapitel 11

Hinweils:

Solange die Batterie
geniigend Restspannung
besitzt, ist es nicht
zwingend erforderlich

nach dem Batterietausch
einen Encoderreset
durchzufiihren!



https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FT%5FMaintenance%5Fr2%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher
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https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FG%5FMaintenance%5Fr4%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher
https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FRS%5FMaintenance%5Fr4%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher

Austausch der Manipulatorbatterie

Bei welchen Modellen ist diese Arbeit notwendig?

6-Achser
Batterie _
vorhanden

Menge: - 2 - 2




Austausch der Manipulatorbatterie

Sie finden eine detaillierte Anleitung im jeweiligen Manipulatorhandbuch:

6-Achser: Hinweis:

Solange die Batterie
Fir die C-Serie klicken Sie bitte hier geniigend Restspannung
(Link: C:/EpsonRC70/manuals/data/pdf/en/e_C_Maintenance_r5.pdf) besitzt, ist es nicht
Kapitel 12 zwingend erforderlich

nach dem Batterietausch
einen Encoderreset
durchzufiihren!

Fur die N-Serie klicken Sie bitte hier
(Link: C:/EpsonRC70/manuals/data/pdf/en/e_N_Maintenance_r4.pdf)
Kapitel 6



https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FC%5FMaintenance%5Fr5%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher
https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FN%5FMaintenance%5Fr4%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher

Aufgabenstellung

Austausch der Manipulatorbatterie

AUFGABENSTELLUNG

* Ersetzen Sie die Manipulatorbatterie

- Viel Erfolg




Fetten der Spindel




Fetten der Spindel

Hinweis:

Da in der Regel jedoch selten die
gesamte Lange der Spindel
ausgenutzt wird solite hier das
Erscheinungsbild vom Fett

Greasing part Greasing Interval Grease Reference betraChtet werdenl

) ) ~ |At 100 km of operation ) , )
Joint #3 |Ball screw spline unit , , AFB |Greasing the Ball Screw Spline Unit
(50 km for first greasing)

Wann ist das fetten der Spindel notwendig?

Die Langenangabe fur die Nutzungsdistanz
der Spindel ist das Ergebnis aus der
Anzahl an Bewegungszyklen

und der maximal nutzbaren Spindellange.

Normal grease

Bsp.:
300mm Spindelhub x 166.666 .Jump — Bewegungen”* = ~100km
Bei einem 3 sec Takt resultiert somit eine Betriebszeit von ~138 Std.

“ Die . Jump — Bewegung” besteht aus einer Spindel Aufwarts-/ und Abwartsbhewegung.



Fetten der Spindel

Welche Fettmenge sollte auf die Spindel aufgetragen werden?
Zum fetten der Spindel gehen Sie bitte wie folgt vor:
1. Spindel nur mit einem sauberen fusselfreien Tuch reinigen
2. Halten Sie den ,Brake Release Switch® gedrickt

und bewegen Sie die Spindel manuell auf und ab,
wahrend Sie das Fett auftragen.




Aufgabenstellung

Fetten der Spindel

AUFGABENSTELLUNG

* Reinigen sie die Spindel, sodass keine alten Fettreste
auf der Spindel vorhanden sind.

* Tragen Sie neues Fett auf die Spindel auf.

- Viel Erfolg




Austausch einer
defekten Spindel




Austausch einer defekten Spindel

Sie finden eine detaillierte Anleitung im jeweiligen Manipulatorhandbuch:

SCARA (Exemplarisch):

Hinweis:

Fur die T-Serie klicken Sie bitte hier / T-B Serie hier Die beiden héufigsten
Griinde fir den Ausfall
einer Spindel sind die

Fur die LS-Serie klicken Sie bitte hier / LS-B Serie hier Ll L LI

— und der Bedienerfehler.

Fur die GX-Serie: GX8 hier / G-Serie hier



https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FT%5FMaintenance%5Fr2%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher
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https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FLS%5Fr9%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher
https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FLS%2DB%5FMaintenance%5Fr5%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher
https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FG%5FMaintenance%5Fr4%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher
https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FG%5FMaintenance%5Fr4%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher

Aufgabenstellung

Austausch einer defekten Spindel

AUFGABENSTELLUNG

« Simulieren Sie den Austausch einer defekten Spindel

« Bauen Sie die ,defekte” Spindel aus

* Montieren Sie die ,neue” Spindel nach den Vorgaben im Handbuch

- Viel Erfolg m



Austausch einer
defekten Bremse




Austausch einer defekten Bremse

Welche Bremsen besitzt der Manipulator?
Aufbau und Funktion der im Manipulator vorhandenen Bremsen.

« Dynamische Bremse
- Die dynamische Bremse wirkt verschleif3frei.
Hierbei kommt das generatorische Bremsprinzip zum Einsatz.
Es werden somit die Ankerwicklungen kurzgeschlossen und die im Anschluss
aus der Bewegung gewonnene Energie
mit Hilfe des Bremswiderstandes in Warme umgewandelt.

Alternate

—
m ﬁ switch
Circuit e
example | !
7 [ | T




Austausch einer defekten Bremse

Welche Bremsen besitzt der Manipulator?
Aufbau und Funktion der im Manipulator vorhandenen Bremsen.

« Statische Bremse (Haltebremse)
- Die statische Bremse (Haltebremse) besteht aus einem Elektromagnet,
einer Bremsscheibe sowie zwei Bremsbacken.
Wahrend des Betriebs wird der Magnet bestromt, was zum Offnen der Bremse fiihrt.
Im Stromlosen Zustand (Stillstand) schliel3t diese Bremse,
sodass eine Bewegung durch die Wirkung der Gravitation verhindert wird.

brake shoe

When the brake is operated When the brake is released
(when not energized) (when energized)
Rotor hub B Rotating shaft 6
Electromagnetic ."’[‘, Fixed plate - -
‘ "i' = N s

U Ny T SR T (S |
e o - ——— - - <

52
¥,
e

Movable plate

Spring

TRy




Austausch einer defekten Spindel

Sie finden eine detaillierte Anleitung im jeweiligen Manipulatorhandbuch:

SCARA (Exemplarisch): Hinweis:

Wenn der Not-Halt als

Stop-Taster

zweckentfremdet wird,

fihrt dies zu einem

oy ) : : L : ) - Frithzeitigen Versagen

Fur die LS-Serie klicken Sie bhitte hier / LS-B Serie hier eI ron e e
Bremse.

Far die T-Serie klicken Sie bitte hier / T-B Serie hier

Fur die GX-Serie: GX8 hier / G-Serie hier



https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FT%5FMaintenance%5Fr2%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher
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https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FLS%5Fr9%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher
https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FLS%2DB%5FMaintenance%5Fr5%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher
https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FG%5FMaintenance%5Fr4%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher
https://epsoncanopy.sharepoint.com/sites/Robotics/Shared%20Documents/Forms/AllItems.aspx?id=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher%2Fe%5FG%5FMaintenance%5Fr4%2Epdf&viewid=2aa26899%2Dc3b0%2D4d94%2D8694%2D35944ac2ad33&parent=%2Fsites%2FRobotics%2FShared%20Documents%2FService%2FTraining%2FMaterials%2FLehrmaterial%2FSchulungen%20%28neues%20Konzept%29%2FErg%C3%A4nzendes%20Material%2FHandb%C3%BCcher

Aufgabenstellung

Austausch einer defekten Bremse

AUFGABENSTELLUNG

 Demontieren Sie den Motor der 3. Achse sowie die zugehaorige
Bremse

* Erneuern Sie die ,defekte” elektromagnetische Bremse

- Viel Erfolg




Der Encoderreset /
Re-Kalibrierung




Der Encoderreset / Re-Kalibrierung

Wann sind der Encoder-Reset und die Re-Kalibrierung notwendig?

Wenn wir von einer Re-Kalibrierung sprechen, ist eigentlich ein mehrstufiger Prozess gemeint.
Jedoch missen nicht immer alle Phasen der Kalibrierung durchlaufen werden.

Dies ist abhangig von durchgefthrten Arbeiten bzw. den aufgetretenen Fehlern.

mechanische mechanische

Batterie leer Veranderung Veranderung
Achse ], 3,4 Achse ], 3,4

1. Encoder-Reset

2. Roh-Kalibrierung (mech. / elekir. X
Nullpos.)

3. Feinkalibrierung (Rechts-/ Linksarm) X X




Der Aufbau des Encoders

Um zu verstehen, warum der Roboterarm eine Batterie eingebaut hat,
Ist es wichtig den Aufbau des Encoders an einem Motor zu kennen.
In unseren Motoren sind Singleturn-Drehgeber (=Encoder) eingebaut.

Nulldurchgangssensor Stellung Encoderscheibe 0° - 360° [pls]
= Umdrehungszahler + Anzahl Umdrehungen x Encoderauflésung [pls]

. = Aktuelle Position des Encoders seit verlassen
der kalibrierten Nullstellung

Singleturn Drehgeber haben einen Messbereich von 360 Grad (=
eine Motor-Umdrehung). Wird die Welle mehr als 360 Grad
gedreht, entsprechen die Ausgabeparameter der weiteren
Umdrehungen dem der Ersten.

Immer, wenn die Nullmarkierung der Encoderscheibe durch den
Nulldurchgangssensor fahrt wird der Umdrehungszahler entweder
Nullmarkierung um eins erhdht oder um eins verringert,

abhangig von der Drehrichtung.




Der Aufbau des Encoders

Die unterschiedlichen Robotermodelle nutzen unterschiedliche Encoder / Resolver, so dass sich hier
auch unterschiedliche Aufloésungen pro Motorumdrehungen ergeben:

Encoder Auflosung Modellreihe

14 Bit (= 16.384 Pulse / 360°) LS3 / LS6 / LS20

17 Bit (= 131.072 Pulse / 360°) * G-Serie ($/N: 0....

C4-Serie
G-Serie (S/N: 1.../ G...)
20 Bit (= 1.048.576 Pulse / 360°) * C3-Serie
RS-Serie
23 Bit (= 8.388.608 Pulse / 360°)* N-Serie * Auflosungen von 17 Bit oder hoher

werden auf 17 Bit konvertiert.

24 Bit (= 16.777.216 Pulse / 360°) * C8-Serie m




Der Encoderreset — 1. Schritt

MECHANISCHE NULLPOSITION / KALIBRIERPOSITION EINNEHMEN

Um den Encoder-Reset durchzuftihren, muss der Roboter in die mechanische Nullposition (oder Kalibrier-
position) gebracht werden. Abhangig vom Robotermodell ist diese Kalibrierposition unterschiedlich. Fir alle
G-Serienmodelle gilt grundsatzlich die gleiche Ausrichtung der Achsen 1,2 und 4. Folgend werden die Position
flr jede Achse beschrieben.

SCHRITT 1
Achse 1 und 2 ausrichten

(Exemplarisch am G10) Wenn man hinter dem Roboter steht, muss die erste

Achse 90° nach rechts ausgerichtet werden, so dass der
Arm 1 nach rechts zeigt.

Der Arm 2 ist so auszurichten, dass er eine gerade
Verlangerung des Arm 1 darstellt.

Der ganze Roboter steht 90°

nach rechts ausgestreckt. m




Der Encoderreset — 2. Schritt

SCHRITT 2
Achse 4 einstellen

Als zweiter Schritt wird die Achse 4, also die Drehung der
Kugelrollspindel eingestellt. Dieser Schritt muss erfolgen bevor die Hohe
Flat surface der Kugelrollspindel eingestellt wird, da die Drehung der Spindel immer
Einfluss auf die eingestellte HOhe hat.

_ Fur die Achse 4 muss die Anspiegelung am unteren Ende der
Kugelrollspindel, also die Flachfrasung, so ausgerichtet werden, dass
diese von der Vorderseite des Arm 2 mittig sichtbar ist.

Flachfrasung
in diese Richtung
zeigend




Der Encoderreset — 3. Schritt

SCHRITT 3
Achse 3 einstellen

Im letzten Schritt muss die Achse 3 (Z-Achse) auf die korrekte Hohe ausgerichtet werden. Die einzustellende
Z-Hohe ist abhangig vom Robotermodell. Die korrekten H6hen kénnen Sie den jeweiligen Roboterhandbtichern
im Kapital ,,Calibration” entnehmen.

Hinweis:
Sie finden das Mal3 zum Einstellen der Spindel im Kapitel
»,Calibration Procedure without using Calibration Wizard “ des jeweiligen Manipulatorhandbuchs.

BITTE BEACHTEN!
Damit die Z-Achsen Kalibrierung funktioniert, muss -
sichergestellt werden, dass der mech. Stopper auf
der Nominalposition steht!

30
(=]




Der Encoderreset — 4. Schritt

SCHRITT 1
ENCODER-RESET DURCHFUHREN

Nachdem der Roboter die mechanische Nullposition erreicht hat, konnen Sie Uber das Befehlseingabefenster
(Menu: Tools = Befehlseingabefenster) der EPSON RC+ Software den Encoder-Reset durchfiihren.

>

Als Parameter sind hier die Achsen anzugeben, fiir die ein Encoder-Reset durchgefihrt werden soll.

Code-Beispiel fur alle Achsen: Code-Beispiel bei nur einer Achse:
encreset 1,2,3,4 encreset 2

BITTE BEACHTEN BEI ACHSE 3 UND 4

Fur jede Achse kann ein einzelner Encoder-Reset ausgefuhrt werden. Ausnahme bildet hier
Achse 3 oder 4 - in diesem Fall muss der Encoder-Reset zwingend fur beide Achsen
gleichzeitig ausgefuhrt werden:

snereser 2t m



Der Encoderreset — 5. Schritt

SCHRITT 5
STEUERUNG NEU STARTEN

Um den Encoderreset erfolgreich abzuschliel3en,
muss anschliel3end zwingend ein Neustart der
Steuerung durchgefihrt werden.

Hierzu entweder die Steuerung aus-/einschalten
oder im Menu Tools - Steuerung den Button
,oteuerung neu booten” (bei RC+7) anklicken.

In der RC+5 Software lautet der Name des Buttons
,Reset Steuerung”.

2% Steuerungstools

Backup Steuerung...

Alle Steuerungdaten und den Status

in einem PC-Verzeichnis sichem.

Stewenung wiederherstellen ...

Steuerungsstatus ansehen...

Steuerungsalame...

Steuerung neu booten

Steuerungsdaten aus einem friheren
Backup wiederherstellen.

Den Steuerungsstatus eines
vorhergen Backups betrachten.

Den Alamstatus betrachten und die
Konfiguration editiersn.

Steuerung in Startup-Zustand
versetzen.

Schlielen




Aufgabenstellung
Encoderreset

AUFGABENSTELLUNG

 FUhren Sie einen Encoderreset durch

- Viel Erfolg




Die Re-Kalibrierung

Sinn und Zweck

WANN IST EINE KALIBRIERUNG ERFORDERLICH ?
In folgenden Fallen ist eine Kalibrierung nach einem Encoder-Reset erforderlich:

» Mechanische Reparatur (z.B. Austausch Motor, Getriebe, Zahnriemen, ...)
» Gesprungener Zahnriemen (Achse 3 oder 4)

WOZU DIENT DIE KALIBRIERUNG ?

Nachdem der Roboter von Hand in die mechanische Nullposition bzw. Kalibrierposition gebracht wurde,
muss nun die elektrische Nullposition dieser mechanischen Nullposition zugewiesen werden.



Die Re-Kalibrierung

Vergleich der alten und neuen HOFS

Im Ergebnis der durchgeflhrten Kalibrierung, werden nun die HOFS-Werte (= Home Offset Werte) in der
Steuerung gespeichert. Diese HOFS-Werte kann man mit dem Befehl HOFS anzeigen lassen:

> hofs Zum Anzeigen der aktuellen Kalibrierdaten
> 3549, 6709, 5334, 213 Ergebnis: 3549 pls fur Achse 1, 6709 pls fur Achse 2, ...

Optical Encoder
(Pulswert-Leseeinheit)

Aktueller Pulswert
(= 45670 pls)

Encoderscheibe

ACHTUNG!
Nach einer Re-Kalibrierung ist der HOFS-Wert
der entsprechenden Achse verandert!

Nullmarkierung



Die Re-Kalibrierung

Durchflihrung der Re-Kalibrierung

Die Kalibrierung der elektrischen und mechanischen Nullposition erfolgt in drei Schritten:

1. OFFNEN SIE DAS BEFEHLSEINGABEFENSTER
2

2. PULSVORGABEN FUR DIE KALIBRIERUNG

Mit CALPLS erfolgt die Vorgabe der Encoderpulse (in diesem Fall: jeweils ,,0“ pro
Einzelachse).

calpls 0,0,0,0
3. KALIBRIERUNG DURCHFUHREN
Mit CALIB wird die jeweils angegebene Achse dann final kalibriert.

calib 1,2,3,4 - WICHTIG: Hier bitte nur die

betroffene(n) Achse(n) angeben !! m



Aufgabenstellung
Re-Kalibrierung

AUFGABENSTELLUNG

* Vergleichen Sie die alten & neuen HOFS-Werte miteinander

* Fuhren Sie eine Re-Kalibrierung durch
(Kalibrieren Sie nur die Achsen bei denen Sie
eine mechanische Veranderung vorgenommen haben)

- Viel Erfolg




Die Re-Kalibrierung

Feinkalibrierung (Rechts-/ Linksarm)

WANN IST EINE FEINKALIBRIERUNG ERFORDERLICH ?

Sofern die Kalibrierung nur Achse 1, 3 oder 4 betraf oder die Roboter-Applikation keine der nachfolgenden
Funktionen enthalt...

MOVE / ARC/ CURVE Kommandos
Palettenfunktion
Vision System

Conveyor Tracking
Berechnete Punkte

... konnen nun einzelne Teachpunkte angefahren werden und die Anlage ggf. nach geteacht werden.

Sollte Achse 2 betroffenen gewesen oder einer der oberen Punkt zutreffen, so ist im nachsten Schritt auch

noch die Rechts-/Links-Arm-Kalibrierung durchzufihren.



Die Re-Kalibrierung

Feinkalibrierung (Rechts-/ Linksarm)

Mit der Rechts-/Linksarm-Kalibrierung wird sichergestellt, dass der Roboter die gleiche Position rechtsarmig
wie linksarmig anfahrt. Hierzu ist im Arbeitsraum des Roboters eine mechanisch reproduzierbare Position

zu finden.
x The center of the shaft The center
of the shaft

There is a misalignment
between the center of

the end effector and the
center of the shaft.

Calibration jig at the
end of the shaft
(Example)

v

XI % Target point

Wichtig ist hierbei, dass der mogliche reproduzierbare Punkt sich mittig unterhalb
der Kugelrollspindel befindet.



Die Re-Kalibrierung

Feinkalibrierung (Rechts-/ Linksarm)

Um die Rechts-/Linksarm-Kalibrierung durchzufihren sind folgende Schritte notwendig:

1. Punkt rechtsarmig an einer mechanisch reproduzierbaren Position teachen (z.B. einen freien
Teachpunkt verwenden z.B. P100)

2. ldentischen Punkt im Linksarmbetrieb anfahren und ebenfalls als Position teachen (z.B: als P101)

3. Folgende Formel aus dem Handbuch kopieren bzw. im Befehlseingabefenster direkt eintippen:

Hofs Hofs(l), Hofs(2) + (Ppls(P100,2) + Ppls(P101,2)) /2, Hofs(3), Hofs (4)
(Rechtsarm-Punkt) (Linksarm-Punkt)

und den Befehl mit ENTER ausfuhren.



Aufgabenstellung
Re-Kalibrierung

AUFGABENSTELLUNG

* Vergleichen Sie die alten & neuen HOFS-Werte miteinander

» Fuhren Sie eine Feinkalibrierung (Rechts-/ Linksarm) durch
(Re-Kalibrieren Sie nur die Achse 2)

- Viel Erfolg







Aufgabenstellung
Fehlersuche

AUFGABENSTELLUNG

LOosen Sie die nachfolgenden Aufgaben / Fehler / Probleme:

« Controller-/ Manipulatorbatterie ist leer

« Eine Position ist ungenau / wird nicht getroffen

* Mehrere Positionen sind ungenau / werden nicht getroffen

» Positionen auf einer Palette werden nicht getroffen / Es existiert ein Versatz der sich aufsummiert
» Error Historie nachsehen (Fehler Haufigkeit, Zeitpunkt eines aufgetretenen Fehlers)

« Uberprifen Sie ein Backup mit RC+

« Die SPS / Remotesteuerung sendet ein Startsignal aber der Roboter bleibt stehen

- Viel Erfolg




Eine Checkliste
GIENIE)




Eine Checkliste

GENJE)

EPSON

EPSON

Bei dieser Wartungscheckliste

handelt es sich um ein Beispiel — EPSON

shgefahrt: []

efunrt: ] shgefiihrt =i.0. []
|angig: ja D nein D 1t mglich D
Allgemeine Informationen fiihrt: s ja[Jw. nein[]
—~ - H Abteilung, Maschinenname oder Nummer sfanrt:[] (Sichtprifung) efiinrt: (7]
Zum Offnen dieses Dokuments klicken b
Manipulator-Typ Seriennummer fohrid D
: : h . Steuerung Seriennummer eftitiet: [
I e Itte I e r Firmware Projekt Name jangigs ja[_]  nein[]
— Wl |
Baujahr Betriebsstunden E ja D nein D
sfihrt 2]
eftihrt: ]
Life prediction ,Roboter-Wartungsdaten® aktiviert: [ | ja [ ] nein
HOFS Achse 1 Achse 2: =filhrt:
Achse 3. Achse 4 sfuhrt: [ (Sichtprafung) efonrt: []

jangig: ja D nein D

Allgemeine Funktionspriifung s ja[]  nein[]
Datensicherung durchflihren* — efonrt: []

Backup der Robotersystem - und Projekidaten |durchgeﬁ1hrl M at[] /emevent[] ieit: ja[]  nein[]
Funktionspriifung des NOT-HALT System _ ing. I:I — N

E fahrt
NOT-HALT |durchgeﬁ1hrl O spannung ___V -
nein[_] —

Funktionspriifung der Sicherheitsabschrankung sfiihrt: []

Safe Guard (Tirsicherheitskreis) |durchgel’uhrl M

iangig: ja[]  nein[]

Anmerkungen

2 ja I:I nein D
efohrt: []

leit: ja[ ] nein[_]
mg:_____ N

Seie 1 ven 4
Manufacturing Solutions
EPSON Deutschland GmbH Haotline: +49 (0) 211 54229-009
Schiessstralie 49 Service-Mail:  service ms(@epson de

D-40549 Disseldorf Support-Mail: support.ms@epson.de
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