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VORWORT

GARANTIE

Vielen Dank, dass Sie unsere Roboterprodukte erworben haben.

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

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

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

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

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

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

. Schéden oder Fehifunktionen, die durch nachlassige Bedienung oder Bedienvorgénge

verursacht wurden, welche nicht in diesem Handbuch beschrieben sind.

. Unerlaubte kundenseitige Modifikation oder Demontage.
3. Schéden oder Fehlfunktionen, die durch unerlaubte Einstellungen oder

Reparaturversuche verursacht wurden.

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

Schéaden.

Warnungen, Vorsichtsgebote, Nutzung:

1. Wird der Roboter oder mit ihm verbundene Ausristung aufRerhalb der dafur

bestimmten Betriebsbedingungen und Produktspezifikationen betrieben, verfdlt der
Garantieanspruch.

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

Vorsichtsgebote halten, miissen wir die Verantwortung fir Fehlfunktionen und Unféle
zurlickweisen, selbst wenn diese zu Verletzungen oder zum Tod fihren.

. Wir konnen nicht ale moglichen Gefahren und die daraus resultierenden

Konseguenzen vorhersehen. Aus diesem Grund kann dieses Handbuch den Nutzer
nicht vor allen Gefahrenmomenten warnen.
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WARENZEICHEN

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

HINWEIS

Kein Tell dieses Handbuches darf ohne Genehmigung vervielfdtigt oder reproduziert
werden.

Wir behalten uns vor, die in diesem Handbuch enthatenen Informationen ohne
Vorankiindigung zu éndern.

Bitte benachrichtigen Sie uns, wenn Sie in diesem Handbuch Fehler finden oder uns einen
inhaltsbezogenen Kommentar Gbermitteln wollen.

ANFRAGEN

Wenn Reparaturen, Wartungsmaf3nahmen oder Neueinstellungen nétig sind, wenden Sie
sich bitte an Ihr EPSON Service-Center.

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

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

- Das Steuerungsmodell und die Seriennummer
- DasManipulatormodell und die Seriennummer
- Die Softwareversion Ihres Roboters

- Die Beschreibung des Problems

SERVICE-CENTER
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HERSTELLER UND LIEFERANTEN

Japan & Andere

LIEFERANTEN

Nord- & Stidamerika

Europa

SEIKO EPSON CORPORATION

Suwa Minami Plant

Factory Automation Systems Dept.

1010 Fujimi, Fujimi-machi,
Suwa-gun, Nagano, 399-0295
JAPAN

TEL. . +81-(0)266-61-1802
FAX : +81-(0)266-61-1846

EPSON AMERICA, INC.

Factory Automation/Robotics
18300 Central Avenue

Carson, CA 90746

USA

TEL. . +1-562-290-5900

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

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

D-40670 Meerbusch

Deutschland

TEL. : +49-(0)-2159-538-1391
FAX : +49-(0)-2159-538-3170
E-MAIL : robot.infos@epson.de
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Fur Kunden in der Européischen Union

C3 Rev. 3

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

Diese Information gilt nur fir Kunden in der Europdischen Union gemald 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 geméald der
Gesetze, die diese Richtlinie auf nationaler Ebene umsetzen.

Kunden aulRerhalb der EU sollten die zusténdige ortliche Behorde kontaktieren um
herauszufinden, wie das Produkt der Wiederverwertung zugefuhrt werden kann.

Der Austausch und die Entnahme der Batterie sind in den folgenden Handbiichern
beschrieben:
Steuerungshandbuch/M anipul ator-Handbuch (Wartungskapitel)



Bevor Sie das Handbuch lesen ...

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

Zusammensetzung des Steuerungssystems

Manipulatoren der C3-Serie konnen mit den folgenden Kombinationen aus Steuerungen und
Software betrieben werden.

Die Betriebs-Methoden und Beschreibungen sind abhangig davon, welche Software Sie
verwenden, unterschiedlich. Die folgenden Zeichen sind bei Bedarf neben dem
entsprechenden Text eingefigt. Verwenden Sie die Beschreibungen, die lhre verwendete

Software betreffen.
Steuerung
Software
Name Struktur
RC180 Steuerung EPSON RC+ 5.0
Steuerung .
RC620 i i EPSON RC+ 6.0 Ver. 6.0 oder hoher
Drive Unit

Nahere Informationen zu Befehlen finden Sie im ,,EPSON RC+ Benutzerhandbuch* oder
in der Online-Hilfe.

Steuerung EIN/AUS schalten

Wenn Sie die Anweisung ,,Die Steuerung EIN/AUS schalten* in diesem Handbuch sehen,
schalten Sie ale Hardwarekomponenten EIN/AUS.

Photos und Abbildungen in diesem Handbuch

Die Darstellung einiger Teile kann vom tatséchlichen Produkt abweichen — das hangt vom
Lieferzeitpunkt und den Spezifikationen ab. Die Verfahren an sich jedoch entsprechen
genau der Realitét.
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Einrichten und Betrieb

Dieses Handbuch beinhaltet Informationen Uiber das Einrichten und
den Betrieb der Manipulatoren.

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







Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1. Sicherheit

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

Lesen Sie dieses Handbuch und andere in Beziehung stehende Handbticher, bevor Sie das
Raobotersystem installieren oder bevor Sie Kabel anschlief3en.

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 zugehdrigen
WARNUNG Anweisungen nicht befolgt werden.

Dieses Symbol weist Sie auf die Gefahr schwerer Verletzungen
oder Lebensgefahr durch elektrischen Schlag hin, die besteht,

>

WARNUNG wenn die zugehtrigen Anweisungen nicht befolgt werden.
Dieses Symbol weist Sie auf mdgliche Personen- oder
& Sachschédden an der Ausrlstung oder am System hin, die

entstehen kdnnen, wenn die zugehtrigen Anweisungen nicht

VORSICHT befolgt werden.

C3Rev.3
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.2 Konstruktion und Installationssicherheit

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

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

In den folgenden Abschnitten werden Sicherheitsvorkehrungen fir das
Konstruktionspersonal beschrieben:

m Personal, welches das Robotersystem mit diesem Produkt gestaltet und/oder
konstruiert, muss das Kapitel Sicherheit im EPSON RC+ Benutzerhandbuch
lesen. Die Gestaltung und/oder Konstruktion des Robotersystems, ohne die
Sicherheitsanforderungen zu verstehen, ist extrem gefahrlich und kann zu
schweren Verletzungen und/oder schweren Schaden an Geraten des
Robotersystems flhren.

®m Der Manipulator und die Steuerung missen in den Umgebungsbedingungen
betrieben werden, die in den entsprechenden Handblichern beschrieben werden.
& Dieses Produkt ist ausschlieBlich fir den Gebrauch in normaler
Innenraumumgebung entworfen und hergestellt worden. Die Verwendung des
WARNUNG Produktes in einer Umgebung mit anderen als den vorgegebenen
Umgebungsbedingungen kann nicht nur die Lebensdauer des Produktes
verkilrzen, sondern auch ernste Sicherheitsprobleme verursachen.

®m Das Robotersystem muss gemal den Installationsanforderungen verwendet
werden, die in den Handblchern beschrieben werden. Die Verwendung des
Robotersystems unter Nichterflllung der Installationsanforderungen kann nicht
nur die Lebensdauer des Produkts verklirzen, sondern auch ernste
Sicherheitsprobleme verursachen.

Weitere Vorkehrungen fiir die Installation sind im Kapitel Einrichten und Betrieb
3. Umgebung und Installation beschrieben. Bitte lesen Sie dieses Kapitel vor der
Installation der Roboter und der Roboterausristung sorgfaltig durch, damit Sie mit
den Sicherheitsvorkehrungen bei der Installation vertraut sind.
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.3 Betriebssicherheit

In den folgenden Abschnitten werden Sicherheitsvorkehrungen fiir qualifiziertes
Bedienpersonal beschrieben:

m Bitte lesen Sie die Sicherheitsbezogenen Anforderungen im Kapitel Sicherheit
des EPSON RC+ Benutzerhandbuches aufmerksam durch. Der Betrieb des
Robotersystems, ohne die Sicherheitsanforderungen zu verstehen, ist extrem
gefahrlich und kann zu schweren Verletzungen und/oder schweren Schaden an
Geréten des Robotersystem fuhren.

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

m Bevor Sie das Robotersystem betreiben, stellen Sie sicher, dass sich niemand
& innerhalb der Sicherheitsabschrankung aufhalt. Das Robotersystem kann im
TEACH-Modus betrieben werden, auch wenn sich jemand innerhalb der
Sicherheitsabschrankung aufhalt.
Um die Sicherheit des Bedieners zu gewahrleisten, befindet sich der Manipulator
dann immer im begrenzten Status (langsame Geschwindigkeit und Low Power).
Wahrend sich jemand im geschitzten Bereich befindet, ist der Betrieb des
Manipulators extrem gefahrlich und kann ernste Sicherheitsprobleme
verursachen, wenn der Manipulator sich unerwartet bewegt.

WARNUNG

m Dricken Sie den Not-Aus-Taster, wann immer sich der Manipulator wahrend des
Robotersystem-Betriebes unnormal bewegt. Das Robotersystem zu betreiben,
wahrend der Manipulator sich unnormal bewegt, ist extrem gefahrlich und kann zu
schweren Verletzungen und/oder schweren Schaden an Geraten des
Robotersystems fiihren.
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

/A\

WARNUNG

m SchlieRen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete Netzsteckdose an.

Schliel3en Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an. Um die
Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den
Netzstecker aus der Steckdose. Das Ausfihren von Arbeiten jeder Art bei
angeschlossenem Netzanschlusskabel ist extrem gefahrlich und kann zu einem
elektrischen Schlag und/oder zur Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

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

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 flihren.
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.4 Not-Aus

C3Rev.3

Wenn sich der Manipulator wahrend des Betriebes unnormal bewegt, driicken Sie sofort
den Not-Aus-Taster. Der Motorstrom wird ausgeschaltet und die Manipulatorbewegung
durch die Massetrégheit wird mit der elektromagnetischen und generatorischen Bremse
gestoppt.

Vermeiden Sie es jedoch, den Not-Aus-Taster unnétig zu dricken, wéahrend der
Manipulator normal arbeitet. Andernfalls kann der Manipulator gegen die Peripheriegeréte
schlagen, da sich die Bewegungsbahn wahrend des Anhaltens des Robotersystems von der
Bewegungsbahn im normalen Betrieb unterscheidet.

Um das Robotersystem wéhrend des normalen Betriebs in den Not-Aus-Modus zu
versetzen, betétigen Sie den Not-Aus-Taster, wenn sich der Manipulator nicht bewegt.
Lesen Sie im Steuerungshandbuch nach, wie der Not-Aus-Stromkreis zu verdrahten ist.

Freischwingende Strecke beim Not-Aus

Der arbeitende Manipulator kann nicht sofort anhalten, nachdem der Not-Aus-Taster
gedriickt wurde.

Denken Sie jedoch daran, dass die Werte abhéngig von den Bedingungen wie Gewicht des
Greifers und des Werkstiickes, WEIGHT/SPEED/ACCEL -Einstellungen, Arbeitsposition
usw., schwanken.

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

Messbedingungen

ACCEL Einstellung 100
SPEED Einstellung 100
Last [kg] 3
WEIGHT-Einstellung 3
Robotersteuerung RC180/RC620
Standard Option
Bremse 2., 3., 5. Achse mit Alle Achsen mit
Bremse Bremse

1. Arm 0,4

2. Arm 04

Freie Laufzeit 3. Arm 04

Is] 4. Arm 0,5 0,3

5. Arm 0,3

6. Arm 0,1

1. Arm 85

2. Arm 60

Freier 3. Arm 55

Laufwinkel
[Grad] 4. Arm 55 45
5. Arm 45
6. Arm 10




Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.5 Arme, auf die die elektromagnetische Bremse wirkt, bewegen

Standard: Bremsen an der 2., 3. und 5. Achse

Wenn die elektromagnetische Bremse greift (wie z. B. im Not-Aus-Zustand), kénnen
Sieden 1., 4. und 6. Arm von Hand bewegen.

Option : Bremsen an allen Achsen

Wenn die elektromagnetische Bremse greift (wie z. B. im Not-Aus-Zustand), kénnen
Sie keinen Arm von Hand bewegen.

Es gibt zwei Méglichkeiten, die elektromagnetische Bremse zu [6sen. Wahlen Sie eine der
beiden M &glichkeiten und bewegen Sie die Arme dann von Hand.

15.1 DenArm mit Hilfe der Bremsfreigabeeinheit bewegen
Wenden Sie diese M&glichkeit an, wenn Sie den Manipulator entpacken oder wenn
die Steuerung noch nicht gestartet ist.

1.5.2 DenArm mit Hilfe der Software bewegen
Wenden Sie diese Mdglichkeit an, wenn Sie die Software einsetzen kdnnen.

Armbewegung

Sockel

8 C3 Rev. 3



Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.5.1 Den Arm mit Hilfe der Bremsfreigabeeinheit bewegen

Fur die Manipulatoren der C3-Serieist eine optionale Bremsfreigabeeinheit erhéltlich.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Einrichten und Betrieb: 6 Optionen.

11.5.2 Den Arm mit Hilfe der Software bewegen

m [ 6sen Sie unter normalen Umstanden nie mehrere Bremsen gleichzeitig.
Besondere Vorsicht ist geboten, wenn es notwendig ist, zwei oder mehr Bremsen
gleichzeitig zu I6sen. Das gleichzeitige Lésen von zwei oder mehr Bremsen kann
zu Quetschungen von Handen und Fingern und/oder schweren Schaden oder
Fehlfunktionen am Manipulatorsystem fiihren, da sich die Arme des Manipulators
in unerwartete Richtungen bewegen kénnen.

m Passen Sie auf, dass der Arm nicht herunter fallt, wenn Sie die Bremse |6sen.
Wenn die Bremse gel6st wird, fallt der Arm des Manipulators durch sein
& Eigengewicht nach unten.
Der Arm konnte beim Herunterfallen Ihre Hande oder Finger quetschen und/oder
VORSICHT es kann durch das Herunterfallen des Arms Equipment beschadigt werden bzw.
Fehlfunktionen des Manipulators verursacht werden.

m Stellen Sie, bevor Sie die Bremse l0sen, sicher, dass ein Not-Aus-Taster in lhrer
Reichweite ist, den Sie im Falle eines Notfalls sofort driicken kdnnen. Wenn kein
Not-Aus-Taster in Ihrer Reichweite ist, konnen Sie das Fallen des Arms aufgrund
einer Fehlfunktion nicht rechtzeitig aufhalten. Wenn der Arm nach unten fallt,
kann dies zu Schaden an den Geraten und/oder Stérungen des Manipulators
fuhren.

Fihren Sie nach Freigabe des Not-Aus-Tasters die folgenden Befehle aus.
RC+ [Befehlseingabefenster] EPSON RC+ 5.0 (RC180) / EPSON RC+ 6.0 (RC620)
>Reset
>Brake Off,[die Nummer (1 bis 6) desArms, dessen Bremse gel6st werden soll]

Fihren Sie den folgenden Befehl aus, um die Bremse wieder zu aktivieren.
>Brake On, [die Nummer (1 bis 6) desArms, dessen Bremse aktiviert werden soll]
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheit

1.6 Vorsichtsmalinahmen fur den Betrieb im Status ,Eingeschrankt

(Low Power)”

In der Betriebsart , Eingeschrankt (Low Power)” arbeitet der Manipulator bei niedriger
Geschwindigkeit und niedrigem Drehmoment. Unter bestimmten Umstanden wird jedoch
ein verhdtnismalRig grofles Drehmoment erzeugt, damit der Manipulator sein
Eigengewicht tragen kann. Das maximae Drehmoment einer jeden Achse in der
Betriebsart , Eingeschrankt (Low Power)” ist in der folgenden Tabelle aufgefiihrt.

Auch in der Betriebsart , Eingeschrankt (Low Power)” ist Vorsicht geboten, da en
verhdtnismaldig hohes Achsdrehmoment erzeugt werden kann. Passen Sie auf, dass Sie
Ihre Hande oder Finger wahrend des Betriebs nicht quetschen. Es ist auch mdglich, dass
der Manipulator mit Peripheriegeréten kollidiert und so Geréteschédden oder Fehlfunktion
des Manipulators verursacht werden.

Max. Achsdrehmoment in der Betriebsart ,Eingeschrankt (Low Power)“ [Einheit: Nm]
Achse 1 2. 3. 4, 5. 6.

Achsdrehmoment| 102,28 102,28 33,51 10,31 10,31 7,98

m Bedienen Sie den Manipulator auch in der Betriebsart ,Eingeschrankt (Low
Power)“ mit Vorsicht. Es kann ein verhaltnismaRig hohes Achsdrehmoment
A erzeugt werden. Das verhadltnismaRig grofle Drehmoment kann zu
Quetschungen von Handen oder Fingern fihren und/oder im Falle einer Kollision
VORSICHT mit Peripheriegeraten Gerateschaden bzw. Fehlfunktion des Manipulators
verursachen.
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1.7 Beschriftungen am Manipulator

Die folgenden Aufkleber sind an den Stellen des Manipulators angebracht, an denen

besondere Gefahr besteht.

Befolgen Sie die Beschreibungen und Warnungen auf den Aufklebern, um den
Manipulator sicher zu betreiben und zu warten.
Reif3en Sie die Aufkleber nicht ab, beschadigen oder entfernen Sie die Aufkleber nicht.
Seien Sie aul3erst 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 (1 2) (3)
WAARNING A\ WaARNING
- Take measures to prevent the AWAH NING
HINWEIS: manipulator from faling and dropping @l |When moving,
Label before removing base mounting bolts. n gimcaasg; death,

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

»  Follow the instruction manual during

liting / transportation.

- Am weight may cause arm to fall after

release of brakes.

or serious injury.
Do not enter
work envelope.

Position der Aufkleber

Ol %

@)

Vorderseite

C3Rev.3
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(1
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

2. Spezifikationen
2.1 Eigenschaften der Manipulatoren

Geschwindigkeit und Prazision

Die Produktivitdt wird durch das optimale Verhidltnis von Geschwindigkeit und

Prézision erhoht.
Durchschnittliche Taktrate (300 mm) 0,39 Sekunden (Speed 100 / Accel 100)
0,37 Sekunden (Speed 120 / Accel 120)

Wiederholgenauigkeit + 0,02 mm

Schlankes Gehdusedesign
Effiziente Nutzung des Arbeitsraums
Das Manipulatorvolumen nimmt nur 1/44 des Arbeitsbereichs ein.
Kleiner Ellenbogen (3. Achse) — Hilfte des aktuellen Modells.
Geringere Beeintrachtigung von Peripheriegerdten, Wianden und Decke erlaubt

kompaktere Installation.

Bewegliches Handgelenk
Fliissige Bewegungen und die Moglichkeit, in vielen verschiedenen Winkeln zu
arbeiten durch kompaktes Handgelenk (5. Achse) mit groBem Arbeitsbereich.
Minimale Beeintrachtigung der Umgebung verbessert die Moglichkeiten des

Greiferdesigns.
2.2 Modellnummer
C3-A600SR

Typ
O |: Tischplattenmontage
W |: Wandmontage
R |: Deckenmontage
A |: Geneigte Montage

Umgebung
S |: Standard-Modell

C |: Reinraum-Modell

Bremse
0 |: Standard : Bremsen an der 2., 3. und 5. Achse
1 |: Option: Bremsen an allen Achsen

Armlange
: 600 mm

HINWEIS
(&=  Beiden Manipulatoren zur Wandmontage und zur geneigten Montage sind alle Achsen mit

Bremsen ausgestattet.
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2.3 Bauteilenamen und Arbeitsbereiche aller Arme

LED-Lampe
Oberer Arm (3. bis 6. Arm) / Diese Lampe leuchtet, wenn
AN die Motoren EINgeschaltet
~ 4. Arm Nsind.

3. Arm

Achsbewegung 2. Achse
1. Achse: Der gesamte Manipulator rofiert. 1. Arm
2. Achse: Der untere Arm schwenkt. (unterer
Arm) 9
3. Achse: Der obere Arm schwenkt. ‘
. , / |
4. Achse: Das Handgelenk rotiert. 1. Achse / ‘
5. Achse: Das Handgelenk schwenkt. /
Sockel ‘
6. Achse: Das Handgelenk dreht sich. e T .;'{}_L\

Anwenderanschlussverkabelung
(9-poliger D-Sub-Anschluss)

weild Schnellkupplung fiir
Pneumatikschlauch mit 24 mm

Standard-Modell / Reinraummodell

Signalkabel  Stromkabel Abdeckung Abluft-Ausgang
Pneumatikschlauch mit 28 mm

MT-Aufkleber, \[E_o o
(nur fir Kunden- -CE-Kenn-

spezifikation) / zeichen
UL-Aufkleber: DE/

| —

Signatur-Aufkleber I
(Seriennummer des Manipulators)
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2.4 AuRenabmessungen
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2.5 Standard Arbeitsbereich

[Einheit: mm]

Draufsicht

1.Achse L
0-Pulse-Position | | | A4 E

Punkt P*

Arbeitsbereich Punkt P*

Vorderansicht Seitenansicht
4., 6. Achse 2. Achse
0-Pulse-Position 0-Pulse-Position
. . 65 250 4765
J4: 200 J4 1 +200 } "
- _ | ~
\ Punkt P*
J6:-360°  jpebmnJ6:+360 ° 3., 5. Achse
0-Pulse-Position
(@]
) &
| — = o o
il 3 S
2 0 K | \_ '50
w0 o
-
A
<r
©

Arbeitsbereich Punkt P*

* Punkt P : Schnittpunkt der Drehzentren der 4., 5. und 6. Achse

*1 : 1. Achse ohne mechanischen Stopper (£180 Grad)

*2 : Punkt P von oben mit nach unten geneigter 3. Achse —51 Grad
(Zentrum der 1. Achse — Zentrum von Punkt P)

*3 : Punkt P von oben mit nach oben geneigter 3. Achse +225 Grad
(Zentrum der 1. Achse — Zentrum von Punkt P)

*4 : Punkt P von der Seite mit nach unten geneigter 3. Achse 51 Grad
(Zentrum der 2. Achse — Zentrum von Punkt P)

*5 : Punkt P von der Seite mit nach oben geneigter 3. Achse 225 Grad
(Zentrum der 2. Achse — Zentrum von Punkt P)

Achten Sie bei der Bedienung des Manipulators auf die Stellung der Basisarme
(1., 2. und 3. Arm). Der 5. Arm hat unabhangig von der Armstellung bei seiner
& Bewegung einen konstanten Winkel. Abhangig von der Stellung der Basisarme
kann es zur Kollision zwischen Handgelenk und Manipulator kommen. Eine
VORSICHT solche Kollision kann zu Schaden an den Geraten und/oder Stérungen des
Manipulators fiihren.
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2.6 Spezifikationen

2.6.1 Spezifikationstabelle

Parameter Spezifikation
Modellnummer C3
Art der Montage Tischplattenmoptage, Deckenmontage Wandmontage
Geneigte Montage
_?ewicht (da_s Gewicht der Kabel und 27 kg (59,5 Ib)
ransportvorrichtungen ausgenommen)
Antriebsmethode Alle Achsen AC Servomotor
1. Achse 450 Grad/s
2. Achse 450 Grad/s
o .. | 3. Achse 514 Grad/s
Max. Geschwindigkeit *1 4 Achse 553 Grad/s
5. Achse 553 Grad/s
6. Achse 720 Grad/s
Wiederholgenauigkeit 1.~ 6. Achse + 0,02 mm
+ 170 Grad
1. Achse (x 180 Grad ohne mechanischen + 30 Grad
Stopper)
, ) 2. Achse — 160 Grad ~ + 65 Grad
Max. Arbeitsbereich 3. Achse 51 Grad ~ + 225 Grad
4. Achse + 200 Grad
5. Achse + 135 Grad
6. Achse + 360 Grad
+4951609
1. Achse (£ 5242880 ohne mechanischen Stopper) 873814
— 4660338
N 2 Achse + 1893263
ax. Pulsebereic — 1299798
3. Achse + 5734400
4. Achse + 4700057
5. Achse + 3217222
6. Achse + 6553600
1. Achse 0,00000429 Grad/Pulse
2. Achse 0,00000429 Grad/Pulse
Auflésung 3. Achse 0,00000490 Grad/Pulse
4. Achse 0,00000531 Grad/Pulse
5. Achse 0,00000524 Grad/Pulse
6. Achse 0,00000686 Grad/Pulse
1. Achse 400 W
2. Achse 400 W
. 3. Achse 150 W
Motorleistungsaufnahme 4 Achse SOW
5. Achse 50 W
6. Achse S50 W
Nennwert 1 kg
Nutzlast Max 3kg
) 5 kg mit nach unten gerichtetem Arm
4. Achse 4.41 N'm (0.45 kgf-m)
Zulassiges Moment 5. Achse 4.41 N'm (0.45 kgf'm)
6. Achse 2.94 N-m (0.3 kgf'm)
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Parameter Spezifikation

Zulssiges 4. Achse 0,15 kg'mz
Tragheitsmoment |(GD%/4) 3 | 2-Achse 0,15 kg'm

6. Achse 0,1 kg'm
Anwenderverkabelung elektrisch 9-adrig (D-Sub)

4 Pneumatikschlduche,
Anwenderanschliisse Pneumatik Zulissiger Druck: 0,59Mpa
(6kgf/cm?) (89 psi)

Umgebungstemperatur 5~40°C
Umgebungsbedingungen ° | relative Luftfeuchtigkeit 20 ~ 80 % (nicht kondensierend)

Vibrationen 4,9 m-s” (0,5 G) oder weniger
Aquivalenter A-gewichteter Dauerschalldruckpegel ° Lacq =76 dB (A) oder darunter

Standard-Modell

Umgebung Reinraum-Modell 7 und ESD
Verwendbare Steuerungen RC180, RC620
SPEED 5 (100)
ACCEL 5,5(120, 120)
SPEEDS 50 (2000)
Standardwerte[/(max. Einstellwerte) | ACCELS 200 (25000)

10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000

Sicherheitsstandard

FINE (65535, 65535, 65535, 65535, 65535, 65535)
WEIGHT 1,0
erfiillt ANSI/RIA R15.06
CE-konform

C3Rev.3

*1
*2

*3

*4

*5

*6

Bei PTP-Steuerung

Wenn die Last iiber 3 kg und bis zu 5 kg betrégt, finden Sie Informationen im Kapitel
» Begrenzung der Nutzast Uber 3 kg (Uber 3 kg und bis zu 5 kg)* unter Einrichten und
Betrieb: 4.3.1 Einstellen von WEIGHT (Gewicht).

Wenn der Massenschwerpunkt in der Mitte jedes Arms liegt. Wenn der
Massenschwerpunkt nicht im Mittelpunkt jedes Arms liegt, stellen Sie iiber den
INERTIA-Befehl die GroBe der Exzentrizitét ein.

Niahere Informationen zu den Anwenderanschliissen fiir die Pneumatik finden Sie im
Kapitel Einrichten und Betrieb: 3.6 Anwenderkabel und Pneumatikschlauche.

Nahere Informationen zu den Umgebungsbedingungen finden Sie im Kapitel Einrichten
und Betrieb: 3.1 Umgebungsbedingungen.

Die Voraussetzungen des Manipulators zur Messung lauten wie folgt:

Betriebsbedingungen: Unter Nennlast, simultane Bewegung aller 6 Arme, maximale
Geschwindigkeit, maximale Beschleunigung und 50 %
Leistung.

Messpunkt: 1000 mm von der Riickseite des Manipulators entfernt

17
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2.6.2 Option

18

*7: Das Abluftsystem im Reinraum-Modell-Manipulator saugt Luft aus dem Sockelinneren

und dem Inneren der Armabdeckung.

Ein Riss oder eine andere Offnung im Grundgerit kann den Verlust des negativen
Luftdrucks im duBleren Teil des Armes verursachen, was zu einem erhohten Staubaustritt
fithren kann.

Entfernen Sie nicht die Wartungsabdeckung auf der Vorderseite des Sockels.

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

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

Reinheitsgrad ~ : ISO-Klasse 3 (ISO14644-1)

Nach friiheren Normen:  Reinheitsklasse: 10 bzw. deren
Entsprechung
Staubmenge (Durchmesser 0,1 pum
oder groBer) in 28317 cm’ (1 cft)
Probeluft um den Mittelpunkt des
Arbeitsbereiches herum: 10 Partikel
oder weniger.)

Abluftsystem : Pneumatikschnellkupplung fiir Pneumatikschlauch mit o 8 mm
Siehe Kapitel Einrichten und Betrieb: 3.6 Anwenderkabel und
Pneumatikschl&uche.

60 L/min Vakuum

Abluftschlauch  : Polyurethan-Schlauch
AuBendurchmesser: @ 8 mm (Innendurchmesser: @ 5 bis 6 mm)

Folgende Optionen sind fiir die C3-Serie erhiltlich. Nihere Informationen zu den
Optionen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 6 Optionen.

Bremsfreigabeeinheit
Kamerabefestigungsplatte
PS-kompatible Platte
Winkelhalterungen fiir die Sockelseite
Halterungen fiir die Sockelseite
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2.7 Einstellen des Modells

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

/N

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

VORSICHT
verursachen.
HINWEIS  Wenn ein MT-Aufkleber auf der Seite eines Manipulators angebracht ist, verfiigt dieser
& Manipulator iiber kundenspezifische Besonderheiten. Wenn der Manipulator iiber
kundenspezifische Besonderheiten verfiigt, kann das Verfahren zur Einstellung des
Modells von der folgenden Beschreibung abweichen. Bitte wenden Sie sich mit der
Nummer auf dem MT-Aufkleber an uns.
Das Verfahren zur Einstellung des Manipulator-Modells héngt von der verwendeten
Software ab.
Siehe Kapitel Roboterkonfiguration im EPSON RC+ Benutzerhandbuch.
C3Rev.3 19
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3. Umgebung und Installation

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

3.1 Umgebungsbedingungen

Eine geeignete Umgebung ist erforderlich, damit das Robotersystem richtig und sicher

funktioniert. Installieren Sie das Robotersystem in einer Umgebung, die folgende
Bedingungen erfiillt:

Parameter Bedingungen

Umgebungstemperatur* 5°C~40°C
relative Luftfeuchtigkeit 20 % ~ 80 % (nicht kondensierend)

Rauschen des ersten 2 kV oder weniger (Kabel der Stromversorgung)
Transienten 1 kV oder weniger (Signalkabel)

elektrostatische Storungen | 4 kV oder weniger

Umgebung - In Innenrdumen installieren.

- Halten Sie direktes Sonnenlicht fern.

- Halten Sie Staub, 0ligen Rauch, Salzhaltiges,
Metallpulver oder andere Fremdkdrper fern.

- Halten Sie entflammbare oder dtzende Fliissigkeiten und
Gase fern.

- Halten Sie Wasser fern.

- Vermeiden Sie Stofe oder Vibrationen.

- Halten Sie Quellen elektrostatischer Stérungen fern.

* Die angegebenen Umgebungstemperatur-Bedingungen gelten nur fir die
Manipulatoren. Informationen zur angeschlossenen Steuerung finden Sie im Handbuch
der Steuerung.

HINWEIS  Wenn Sie Manipulatoren in unangemessenen Umgebungen einsetzen mdchten, die nicht
die oben genannten Bedingungen erfiillen, setzen Sie sich bitte mit uns in Verbindung.

Transportieren und lagern Sie das Robotersystem in Umgebungen, die folgenden

Bedingungen erfiillen:
Parameter Bedingungen
Umgebungstemperatur 0~45°C
relative Luftfeuchtigkeit 20~ 80 %
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3.2 Auspacken, Transport und Standortwechsel

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.

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

® Nur autorisiertes Personal darf einen hangenden Transport durchflihren und
einen Kran oder Gabelstapler bedienen. Das Ausflihren dieser Tatigkeiten durch
nicht autorisiertes Personal ist extrem gefahrlich und kann zu schweren
Verletzungen und/oder schweren Schaden an Geraten des Robotersystems
{ j 5 fuhren.

WARNUNG | ® 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 Schaden an Geraten des
Robotersystems fiihren, da der Manipulator umfallen kann.

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

B Es sind mindestens 2 Personen
erforderlich, um den Manipulator zu
tragen. Befestigen Sie den Manipulator

dabei an der Liefervorrichtung oder anipulatorgewicht
/ i 5 stutzen Sie ihn mit den Handen ab. - 27kg (59,5 1b.)
VORSICHT Fassen Sie nicht unter den Sockel -
(Rastermarkierung in der Abbildung). Es EE
ist extrem gefahrlich, unter den Sockel zu == Uﬁ'tteerf; eSiti: gi:}s
fassen, da Sie dabei Ihre Hande oder Sockels NICHT
Finger quetschen kdnnen. von Hand.

® VVermeiden Sie wahrend des Transports des Manipulators starke Vibrationen oder
Erschitterungen. Starke Vibrationen oder Erschitterungen kénnen zu Schaden
an den Geraten und/oder Stérungen des Manipulators flhren.

Vermeiden Sie duflere Krafteinwirkung auf die Arme und Motoren des Manipulators
wihrend des Entpackens oder Umsetzens.

Wenn Sie den Manipulator iiber eine lange Strecke transportieren, befestigen Sie ihn an

der Liefervorrichtung, so dass der Manipulator nicht herunterfallen kann. Wenn nétig,
verpacken Sie den Manipulator genauso, wie er geliefert wurde.
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22

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

Wenn der Manipulator nach einer langen Lagerungszeit wieder fiir das Robotersystem in
Betrieb genommen wird, filhren Sie zunéchst einen Testlauf durch, um einen
einwandfreien Betrieb sicherzustellen. AnschlieBend konnen Sie den Manipulator
uneingeschrinkt in Betrieb nehmen.
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Standortwechsel
Folgen Sie den unten beschriebenen Prozeduren, wenn Sie den Standort des Manipulators

wechseln.

(1) Schalten Sie die Spannungsversorgung fiir alle Gerdte aus und ziehen Sie die Kabel

heraus.
HINWEIS Entfernen Sie die mechanischen Stopper, sofern Sie diese zur Begrenzung des
& Arbeitsbereichs verwenden.

Néhere Informationen zum Arbeitsbereich finden Sie im Kapitel Einrichten und
Betrieb: 5.2 Arbeitsbereich-Einstellung durch mechanische Stopper.

(2) Schrauben Sie die Ankerschraube heraus.
Entfernen Sie den Manipulator dann vom Basistisch.

(3) Positionieren Sie den Manipulator wie in der
Abbildung dargestellt. Befestigen Sie den
Manipulator dann an der Liefervorrichtung oder

tragen Sie den Manipulator mit mindestens

Manipulatorgewicht
:27kg(59,51b.)

2 Personen.

Empfehlung: 2. Achse +65 Grad
3. Achse —51 Grad
Fassen Sie nicht unter den Sockel
(Rastermarkierung in der Abbildung). Es ist

iz

Halten Sie die

. Unterseite des
extrem gefahrlich, unter den Sockel zu fassen, da Sockels NICHT
Sie dabei Ihre Hénde oder Finger quetschen von Hand.

konnen.

Transportdsen verwenden

Priifen Sie, ob die Transportdsen sicher befestigt sind, bevor Sie den Manipulator daran
aufhéngen.

Entfernen Sie die Transportdsen nach dem Transport und bewahren Sie diese fiir einen
spéteren Transport auf.

Das Gewicht des Manipulators betrédgt ca. 27 kg (59,5 1b). Die Transportdsen und die Seile
miissen ausreichend Tragfahigkeit besitzen, um das Gewicht zu tragen.

5 <

B g

8Grad £

oder S

Locher fiir weniger 8

Transportdsen 35Grad £ 2
2-M6 Tiefe 12,5 E
!ﬁg N
\
ro \

Verwenden Sie ein
4 Seil von mindes- .
] tens 1000 mm Lange, ™
E¥ um eine Beriihrung

F— @ mitdem Manipulator

zu vermeiden.

=
=y

C3 Rev. 3 23



Einrichten und Betrieb 3. Umgebung und Installation

24

Wenn Sie die Transportdsen verwenden, um den Manipulator anzuheben, achten Sie
darauf, dass Sie zwei Seile verwenden, die mindestens 1000 mm lang sind, um eine
Beriihrung mit der seitlichen Abdeckung des 4. Arms zu verhindern.

Beachten Sie, dass der Manipulator in Schwingung geraten kann, wenn Sie ihn anheben —
auch wenn das Seil die richtige Lénge hat. Gehen Sie sorgfiltig vor.

Gehen Sie besonders vorsichtig vor, wenn Sie ein Seil verwenden, das 240 mm oder
langer ist, da das Seil leicht die seitliche Abdeckung des 4. Arms beriihren und den
Manipulator beschadigen kann.

C3 Rev. 3
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3.3 Montageabmessungen

Montage-Bereich

Bitte beachten Sie, dass Sie aufler dem Platz fiir die Montage des Manipulators, der
Steuerung und der Peripheriegerite auch folgenden Platz beriicksichtigen.

Platz zum Teachen von Punkten
Platz fiir Wartung und Inspektionen
Platz fiir Kabel

HINWEIS  Der Mindestbiegeradius des Motorkabels betragt 90 mm. Wenn Sie das Kabel anschlieflen,
& halten Sie ausreichend Abstand zu Hindernissen. Lassen Sie zusétzlich ausreichend Platz
fiir andere Kabel, so dass diese nicht gewaltsam gebogen werden.

Montageabmessungen [Einheit: mm]
i 4
|
|
‘ U{:Z-M4 Tiefe 7
o6H7 Tiefe 5 } i Q
2-M8 Tiefe 16 :
=
8ly | Pt
o S \ n 5|5
H oy ! EF
B o \ 4‘
i —+
© | 00| Platz fir Kabel
90
199.5
180 109.5
150
151145 15
6+8.012 "

150
180

== TGPl
¢6H7%§‘—J 4611 2

(Referenz-Durchgangsbohrung) 75 (Montagebohrung)

I+
o
o)
a
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3.4 Installation

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

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

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

A Werkstiick mit einer Wand oder Schutzabschrankung kollidieren kann.

m 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 gefahrlich und kann
ernste korperliche Verletzungen und/oder schwere Schaden am Robotersystem
zur Folge haben, da der Manipulator umfallen kann.

WARNUNG

m Uberpriifen Sie vor Montage und Betrieb des Manipulators, dass alle
Manipulatorteile vorhanden und in einwandfreiem Zustand sind. Fehlende oder
defekte Teile kdbnnen eine Fehlfunktion des Manipulators zur Folge haben. Eine
Fehlfunktion des Manipulators ist extrem gefahrlich und kann zu schweren
Verletzungen und/oder schweren Schaden an Geraten des Robotersystems
fuhren.

Befestigungsschraube

Der Manipulator-Sockel hat 4 Befestigungslocher. Verwenden Sie
MS8-Befestigungsschrauben entsprechend der Kraft, ISO898-1 Festigkeitsklasse: 12,9.
Die  Abmessungen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb:
3.3. Montageabmessungen.

Basistisch

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

Der Basistisch muss nicht nur in der Lage sein, das Gewicht des Manipulators zu tragen,
er muss auch in der Lage sein, den dynamischen Bewegungen des Manipulators
standzuhalten, wenn dieser mit maximaler Beschleunigung arbeitet. Stellen Sie sicher,
dass der Basistisch ausreichend stabil ist, indem Sie verstirkende Materialien wie
Querstreben anbringen.
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HINWEIS

C3Rev.3

&

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

Max. horizontales Drehmoment : 500 Nm
Max. horizontale Reaktionskraft : 800 N
Max. vertikales Drehmoment : 600 Nm
Max. vertikale Reaktionskraft ~ : 2500 N
Die Platte fiir die Manipulator-Montagefldche sollte etwa 30 mm stark oder stéirker sein

und aus Stahl bestehen, um die Vibrationen zu reduzieren. Die Oberflichenrauheit der
Stahlplatte sollte hochstens 25 pm betragen.

Der Basistisch muss am Boden befestigt werden, um zu verhindern, dass er sich bewegt.
Der Manipulator muss horizontal installiert werden.

Wenn Sie einen Nivellierer verwenden, um die Hohe des Basistisches einzustellen,

verwenden Sie eine Schraube mit einem Durchmesser von mindestens M16.

Anschluss
Beachten Sie die folgenden Abbildungen, wenn Sie die Kabel durch die Bohrungen
fithren.

[Einheit: mm]

47
. %&} | - 53
95| i | RS T 5
S
R \\\gﬁ Stromkabel- Signalkabel-
~ anschluss anschluss
M/C-Kabel

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

Fir Umgebungsbedingungen beziiglich des Platzes, wenn Sie die Steuerung auf den
Basistisch stellen, lesen Sie das Steuerungshandbuch.

Reinraum-Modell-Manipulator
Installieren Sie das Reinraum-Modell wie im Folgenden beschrieben.

(1) Entpacken Sie den Manipulator auBBerhalb des Reinraums.

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

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

(4) Tragen Sie den Manipulator in den Reinraum.
(5) Befestigen Sie den Manipulator auf dem Basistisch.

(6) SchlieBen Sie einen Abluftschlauch am Abluftausgang an.
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3.5 Anschluss der Kabel

/A\

WARNUNG

m Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die damit

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

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

SchlieRen 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 Ausflihren von Arbeiten jeder Art bei
angeschlossenem Netzanschlusskabel ist extrem gefahrlich und kann zu einem
elektrischen Schlag und/oder zur Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

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

Schalten Sie vor dem Verdrahten die Steuerung und damit zusammenhangende
Gerate AUS, und stellen Sie ein Warnschild auf (z.B. NICHT EINSCHALTEN).
Eine Verdrahtung bei EINgeschalteter Spannung ist extrem gefahrlich und kann
zu einem elektrischen Schlag und/oder zur Fehlfunktion des Robotersystems
fuhren.

/N

VORSICHT

Wenn Sie den Manipulator und die Steuerung verbinden, vergewissern Sie sich,
dass die Seriennummern auf jedem Gerat zusammenpassen. Eine
unsachgemafe Verbindung zwischen der Steuerung und dem Manipulator kann
nicht nur zu einer fehlerhaften Funktion des Robotersystems sondern auch zu
Sicherheitsproblemen fiihren. Die Anschlussmethode variiert entsprechend der
verwendeten Software. Nahere Informationen zum Anschluss finden Sie im
Steuerungshandbuch.

Die Verdrahtung sollte ausschlieBlich von autorisiertem und zertifiziertem
Personal durchgeflihrt werden. Eine Verdrahtung durch nicht autorisiertes oder
nicht zertifiziertes Personal kann zu Personenschaden und/oder zu Fehlfunktion
des Robotersystems flihren.
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Reinraum-Modell-Manipulator
Fiir das Reinraum-Modell ist ein Abluftsystem erforderlich. Fiir Details, lesen Sie

Einrichten und Betrieb: 2.6 Spezfikationen.

Verbinden
SchlieBen Sie den Stromanschluss und den Signalanschluss der M/C-Kabel an die

Steuerung an.

M/C-Signalkabel
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3.6 Anwenderkabel und Pneumatikschlauche

j m Die Verdrahtung sollte ausschlieBlich von autorisiertem und zertifiziertem

Personal durchgefuhrt werden. Eine Verdrahtung durch nicht autorisiertes oder
nicht zertifiziertes Personal kann zu Personenschaden und/oder zu Fehlfunktion
VORSICHT des Robotersystems fiihren.

Anwenderkabel und Pneumatikschlduche sind im Kabelbaum enthalten.

Elektrokabel
Nennspannung Zugfgfﬁer Adernanzahl gfé?;r;?wlr?i:t AuRendurchmesser | Anmerkung
AC/DC30V 1A 9 0,211 mm’ ¢83+03mm |abgeschirmt
Hersteller Standard
Geeigneter JAE | DE-9PF-N (Lotanschluss)
9 Pin Anschluss
Gehduse JAE |DE-C8-J9-F2-1R %\?; nifz%uls\ls ) Befestigungsschraube:

Anschliisse mit derselben Nummer, angegeben auf den Steckern an beiden Enden der
Kabel, sind miteinander verbunden.

Pneumatikschlauche

Max. verwendbarer pneumatischer . N AuRendurchmesser x
Pneumatikschlauche
Druck Innendurchmesser
0,59 MPa (6 kgf/cm®: 86 psi) 4 64 mmxe2,5mm

Schlauchanschliisse mit derselben Nummer, die in Detail A und B abgebildet sind, sind
miteinander verbunden.

Anwenderanschlussve rkabelung
(9-poliger D-Sub-Anschluss)

Detail ,B*

Nr.1 Nr.2 Nr.3 Nr.4
Anwend eranschlussverkabelung

Detail ,A* / -)( (9-poliger D-Sub-Anschluss)
fe g
©

Nr.1: weily
Nr.2: weily Schnellkupplung

Ur Pneumatik-
Nr.3: schwarz | schlauch mit
. Nr.4 : schwar; o4 mm

Standard-Modell: Abdeckung
Reinraum-Model: Abluft-Ausgang
fur Pneumatikschlauch mit
@8mm)

Wir liefern den Teil, der an der Position befestigt werden kann, die in ,,Detail
B gekennzeichnet ist.
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Schnellkupplungssatz (Vierersatz: M5 — g 4 mm Schnellkupplungen fir Schlduche)

N —~ ®

abgewinkelt
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3.7 Grundausrichtung Uberprifen

32

Nachdem Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Riemen usw.) ausgetauscht wurden,
muss der Manipulator kalibriert werden, da die in jedem Motor gespeicherte
Ursprungsposition von der entsprechenden in der Steuerung gespeicherten
Ursprungsposition abweicht.

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

Werksseitig ist die folgende Grundausrichtung als Ursprung konfiguriert.

Nachdem alle Einstellungen vorgenommen wurden, fithren Sie eine Riickfahrt zum
Ursprung durch, um sicherzustellen, dass sich der Manipulator in die richtige
Grundausrichtung bewegt.

Damit sich der Manipulator an den Ursprung zuriickbewegt, wihlen Sie
[Tools]-[Robotermanager]-[ Schaltpult] aus und klicken Sie auf die Schaltfliche <Home>.

Wenn der Manipulator nach der Riickfahrt zum Ursprung nicht die Grundausrichtung
annimmt (siche unten), finden Sie im Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung Informationen
dazu, wie Sie den Manipulator kalibrieren kdnnen.

Grundausrichtung
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4.1 Anbringen eines Greifers

4. Greifer

Konstruieren Sie fur Thren Manipulator einen Greifer, der am 6. Arm angebracht werden
kann. Bevor Sie einen Greifer am Ende des 6. Arms anbringen, befolgen Sie die folgenden
Richtlinien.

AN

VORSICHT

Wenn Sie einen Greifer verwenden, der mit einer Greiferzange oder einer
Spannvorrichtung ausgestattet ist, schlieBen Sie Leitungen und/oder
Pneumatikschlduche richtig an, so dass die Greiferzange das Werkstlick nicht
loslasst, wenn der Strom des Robotersystems AUSgeschaltet wird.
Unsachgemales Anschlieen der Kabel und/oder Pneumatikschlauche kann das
Robotersystem und/oder das Werkstlick beschadigen, weil das Werkstlick
losgelassen wird, wenn der Not-Aus-Taster gedrickt wird.

Die E/A-Ausgange sind bei Herstellung so konfiguriert worden, dass sie
automatisch durch Stromunterbrechung, Not-Aus-Taster oder die anderen
Sicherheitseigenschaften des Robotersystems ausschalten (0).

C3Rev.3

Handgelenk-Flansch
45Grad

012H7 Tiefe 2,5 5 |Toleranz in diesem Bereich

4-M4 Tiefe 5 (» BOHT)
90 Grad %lf R | — L
S |
& I
sl |
d I
H M4 Tiefe 4,5 \
wn
~ Detail A" @5H7 Tiefe 4,5
6. Arm

Befestigen Sie einen Greifer am Ende des 6. Arms mit M4-Schrauben.

Layouts

Wenn Sie den Manipulator mit einem Greifer betreiben, kann der Greifer den Manipulator
aufgrund des AufRendurchmessers des Greifers, der GrofRe des Werkstiickes oder der
Position der Arme behindern. Wenn Sie lhren Systemaufbau entwerfen, beachten Sie den
Storbereich des Greifers.

Standard-Spezifikation (Bremsen an der 2., 3. und 5. Achse)

Wenn der Greifer angebracht wurde, kann sich die 6. Achse durch das Gewicht der Hand
oder durch Tragheit in die Not-Aus-Haltung drehen. Der Greifer kann abhangig vom
Durchmesser des Greifers, der Teilegrof3e und der Armposition das Manipulatorgehduse
bertihren. Achten Sie bei der Anordnung des Systems auf den Kollisionsbereichs des
Greifers.

Kompatibilitat mit der PS-Serie
Zur Installation des Greifers der PS-Serie an einen Manipulator der C3-Serie ist die
optionale PS-kompatible Platte erhéltlich. Nahere Informationen zu der Option finden
Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 6 Optionen.
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4.2 Kamera und Ventile anbringen

Fur die einfache Installation von Luftventilen sind der 3. und 5. Arm mit Montageflachen

ausgestattet.
2 44 Tiefe 7
29
4-M4 Tiefe 5 81 L 0
Jy i 1 0 -
<ol o P[0t SV || .
/3R gHz&zh@wk i e —q'—+‘ — e 1]
/ & S Hoy =
O,
Montageflache,, | | \_2 m4Tiefe 10, Jgo
27 ) Platz fiir Kabel
Montageflache

Drehze ntrum o
des oberen Arms

641.5

320

b

54>

[Einheit: mm)]

Wenn die Last Uber 3 kg betragt, finden Sie Informationen im Kapitel ,, Begrenzung der
Nutzast Uber 3 kg (Uber 3 kg und bis zu 5 kg)* unter Einrichten und Betrieb: 4.3.1
Einstellen von WEIGHT (Gewicht).

Um die Kamera zu installieren, benétigen Sie die Kamerabefestigungspl atte.

Es ist eine optionale Kamerabefestigungsplatte erhédtlich. Nahere Informationen zu der
Option finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 6 Optionen.
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4.3 WEIGHT (Gewicht) und INERTIA (Tragheit) Einstellungen

C3Rev.3

Die WEIGHT- und INERTIA-Befehle dienen der Einstellung der Lastparameter fir den
Manipulator. Durch diese Einstellung wird die Manipulatorbewegung optimiert.

WEIGHT-Einstellung
Der WEIGHT-Befehl dient der Einstellung des Lastgewichts. Je gréf3er das Lastgewicht,
desto geringer wird die Geschwindigkeit und die Beschleunigung/Verzogerung der
M ani pul atorbewegung.

INERTIA-Einstellung

Der INERTIA-Befehl dient der Einstellung des Massentragheitsmoments und der
Lastexzentrizitdt. Je grofRer das Massentrdgheitsmoment ist, desto geringer werden
Beschleunigung und Verzégerung des 6. Arms. Je stérker die Exzentrizitdt zunimmt, desto
stérker werden Beschleunigung und Verzégerung der Mani pul atorbewegung reduziert.

Um eine optimale Manipulator-Leistung sicherzustellen, ist es wichtig zu Uberprifen, ob
die Last (Gewicht des Greifers und Werkstiicks) und das Massentrdgheitsmoment der Last
innerhalb der maximalen Nennwerte fiir den Manipulator liegen und dass der 6. Arm nicht
exzentrisch wird.

Wenn die Last oder das Massentragheitsmoment die Nennwerte Uberschreitet oder wenn
die Last exzentrisch wird, folgen Sie den Schritten unter 4.3.1 bzw. 4.3.2 unten, um die
Parameter einzustellen.

Durch das Einstellen der Parameter wird der Betrieb des Manipulators optimiert, die
Vibration reduziert, die Bewegungszeit verkirzt und die Kapazitdt fir grof3ere Lasten
verbessert. Zusétzlich wird durch das Einstellen der Parameter die anhaltende Vibration
reduziert, die erzeugt wird, wenn das Tragheitsmoment an Greifer und Werksttick grofier
ist.

Die zuléssige Last fir einen Manipulator der C3-Serie betragt 3 kg (5 kg*). Jedoch sollte,
da es sich um begrenzende Faktoren handelt, das Moment und das
Massentrdgheitsmoment ebenfalls berticksichtigt werden.

Wenn statt der Last eine andere Kraft auf den Manipulator wirkt, muss diese Kraft fir den
4., 5 und 6. Arm den Werten in der Tabelle ,Zuldssiges Moment und
M assentragheitsmoment fir Manipulatoren der C3-Serie” entsprechen.

*2 Wenn die Last des Manipulators Uber 3 kg und bis zu 5 kg betrégt, finden Sie
Informationen im Kapitel ,, Begrenzung der Nutzlast tiber 3 kg (Uber 3 kg und biszu
5kg)" unter Einrichten und Betrieb: 4.3.1 Einstellen von WEIGHT (Gewicht).
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Zulassiges Moment und Massentragheitsmoment flr Manipulatoren der

C3-Serie
Arm Zulassiges Moment ' GD?%4 erlaubtes Tragheitsmoment
4. 4,41 Nm (0,45 kgf m) 0,15 kg m?
5.2 4,41 Nm (0,45 kgf m) 0,15 kg m?
6. 2,94 Nm (0,3 kgf-m) 0,1 kg m?

*1 Gravitationseinheit

*2 Das zuldssige Moment und das zuléssige Massentrdgheitsmoment fur den 5. Arm
wurden fur den Abstand vom Drehzentrum des 5. Arms (a + 65 mm) errechnet. (Siehe
Abbildung ,, Kritischer Lastpunkt bei Manipulatoren der C3-Serie®).
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Kritischer Lastpunkt bei Manipulatoren der C3-Serie

Lastpunkt

a 65

Flansch b—=—_

5. Arm
Drehzentrum

\
\
1

6. Arm
Drehzentrum
(mm) 200
=

£ 150
N o

o E
Q<100
£ ©

= 7))

N O

- ©

C

& 50
[0}

Q

<

0
0

50 100 150
Abstand zum Flansch

[Einheit: mm]
_______ 1kg
- ——— 2kg
3kg
200 (mm)

Wenn anhand des zul&ssigen Moments und zuldssigen Massentrdgheitsmoments fir den
5. Arm der kritische Lastpunkt errechnet wird, stellt der errechnete Wert den Abstand vom
Drehzentrum des 5. Arms dar, und nicht etwa den Abstand vom Flansch. Um den genauen
kritischen Lastpunkt fir den 5. Arm zu erhalten, miissen deshalb vom errechneten Abstand
vom Drehzentrum des 5. Arms 65 (mm) abgezogen werden, wie das Beispiel unten zeigt.

Beispiel: Errechnen Sie den kritischen Lastpunkt fir den 5. Arm (c), wenn in der
Verlangerung des Drehzentrums des 6. Arms (b = 0) eine Last von 2,5 kg wirkt.

Zuléassiges Moment fur den 5. Arm (Nm) / Last (kg)
= Abstand vom Drehzentrum des 5. Arms (m)
4,41 (Nm) /9,8/2,5 (kg) = 0,18 — 0,18 (m) = 180 (mm)

¢ (mm) = Abstand vom Drehzentrum des 5. Arms (mm) — 65 (mm)
¢ =180 (mm) — 65 (mm) = 115 (mm)
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T=m(kg) x L (m) x g (m/s")

Moment
Ein Moment ist ein erforderliches Haltemoment, um der Gravitationskraft, die auf die Last

wirkt, entgegenzuwirken.

Konstruieren Sie den Greifer so, dass die Grofle der Exzentrizitét an der Stelle, an der die
Last angebracht ist, das zuldssige Moment nicht Gberschreitet.

Das maximale Drehmoment (T) wird mit der folgenden Formel berechnet.

m: Masse der Last (kg)
L: Grofie der Exzentrizitét der Last (m)
g: Erdbeschleunigung (m/s)

Drehzentrum der Achse

Maximale Exzentrizitdtswerte fiir Lasten
(Abstand zwischen dem Drehzentrum der Achse und dem Schwerpunkt der Last)

Achse|GEWICHT 1 kg|GEWICHT 2 kg|GEWICHT 3 kg
4. 200 mm 200 mm 150 mm
5. 200 mm 200 mm 150 mm
6. 200 mm 150 mm 100 mm

(Die Grof3e der Exzentrizitét darf maximal 200 mm betragen.)

4.3.1 Einstellen von WEIGHT (Gewicht)

AN

VORSICHT

m Stellen Sie das Gesamtgewicht von Greifer und Werkstlick auf maximal 3 kg ein.

Unter der Voraussetzung dass die Last am Manipulator maximal 3 kg betragt,
kann ein Manipulator der C3-Serie ohne Einschrankungen betrieben werden.
Wenn die Nutzlast des Manipulators Gber 3 kg und bis zu 5 kg betragt, finden Sie
Informationen im Kapitel ,,Begrenzung der Nutzlast tiber 3 kg (Uber 3 kg und bis
zu 5 kg)“ weiter unten in diesem Teil.

Stellen Sie die Weight-Parameter des WEIGHT-Befehls immer entsprechend der
Last ein. Das Einstellen eines Wertes, der kleiner ist als die tatsachliche Last,
kann Fehler, plotzliche StoRbewegungen und ungenliigende Funktion des
Manipulators verursachen und/oder die Lebensdauer der Teile/Mechanismen
verklrzen.

38

Die zuléssige Gewichtskapazitdt (Greifer und Werkstiick) fir Manipulatoren der C3-Serie

betragt 1 kg Nennlast und 3 (5) kg Maximallast*. Wenn die Last (Gewicht des Greifers

und Werkstickes) die Nennlast Uberschreitet, a@ndern Sie die Einstellung des

Weight-Parameters.

Nachdem die Einstellung des Weight-Parameters geandert wurde, wird die maximale

Beschleunigung/Verzégerung des Robotersystems entsprechend dem Weight-Parameter

automatisch eingestellt.

* Wenn die Nutzlast des Manipulators Uber 3 kg und bis zu 5 kg betrégt, finden Sie
Informationen im Kapitel ,, Begrenzung der Nutzlast tber 3 kg (Uiber 3 kg und bis zu
5kg)* weiter unten in diesem Tell.
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Vorgehen zum Einstellen der Weight-Parameter
Die Methode zum Einstellen der Weight-Parameter variiert abhangig von der verwendeten
Software.

EPSON RC+ 5.0 (RC180) / EPSON RC+ 6.0 (RC620)
RC+ _J Geben Sie einen Wert in das Textfeld [Weight] auf der [Weight]-Seite ([Toolg-
[Robotermanager]) ein.
Sie kdnnen den Weight-Befehl auch im [Befehl seingabefenster] ausfihren.

Last auf dem Manipulator
An den folgenden drei Stellen konnen Ventile oder andere Gerdte am Manipulator
befestigt werden.

Draufsicht
Last auf dem &aufleren
Ende des 6. Arms

—— o=

'\' = —
LI PLT

Montageflache 5. Arm

>
)

:
il

Montageflache 3. Arm

Details Montageflache

—= - ca. 35
L o 5>T2i 4-M4 Tiefe 7
“HEE =L
\
IS — —
L el o 0
4 I\ 2-M4 Tiefe 10 [‘\'ﬁ ©
27 g ‘ L?) o
| =
Montageflache 5. Arm Montageflache 3. Arm

[Einheit: mm]

Wenn Sie an den Montagefldchen des oberen Arms Peripheriegerdte montieren, rechnen
Sie das entsprechende Gewicht in ein aquivalentes Gewicht um, indem Sie davon
ausgehen, dass das Peripheriegerdt am Ende des 6. Arms angebracht ist. Addieren Sie dann
dieses aquivalente Gewicht zu der Last. Dies ergibt den Weight-Parameter.

C3 Rev. 3 39



Einrichten und Betrieb 4. Greifer

Berechnen Sie den Weight-Parameter mithilfe der untenstehenden Formel und geben Sie
den Wert ein.

Formel fir den Weight-Parameter
Weight-Parameter = M,, + W, + Wy,
My, : Last am aulReren Ende des 6. Arms (kg)
W, : Aquivalentes Gewicht der Montageflache des 3. Arms (kg)
W, : Aquivalentes Gewicht der Montageflache des 5. Arms (kg)

Wa=Ma (L)% (L)?
Wy =My (Lp)% (L)?

M, : Gewicht des Luftventils an der Montagefléche des 3. Arms

Mp : Gewicht der Kameraan der Montageflache des 5. Arms

L : Lénger desoberen Arms (315 mm)

L, : Abstand zwischen der 3. Achse und dem Schwerpunkt des Luftventils an
der Montagefl&che des 3. Arms (mm)

Ly, : Abstand zwischen der 3. Achse und dem Schwerpunkt der Kamera an der|
Montageflache des 5. Arms (mm)

Mb_
Mw-__

<Beispiel> Das aulRere Ende des 6. Armsist 315 mm (L) von der 3. Achse entfernt.
Die Last am &ufReren Ende des 6. Arms betragt 1 kg (My,).
Die Last an der Montageflache des 3. Arms betragt 1,5 kg (M).
Die Montageflache ist 0 mm (L) von der 3. Achse entfernt.
Die Last an der Montageflache des 5. Arms betragt 0,5 kg (My).
Die Montagefléache ist 280 mm (L) von der 3. Achse entfernt.

W,=15x 0%315°=0
W, = 0,5 x 280%/315° = 0,395 — 0.4 (aufgerundet)
My +W,+W,=1+0+04=14

Geben Sie , 1.4” dsWeight-Parameter ein.
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Automatische Geschwindigkeitseinstellung durch den Weight-Parameter

(%)120
<
100 %«——As——.—q
80 Beschleunigung
\\ —e—/ Verzégerung
60 \ — ® — Geschwindigkeit
40
20
0 L L L L
0 1 2 3 4 5 (kg)

Weight-Parameter

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

* Wenn die Nutzlast des Manipulators Uber 3 kg und bis zu 5 kg betragt, finden Sie
Informationen im Kapitel ,, Begrenzung der Nutzast tiber 3 kg (tber 3 kg und bis zu
5kg)“ weiter unten in diesem Tell.

Begrenzung der Nutzlast tiber 3 kg

(Uber 3 kg und bis zu 5 kg)
Obwohl die maximale Nutzlast von Manipulatoren der C3-Serie 3 kg betragt, konnen Sie
die Nutzlast auf 5 kg erhthen, indem Sie die Bewegung des 5. Arms nach unten hin
einschrénken.

Wenn die Last grofer ist as 3 kg, muss der 5. Arm innerhalb des Winkels, der im
folgenden Diagramm abzulesen ist, ausgerichtet sein.

Das Diagramm zeigt die wechselseitige Abhangigkeit von Nutzlast und maximalem
Winkel des 5. Arms (A*) gemessen in Bezug auf die Vertikale (Richtung der Schwerkraft).
Beachten Sie, dass der maximale Winkel mit steigender Last, die der 6. Arm hélt,
abnimmt.

Wenn der Manipulator senkrecht zur Bedienoberfléche betrieben wird, entspricht die
Begrenzung des 5. Arms dem maximalen Betriebswinkel (A?).

Aulerdem ist der maximale Winkel fir die exzentrische Last ein Winkel der Linie, die den
Schwerpunkt und die Rotationsachse des 5. Arms mit der Senkrechten (B) verbindet.

Die Exzentrizitétswerte fur Lasten sollten innerhalb der Werte fir das zuldssige Moment
und das zuléssige Massentragheitsmoment des 4., 5. und 6. Arms liegen.
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Beziehung zwischen Lastgewicht und maximalem Winkel des 5. Arms
(Grad 100

90
80 \\
70

60 \
50 \

40 \

30
20
10

0

5. Arm maximaler Winkel

0 1 2 3 4 5 6 (kg)
Last auf dem Ende des 6. Arms

4. Arm

Senkrechte Senkrechte

Last auf dem
cnde des _Arbeitsoberflache

~

Drehachse 5. Arm

Schwerkraft

/,// A?: Winkel zwischen Lastauf
, - Ebene und Arbeits- dem Ende
B.Arm~ — N oberflache 5.Arm /i des 6. Arms
-7 \ Ebene B

6.Arm

A'": Winkel zwischen 5. Arm

und der Senkrechten . ) . .
Maximaler Winkel fur exzentrische Last

Beziehung zwischen dem Winkel des 5. Ams und der Arbeitsobe rflache
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4.3.2 INERTIA (Tragheit) Einstellung

Massentragheitsmoment und die INERTIA-Einstellung

Das Massentragheitsmoment ist definiert as ,das Verhdtnis des Drehmoments,
angewendet auf einen starren Korper und dessen Widerstand gegen die Bewegung®. Dieser
Wert wird typischerweise as ,Massentrdgheitsmoment”, ,Massentrégheit® oder
,GD? bezeichnet. Wenn der Manipulator arbeitet, nachdem ein Objekt wie zum Beispiel
ein Greifer am 6. Arm angebracht wurde, muss das Massentragheitsmoment der Last
bedacht werden.

/N

VORSICHT

Das Massentragheitsmoment der Last (Gewicht des Greifers und des
Werkstiicks) darf hochstens 0,1 kg m? betragen. Manipulatoren der C3-Serie sind
nicht dafiir ausgelegt, mit Tragheitsmomenten zu arbeiten, die 0,1 kg m?
Uberschreiten.

Stellen Sie den (INERTIA)-Parameter immer entsprechend dem
Massentragheitsmoment ein. Das Einstellen eines Wertes, der kleiner als das
tatsachliche Tragheitsmoment ist, kann Fehler, plétzliche StoRbewegungen und
ungenlgende Funktion des Manipulators verursachen und/oder die Lebensdauer
der Teile/Mechanismen verkurzen.

EPSON
RC+

Der Nennwert des zuléssigen Massentrégheitsmoments der Last fir Manipulatoren der
C3-Serieist 0,1 kg'm’, der Maximalwert 0,1 kg-m'. Wenn das M assentragheitsmoment der
Last den Nennwert Uberschreitet, @ndern Sie die Parameter-Einstellung fir das
Massentragheitsmoment Uber den INERTIA-Befehl. Nachdem die Einstellung geéndert
wurde, wird die maximale Beschleunigung/Verzégerung des 6. Arms entsprechend dem
» Massentrégheitsmoment” automatisch eingestellt.

Massentragheitsmoment der Last am 6. Arm

Das Massentragheitsmoment der Last (Gewicht des Greifers und des Werkstiicks) am
6. Arm kann durch den , Tragheitsmoment” -Parameter (INERTIA) des INERTIA-Befehls
eingestellt werden.

Die Methode zum Einstellen des Parameters variiert abhdngig von der verwendeten
Software.

EPSON RC+ 5.0 (RC180) / EPSON RC+ 6.0 (RC620)

Geben Sie einen Wert in das Textfeld [Lasttrégheit:] auf der [Inertia]-Seite ([Tools]-
[Robotermanager]) ein.

Sie kdnnen den Inertia-Befehl auch im [Befehlseingabefenster] ausfihren.

GréRe der Exzentrizitdt und INERTIA-Einstellung

/N

VORSICHT

Die GroRe der Exzentrizitat der Last (Gewicht des Greifers und des Werkstlicks)
muss weniger als 200 mm betragen. Manipulatoren der C3-Serie sind nicht daftr
ausgelegt, mit einer ExzentrizitatsgroRe zu arbeiten, die 200 mm Uberschreitet.
Stellen Sie den Parameter der Grolke der Exzentrizitat immer entsprechend der
Groflle der Exzentrizitat ein. Das Einstellen eines Wertes, der kleiner ist als die
tatsachliche GréRe der Exzentrizitdt kann Fehler, plétzliche StoRbewegungen
und ungenitgende Funktion des Manipulators verursachen und/oder die
Lebensdauer der Teile/Mechanismen verkurzen.
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Der Nennwert der zuldssigen Exzentrizitétswerte der Last bei Manipulatoren der C3-Serie
ist 30 mm, der Maximawert 200 mm. Wenn die Grofke der Exzentrizitédt der Last den
Nennwert Uberschreitet, 8ndern Sie die Parameter-Einstellung fir die GrofRe der
Exzentrizitét Uber den INERTIA-Befehl. Nachdem die Einstellung geéndert wurde, wird
die maximale Beschleunigung/Verzdgerung des Manipulators entsprechend der ,, Grof3e der
Exzentrizitét" automatisch eingestellt.

Drehzentrum

- a, b = GroRe der Exzentrizitat

Flansch (200 mm oder weniger)

Um den Parameter
einzustellen, geben Sie den
gréReren der beiden Werte
,a“‘und ,b“ein.

Position des Schwerpunktes der Last

GroRRe der Exzentrizitat

GroRe der Exzentrizitat der Last am 6. Arm

Die GrolRe der Exzentrizitdt der Last (Gewicht des Greifers und des Werkstiicks) am
6. Arm kann durch den Parameter der GrofRe der Exzentrizitét des INERTIA-Befehls
eingestellt werden.

Geben Sie zur Einstellung dieses Parameters den grofReren Wert von & oder ,b* der
Abbildung oben in das [Exzentrizitdt] Textfeld ein.

Die Methode zum Einstellen des Parameters variiert abhdngig von der verwendeten
Software.

EPSON RC+ 5.0 (RC180) / EPSON RC+ 6.0 (RC620)
RC+ _J Geben Sie einen Wert in das Textfeld [Exzentrizitét] auf der [Inertia]-Seite ([Tools]—
[Robotermanager]) ein.
Sie kdnnen den Inertia-Befehl auch im [Befehlseingabefenster] ausfihren.

a4 C3 Rev. 3



Einrichten und Betrieb 4. Greifer

Automatische Beschleunigungs-/Verzégerungs-Einstellung durch INERTIA (GroRe
der Exzentrizitat).

(%)120
100 -
80 \
0 N
40 \\

20

0

0 50 100 150 200 (mm)
GrofRe der Exzentrizitat
* Der Prozentsatz im Diagramm basiert auf der Beschleunigung/Verzogerung bei Nennexzentrizitét
(30 mm) a's 100 %.

INERTIA (Gréle der Exzentrizitdt) hangt von der Einstellung der Last ab. Néahere
Informationen zur Lasteinstellung finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb:
4.3 Einstellen von WEIGHT (Gewicht) und INERTIA (Trégheit). Gehen Sie bei der
Einstellung sorgféltig vor.

Das Massentragheitsmoment berechnen

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

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

Drehzentrum

/ Greifer (a)

LiJ 7 T

=

Gesamttrag- |_| Tragheitsmoment Tragheitsmoment [ Tragheitsmoment
heitsmoment des Greifers (a) des Werkstlcks (b) | | des Werkstlcks (c)

Werkstlick (c)

Werkstlick (b) \

Die Methoden zur Berechnung des Massentragheitsmoments fur (a), (b) und (c) sind auf
dieser oder der néchsten  Seite  dargestellt. Errechnen  Sie  das
Gesamtmassentragheitsmoment anhand der Grundformeln auf der néchsten Seite.
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(a) Massentragheitsmoment eines rechteckigen Quaders

Drehzentrum Schwerpunkt des rechteckigen Quaders

S

b? + h?

! Gewicht =m /

+mxL

(b) Massentragheitsmoment eines Zylinders

Schwerpunkt des Zylinders Drehzentrum

r 2
m-—+mxL
2

=m

Gewicht }

(c) Massentragheitsmoment einer Kugel

Schwerpunkt der Kugel

Drehzentrum >

m2—r2+m><L2
5
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4.4 \Vorkehrungen flr die Auto-Beschleunigung/-Verzdgerung

C3Rev.3

Die Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung der Manipulatorbewegung wird
automatisch optimiert und richtet sich nach den WEIGHT- und INERTIA-Werten sowie
der Stellung des Manipulators.

WEIGHT-Einstellung

Die Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzogerung des Manipulators wird
entsprechend dem Lastgewicht gesteuert, das Uber den WEIGHT-Befehl eingegeben wurde.
Je groler das Lastgewicht, desto geringer wird die Geschwindigkeit und die
Beschleunigung/Verzégerung, um Restvibration zu vermeiden.

INERTIA-Einstellung

Die Beschleunigung/Verzdgerung des 6. Arms wird entsprechend dem

M assentragheitsmoment gesteuert, das Uber den INERTIA-Befehl eingegeben wurde. Die
Beschleunigung/Verzégerung des gesamten Manipulators wird entsprechend der
Exzentrizitét gesteuert, die Uber den INERTIA-Befehl eingegeben wurde. Je grofRer das
Massentragheitsmoment und die Exzentrizitét der Masse, desto geringer wird die
Beschleunigung und Verzégerung.

Auto-Beschleunigung/-verzégerung entsprechend der Stellung des Manipulators
Die Steuerung der Beschleunigung/Verzogerung richtet sich nach der Stellung des
Manipulators. Wenn der Manipulator gestreckt wird oder wenn die Bewegung des
Manipulators haufig Vibrationen ausl 0st, wird die Beschleunigung/Verzégerung reduziert.

Stellen Sie zur Optimierung des Manipulator-Betriebs geeignete WEIGHT- und
INERTIA-Werte ein.
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5. Arbeitsbereich

AN

m Wenn Sie den Arbeitsbereich aus Griinden der Sicherheit begrenzen, missen

der Pulse-Bereich und die mechanischen Stopper immer gleichzeitig eingestellt
werden. Werden Sie nicht gleichzeitig eingestellt, kann es zu ernsten

WARNUNG Sicherheitsproblemen kommen.
Der Arbeitsbereich wird werksseitig eingestellt. Informationen dazu finden Sie im Kapitel
Einrichten und Betrieb: 2.5 Sandard-Arbeitsbereich. Das ist der maximale Arbeitsbereich
des Manipulators.
Es gibt die folgenden drei Methoden, den Arbeitsbereich einzustellen:
1. Einstellen Uber den Pulse-Bereich (fiir alle Arme)
2. Einstellen Uber mechanische Stopper
3. Durch Einstellen des kartesischen (rechteckigen) Bereichs im X, Y
Koordinatensystem des Manipulators
¢ Einstellung rechteckiger 5
Bereich
mechanischer o mechanischer
Stopper Stopper
&——— Pulse-Bereich — ——>
Wenn der Arbeitsbereich wegen der Anordnungseffizienz oder der Sicherheit gedndert
wurde, folgen Sie den Beschreibungen in 5.1 bis 5.4, um den Bereich einzustellen.
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5.1 Einstellung des Arbeitsbereiches durch den Pulse-Bereich (fur alle

Achsen)

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

Pul se-Werte werden vom Encoder-Ausgang des Servomotors gelesen.

Der Pulse-Bereich muss innerhalb des mechanischen Stopper-Bereiches eingestellt
werden.

AT

Stellen Sie flir den 4. Arm keinen Pulse-Bereich oberhalb des Maximalwertes ein.
Der 4. Arm hat keinen mechanischen Stopper. Die Verwendung des 4. Arms in
einem Pulse-Bereich, der den Maximalwert Uberschreitet, kann zu Schaden an

VORSICHT den inneren Leitungen und/oder einer Fehlfunktion des Manipulators fihren.
Sie konnen die Torsion der inneren
Leitungen Uberprifen, wenn Sie die
Abdeckung des 3. Arms abnehmen.
HINWEIS Sobald der Manipulator einen Arbeitsbefehl erhaten hat, Uberpriift er, ob sich die

EPSON
RC+

C3Rev.3

Zielposition, die durch den Befehl angegeben wurde, im Pulse-Bereich befindet, bevor er
arbeitet. Wenn die Zielposition auRerhalb des einstellten Pulse-Bereiches liegt, tritt ein
Fehler auf und der Manipulator bewegt sich nicht.

EPSON RC+ 5.0 (RC180) / EPSON RC+ 6.0 (RC620)
Der Pulse-Bereich kann auf der [Range]-Seite ([Tools] — [Robotermanager]) eingestellt
werden.
Sie konnen den Range-Befehl auch im [Befehl seingabefenster] ausfihren.
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5.1.1 Max. Pulse-Bereich des 1. Arms

Pulse-Werte gegen den Uhrzeigersinn sind positiv (+) und Pulse-Werte im Uhrzeigersinn
sind negativ (-).

-180  Grad (ohne mechanischen Stopper)

-1 70\Grad

4951609 Pulse

S1= - - +5242880 Pulse

1. Arm 0-Pulse-Position

4951609 puise

+170 Grad

+180 Grad (ohne mechanischen Stopper)

5.1.2 Max. Pulse-Bereich des 2. Arms

Pulse-Werte gegen den Uhrzeigersinn sind positiv (+) und Pulse-Werte im Uhrzeigersinn
sind negativ (-).
2. Arm
0-Pulse-Position

-160 Grad /L

+65 Grad

+1893263 Pulse

-4660338 Pulse
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5.1.3 Max.

5.1.4 Max.

Pulse-Bereich des 3. Arms

Pulse-Werte gegen den Uhrzeigersinn sind positiv (+) und Pulse-Werte im Uhrzeigersinn
sind negativ (-).

+225 Grad

Pulse-Bereich des 4. Arms

Vom Winkel des Armendes aus sind Pulse-Werte im Uhrzeigersinn positiv (+) und

Pulse-Werte gegen den Uhrzeigersinn negativ (-).

4. Arm
0-Pulse-Position

-200Grad \+?00 Grad

Ty +4700057 Pulse

-4700057 Pulse

/N

VORSICHT

m Stellen Sie fir den 4. Arm keinen Pulse-Bereich oberhalb des Maximalwertes ein.
Der 4. Arm hat keinen mechanischen Stopper. Die Verwendung des 4. Arms in
einem Pulse-Bereich, der den Maximalwert Uberschreitet, kann zu Schaden an
den inneren Leitungen und/oder einer Fehlfunktion des Manipulators flhren.

C3Rev.3

Sie kénnen die Torsion der inneren Leitungen
Uberprifen, wenn Sie die Kopfabdeckung des
3. Arms abnehmen.
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5.1.5 Max. Pulse-Bereich des 5. Arms

Pulse-Werte gegen den Uhrzeigersinn sind positiv (+) und Pulse-Werte im Uhrzeigersinn

sind negativ (-).
+3217222 Pulse
+135Grad /7
5. Arm 0-Pulse-Posiion ~ —-+- }Iliigli

5.1.6 Max. Pulse-Bereich des 6. Arms

Vom Winkel des Armendes aus sind Pulse-Werte im Uhrzeigersinn positiv (+) und

Pulse-Werte gegen den Uhrzeigersinn negativ (-).
6. Arm
0-Pulse-Position

-360Grad +360 Grad

-6553600 Pulse £ +6553600 Pulse
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5.2 Arbeitsbereich-Einstellung durch mechanische Stopper

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

Schalten Sie die Steuerung vorher unbedingt AUS.
Schrauben sind nicht im Lieferumfang enthalten.

Verwenden Sie eine Schraube der durch |SO-898-1 spezifizierten Festigkeitsklasse 12,9.

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

Nahere Informationen zur Einstellung des Pulse-Bereichs finden Sie im Kapitel Einrichten
und Betrieb: 5.1 Einstellung des Arbeitsbereiches durch den Pulse-Bereich (fir alle Arme).

Achten Sie darauf, dass Sie den Pulse-Bereich so einstellen, dass die Pulse-Werte, die den
Einstellwinkeln des mechanischen Stoppers entsprechen, nicht Gberschritten werden.

5.2.1 Arbeitsbereich-Einstellung des 1. Arms

Am Manipulator sind an den entsprechenden Winkeln
Gewindebohrungen angebracht.

In der Regel ist ein mechanischer Stopper bei [ b ] eingebaut.
[ a] und [ c] begrenzen jeweils den Arbeitsbereich.

Wenn der Arbeitsbereich des 1. Arms +180 Grad betragen soll,
entfernen Sie die folgenden Schrauben.

M10 x 15 Innensechskantschraube
Anzugsmoment 7350 Ncm (750 kgfcm)

a b c
Winkel (Grad) -125 +170 +180 +125
Pulse (Pulse) —3640889 +4951609 +5242880 —3640889
Schraube installiert installiert (normal) | nicht installiert installiert
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5.2.2 Arbeitsbereich-Einstellung des 2. Arms

Am Manipulator sind an den entsprechenden Winkeln
Gewindebohrungen angebracht.

In der Regel ist kein mechanischer Stopper eingebauit.
(160 Grad — +65 Grad)

[ d] und[ e] begrenzen jeweils den Arbeitsbereich.

M10 x 15 Innensechskantschraube
Anzugsmoment 7350 Ncm (750 kgfcm)

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

5.2.3 Arbeitsbereich-Einstellung des 3. Arms

Am Manipulator sind an den entsprechenden Winkeln

Gewindebohrungen angebracht. g
In der Regel sind mechanische Stopper bei [ g] und [ h] h
eingebaut.

(+225 Grad —-51 Grad)

M8 x 12 Innensechskantschraube

Anzugsmoment 3720 Ncm (380 kgfcm)

f i g h
Winkel (Grad) +201 -27 +225 -51
Pulse (Pulse) +5122731 -688128 +5734400 -1299798
Schraube . . . . installiert installiert
installiert installiert (normal) (normal)
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5.3 Einschrankung des Manipulatorbetriebs durch

Achswinkel-Kombination

C3Rev.3

Um zu verhindern, dass die Arme des Manipulators sich gegenseitig behindern, ist der
spezifische Arbeitsbereich durch die Achswinkel-Kombination des 1., 2. und 3. Arms
eingeschrankt.

Der Manipulatorbetrieb ist eingeschrankt und der Manipulator stoppt, wenn die
Achswinkel der Arme im in der folgenden Abbildung grau markierten Bereich liegen.

Kombination der 1. und 2. Achse
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Winkel 1. Achse

Kombination der 2. und 3. Achse
(-157, 225) (0, 225)

(Grad) 225 r
(65,/175)

14068157 138)

3
e
<
o 90
2
£ 40
=
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,-51)
-60 Ld
-160 -110 -60 -10 40 65 (Grad)

Winkel 2. Achse
Die Einschrankung des Manipulatorbetriebs ist aktiviert:
- Wahrend der Ausfiihrung eines CP-Bewegungsbefehls
- Wenn Sie versuchen, den Bewegungsbefehl auszufiihren, um den Manipulators in den
Zielpunkt innerhalb des vorgegebenen Arbeitsbereichs zu bewegen.

Die Einschréankung des Manipulatorbetriebs ist deaktiviert:

- Wenn die Arme des Manipulators wahrend der Ausfihrung eines
PTP-Bewegungsbefehls gerade den vorgegebenen Arbeitsbereich durchlaufen, obwohl
die Achswinkel der Arme sich in den grau markierten Bereichen in der Abbildung oben
befinden.
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5.4 Koordinatensystem

Der Ursprungspunkt befindet sich dort, wo der Manipulatorsockel die Rotationsachse der
1. Achse schneidet.
Néhere Informationen zum Koordinatensystem finden Sie im EPSON RC+
Benutzerhandbuch.

Tischplattenmontage Deckenmontage Wandmontage

5.5 Einstellen des kartesischen (rechteckigen) Bereiches im
XY-Koordinatensystem des Manipulators

Der kartesische (rechteckige) Bereich im XY-Koordinatensystem des Manipulators ist
durch den eingeschrankten Arbeitsbereich des Manipulators und die XY LIM-Einstellung
vorgegeben.

Der eingeschrankte Arbeitsbereich ist so definiert, dass der Greifer nicht auf der
Manipulator-Riickseite eingreifen kann. Mit der XY LIM-Einstellung kénnen Sie die Ober-
und Untergrenzen der X- und Y-Koordinaten setzen.

Der eingeschrankte Arbeitsbereich des Manipulators und die XYLIM-Einstellung
betreffen nur die Software. Daher @ndern diese Einstellungen nicht den physikalischen
Bereich. Der maximale physikalische Bereich richtet sich nach der Position der
mechanischen Stopper.

Diese Einstellungen sind wahrend der Achsen-Einrichtung desktiviert. Achten Sie darauf,
dass der Greifer nicht mit dem Manipulator oder mit Peripheriegeréten kollidiert.

Die Methode zum Andern der XY LIM-Einstellung variiert mit der verwendeten Software.

EPSON RC+ 5.0 (RC180) / EPSON RC+ 6.0 (RC620)
RC+ Sie kdnnen die XYLIM-Einstellung im [XY Z Limits]-Bereich vornehmen, der angezeigt
wird, wenn Sie [Tools]-[Robotermanager] auswahlen.
Sie kdnnen den XY Lim-Befehl auch im [Befehl seingabefenster] ausfihren.
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6. Optionen

Folgende Optionen sind fir die C3-Serie erhdltlich.
6.1 Bremsfreigabeeinheit
6.2 Kamerabefestigungsplatte
6.3 PS-kompatible Platte
6.4 Winkelhalterungen fir die Sockelseite
6.5 Halterungen fur die Sockelseite

6.1 Bremsfreigabeeinheit

Wenn die elektromagnetische Bremse greift (wie z. B. im Not-Aus-Zustand), kénnen Sie
den 2., 3. und 5. Arm nicht von Hand bewegen. Wenn ale Achsen mit einer Bremse
versehen sind, kann kein Arm von Hand bewegt werden.

Direkt nach dem Entpacken oder wenn die Steuerung AUSgeschaltet ist, konnen Sie die
Bremsfreigabeeinheit verwenden, um die Arme zu bewegen.

/A\

WARNUNG

Achten Sie unbedingt darauf, dass die Steuerung und die Bremsfreigabeeinheit
AUSgeschaltet sind, bevor Sie den Stecker der Bremsfreigabeeinheit
einstecken/abziehen.

Andernfalls besteht die Gefahr eines elektrischen Schlags oder eines
Zusammenbruchs der Stromversorgung.

/N

m Achten Sie besonders auf die Abwartsbewegungen des Arms, wenn Sie eine

Lésen Sie die Bremsen der einzelnen Achsen nacheinander. Wenn Sie mehrere
Bremsen gleichzeitig I6sen missen, gehen Sie sehr vorsichtig vor. Wenn
mehrere Bremsen gleichzeitig gelést werden, kénnen die Arme in unerwartete
Richtungen fallen. Dies ist sehr gefahrlich und kann den Manipulator schwer
beschadigen. Aulerdem besteht die Gefahr, dass lhre Finger oder Hande
eingeklemmt werden.

VORSICHT .
Bremse |0sen.
Wenn Sie den Bremsfreigabetaster driicken, bewegt sich der Arm durch sein
eigenes Gewicht abwarts. Dies ist sehr gefahrlich und kann den Manipulator
schwer beschadigen. AuRBerdem besteht die Gefahr, dass lhre Finger oder
Hande eingeklemmt werden.
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Breite 180 mm
Tiefe 150 mm
Hohe 87 mm
Gewicht (ohne Kabel) 1,7 kg
Kabed zum Manipulator 2m
Lange des Stromkabels 2m
Stromkabel (US) 100 V-Spezifikation
Stromkabel (EU) 200 V-Spezifikation
m. o 1‘
Ansicht A 2 imockss '

LOCKED

AC100- 120y B
ACZ00 }amf o

Netzschalter Stromkabel Betriebsleuchte  gchater fiir Arme
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Vorkehrungen fir den Gebrauch

AN

VORSICHT

Wenn die Bremsfreigabeeinheit von der Stromversorgung getrennt wurde,
schlieflen Sie unbedingt den externen Briickenstecker an. Andernfalls kénnen
Sie die Bremsen nicht Iésen.

Lassen Sie den externen Briickenstecker angeschlossen.
Andernfalls kénnen Sie die Bremsen nicht I6sen.

Wenn Sie die Bremsfreigabeeinheit EINschalten, wahrend der Bremsfreigabe-
taster gedrtickt wird, kann sich ein Arm unbeabsichtigt abwarts bewegen.

Bevor Sie die Bremsfreigabeeinheit EINschalten, achten Sie unbedingt darauf,
dass der Bremsfreigabetaster nicht gedrickt ist.

Wenn Sie die Bremsfreigabeeinheit EINschalten, ohne dass der Stecker
eingesteckt ist, kann dies einen Kurzschluss im Steckeranschluss verursachen.
Bevor Sie die Bremsfreigabeeinheit EINschalten, achten Sie unbedingt darauf,
dass der Stecker eingesteckt ist.

HINWEIS

&

C3Rev.3

Wenn Sie mehrere Manipulatoren der C3-Serie erworben haben und die
Bremsfreigabeeinheit im Manipulator ohne Anschlusskabel verwenden, miissen
Sie das Anschlusskabel im Inneren des Manipulators einstecken.

Um diesen Arbeit nicht durchfilhren zu missen, ist ein Kabelsatz fir die
Bremsfreigabeeinheit erhaltlich.

Wenn Sie Manipulator und Anschlusskabel zusammen gekauft haben, wurde das
Kabel bereits werksseitig installiert.

Setzen Sie sich mit uns in Verbindung, wenn Sie einen zusatzlichen externen
Bruckenstecker oder ein Anschlusskabel bendétigen.
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60

Das Anschlusskabel anschlief3en

Wenn Sie Manipulator und Anschlusskabel zusammen gekauft haben, wurde das Kabel
bereits werksseitig installiert. Der hier beschriebene Vorgang muss dann nicht

durchgefuhrt werden.
(1) Schalten Sie die Steuerung AUS.
Abdeckplatte
(2) Entfernen Sie die Abdeckplatte. (2) 2-M4x5 — g
2-M4x5 Anschlussplatte
(3) Offnen Sie die Anschlussplatte.
(3) 4-Médx10~_ /3
4-M4x10 }

(4)

(®)

(6)

()

©)

Nahere Informationen finden Sie im
Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
Fihren Sie das Kabel von aufen durch

die Offnung unter der Abdeckplatte.
# Anschlussplatte

Schlief3en Sie das Anschlusskabel an der

Anschlussplatte an. Anschlusskabel

2-M4 x5

Entfernen Sie den Anschluss des
internen Kabels SW1.

Entfernen Sie den internen
Briickenstecker.

Bewahren Sie den Briickenstecker im
Inneren des Sockels oder an einem
anderen Ort, an dem Sieihn nicht
verlieren, auf.

Schlief3en Sie das Anschlusskabel und
das interne Kabel SW1 an.

Montieren Sie die Anschlussplaite. Achten Sie darauf, dass die Kabel nicht
eingeklemmt werden.

4-M4x10
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(90 Wenn die Bremsfreigabeeinheit nicht
verwendet wird, bringen Sie den
externen Bruickenstecker an.

Um zu verhindern, dass der externe
Brickenstecker abfdllt, befestigen Sie
ihn mit den beiden Schrauben, diein
den Stecker eingeschraubt sind.

Die Bremsfreigabeeinheit montieren
(1) Schalten Siedie Steuerung AUS.

(2) Entfernen Sie den externen
Briickenstecker.

(3) SchlieRen Sie die Bremsfreigabeeinheit an
den Anschluss des Anschlusskabels an.

7
Anschluss fur das
Anschlusskabel

Die Bremsfreigabeeinheit entfernen
(1) Schalten Sie die Bremsfreigabeeinheit AUS.

(2) Ziehen Sie das Stromkabel von der Bremsfreigabeeinheit ab.
(3) Trennen Sie die Bremsfreigabeeinheit am Anschluss des Anschlusskabels.

(4) Schlieffen Sie den externen Briickenstecker an den Anschluss des Anschlusskabels
an.
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Die Bremsfreigabeeinheit verwenden

m Achten Sie auf die Abwartsbewegung des Arms, wahrend Sie die Bremsen I6sen.
Der Arm bewegt sich durch sein Eigengewicht nach unten, wahrend Sie den
Bremsfreigabetaster driicken. Dies ist sehr gefahrlich und kann den Manipulator
schwer beschadigen. Auferdem besteht die Gefahr, dass lhre Finger oder

& Hande eingeklemmt werden.
m Wenn der Arm, dessen Bremse Sie gelost haben, sich nicht normal oder

VORSICHT langsamer als sonst bewegt, stoppen Sie die Bewegung sofort und setzten Sie
sich mit uns in Verbindung. Die Bremsfreigabeeinheit ist moglicherweise defekt
und wenn Sie den Manipulator weiter betreiben, kann dies zu einem Schaden
des Manipulators fuhren. AulRerdem besteht die Gefahr, dass |hre Finger oder
Hande gequetscht werden.

fi
| BRAKE OPERATION
~J6 SWITCH

| UNLOCKED

===y | |

powen | AE100 sy

. /7y

(2) Netzschalter (1) Stromkabel

(3) Schalter fur die
. Arme Steckerver-
riegelung

(2) Betriebsleuchte

(1) Entfernen Sie den externen Briickenstecker.
(2) Schlielen Sie das Stromkabel an die Bremsfreigabeeinheit an.
(3) Schlief}en Sie das Stromkabel an die Netzsteckdose an.

(4) Schalten Sie die Bremsfreigabeeinheit EIN.
Wenn die Bremsfreigabeeinheit aktiviert ist, leuchtet die Betriebs euchte.

(5 Druicken Sie den Schalter J1 ~ J6, fur den Arm, den Sie bewegen machten.
Driicken Sie den Schalter erneut. Die Bremse wird gelOst.
Um die Bremse wieder zu aktivieren, driicken Sie den Schalter noch einmal.

HINWEIS Fir das Lésen der Bremse und das Bewegen des Arms bendtigen Sie mindestens
&= zwei Personen (einer driickt den Schalter zum Ldsen der Bremse, der andere bewegt
den Arm). Der Arm kann sehr schwer sein und erfordert einen hohen Kraftaufwand,

um bewegt zu werden.
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6.2 Kamerabefestigungsplatte

Um die Kamera an einen Manipulator der C3-Serie anzubauen, missen Sie zunéchst die
Kamerabefestigungsplatte montieren.

Armende mit Kamera

J

RN [ 7]
== S
%

Kamera

Kamerabefestigungsplatte
Lieferumfang Anzahl

A Kamera-Adapterplatte 1
B Kamera-Zwischenplatte 1
C Kamera-Grundplatte 1
D  Innensechskantschrauben 6

M4 x 12
E  Innensechskantschrauben 2 B: Kamera-Zwischenplatte

M4 % 20 C: Kamera-Grundplatte
F  Unterlegscheibe fir M4 2

(klein)

Die Kamerabefestigungsplatte einbauen
(1) Montieren Sie die Kamera-Grundplatte am
Manipulator.
2-M4 x 20 + Unterlegscheibe fir M4 (klein)

Montagebohrungen fir
die Kamera-Grundplatte

(2) Befestigen Sie die Kamera-Zwischenplatte an der

Grundplatte.

2-M4 x 12
HINWEIS Der Arbeitsbereich und die Abmessungen des Manipulators mit installierter Kamera
& koénnen abhéngig von den Montagebohrungen der Kamera-Zwischenplatte variieren.

Nahere Angaben finden Siein der untenstehenden Tabelle.
(3) Befestigen Sie die Kamera an der Kamera-Adapterplatte.

HINWEIS Abhédngig von der Kamera sind die Montagebohrungen in der Adapterplatte
& unterschiedlich. Nahere Angaben finden Sie im Folgenden.

(4) Montieren Sie die Kamera-Adapterplatte mit Kamera an der Kamera-Zwischenplatte.
4-M4 x 12

(5) Befestigen Sie die Kabel so, dass sie die Bewegung des Manipulators nicht
behindern.

HINWEIS Wenn Sie die Kabel sichern, achten Sie darauf, den Mindestbiegeradius nicht zu
& unterschreiten. Achten Sie aul3erdem darauf, dass die Kabel nicht aneinanderreiben,
wenn sich der Manipulator bewegt. Andernfalls kdnnen sich die Kabel [Gsen.
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Abmessungen der Kamerabefestigungsplatte

4-M4 Tiefe 5

3-M4 Durchgangsbohrung (zur Kabelbefestigung)

(zur Kabelbefestigung)

< &
S e e P
<t} o o N {'n
— | 2P |

88
100

61
55

4-M4 Tiefe 8 * identische Bohrung auf der

Kamera . . :
gegenuberliegenden Seite
T B /(zur Kabelbefestigung)
= ey

00
<
v F

20 25
Y

Abmessungen X und Y andern sich je nach Position der Kamera-Zwischenplatte und der
KameragroéfZe. In der untenstehenden Tabelle finden Sie die genauen Angaben.

Kamera-Zwischenplatte

Fur die Kamera-Zwischenplatte werden o) o)
Montagebohrungen A ~ D verwendet. @ @ @ od\\
Abhéngig davon, welche Montagebohrungen
Sie verwenden, kann die Platte in vier © N
verschiedenen Positionen auf der @D% @C @; o} A\\
Kamera-Grundpl atte angebracht werden. o o,

20 | 20 20 |5

Kamera-Adapterplatte

Die verwendeten Montagebohrungen héngen von (@) @)
der jeweiligen Kamera ab.
Sony XC-ES30, HR50, HR70 : 1,2, 4 10 30 Ei
Matrox Iris :1,2,3,5 40
JAI (Pulnix) CV-A1l 16,7 20 50 70
@) 0

Montagebeispiel

—
D

\l‘f-—//'\n
Verwendung von Verwendung von
Montagebohrung A Montagebohrung C

z. B. Kamera: XC-ES30
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Abhangigkeit des Arbeitsbereichs der 5. Achse von der Kamera (Referenzwerte)

Der Arbeitsbereich der 5. Achse héangt von der Einbauposition der Kamera-Zwischenplatte
und der Kamera ab.

Die untenstehende Tabelle zeigt den Arbeitsbereich (Referenzwerte) in Abhéngigkeit von
den verfiigharen Kameratypen fir diese Option und von der Montageposition der
Kamera-Zwischenplatte auf. Die Werte in der Tabelle kdnnen je nach Befestigung der
Kabel abweichen.

Wenn Sie die Y-Position andern, kénnen Sie den Anstand zwischen Kamera und
Befestigungsoberfldche des Greifers erhthen. Sie kdnnen dann einen grofReren Greifer
anbringen. Beachten Sie, dass der Arbeitsbereich der 5. Achse in diesem Fall
eingeschrankt wird.

(° = Grad)
A B C D X
JAI (Pulnix) CV-Al
—135° ~+60° | —135° ~ +50° | —135° ~+35° | —135° ~+25° | 72,5 mm
Sony XC-ES30, HR50, HR70
Matrox Iris —135° ~ +45° | —135° ~+30° | —135° ~+15° | —135°~+10° | 83 mm
A B C D
Y 57 mm 37 mm 17 mm 7 mm
Bewegungsrichtung der 5. Achse
-
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6.3 PS-kompatible Platte

Wenn Sie die PS-kompatible Platte montieren, konnen Sie den Greifer fiir Manipulatoren
der PS-Serie an Manipulatoren der C3-Serie befestigen.

Lieferumfang Anzahl
A PS-kompatible Platte 1
B Passstift (M3-Bohrung auf einer Seite) 1
C Innensechskantschraube M4 x 12 4
Abmessungen der PS-kompatiblen Platte
£ p2
& 6
8 p=
N
e S
ge 68
SIS
Hier Passstift einstecken.
(° = Grad)

4-M4x12

Al
A: PS-kompatible Platte 12

B: Passstift (M3-Bohrung auf einer Seite)

Die PS-kompatible Platte montieren
1) Richten Sie die Bohrung im Flansch am Armende (@ 12H7) nach der Auskragung an

der PS-kompatiblen Platte aus (g 12h7).

(2) Stecken Sie den Passstift seitlich in die PS-kompatible Platte ein und positionieren
Sie Arm und PS-kompatible Platte. Auf einer Seite des Passgtifts ist eine
M 3-Schraubenbohrung angebracht, sodass Sie die Tiefe mithilfe einer M3-Schraube
anpassen konnen.

HINWEIS Wenn Sie den Manipulator bewegen, wenn der Passstift eingesteckt ist, falt der
& Passstift heraus. Wenn Sie den Manipulator bewegen mdchten, missen Sie den
Passstift mit Klebstoff fixieren.

(3) Sichern Sie die PS-kompatible Platte mit 4 Innensechskantschrauben.

4-M4 x 12
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6.4 Winkelhalterungen fur die Sockelseite

Wenn Sie die Winkelhalterungen fir den Sockel des Manipulators der C3-Serie verwenden,
koénnen Sie den Manipulator in geneigter Position montieren. In dieser Montageposition
wird der Arbeitsbereich im Vergleich zur normalen Deckenmontage vergrofiert.

Montage mit Winkelhalterungen fir die Sockelseite

Nahere Informationen zur Montage und den entsprechenden Vorkehrungen finden Sie im
Kapitel Einrichten und Betrieb: 3 Umgebung und Installation.

Lieferumfang Anzahl
Sockelseite Winkel platte (links)
Sockel seite Winkel platte (rechts)
Sockelseite Platte (fir geneigte Montage)
Stifte
Innensechskantschraube M8 x 25
Innensechskantschraube M8 x 30

m|m|o|0|®|(>
I |ON(F (P
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Winkelhalterungen fir Sockelseite montieren

D

@)

©)

(4)

HINWEIS

&

68

Treiben Sie Stifte in die Platte fir die Sockelseite (fir .
geneigte Montage).

zwei Stifte
. . . . Uberstehender Teil
Die Stifte werden 2 ~ 5 mm eingetrieben. 2 mm~5mm
Treiben Sie Stifte in die Winkelplatte fir die Sockelseite
(linke und rechte Seite).
Die Stifte werden 2 ~ 5 mm eingetrieben. i j&

Stifte auf beiden Seiten
Uberstehender Teil
2 mm~5 mm

Erstellen Sie die Winkelhalterungen fir die Sockel seite.
Schieben Sie die Stifte der Platte fir die geneigte Montage in
Schritt (1) in die Bohrungen in der Platte aus Schritt (2) und
sichern Sie sie mit Schrauben.

Innensechskantschraube M8 x 30

Bringen Sie die Winkelhaterungen fir die Sockelseite an beiden Seiten des
Manipulatorsockels an.

Schieben Sie die Stifte aus Schritt (2) in die Bohrungen des Sockels. Sichern Sie die
Halterungen, indem Sie sie in die Richtung, die in der untenstehenden Abbildung
eingezeichnet ist, driicken.

Links und rechts Innensechskantschraube 2- M8 x 25

Winkelhalterungen
fur die Sockels eite

2-M8x25

Q W2 /A ¢
oA

Die linke und die rechte Winkelhalterung fir die Sockelseite haben eine
unterschiedliche Form. Achten Sie darauf, die Halterungen auf der jeweils richtigen
Seite anzubringen.

Anderenfallsist der Arbeitsbereich des 2. Arms nach hinten kleiner.
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Abmessungen des Manipulators mit Winkelhalterungen fiir die Sockelseite

240
#6H7 120+0.1 | (Toleranz: g6H7)

2-M10

20+0.02
1
%ﬁ
69012

0 o, I >
© ol N i/ 1 N\t o ol
o0 CD‘ = 1 ’\I[ 07["0 >
IR | 19
+ e ) T
2M10 @ 6H7
(Bohrung 28.5)
e
285.4
137.2
98
264 61.5
194 64
S ‘ Z Dicke Grundplatte* ;\ a 52
‘ 40 mm oder weniger \ ‘ ©
2 \ | ‘ 20 Grad A
-5 ‘
w \ [ \ 1
[Tp] |
0 . Position der
g v H /i : Grundplatte
= /
! o] i °
\ ﬁ( ©
| /! 5
i & v 5
E ) ; * El \ Tp]
== Al 10k A \
| \
@E . /\/
392.2
406.2

* Dicke der Grundplatte

HINWEIS Wir empfehlen eine Grundplattendicke zwischen 30 und 40 mm. Wenn die Grundplatte

&=  dickeristas40 mm, berthrt der Manipulator unter Umsténden die Grundplatte, wenn sich

der 1. Arm dreht — das hangt von der Abmessung des Ausschnittes in der Mitte der
Grundplatte ab.

Die Grundplatte, an der der Manipulator befestigt ist, wird vom Anwender zur Verfiigung
gestellt. Informationen zu den Werten fir Anzugsmoment und Reaktionskraft der
Mani pul atorbewegungen finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 3.4 Installation.
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6.5 Halterungen fur die Sockelseite

Wenn Sie die Halterungen fir die Sockelseite am Sockel des Manipulators der C3-Serie
montieren, konnen Sie den Manipulator in einer Umgebung installieren, wo die
Einbauhthe begrenzt ist. Sie konnen auRerdem den freien Raum fir den Sockel nutzen.

Montage mit Halterungen fiir die Sockelseite

Nahere Informationen zur Montage und den entsprechenden Vorkehrungen finden Sie im
Kapitel Einrichten und Betrieb: 3 Umgebung und Installation.

Lieferumfang Anzahl
A Platte fur die 2
Sockelseite
B Pin 2
c Innensechskantschraube 4
M8 x 60

Platte fiir die Sockelseite montieren
(1) Treiben Siedie Stiftein die Platte fir die Sockelseite. T“befstehe"def Tei

2mm~5mm
O

Die Stifte werden 2 ~ 5 mm eingetrieben.

o
[
o
O

(2) Bringen Sie die Platte fur die Sockelseite mit den Stiften an beiden Seiten des
Sockels an.

Stecken Sie die Stifte in die Bohrungen und befestigen Sie die Platte fur die
Sockelseite, indem Sie sie von oben auf das Befestigungsteil am Sockel driicken.
(Wenn Sie die vorhergehenden Schritte ausgefiihrt haben, sind die beiden
Oberflachen der Halterungen fir die Sockelseite fest.)

Befesti-
gungsteil

2. Dricken Sie von oben gegen diese
Flache.

o/

Stite in die
Bohrungn.

J

\
y
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Abmessungen des Manipulators mit Halterungen fiir die Sockelseite
240

120+ 0.1
2-M10
(Bohrung 28.5) ‘QE%%. 6H7
8l g 8 &
o] NS
WooNT ARl /5
Qe g &
e - BE
h + LT 29 (Bohrung 28.5)
/' T N
P==d
T
o
|
I
_@_ i1 N
B | |
1 - 1
] .
|
| | |
=l |
e | i
| |
I
i =
55 154 55 145 |
264 90
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Montagebeispiel

Geeignete Schrauben

Grolde Empfohlene Lange
A M8 mindestens 30 mm
B M10 mindestens 15 mm + Grundplatte

HINWEIS Die Platte fir die Sockelseite hat eine M 10-Schraubenbohrung. Die Halter
&~ haben zZwei M10-Gewi ndebohrungen. Je nach Art der Befestigung kénnen
Sie M10- oder M8-Schrauben verwenden. Wenn Sie die M10-Gewinde
verwenden, befestigen Sie die Hater durch die Basisplatte mit
M10-Schrauben. Erstellen Sie zwei M8-Gewindebohrungen in der
Basisplatte um Halter mit zwei M8-Schrauben durch die M10-Bohrungen

hindurch zu befestigen.

A: Befestigung von oben
Verwenden Sie fir die Befestigung von oben die Schraube A in der
Tabelle aben.

Wenn Sie den Manipulator fur die praktische Anwendung installieren,
missen Sie die Schrauben auf der rechten und linken Seite in derselben
Richtung anbringen (von oben oder unten).

Tischplattenmontage

; i A: Befestigung B: Befestigung
] Y von oben ] A Y, von oben
"?Ei « Grundplatte
_ . (Boden)
B: Befestigu A: Befestiguhg
von unten von unten
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Einrichten und Betrieb 6. Option

Deckenmontage

B: Befestigung A: Befestigung
von oben von oben
/
« Grundplatte
] (Decke)
A: Befestigun U B: Befestigung .
von unten = ; von unten
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Wartung

Diese Anleitung beinhaltet Wartungsprozeduren mit
Sicherheitsvorkehrungen fir Manipulatoren der C3-Serie.




Wartung 1. Sicherheit Wartung

1. Sicherheit Wartung

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

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

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

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

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

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

m Wenn Sie nicht an den Schulungen teilgenommen haben, bleiben Sie dem
Manipulator fern, wahrend der Strom eingeschaltet ist. Betreten Sie nicht den
Arbeitsbereich, wahrend der Strom eingeschaltet ist. Das Betreten des
Arbeitsbereichs bei EINgeschaltetem Strom ist extrem gefahrlich und kann ernste
Sicherheitsprobleme verursachen, da sich der Manipulator bewegen kann, auch

& wenn es so aussieht, als ware er angehalten.

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

WARNUNG

m Bevor Sie das Robotersystem in Betrieb nehmen, stellen Sie sicher, dass sowohl
der Not-Aus-Taster als auch der Sicherheitsabschrankungs-Schalter richtig
funktionieren. Der Betrieb des Robotersystems mit defekten Schaltern ist extrem
gefahrlich und kann zu schweren Verletzungen und/oder ernsten Schaden am
Robotersystem flihren, da die Schalter ihre bestimmungsgemafle Funktion im
Notfall nicht erfillen kdnnen.
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Wartung 1. Sicherheit Wartung

/A\

WARNUNG

m Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie

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

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

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

/N

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

VORSICHT |  Beschadigte Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler
sind sehr gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer
Fehlfunktion des Robotersystems flihren.
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Wartung 2. Allgemeine Wartung

2. Allgemeine Wartung

In diesem Kapitel werden die Wartung und die Inspektion einschlief3dich der erforderlichen
Vorgehensweisen beschrieben. Die richtige Durchfihrung von Wartungstatigkeiten ist
entscheidend, um Fehler zu vermeiden und die Sicherheit zu gewéahrleisten.
Stellen Sie sicher, dass die Wartungsinspektionen entsprechend dem Zeitplan durchgefiihrt

2.1

76

werden.

Zeitplan fur die Inspektion

Die Inspektionspunkte sind unterteilt in: téglich, monatlich, vierteljahrlich, halbjahrlich
und jahrlich. Alle zutreffenden Zeitraume werden aufgefthrt.
Wenn der Manipulator langer als 250 Stunden im Monat betrieben wird, missen nach
alen weiteren 250, 750, 1500 bzw. 3000 Betriebsstunden weitere Inspektionen der
einzelnen Inspektionspunkte erfolgen.

Inspektionspunkt
Téagliche Monatliche | Vierteljahrliche | Halbjahrliche | J&hrliche
Inspektion | Inspektion Inspektion Inspektion Inspektion
1 Monat (250 h) \
2 Monate (500 h) N
3 Monate (750 h) N v
4 Monate (1000 h) _ \
5 Monate (1250 h) é v
6 Monate (1500 h) § N v N
7 Monate (1750 h) A N
8 Monate (2000 h) ?; v
9 Monate (2250 h) % d V
10 Monate (2500 h) N
11 Monate (2750 h) N
12 Monate (3000 h) d Y \ V
13 Monate (3250 h) \
h = Stunden
C3Rev. 3



Wartung 2. Allgemeine Wartung

2.2 Inspektionspunkt
2.2.1 Inspektion wahrend der Manipulator AUSgeschaltet ist
(Manipulator aufRer Betrieb)

Inspektionspunkt Inspektionsort Téglich | Monatlich | Vierteljahrlich | Halbjahrlich | Jahrlich
Priifen Sie Greifer-Befestigungsschrauben \ \ \ \ S
Bolzen/Schrauben auf Manipulator-Befestigungsschrauben | Y Y Y \
festen Sitz. Arretierbolzen jedes Armes Y Y Y Y \/
Ziehen Sie sie fest, wenn Bolzen/Schrauben um die Z-Achse
notig. herum ¢
(Das Anzugsmoment finden
Sie im Kapitel Wartung: Bolzen/Schrauben, mit denen die
2 4 Festziehen der Motoren, Untersetzungsgetriebe v
Innensechskantschrauben.) usw. befestigt sind
Priifen Sie Stecker auf Externe Stecker am Manipulator (an J J J J J
festen Sitz. den Anschlusseinheiten usw.)

Wenn die Stecker lose sind,

befestigen Sie sie. Manipulator-Kabelbaum \/ \/ \/ N
Fihren Sie eine AuReres Erscheinungsbild des J J J J J
Sichtprifung auf duflere Manipulators

Schaden durch.

Nehmen Sie eine Externe Kabel Y \/ v V
Reinigung vor, wenn nétig.

Priifen Sie auf Biegungen

oder falsche Position.

Reparieren sie das Element | Sichheitsabschrankung usw. \/ \/ \/ \/ N
oder platzieren Sie es

richtig, wenn nétig.

Prifen Sie die Spannung

der Zahnriemen. Base J J
Spannen Sie sie nach, Im Innerendes 1., 2., 3. und 4. Arms

wenn notig.

Schmierfett-Bedingungen | Lesen Sie das Kapitel Wartung: 2.3 Schmieren.
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Wartung 2. Allgemeine Wartung

2.2.2 Inspektion wahrend der Strom EINgeschaltet ist
(der Manipulator arbeitet)

Inspektionspunkt Inspektionsort Téaglich | Monatlich | Vierteljahrlich | Halbjahrlich | Jahrlich
Prifen Sie den Arbeitsbereich | Jede Achse \/

o ) Externe Kabel
Bewegen Sie die Kabel leicht . L
) . (einschlieRlich des
hin und her, um zu priifen, ob v v
) ) Kabelbaums des
sie lose sitzen. )
Manipulators)

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

Prifen Sie, ob ungewohnliche
Gerausche oder Vibrationen | Gesamtes System Y Y \/ \/ \/

auftreten.

Messen Sie die
Wiederholgenauigkeit mit einer | Gesamtes System \/

Messuhr.
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Wartung 2. Allgemeine Wartung

2.3 Schmieren

Die Untersetzungsgetriebe und das Kegelrad miissen regelmafdig geschmiert werden.
Verwenden Sie ausschliefdlich das in der folgenden Tabelle angegebene Schmierfett.

m Achten Sie auf ausreichende Schmierung der gleitenden Teile im Manipulator.
Den Manipulator mit nicht ausreichendem Schmierfett zu betreiben, verursacht
Stérgerausche, beschadigt die gleitenden Teile und/oder flhrt zu einer
unzureichenden Funktion des Manipulators. Sobald die Teile beschadigt sind, ist
viel Zeit und Geld fiir die Reparaturen nétig.

a Wenn Schmierfett in Ihre Augen, lhren Mund oder auf lhre Haut gelangt, folgen

Sie den Anweisungen unten.
Wenn Schmierfett in Ihre Augen gelangt

: Spllen Sie diese grindlich mit sauberem Wasser aus und suchen Sie dann

VORSICHT .
sofort einen Arzt auf.
Wenn Schmierfett in Inren Mund gelangt
: Wenn geschluckt, erbrechen Sie nicht. Suchen Sie sofort einen Arzt auf.
: Wenn Schmierfett nur in ihren Mund gelangt ist, spllen Sie Ihren Mund
grandlich mit Wasser aus.
Wenn Schmierfett auf lhre Haut gelangt
: Waschen Sie die betroffene Stelle griindlich mit Seife und Wasser.
Vorgehen zum
Zu schmierendes Teil Schmierintervall Schmierfett .
Schmieren
1,2,3, . . . .
Untersetzungsgetriebe | Beim Austauschen des Motors* SK-1A Kontaktieren Sie uns.
4. Achse
Fihren Sie die unten
6. Achse Kegelrad Jahrlich (alle 8000 Stunden) SK-2 genannten Schritte
durch.

* Unter normalen Bedingungen sollten die Untersetzungsgetriebe nur geschmiert werden, wenn der Motor
ausgetauscht wird. Im Fall erschwerter Betriebsbedingungen (wie Hochleistung, Hochgeschwindigkeit oder

Schwerlast usw.) missen die Untersetzungsgetriebe jedoch alle 10.000 Stunden geschmiert werden.
Kegelrad der 6. Achse schmieren

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
) ) . ) ausreichende
Ersatzteile Schmierfett fir Untersetzungsgetriebe (SK-2)
Menge
. . Zum Ziehen des
Schraube M4x15 (L&nge: mindestens 15 mm) 1
Stopfens
Tools -
zum Abwischen von
Putzlappen 1 .
Schmierfett

C3 Rev. 3 79



Wartung 2. Allgemeine Wartung

80

D

)

©)

(4)

©®)

(6)

Sichern Sieden 5. Arm in einer Position, in der Sie leicht
den Stopfen ziehen kénnen.

Schrauben Sie eine Schraube in das Gewinde des
Stopfens ein. M4 Tiefe 5.
Schraube: M4 Lange mindestens 15 mm (zum leichten
Herausziehen)

Halten Sie die Schraube fest, die Sie in Schritt (2)
eingedreht haben, und ziehen Sie den Stopfen ab.

Tragen Sie das Schmierfett auf.
Schmierfettmenge: 1 ~3g

Stecken Sie den Stopfen, den Sie in Schritt (3)
abgezogen haben, ein, sodass er wieder an seiner
urspringlichen Position sitzt.

Um zu verhindern, dass Schmierfett austritt, oder sich
der Stopfen wieder 10st, achten Sie darauf, dass Sie den
Stopfen richtig eingesteckt haben.

Entfernen Sie die Schraube, die Sie in Schritt (2)

eingedreht haben.

i
Y

-
%

(4) Hier Schmierfett autragen.
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Wartung 2. Allgemeine Wartung

2.4 Festziehen der Innensechskantschrauben

C3Rev.3

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 (aul3er in Sonderféllen, auf die besonders
hingewiesen wird) einen Drehmomentschllissel, so dass die Schrauben mit dem richtigen
Anzugsmoment befestigt werden, wie unten angegeben.

Schraube Anzugsdrehmoment Siehe unten fir passende Madenschraube.
M3 2,5 N-m (25 kgf-cm) Madenschraube| Anzugsdrehmoment
M4 4,9 N-m (50 kgf-cm) M4 2,5N-m (25 kgf-cm)
M5 9,8 N-m (100 kgf-cm) M5 3,9 N-m (40 kgf-cm)
M6 17,6 N-m (180 kgf-cm)

M8 37,2 N-m (380 kgf-cm)
M10 73,5 N-m (750 kgf-cm)
M12 127,4 N-m (1300 kgf-cm)

Wir empfehlen, die Schrauben, die auf einem Kreisumfang ausgerichtet sind, in einem sich
kreuzendem Muster anzuziehen, wiein der Abbildung unten dargestelit.

1 Ziehen Sie die Schrauben nicht in einem Zug fest.
8 Ziehen Sie die Schrauben mit zwei oder drei Ziigen
fest. Verwenden Sie dafir einen Sechskant-
Schliissel. Verwenden Sie anschlief3end einen Dreh-
momentschliissal, sodass die Schrauben mit den
oben in der Tabelle aufgefiihrten Anzugsmomenten
angezogen werden.

Schrauben-
loch
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Wartung 2. Allgemeine Wartung

2.5 Anordnung der Ersatzteile

Lithiumbatterie & Batterie-Board

Motor 6. Achse

Einheit aus 5. und 6. Achse P LED4 ampe

3. Achse
Untersetzungsbetriebe > ol (o) 3. Achse Zahnriemen
r;{ 3. Achse
5. Achse Zahnriemen A elektromagnetische Bremse
2. Achse ey 2. Achse Zahnriemen
Untersetzungsbetriebe . @': 2. Achse
5. Achse g3 S9N elektromagnetische
elektromagnetische Bremse
N Bremse -
rit— — Motor 1. Achse
1. Achse
Untersetzungsbetriebe

1. Achse Zahnriemen 1. Achse

elektromagnetische
Bremse

6. Achse Zahnriemen
6. Achse elektromagnetische Bremse

4. Achse
elektromagnetische Bremse

Motor 4.Achse
Motor 6. Achse

Motor 2. Achse

e
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Wartung 3. Abdeckungen

3. Abdeckungen

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

m Die Motorstecker dirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange
Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der
Motorstecker bei anliegender Spannung ist extrem gefahrlich und kann zu
schweren Verletzungen flihren, 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. Schlielen Sie das Netzanschlusskabel an
eine geeignete Netzsteckdose an. SchlieRen Sie es NICHT direkt an die

Fabrik-Spannungsversorgung an.
Vi i \ B Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die damit

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

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

B Achten Sie darauf, das wahrend der Wartung keine Fremdsubstanzen in den
Manipulator, die Stecker oder die Anschliisse gelangen. Das EINschalten des
Robotersystems, wenn sich Fremdsubstanzen im Robotersystem befinden, ist
extrem gefahrlich und kann zu einem elektrischen Schlag und/oder zur
Fehlfunktion des Robotersystems flihren.

Tools
Name Menge Anmerkung
Inbusschl tissel (Schltisselweite: 2,5 mm) 1 far
M 3-Schraube
Tools Inbusschltissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 far
M4-Schraube
Kreuzschlitzschraubendreher 1

4. Arm seitliche 2. Arm seitliche

Abdeckung Abdeckung Abdeckung
2AAt;£jn SE'“'Che =N 1. Arm obere 3. Arm untere
eckung N /Abdeckung Abdeckung

J

1. Arm seitliche
Abdeckung

Kabeldurchfihrungsplatte untere Sockelabdeckung
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Wartung 3. Abdeckungen

3.1 Obere Abdeckung des 1. Arms

® \Wenn Sie eine Abdeckung installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die
Abdeckungsbefestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht
gewaltsam, um Sie in die Abdeckung zu schieben. Unndtige mechanische
& Beanspruchung der Kabel kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung
der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern flihren. Beschadigte Kabel,
eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr gefahrlich
und konnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems flihren.
Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspriinglichen Positionen.

VORSICHT

Losen Sie die Befestigungsschrauben der Abdeckung und entfernen Sie die Abdeckung.

-

3-M4x10

» 1. Arm obere
@ Abdeckung

NN

3.2 Seitliche Abdeckung des 1. Arms

® \Wenn Sie eine Abdeckung installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die
Abdeckungsbefestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht
j gewaltsam, um Sie in die Abdeckung zu schieben. Unnétige mechanische

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

Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspriinglichen Positionen.

VORSICHT

Losen Sie die Befestigungsschrauben der Abdeckung und entfernen Sie die Abdeckung.

R 2

N 2-Max10

1. Arm seitliche
Abdeckung
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Wartung 3. Abdeckungen

3.3 Seitliche Abdeckung des 2. Arms

® \Wenn Sie eine Abdeckung installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die
Abdeckungsbefestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht
j gewaltsam, um Sie in die Abdeckung zu schieben. Unndtige mechanische

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

Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspringlichen Positionen.

VORSICHT

Losen Sie die Befestigungsschrauben der Abdeckung und entfernen Sie die Abdeckung.

2. Arm seitliche
Abdeckung

3.4 Kopfabdeckung des 3. Arms

® \Wenn Sie eine Abdeckung installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die
Abdeckungsbefestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht
j gewaltsam, um Sie in die Abdeckung zu schieben. Unndtige mechanische

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

Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspringlichen Positionen.

VORSICHT

Losen Sie die Befestigungsschrauben der Abdeckung und entfernen Sie die Abdeckung.

C \4-M4><10

- <

3. Arm Kopfabdeckung
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Wartung 3. Abdeckungen

3.5 Untere Abdeckung des 3. Arms

/N

VORSICHT

® \Wenn Sie eine Abdeckung installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die
Abdeckungsbefestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht
gewaltsam, um Sie in die Abdeckung zu schieben. Unndtige mechanische
Beanspruchung der Kabel kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung
der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern flihren. Beschadigte Kabel,
eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr gefahrlich
und konnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems flihren.
Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspriinglichen Positionen.

86

Bewegen Sie den Arm so, dass Sie die untere Abdeckung des 3. Arms entfernen konnen.
Entfernen Sie die Schrauben (Flachrundkopfschrauben mit Kreuzschlitz), mit denen die
Abdeckung angebracht ist, um die Abdeckung zu demontieren.

: %~ 4-M3x5 (Flachrundkopfschrauben mit
Kreuzschlitz)
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Wartung 3. Abdeckungen

3.6 Seitliche Abdeckung des 4. Arms

AN

VORSICHT

® \Wenn Sie eine Abdeckung installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die

Abdeckungsbefestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht
gewaltsam, um Sie in die Abdeckung zu schieben. Unnétige mechanische
Beanspruchung der Kabel kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung
der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern flihren. Beschadigte Kabel,
eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr gefahrlich
und kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.

Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspringlichen Positionen.

HINWEIS

&

C3 Rev.3

Losen Sie die Befestigungsschrauben der Abdeckung und entfernen Sie die Abdeckung.

Y

D

by

Um die Manipulatorleistung zu verbessern, wurden die Abstdnde zwischen der seitlichen
Abdeckung des 4. Arms, der Zahnriemenscheibe des Motors der 5. Achse und der
Zahnriemenscheibe des Motors der 6. Achse verringert.

Bringen Sie die seitliche Abdeckung des 4. Arms an, um die gegenseitige Beeintrachtigung
von Abdeckungen und Zahnriemenscheiben zu verhindern.

\6-M3><8

4. Armseitliche
Abdeckung

Motor 6. Achse

4. Arm seitliche Abdeckung
(6. Achse Seite
Zahnriemenscheibe Motor)

Driicken

4. Arm seitliche Abdeckung
(5. Achse Seite
Zahnriemenscheibe Motor)

Motor 5. Achse

Detail Schnitt
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3.7 Untere Sockelabdeckung

/N

VORSICHT

® \Wenn Sie eine Abdeckung installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die
Abdeckungsbefestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht
gewaltsam, um Sie in die Abdeckung zu schieben. Unndtige mechanische
Beanspruchung der Kabel kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung
der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern flihren. Beschadigte Kabel,
eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr gefahrlich
und konnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems flihren.
Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspriinglichen Positionen.
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Entfernen Sie die Schrauben (Flachrundkopfschrauben mit Kreuzschlitz), mit denen die
Abdeckung angebracht ist, um die Abdeckung zu demontieren.

Wenn Sie andere als die hier bezeichneten Schrauben verwenden, steht der Schraubenkopf
unten auf der Sockeloberfléche Uber, sodass der Manipulator nur schwer sicher befestigt
werden kann. Wir empfehlen die Verwendung der mitgelieferten Schrauben oder die
Verwendung von Schrauben gleichen Typs.

N /4-M3><5 (Flachrundkopfschrauben mit Kreuzschlitz)
*

untere Sockelabdeckung
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3.8 Anschlussplatte

/N

VORSICHT

m Entfernen Sie die Anschlussplatte nicht gewaltsam. Das gewaltsame Entfernen

der Anschlussplatte kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung der
Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fiihren. Beschadigte Kabel, eine
Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr gefahrlich und
kébnnen zu einem elekirischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems flihren.

Wenn Sie die Anschlussplatte installieren, passen Sie auf, dass die Kabel die
Plattenbefestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht gewaltsam,
um Sie in die Abdeckung zu schieben. Unnétige mechanische Beanspruchung
der Kabel kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung der
Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fiihren. Beschadigte Kabel, eine
Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr gefahrlich und
kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems flihren. Wenn Sie die Kabel verlegen, merken Sie sich die
Kabelpositionen, nachdem Sie die Anschlussplatte entfernt haben. Platzieren Sie
die Kabel wieder an ihren urspriinglichen Positionen.

C3 Rev.3

Losen Sie die Schrauben, die die Anschlussplatte halten und entfernen Sie diese.

Anschlussplatte

4-M4x8
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3.9 Kabeldurchfuhrungsplatte

/N

VORSICHT

m Entfernen Sie die Kabeldurchfihrungsplatte nicht gewaltsam. Das gewaltsame

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

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

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

Wenn Sie die Kabel verlegen, merken Sie sich die Kabelpositionen, nachdem Sie
die Kabeldurchfiihrungsplatte entfernt haben. Platzieren Sie die Kabel wieder an
ihren urspringlichen Positionen.

Losen Sie die Schrauben, die die Kabeldurchfiihrungsplatte halten und entfernen Sie diese.

Kabeldurchfiihrungs-
platte

3.10 Anwender-Anschlusseinheit

/N

® Wenn Sie eine Abdeckung installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die

Abdeckungsbefestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht
gewaltsam, um Sie in die Abdeckung zu schieben. Unndtige mechanische
Beanspruchung der Kabel kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung
der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern flihren. Beschadigte Kabel,
eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr gefahrlich

VORSICHT und kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.
Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspringlichen Positionen.
Losen Sie die Schrauben, die die Anwender-Anschlusseinheit halten und entfernen Sie
diese.
Anwender-
Anschlusseintle:it
e
2-M3x8
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4. Kabelbaum
4.1 Austausch des Kabelbaums

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

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

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

m SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete Netzsteckdose an.
SchlielRen 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 fiihren.

®m Achten Sie darauf, dass wahrend der Wartung keine Fremdsubstanzen in den

& Manipulator, die Stecker oder die Anschliisse gelangen. Das EINschalten des

Robotersystems, wenn sich Fremdsubstanzen im Robotersystem befinden, ist

WARNUNG extrem gefahrlich und kann zu einem elektrischen Schlag und/oder zur
Fehlfunktion des Robotersystems flihren.

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

m Wenn Sie eine Abdeckung installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die
Abdeckungsbefestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht
gewaltsam, um Sie in die Abdeckung zu schieben. Unndétige mechanische
Beanspruchung der Kabel kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung
der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern flihren. Beschadigte Kabel,
eine Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr gefahrlich
und kénnen zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.

Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren urspriinglichen Positionen.
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® Wenn die Anschlisse wahrend des Austauschs des Kabelbaums getrennt
wurden, schlielfen Sie die Anschliisse wieder an ihren richtigen Positionen an.
Ein falscher Anschluss kann zu einer Fehlfunktion des Robotersystems flihren.
Fir Details zu den Anschliissen, lesen Sie Wartung: 10.3 Anschlussbelegungen.

m Gehen Sie sorgsam mit Alkohol und Klebstoffen um und beachten Sie die
folgenden Hinweise und Anweisungen. Andernfalls kdnnen ein Brand und/oder
andere Gefahren auftreten.

- Bringen Sie Alkohol und Klebstoffe niemals in die Nahe von Feuer.

- Benutzen Sie Alkohol und Klebstoffe nur in gut bellfteten Raumen.

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

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

- Wenn Alkohol oder Klebstoff in |hre Augen oder in lhren Mund gelangt,
waschen Sie lhre Augen und lhren Mund sorgfaltig mit sauberem Wasser aus

und suchen sofort einen Arzt auf.
A m Tragen Sie wahrend des Schmierens eine Schutzausristung, d. h. Schutzmaske,
Schutzbrille und 6&lbestandige Schutzhandschuhe. Wenn Schmierfett in lhre
Augen, lhren Mund oder auf Ihre Haut gelangt, folgen Sie den Anweisungen
unten.

Wenn Schmierfett in Ihre

Augen gelangt : Spulen Sie diese grundlich mit sauberem
Wasser aus und suchen Sie dann sofort
einen Arzt auf.

VORSICHT

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, spulen Sie lhren Mund griindlich mit
Wasser aus.

Wenn Schmierfett auf lhre

Haut gelangt : Waschen Sie die betroffene Stelle grindlich
mit Seife und Wasser.
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Ersatzteile, Werkzeuge und Material

Name Menge Anmerkung
_ ausreichende
Ersatzteile Schmierfett (Krytox) Menge R13B030304
Kabelbaum 1 R13B020036
Inbusschllissel (Schlisselweite: 2,5 mm) 1 fur M 3-Schraube
Inbusschl lissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 fur M4-Schraube
Seitenschneider 1
Tools Kreuzschlitzschraubendreher 1
Zum Auftragen von
Pinsel 1 Schmiafet
zum Spannen des
Federwaage 1 Riemens
ausreichende
Alkohol Menge
Material Kabelbinder (ABlOO) 18
Kabelbinder (AB150) 11
Kabelbinder (AB250) 3

C3Rev.3

93



Wartung 4. Kabelbaum

Ausbau

D
)
©)

(4)

®)

(6)

()

8

Bewegen Sie den Manipulator in die Ursprungsposition (0-Pulse-Position).
Schalten Sie die Steuerung AUS.
Entfernen Sie folgende Abdeckungen und Platten:

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Seitliche Abdeckung des 4. Arms Anwender-Anschlusseinheit
(beide Seiten)

Kopfabdeckung des 3. Arms untere Abdeckung des 3. Arms
Seitliche Abdeckung des 2. Arms seitliche Abdeckung des 1. Arms
(beide Seiten) (beide Seiten)

Mittelabdeckung des 1. Arms Anschlussplatte

Wenn Sie die Anwender-Anschlusseinheit entfernen, entfernen Sie die folgenden Teile
zusammen.

9-poliger D-Sub-Stecker
Luftschlauch x 4
Ziehen Sie alle Stecker im Inneren des Sockels ab.
Stecker:
X010, X020, X030, X040, X050, X060,
LEDA, (BR010, BR011), BR020, BR0O30,
BR040, BT1, X11, X12, X13, X14, X15, X16

Ziehen Sie die Stecker vom Batterie-Board im \ /
Inneren des 1. Arms ab. Fa

Stecker:
X61, X62, X63, X64

Ziehen Sie die Stecker im Inneren des 3. Arms ab.

Stecker:

X71, X72, X041, X051, X061,
LEDB, (BR041), BR051, (BR061),
BT4, BT5, BT6, X141, X151, X161

Ziehen Sie die Stecker aus den Motoren der 2. und 3. Achse.
Stecker:
X021, X121, BR021, X031, X131, BT3, BRO31
Entfernen Sie die folgenden Teile vom 4. Arm.

Kabelbefestigungsplatte des 4. Arms (2-M4 x 10)
Schutzleiter (M4 x 10)
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(9) Durchtrennen Sie die 3 Kabelbinder an der
Kabelbefestigungsplatte des 4. Arms.

(10) Durchtrennen Sie die Kabelbinder, mit denen die
Kabel im Inneren des 3. Arms zusammengebunden
sind.

(11) Entfernen Sie die folgenden Teile vom 3. Arm.

Kabel befestigungsplatte des 3. Arms (2-M4 x 5)
Schutzleiter x 2 (2-M4 x 5)

(12) Durchtrennen Siedie 5 Kabelbinder an der Kabel befestigungsplatte des 3. Arms.

(13) Ziehen Sie die Luftschlauche einzeln in Richtung
des 3. Arms heraus.

. — N S;};ZArm: Kabel
Ziehen Sie die folgenden Kabel in Richtung des I g o

4. Arms heraus.

Motorkabel, Bremskabel der 5. Achse

Motorkabel, Bremskabel der 6. Achse

Kabel fir die elektrische : BT
Anwenderverkabelung 3. Arm: Luftschlauch

(X71, X72, X051, X061, X151, X161,

BRO051, (BR061), BT5, BT6)

Ziehen Sie die Kabel vorsichtig heraus und achten Sie darauf, dass Sie Kabel und
Stecker nicht beschédigen.

Ziehen Sie die Kabd nach der GrolRe der Stecker geordnet heraus. Beginnen Sie mit
dem kleinsten Stecker.
(14) Durchtrennen Sie die 3 Kabelbinder am 2. Arm

Kabelbinder'l ;:‘-d
und ziehen Sie die 2 Schutzleiter ab (2-M4 x 5). b

(15) Ziehen Sie den Kabelbaum aus dem 3. Armin ¥
Richtung des 2. Arms. y

‘Seite 2.Arm:

Gehen Sie vorsichtig vor und achten Sie darauf,
Kabelbaum

dass Sie Stecker und Kabel nicht beschadigen.
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(16) Entfernen Sie die Kabel befestigungsplatte des
2. Arms (2-M4 x 8).

Esist nicht erforderlich, die
Befestigungsschraube komplett zu entfernen.
Wenn Sie die Schraube im 2. Arm stecken lassen,
kann der Kabelbaum leichter wieder montiert
werden.

(17) Durchtrennen Sie die 3 Kabelbinder am 1. Arm.
Ziehen Sie die 2 Schutzleiter ab (2-M4 x 5).

Schu&leiter

l"

(18) Entfernen Sie die Kabel befestigungsplatte des Kabelanschlussplatte
1. Arms (2-M4 x 5).

Kabelbinder /

(19) Durchtrennen Sie die 3 Kabelbinder an der
Kabelbefestigungsplatte des 1. Arms.

(20) Entfernen Sie die folgenden Telile.

Kabel befestigungsplatte des Sockels (2-M4 x 8)
Schutzleiter (M4 x 5)

(21) Durchtrennen Sie die 3 Kabelbinder an der
Kabel befestigungsplatte des Sockels.

(22) Ziehen Sie den Kabelbaum aus dem Sockel.
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Installation
(1) Legen Sie dem Kabelbaum getrennt ab.

(2) Tragen Sie Schmierfett auf die Innenseite der
Kabelschutzfeder auf (Krytox: 4 g).

Feder mit kleinem Durchmesser ;050
Feder (Lange: 130 mm) :1gx2
Feder (Lange: 230 mm) ;150

(3) Befestigen Sie die Kabelanschlussplatte und den
Kabelbaum des 2. Arms.

(4) Bereiten Sie den Kabelbaum fir den Anschluss an den Manipulator vor.
Binden Sie die Kabel zusammen. Achten Sie unbedingt darauf, dass Sie nicht die
Schutzleiter zusammenbinden.
(Kabelbinder: AB100 x 6)

(5) Legen Sie den Zahnriemen um die Motoreinheit der 4. Achse und befestigen Sie diese
an4. Arm.
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(6)

()

(8)

)

Formen Sie einen Ring mit dem Kabelbinder
(AB250) und legen Sie ihn um die Motorplatte der
4. Achse. Ziehen Sie den Zahnriemen mit einer
Feederwage und befestigen Sie die Motoreinheit der
4. Achse.

(Riemenspannung: 39,2 N: 4 kgf)

(2-M4 x 15, 2-M4-Unterlegscheibe)

Fuhren Sie die Kabelschutzfeder (kleiner .

Durchmesser) und das Anwenderkabel in
Pfeilrichtung ein (siehe Abbildung).

Fihren Sie die Motorkabel  (Stromkabel/ 8

Signalkabel) der 5. und 6. Achse in Pfeilrichtung in
die Kabelschutzfeder ein (siehe Abbildung).
Fuhren Sie die Kabel der Grol3e der Stecker nach
ein. Beginnen Sie mit dem kleinsten Stecker.

Fihren Sie das Bremskabel der 6. Achse in
Pfeilrichtung in die Kabelschutzfeder ein (siehe
Abbildung) und befestigen Sie die Motoreinheit der
6. Achse am 4. Amm. (2-M4 x 15,
2-M4-Unterlegscheibe)

(10) Fihren Sie das Bremskabel der 5. Achse in

Pfeilrichtung in die Kabelschutzfeder ein (siehe
Abbildung). Befestigen Sie es provisorisch an der

Motoreinheit der 4. Achse. (2-M4 x 15, §

2-M4-Unterlegscheibe)

(11) Flhren Sie den Kabelbaum Richtung Sockelseite

en.
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(12) Fuhren Sie den Kabelbaumin den 2. und
anschliefend in den 3. Armein.

(13) Fuhren Sie den Luftschlauch und den Schutzleiter
des Kabelbaums durch die Kabel schutzfeder (kleiner
Durchmesser).

(14) Befestigen Sie die Kabel des3. Arms.
Binden Sie die Kabel provisorisch zusammen, sodass Sie die Position spater veréndern
konnen.

[A] Binden Sie 3 Kabelschutzfedern (130 mm) an
die Kabelbefestigungsplatte des 3. Arms.
(AB100)

[B] Binden Siedie Kabel locker zusammen.
(2-AB150)

[C] Binden Sie 3 Kabelschutzfedern (kleiner
Durchmesser) an die Kabelbefestigungsplatte
des 3. Arms. (AB100)

[D] Binden Siedie Kabel, die ausdem 4. Arm
herausschauen, locker zusammen. (AB150)

[E] Befestigen Sie die Kabelbefestigungsplatte
des3. Armsam 3. Arm. (2-M4 x 5)

[F] Befestigen Sie die beiden Schutzleiter
(2-M4 x 5).

C3Rev.3 99



Wartung 4. Kabelbaum

Schlief3en Sie die folgenden Stecker an.
Stecker: X711, X72, X041, X051, X061, LEDB,

(BR041), BR051, (BR061), BT4, BT5, BT6, X141, X151, X161

Binden Sie die Kabel zusammen. (2-AB250)

(15) [A] Binden Sie 3 Kabelschutzfedern (kleiner
Durchmesser) an die
Kabelbefestigungsplatte des 4. Arms.
(AB100)

[B] Binden Siedie Kabel locker zusammen.
(AB150)

[C] Befestigen Siedie spezielle
Stromversorgung der Bremse an der
Kabelschutzplatte des 4. Arms. (AB150)

(16) Befestigen Sie die Kabelbefestigungsplatte des 4. Arms am 4. Arm. (2-M4 x 10)

(17) Befestigen Sie den Schutzleiter am 4. Arm.

.

(18) Befestigen Sie die Kabelschutzfeder (150 mm) i
am 2. Arm. (2-AB100)

(19) Befestigen Sie die Kabel locker an  der
Kabel befestigungsvorrichtung. (AB150)

(20) Befestigen Sie die 2 Schutzleiter am 2. Arm.
(2-M4 x 5)
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(21) Befestigen Sie die Kabel befestigungsplatte des
2.Armsam 2. Arm. (2-M4 x 8)

(22) Befestigen Sie die Kabelschutzfeder (150 mm) am
1. Arm. (2-AB100)

(23) Befestigen Sie die Kabel locker an der
Kabel befestigungsvorrichtung. (AB150)

(24) Befestigen Sie die 2 Schutzleiter am 1. Arm.
(2-M4 x 5)

(25) [A] Binden Sie 3 Kabelschutzfedern (230 mm) an
den 1. Arm. (2 Stellen: 2-AB100)
[B] Befestigen Sie die Kabel provisorisch.
(AB150)

(26) Befestigen Sie die Kabel befestigungsplatte des
1. Armsam 1. Arm. (2-M4 x 5)

(27) [A] Binden Sie 3 Kabelschutzfedern (230 mm) an
die Kabel befestigungspl atte des Sockels.
(2 Stellen: 2-AB100)

[B] Befestigen Sie die Kabel provisorisch.
(AB150)

(28) [A] Binden Sie 3 Kabelschutzfedern (230 mm) an
die Kabel befestigungspl atte des Sockels.
(AB100)

[B] Befestigen Sie die Kabel provisorisch.
(2 Stellen: 2-AB150)

(29) Befestigen Sie die Kabel befestigungsplatte des
Sockels am Sockel. (2-M4 x 8)

(30) Befestigen Sie die Schutzleiter an der
K abel befestigungsplatte des Sockels. (M4 x 5)
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(31) Passen Sie die Lange des gesamten Kabelbaums
an und schlieffen Sie alle unten genannten Stecker
an.

Stecker:
X010, X020, X030, X040, X050, X060, LEDA,
(BR0O10, BR011), BR020, BR0O30, BR040,
BT1, X11, X12, X13, X14, X15, X186,
X61, X62, X63, X64, X021, X121,
BRO021, X031, X131, BT3, BR031

(32) Ziehen Sie die Kabelbinder, die Sie locker
befestigt hatten, fest zusammen.

(33) Ziehen Sie den Luftschlauch ein wenig heraus und
schneiden Sie ihn ab, sodass noch 25 mm
herausragen.

(34) Befestigen Sie den D-Sub-Stecker an der Anwender-Anschlusseinheit und befestigen
Sie 4 Luftschlduche.

Achten Sie auf die Ausrichtung der Anwender-Anschlusseinheit.
(35) Befestigen Sie die Anwender-Anschlusseinheit am B
4.Arm. (2-M3 x 6)

Achten Sie darauf, dass kein Luftschlauch im
4. Arm geknickt ist.

(36) Bringen Sie Spannung auf die Motoreinheit der 5. Achse und befestigen Sie sie.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 9.1 Austausch des Motors der
5. Achse — Schritte (4) bis (8) zum Einbau.
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(37) Bringen Sie Spannung auf die Maotoreinheit der 6. Achse und befestigen Sie sie.

Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 10.1.1 Motor der 6. Achse (ohne
el ektromagneti sche Bremse) — Schritte (4) bis (8) zum Einbau.

(38) Montieren Sie folgende Abdeckungen und Platten:
Seitliche Abdeckung des 4. Arms (beide Seiten)

Kopfabdeckung des 3. Arms untere Abdeckung des 3. Arms

Seitliche Abdeckung des 2. Arms

(beide Seiten) seitliche Abdeckung des 1. Arms
(beide Seiten)

Mittelabdeckung des 1. Arms Anschlussplatte

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
(39) Fuhren Sie eine Kalibrierung durch.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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4.2 Anschlussbelegungen

Signalkabel

4.2.1

®
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4.2.2 Stromkabel
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Wartung 4. Kabelbaum

4.2.3 Anwenderkabel

4.2.4 Farben der Kabel

108
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Die folgende Tabelle enthélt die folgenden Codes und Kabelfarben.

4.2.1 Signalkabel
4.2.2 Stromkabel
4.2.3 Anwenderkabel
Code Kabelfarbe
B schwarz
w weild
R rot
G grin
Y gelb
BR braun
L blau
\ violett
A azurblau
0 orange
GL grau
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Wartung 5. 1. Arm

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

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

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

m SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete Netzsteckdose an.
SchlielRen 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 flihren.

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

m Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein
VORSICHT auseinandergebauter Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung
und kénnen nicht mehr verwendet werden.
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Wartung 5. 1. Arm

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

Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung* genannt.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung und folgen Sie den Schritten, welche die
Software betreffen, die Sie verwenden, um die Kalibrierung durchzuftihren.

1. Achse Motor

1. Achse Untersetzungs-
getriebe =
¥ 1. Achse
/ elektromagnetische
1. Achse Zahnriemen Bremse
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Wartung 5. 1. Arm

5.1 Austausch des Motors

Ersatzteile, Werkzeuge und Material

Name Menge Anmerkung
AC-Servomotor 400 W 1 R13B000616
Ersatzteile Warmeabgabepl atte 1 R13B031905
Loschdiode 1 R13B020301
Inbusschllissel (Schlisselweite: 2,5 mm) 1 fur M5-Madenschraube
Inbusschliissel (Schltisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Schraube
Inbusschlissel (Schlitisselweite: 4 mm) 1 fir M5-Schraube
Werkzeuge . N
Kreuzschlitzschraubendreher 1 fUr den Motorstecker
Zum Spannen des
Federwaage 1 . =P
Riemens
5.1.1 Motor der 1. Achse (ohne elektromagnetische Bremse)
Ausbau
(1) Schalten Siedie Steuerung AUS.
(2) Entfernen Sie die Anschlussplatte.
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
(3) Trennen Sie die folgenden Stecker.
Stecker: Stecker X11, X010 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)
Stecker: BT1
(4) Entfernen Siedie Motoreinheit der 1. Achse vom Sockel.
Um die Schraube auf der Rickseite der Motoreinheit zu entfernen, stecken Sie einen
Inbusschliissel durch die Bohrung, nachdem Sie die Kappe entfernt haben.
3-M4x20
+ Unterleg-
scheibe \E
Sl | L Kappe Motoreinheit il
Motor- E-M:tfrl%g- Zahnriemen- ‘. il ml
platte @/u. scheibe scheibe 1— S G
(5) Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe 1 von zahn- Y N:?ﬁMESSi”g-
der Motoreinheit der 1. Achse. riemen- @., platiehen
scheibe 1 2-M5x10
In einem der Gewinde befindet sich ein A + Maden-
Messingpléttchen. Achten Sie darauf, dass schraube
Sie dieses nicht verlieren. \
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Wartung 5. 1. Arm

Einbau

112

(6)

()

(8)

)

@)

©)

(4)

Entfernen Sie die Motorplatte des Motors
der 1. Achse.

Entfernen Sie die Wéarmeabgabeplatte, die
am Motor der 1. Achse angebracht ist.

Die Platte ist sehr empfindlich, passen Sie
auf, dass Sie nicht bricht.

Entfernen Sie das Motorkabel vom Motor
der 1. Achse.

Befestigen Sie das Motorkabel am Motor der
1. Achse.

Befestigen Sie die Motorplatte an Motor der
1. Achse.

Achten Sie auf die Ausrichtung der
Motorplatte.
(Siehe Abbildung.)

Befestigen Sie die Zahnriemenscheibe 1 am
Motor der 1. Achse.

Lassen Sie zwischen Zahnriemenscheibe 1
und Motorplatte einen Abstand von 10 mm.

Bringen Sie die Warmeabgabeplatte am
Motor der 1. Achse an.

Legen Sie den Zahnriemen der 1. Achse um
die Zahnriemenscheibe 2 der 1. Achse.

Warme-
abgabe-
platte

4

4-M5x15

Zahn- : 5
riemen- (@) ¢ plattchen
scheibe 1 ;; 5 \2-M5><10
. + Maden-
schraube
IR0 |Zahn-
Zahnriemen riemen-
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Wartung 5. 1. Arm

(5) Legen Sie den Zahnriemen der 1. Achse 320
nterleg- o

um die Zahnriemenschelbe 1 der scheibe
Motoreinheit der 1. Achse und befestigen ~ Motoreinheit — &gl |
Sie diese locker am Sockel. Zahnriemen-

Stellen Sie sicher, dass die Profile des
Zahnriemens und der Zahnriemenscheibe
vollstdndig ineinander greifen.

Wenn Sie die Motoreinheit provisorisch
befestigen, achten Sie darauf, dass die
Motoreinheit von Hand bewegt werden
kann und nicht kippt, wenn an ihr gezogen
wird. Wenn die Motoreinheit zu locker
oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen
nicht richtig gespannt werden.

(6) Bringen Sie die richtige Spannung auf die Motoreinheit der 1. Achse und befestigen
Siesie.
Fihren Sie en nicht-elastisches Band durch die Durchgangsbohrung der
Motorplatte. Ziehen Sie das Band dann mit einer Federwaage, um die angegebene
Spannung aufzubringen. Haten Sie die Spannung aufrecht indem Sie die
Seitenfléche des Motors in Richtung Flache ,A" dricken und sichern Sie die
Motoreinheit anschlief3end.

Spannung des Zahnriemens der 2. Achse: 78,4 N + 9,8 N (8 kgf = 1 kgf)

Motorseite
(Warmeabgabeplatte)

(10) Schlieflen Sie die folgenden Stecker an.
Stecker: X11, X010, BT1

(11) Montieren Sie die Anschlussplatte.
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
(12) Fuhren Siedie Kalibrierung fur die 1. Achse durch.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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Wartung 5. 1. Arm

5.1.2 Motor der 1. Achse (mit elektromagnetischer Bremse)

Ausbau

114

D)

)

©)

(4)

Entfernen Sie die Motoreinheit der 1. Achse.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 5.1.1 Motor der 1. Achse
(ohne el ektromagneti sche Bremse) — Schritte (1) bis (4) zum Ausbau.

Wenn Sie die Stecker abziehen, ziehen Sie die folgenden Stecker zusammen ab.
Stecker: BR0O12 (fur die Loschdiode)
Achten Sie darauf, dass Sie die L 6éschdiode nicht verlieren.

2-M5x10 9]

Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe 1 ® _Zahnriemenscheibe 1
. : Madenschraube /
von der 1. Achse und entfernen Sie die o M5 Messing-
Antriebsnabe von der Motoreinheit der " plitchen
2-M5x6
1. Achse. M Maden-

schraube

In einem der Gewinde, an denen die Antriebsnabe

Antriebsnabe und die Zahnriemenschei-
be 1 befestigt sind, befindet sich ein
M essingpléttchen.

Achten Sie darauf, dass Sie dieses nicht
verlieren.

T ; lektromagneti-
Entfernen Sie die elektromagnetische /‘: che Bremse
Bremse.
" flache Stelle
Nut fir
Bremskabel
Entfernen Sie den Motor der 1. Achse.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 5.1.1 Motor der 1. Achse (ohne
el ektromagnetische Bremse) — Schritte (6) bis (8) zum Ausbau.
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Installation

>
o

C3Rev.3

@

2

©)

an Antriebsnabe
befestigen

S
Motorwelle 9_/ / SQI Antriebsnabe an elektromagnetische L
ﬂ({ ) Motorwelle befestigen Bremse
Zahnriemenscheibe %
L)

Befestigen Sie die elektromagnetische /‘;Lik;rg?;g::ﬁ'
Bremse der 1. Achse an der Motoreinheit @

der 1. Achse.

Richten Sie das Bremskabel in der Nut der y 07z

Motorplatte aus. Richten Sie dann die flache  ; iir
Stelle der Bremse zur Madenschraube aus Bremskabel
und befestigen Sie die Bremse. Achten Sie

darauf, dass das Bremskabel dabei nicht in

der  Motorplatte  eingeklemmt  und

durchtrennt wird.

Driicken Sie die Bremse in Richtung Motorplatte und ziehen Sie die Madenschraube
an.

Beachten Sie, dass, wenn Sie die Madenschraube zu fest anziehen, dass die flache
Selle der Bremse verformt wird. Tragen Sie LOCTITE 242 (mittelfeste
Schraubensicherung) auf und ziehen Sie die Schraube nicht weiter an, wenn eine
bestimmte Last erreicht ist.

Befestigen Sie die Loschdiode am Kabel der elektromagnetischen Bremse.
Stecker: BRO12

Montieren Sie die Antriebsnabe und die
Zahnriemenscheibe 1 an der Motoreinheit
der 1. Achse.

Richten Sie die Kanten von Antriebsnabe
und Zahnriemenscheibe 1 aus. Lassen Sie
zwischen  Zahnriemenscheibe 1 und 2M510 — g
; Zahnriemenscheibe 1

elektromagnetischer Bremse einen Abstand Madenschraube = .

(&) ___—M5 Messing-
von 0,5 mm. In der Abbildung sind die ¥ plattchen
Madenschrauben eingezeichnet. ,f@/ oo

L
schraube

Antriebsnabe

Zahnriemenscheibe und

\u\//él Zahnriemenscheibe 1

Antriebsnabe

(4) Montieren Sie die Motoreinheit der 1. Achse.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 5.1.1 Motor der 1. Achse (ohne
el ektromagnetische Bremse) — Schritte (4) bis (10) zum Einbau.
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Wartung 5. 1. Arm

5.2 Austausch des Untersetzungsgetriebes

Ein Untersetzungsgetriebe besteht aus folgenden drei Teilen. Aullerdem sind noch zwe weitere Teile as
Zubehor im Lieferumfang enthalten. Wenn Sie das Untersetzungsgetriebe austauschen, tauschen Sie immer
alediese Telle aus.

Untersetzungsgetriebe: Wave-Generator/flexibler Zahnkranz/auRerer Zahnkranz

Zubehdr: Distanzstuck/Haftscheibe
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 17. Ersatzteilliste.

Wir empfehlen, den O-Ring ebenfalls auszutauschen, wenn Sie das Untersetzungsgetriebe austauschen.

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung

1. Achse Untersetzungsgetriebe 1 R13B010011
Ersatzteile Schmierfett fir Untersetzungsgetriebe (SK-1A) 1 R13ZA00330100

1. Achse O-Ring 1 R13B031223

Inbusschliissel (Schilisselweite: 2,5 mm) 1 fur M5-Schraube

Inbusschliissel (Schliisselweite: 3 mm) 1 fur M4-Schraube
Werkzeuge Inbusschliissel (Schllisselweite: 5 mm) 1 fur M6-Schraube

Federwaage 1 zum Spannen des Riemens

zum Abwischen von
Putzlappen 2 | schmierfett
Ausbau

(1) Schalten Sie die Steuerung AUS.

(2) Legen Sieden Manipulator auf die Seite.

® Wenn Sie den Manipulator auf die Seite legen, missen Sie dies mit mindestens
zwei Personen tun, da mindestens eine Person den Arm abstlitzen muss,
wahrend andere Personen die Schrauben I6sen. Das Entfernen der Schrauben
ohne den Arm zu stitzen kann zum Herabfallen des Armes, zu Verletzungen

VORSICHT , .
und/oder zur Fehlfunktion des Robotersystems flihren.

(3) Demontieren Sie die Anschlussplatte und die untere Sockel abdeckung.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

(4) Losen Sie die Madenschraube an der E'M:tﬁ%g_

Motoreinheit der 1. Achse und entfernen Sie  scheibe o=
den Zahnriemen der 1. Achse.
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Einbau

C3Rev.3

©®)

(6)

()

©)

9)

D

)

©)

Entfernen Sie das Untersetzungsgetriebe der
1. Achse vom Sockel.

Wischen Sie das Schmierfett von den Teilen
ab.

~__— AuRerer Zahnkranz

Entfernen Sie die folgenden Teile vom “"" Z= Tflexibler zahnkranz
2 Arm. 8'M6X15\‘@\ + Haftscheibe

- AuRerer Zahnkranz o ZO/M““ Distanzstiick

- flexibler Zahnkranz v ~Untersetzungs-

Heftacheib 4-M4x15 — (=11 getriebe

- scheibe

- Distanzstiick
Wischen Sie das Schmierfett von den Teilen ab.
Entfernen Sie den Wave-Generator vom Lager M5 Messing-
Untersetzungsgetriebe der 1. Achse. Genvgg\;g; éo 2 / plattchen

R 2-M5x10
) Maden-
schraube

Entfernen Siein diesem Schritt auch das O-Ring
Lager. Passen Sie auf, dass Sie das Lager

nicht verlieren, da Sie es anschlieffend noch

bendtigen.

Flansch

In einem der Gewinde befindet sich en
Messingpléttchen. Achten Sie darauf, dass Sie
dieses nicht verlieren.

Entfernen Sie den O-Ring.

Wenn sich Schmierfett am Sockel oder an anderen Teilen befindet, wischen Sie es mit
einem Lappen oder Ahnlichem ab.

Lager

Befestigen Sie den Wave-Generator und das M5 Messing-
Lager am Untersetzungsgetriebe der 1. Achse. Wave- pléttchen
o 9 Generator \/ ./ o
. ~ \2-M5x10
O-Ring ) Maden-

schraube

Flansch

Legen Sie den O-Ring in dieNut am Flansch. ~ Fu9e firO-Ring 0-Ring

~<g/
Bauen Sie die Teile vorsichtig zusammen. Flansch
Achten Sie darauf, dass der O-Ring nicht

beschéadigt wird.
(Andernfallstritt Schmierfett aus.)

Tragen Sie Schmierfett (SK-1A) auf das Lager des Wave-Generators auf.
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118

4)

©®)

(6)
()

©)

9)

Befestigen Sie die folgenden Teile am
Sockel.

- 8uRerer Zahnkranz By =
) : pese=="""_ _ juferer Zahnkranz
flexibler _Zahnkranz g + flexibler Zahnkranz
- Haftscheibe 8'M6X15\'\ + Haftscheibe
- Distanzstiick /N%?W Distanzstiick
16-M4x20 U
) ~.Untersetzungs-
Beachten Sie, dass das Anzugsmoment der 4-Max15 — )= ab getriebe
Schrauben sich vom Ublichen

Anzugsmoment unterscheidet.
16-M4 x 20 10,59 Nm (6 kgf cm)
8-M6 x 15 2,2 Nm (22 kgf cm)

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

Schmierfettmenge: 40 g
Installieren Sie das Untersetzungsgetriebe der 1. Achse am Sockel.

. , 3-M4x20
Legen Sie den Zahnriemen der 1. Achse um + Unterleg-

die Zahnriemenscheibe 2 und dann um die scheibe
Zahnriemenscheibe 1 der 1. Achse.

Stellen Sie sicher, dass die Profile des e =
Zahnriemens und der Zahnriemenscheibe Motoreinheit g‘:\zmnriemen
vollstandig ineinander greifen.

Befestigen Sie die Motoreinheit der 1. Achse provisorisch.

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

Wenn die Motoreinheit zu locker oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen nicht
richtig gespannt werden.

Montieren Sie die Motoreinheit des 1. Arms.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 5.1.1 Motor der 1. Achse (ohne
el ektromagnetische Bremse) — Schritte (7) bis (10) zum Einbau.
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Wartung 5. 1. Arm

5.3 Austausch des Zahnriemens

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
Ersatzteile 1. Achse Zahnriemen 1 R13B030220
Inbusschliissel (Schliisselweite: 3 mm) 1 fUr M4-Schraube
Werkzeuge .
Federwaage 1 zum Spannen des Riemens
Ausbau
(1) Entfernen Siedie Motoreinheit der 1. Achse.
Néahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 5.1.1 Motor der 1. Achse (ohne
el ektromagnetische Bremse) — Schritte (1) bis (4) zum Ausbau.
(2) Entfernen Sieden Zahnriemen der 1. Achse.  3:M420 . Kappe Zahnriemen-
scheibe
\“\‘. ‘L “_,.‘
Motor- %@
einheit -
A
Zahnriemenscheibe 1
Zahnriemen
Einbau

@

)

C3Rev.3

Legen Sie den Zahnriemen der 1. Achse um die
Zahnriemenscheibe 2 der 1. Achse.

\ Zahnriemen-
scheibe 2

Zahnriemen

Montieren Sie die Motoreinheit der 1. Achse.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 5.1.1 Motor der 1. Achse (ohne
elektromagnetische Bremse) — Schritte (6) bis (10) zum Einbau.
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Wartung 5. 1. Arm

5.4 Austausch der elektromagnetischen Bremse

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
. 1. Achse el ektromagnetische Bremse 1 R13B030504

Ersatzteile -
Loschdiode 1 R13B020301
Inbusschliissel (Schltsselweite: 2,5 mm) 1 fur M5-Schraube

Werkzeuge Inbusschliissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 fur M4-Schraube
Federwaage 1 zum Spannen des Riemens

Ausbau

Entfernen Sie die elektromagnetische Bremse der 1. Achse von der Motoreinheit der 1. Achse.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 5.1.2 Motor der 1. Achse (mit
elektromagnetischer Bremse) — Schritte (1) bis (3) zum Ausbau.

Einbau
(1) Instalieren Sie die Motoreinheit der 1. Achse.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 5.1.2 Motor der 1. Achse (mit
elektromagnetischer Bremse) — Schritte (2) bis (4) zum Einbau.

(2) Montieren Sie die Motoreinheit der 1. Achse.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 5.1.1 Motor der 1. Achse (ohne
elektromagnetische Bremse) — Schritte (5) bis (10) zum Einbau.
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/A\

WARNUNG

m Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die damit

zusammenhangende Ausristung AUS und trennen Sie dann den Netzstecker
von der Spannungsversorgung. Austauscharbeiten bei EINgeschalteter
Spannung sind extrem gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag
und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems flihren.

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

SchlieRen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete Netzsteckdose an.
SchlielRen 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 fiihren.

AN

VORSICHT

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

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

C3Rev.3

Nachdem Teile (Maotoren, Untersetzungsgetriebe, Zahnriemen usw.) ausgetauscht wurden,
muss der Manipulator kalibriert werden, da die in jedem Motor gespeicherte
Ursprungsposition von der entsprechenden in  der Steuerung gespeicherten
Ursprungsposition abweicht.

Nach Austausch der Teile ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.
Der Ausrichtungsprozess dieser zwel Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung* genannt.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung und folgen Sie den Schritten, welche
die Software betreffen, die Sie verwenden, um die Kalibrierung durchzufthren.
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2. Achse
Untersetzungs-
getriebe

Hn

2. Achse

Bremse

2. Achse Motor

2. Achse Zahnriemen

elektromagnetische

A
6.1 Austausch des Motors
Ersatzteile, Werkzeuge und Material
Name Menge Anmerkung
AC-Servomotor 400 W 1 R13B000616
Ersatzteile Wérmeabgabepl atte 1 R13B031905
L 6schdiode 1 R13B020301
Inbusschliissel (Schltsselweite: 2,5 mm) 1 fir M5-Madenschraube
Inbusschliissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 fur M4-Schraube
Inbusschllissel (Schlitisselweite: 4 mm) 1 flr M5-Schraube
Werkzeuge Kreuzschlitzschraubendreher 1 fUr den Motorstecker
Tuch 1 um den Arm zu schiitzen
Zum Spannen des
Federwaage 1 .
0 Riemens

Die 2. Achse ist mit einer Bremse ausgestattet, damit der Arm nicht durch sein Eigengewicht abgesenkt wird,
wenn die Steuerung oder der Motor AUSgeschaltet sind. Wahrend des Austauschs ist die Bremse jedoch ohne

Funktion.

Um den Motor der 2. Achse auszutauschen, knicken Sie den 2. Arm in Richtung des 1. Arms.

(Siehe Schritt (2).)

Wenn Sie gegen den Arm drticken, achten Sie darauf, dass sich die Arme nicht beriihren und klemmen Sie ein
Tuch oder etwas Ahnliches zwischen die Arme. Das schiitzt auch die Armoberflachen und Beschichtungen vor

Schéaden.
122
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Wartung 6. 2. Arm

Ausbau
(1) Schaten Siedie Steuerung EIN.

(2) Knicken Sieden 2. Arm.

Klemmen Sie ein Tuch zwischen den 1. und
2. Arm, sodass sich die beiden Arme nicht
berihren.

N\ 5 ' Arm
N\ 25 .
y /('/‘J Kippstellung

Mit Lappen

Iy
o o ——

LA oder
S T—A Ahnlichem

(3) Schaten Siedie Steuerung AUS.
(4) Entfernen Siedie obere und die seitliche Abdeckung des 1. Arms.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

(5) Trennen Sie die folgenden Stecker.
Stecker: X121, X021 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)
Stecker: X62

(6) Entfernen Siedie Motoreinheit der 2. Achse vom 1. Arm.

Motor-
einheit
+ Unterleg-
scheibe -
Motor- — 3-M4x20
einheit + Unterleg-

scheibe

(7) Ziehen Sie den folgenden Stecker ab.
Stecker: BR022 (fur die Loschdiode)

Achten Sie darauf, dass Sie die Léschdiode nicht verlieren.
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Einbau

124

Zahnriemenscheibe M5x6

(8) Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe 1 von 5.6
Madenschraube

der 2. Achse und entfernen Sie die Madenschraube >
. <@§ o Mex10

Antriebsnabe von der Motoreinheit der ;—MS. > Madenschraube
essing-
2. Achse. plattchen 7 o) Antriebsnabe
M5x10 >
Messing-
In einem der Gewinde, an denen die plattchen
Antriebsnabe und die Zahnriemenscheibe  gjexiromagnetische
befestigt sind, befindet sich ein Bremse
M essingpl &tchen.
Achten Sie darauf, dass Sie dieses nicht
verlieren.
(9) Entfernen Sie die elektromagnetische /g'zkmtr;;“agne““he
Bremse der 2. Achse. @ . flache Stelle
Motorplatte
M5x8
Nut fur \ \\ Maden-
Bremskabel \\\ schraube
(10) Entfernen Sie die Motorplatte des Motors . 3)9) elektromagne-
der 2. Achse 7Y ¢ 287 tische Bremse

(11) Entfernen Sie die Warmeabgabeplatte, die
seitlich am Motor der 2. Achse angebracht
ist.

Die Platte ist sehr empfindlich, passen Sie
auf, dass Sie nicht bricht.

(12) Entfernen Sie das Motorkabel vom Mator
der 2. Achse.

(1) Befestigen Sie das Motorkabel am Motor

der 2. Achse.
Motor-
(2) Befestigen Sie die Motorplatte am Motor der  kabel
2. Achse.

Achten Sie auf die Ausrichtung der
Motorplatte.

Siehe Abbildung.
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Warme-
abgabe-
platte

C3Rev.3

©)

(4)

()

Befestigen Sie die elektromagnetische Bremse der 2. Achse an der Motoreinheit der
2. Achse.

Richten Sie das Bremskabel in der Nut der Motorplatte aus. Richten Sie dann die
flache Stelle der Bremse zur Madenschraube aus und befestigen Sie die Bremse.
Achten Sie darauf, dass das Bremskabel dabei nicht in der Motorplatte eingeklemmt
und durchtrennt wird.

Driicken Sie die Bremse in Richtung Motorplatte und ziehen Sie die Madenschraube
an.

elektromagnetische

Beachten Sie, dass wenn Sie die  Slektror
M adenschraube zu fest anziehen, die flache @ . flache Stelle
Stelle der Bremse verformt wird. Tragen

Se LOCTITE 242  (mittelfeste /Motorplatte

Schraubensicherung) auf und ziehen Sie
die Schraube nicht weiter an, wenn eine

M5x8
bestimmte Last erreicht ist. Maden-
schraube
Befestigen Sie die eektromagnetische
Bremse der 2. Achse an der Motoreinheit
der 2. Achse.
Befestigen Sie die Loschdiode am Kabel der el ektromagnetischen Bremse.
Stecker: BR022
Montieren Sie die Antriebsnabe und die Mg Znriemenscheibe_—MSx6
. . . . Madenschraube
Zahnriemenscheibe 1 an der Motoreinheit 'V'adenschraube MEx10
der 2. Achse. 2-M5 D/Madenschraube
Messing-
Richten Sie die Kanten von Antriebsnabe ~~ P2*"*" 0 3._‘4‘7 Antriebsnabe
und Zahnriemenscheibe 1 aus. Lassen Sie mz:;?,g
zwischen Zahnriemenscheibe 1 und pléttchen ‘ @,
elektromagnetischer Bremse einen Abstand  ¢jexiromagnetische | ——
von 0,5 mm. In der Abbildung sind die Bremse

Madenschrauben eingezeichnet.

L
o
Motorwelle
Zahnriemenscheibe
1 an Antriebsnabe Antriebsnabe
befestiaen
o| Zahnriemenscheibe 1 Zahnriemenscheibe 1
™ und Antriebsnabe an

Motorwelle befestigen

(6) Montieren Sie die Warmeabgabepl atte.
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126

()

©)

9)

Zahnriemen-
scheibe 2

Legen Sie den Zahnriemen der 2. Achse um
die Zahnriemenscheibe 2 der 2. Achse.

Zahnriemen

Legen Sie den Zahnriemen der 2. Achse um
die Zahnriemenscheibe 1 der Motoreinheit
der 2. Achse und befestigen Sie die locker
am1. Arm.

Stellen Sie sicher, dass die Profile des Motor- .
Zahnriemens und der Zahnriemenscheibe einheit
vollstdndig ineinander greifen. A

Wenn Sie die Motoreinheit provisorisch
befestigen, achten Sie darauf, dass die
Motoreinheit von Hand bewegt werden kann
und nicht kippt, wenn an ihr gezogen wird.
Wenn die Motoreinheit zu locker oder zu fest
befestigt ist, kann der Riemen nicht richtig
gespannt werden.

Bringen Sie die richtige Spannung auf die Motoreinheit der 2. Achse und befestigen
Siese.

Schrauben Sie eine M4 x 30-Schraube oder eine langere Schraube (empfohlen) in
die Motorplatte.

Fihren Sie ein nicht-dlastisches Band durch die Durchgangsbohrung der
Motorplatte. Ziehen Sie das Band dann mit einer Federwaage, um die angegebene
Spannung aufzubringen. Halten Sie an dieser Stelle die Spannung aufrecht, indem
Sie gegen die in der Abbildung mit ,,A* bezeichnete Hé&che driicken und befestigen
Sie die Motoreinheit.

Achten Sie darauf, die Schraube, die Sie fir das Spannen eingeschraubt hatten,
wieder herauszuschrauben.

Spannung des Zahnriemens der 2. Achse: 78,4 N = 9,8 N (8 kgf = 1 kgf)

Zahnriemen

Flache ,A*
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(10) Schlief’en Sie die folgenden Stecker an.
Stecker: X121, X021, X62

(11) Montieren Sie die Abdeckung des 1. Arms und die seitliche Abdeckung des 1. Arms.
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
(12) Fuhren Sie eine Kalibrierung durch.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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6.2 Austausch des Untersetzungsgetriebes

Ein Untersetzungsgetriebe besteht aus folgenden drei Teilen. Aullerdem sind noch zwe weitere Teile as
Zubehor im Lieferumfang enthalten. Wenn Sie das Untersetzungsgetriebe austauschen, tauschen Sie immer
alediese Telle aus.

Untersetzungsgetriebe: Wave-Generator/flexibler Zahnkranz (CRB-kombiniert)/aulRerer Zahnkranz

Zubehor: O-Ring x 2

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 17. Ersatzteilliste.

Wir empfehlen, den O-Ring (der 2. Achse) ebenfals auszutauschen, wenn Sie das Untersetzungsgetriebe
austauschen.

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
2. Achse Untersetzungsgetriebe 1 R13B010021
Ersatzteile Schmierfett fir Untersetzungsgetriebe (SK-1A) 1 R13ZA00330100
2. Achse O-Ring 1 R13B031242
far M3- und
Inbusschliissel (Schliisselweite: 2,5 mm) 1 Hrivie U
M5-Madenschrauben
Werkzeuge Inbusschliissel (Schliisselweite: 3 mm) 1 fur M4-Schraube
Federwaage 1 zum Spannen des Riemens
zum Abwischen von
Putziappen 2 | schmierfett
Ausbau

(1) Entfernen Sieden Zahnriemen der 2. Achse. .1 nriemen-

scheibe 2
\ _ Zahnriemen-

|3§) scheibe 1

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel
Wartung: 6.3 Austausch des Zahnriemens —
Schritte (1) bis (4) zum Ausbau.

Zahnriemen

(2) Entfernen Sie die Kopfabdeckung des 3. Arms und die seitliche Abdeckung des
2. Arms.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
(3) Entfernen Sie den Kabelbaum.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 4.1 Austausch des Kabelbaums
— Schritte (6) bis (17).

(4) Legen Sie den Manipulator auf die Seite.

128 C3 Rev. 3



Wartung 6. 2. Arm

AN

VORSICHT

m Wenn Sie den Manipulator auf die Seite legen, missen Sie dies mit mindestens
zwei Personen tun, da mindestens eine Person den Arm abstitzen muss,
wahrend andere Personen die Schrauben l6sen. Das Entfernen der Schrauben
ohne den Arm zu stiitzen kann zum Herabfallen des Armes, zu Verletzungen
und/oder zur Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

C3Rev.3

Q)

(6)

(7)

1,

2,
s g9 4-M3x8
1o ? - Hilsenflansch

Entfernen Sie die Hilse und den
Hulsenflansch der 2. Achse.

&
<
N
X
oo

Hilse

Legen Sie den 3. Arm auf die Muu“/m-lvmmo
entgegengesetzte Seite und entfernen Siedas 15 y\14x15 mmﬂﬁ Unterset-
Untersetzungsgetriebe der 2. Achse vom % zungsgetriebe
1. Arm. =

Jetzt sind der 2. bis 6. Arm (Kopf des

6. Arms) demontiert. Arbeiten Sie daher
nicht aleine. Mindestens eine Person muss
die Arme haten, wéhrend andere das
Untersetzungsgetriebe entfernen.

Wischen Sie das Schmierfett von den Teilen

ab.
Entfernen Sie die folgenden Teile vom 2. Arm. /12'M‘g?;:ng
u I U U;tersetzungsgetriebe
- aulerer Zahnkranz @n ﬂ u % - uRerer Zahnkranz
- flexibler Zahnkranz
- 2.Achse O-Ring
- O-Ring (zwischen Untersetzungsgetriebe
und auf¥erem Zahnkranz)

Wischen Sie das Schmierfett von den Teilen
ab.

2.Arm |auRerer Zahnkranz
+ flexibler Zahnkranz (mit Kugeldrehkranz)
2. Achse O-Ring
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(8) Entfernen Sie den Wave-Generator vom

Untersetzungsgetriebe der 2. Achse. M5 Messing-
/L_J plattchen
Entfernen Sie in diesem Schritt auch das \ o510

Maden-
schraube

Lager. Passen Sie auf, dass Sie das Lager nicht
verlieren, da Sie es anschlieffend noch
bendtigen.

In einem der Gewinde befindet sich ein
Messingpléttchen.

Achten Sie darauf, dass Sie dieses nicht
verlieren.

(99 Wenn sich Schmierfett am 1. Arm, am 2. Arm, am Flansch oder an anderen Teilen
befindet, wischen Sie es mit einem Lappen oder Ahnlichem ab.
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Einbau

C3Rev.3

@

)

©)

(4)

Q)

(6)

(")

(8)

Befestigen Sie den Wave-Generator und das @/L"‘ger

Lager am Untersetzungsgetriebe der M5 Messing-
0 / plattchen

2. Achse. ‘ a, (=
\J \ 2-M5x10

Maden-
schraube

Tragen Sie Schmierfett (SK-1A) auf das
Lager des Wave-Generators auf.

Setzen Sie den O-Ring der 2. Achse am
2.Armein.

Installieren Sie die folgenden Teileam 2. Arm.

- 8ul3erer Zahnkranz
- flexibler Zahnkranz (mit Kugeldrehkranz)
- O-Ring x 2 (Zubehor)

Setzen Sie an den folgenden stellen einen O-Ring ein:
- zwischen auRRerem Zahnkranz und flexiblem Zahnkranz (mit Kugeldrehkranz)
- zwischen auRerem Zahnkranz und Untersetzungsgetriebe

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

Schmierfettmenge: 30 g

Bauen Sie den 2. Arm an den 1. Arm an /“qluu 5 “/ 16-M4x30

und montieren Sie das 12-M4x15 mﬂﬁm Unterset-

Untersetzungsgetriebe der 2. Achse. %/ zungsgetriebe
NS \N

B,
Montieren Sie die Hillse und den /”‘ st 4-M3x8
5-M4x8

; )
Hiilsenflansch der 2. Achse. Q' ‘s :LfllsenﬂanSCh
uise

Bauen Sie den Kabelbaum ein.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 4.1 Austausch des Kabelbaums
— Schritte (12) bis (14) zum Einbau.
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(9) Legen Sieden Zahnriemen der 2. Achseum ., nriemen-

die Zahnriemenscheibe 2 und um die scheibe 2 A zannriemen-
Zahnriemenscheibe 1 der 2. Achse. 3 S 2| W) scheibe 1
(10) Bringen Sie Spannung auf die Motoreinheit % A

der 2. Achse, um sie zu befestigen.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel
Wartung: 6.1 Austausch des Motors —
Schritte (9) bis (12) zum Einbau.

(11) Montieren Sie die Kopfabdeckung des 3. Arms und die seitliche Abdeckung des
2.Arms.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
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6.3 Austausch des Zahnriemens

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung

Ersatzteile

2. Achse Zahnriemen 1 R13B030221

Werkzeuge

Inbusschliissel (Schilisselweite: 3 mm)

fir M4-Madenschraube

1
Tuch 1 um den Arm zu schiitzen
1

Federwaage

zum Spannen des Riemens

Ausbau

Einbau

C3Rev.3

@

(2

©)

(4)

D

(2)

Fihren Sie zum Ausbau die Schritte (1) bis (3) im Kapitel Wartung: 6.1 Austausch
des Motors durch.

Entfernen Sie die seitliche Abdeckung des 1. Arms.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Lésen Sie die Madenschrauben,
mit denen die Motoreinheit der
2. Achse befestigt ist.

3-M4x20
+ Unterleg-

Entfernen Sie den Zahnriemen der
2. Achse.

Entfernen Sie den Zahnriemen
zunéchst von der
Zahnriemenscheibe 1 und
anschlief3end von der
Zahnriemenscheibe 2.

Zahnriemen

Motoreinheit

Zahnriemen-
scheibe 1

Legen Sie den Zahnriemen der 2.
Achse um die Zahnriemenscheiben 1
und 2 der 2. Achse.

Befestigen Sie die Motoreinheit der 2. Achse.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 6.1 Austausch des Motors —
Schritte (9) bis (12) zum Einbau.
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6.4 Austausch der elektromagnetischen Bremse

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung

Ersatzteile 2. Achse elektromagnetische Bremse 1 R13B030504

Léschdiode 1 R13B020301

Inbusschliissel (Schliisselweite: 2,5 mm) 1 fir M5-Madenschraube
Werkzeuge Inbusschliissel (Schllisselweite: 3 mm) 1 fur M4-Schraube

Tuch 1 um den Arm zu schiitzen

Federwaage 1 zum Spannen des Riemens

Ausbau

Entfernen Sie die elektromagnetische Bremse der 2. Achse.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 6.1 Austausch des Motors — Schritte (1)
bis (9) zum Ausbau.

Einbau
Montieren Sie die elektromagnetische Bremse der 2. Achse und bauen Sie die Motoreinheit ein.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 6.1 Austausch des Motors — Schritte (3)
bis (12) zum Einbau.
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m Bevor Sie ein Teil auswechseln, schalten Sie die Steuerung und die damit
zusammenhangende Ausriistung AUS und trennen Sie dann den Netzstecker
von der Spannungsversorgung. Austauscharbeiten bei EINgeschalteter
Spannung sind extrem gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag
und/oder einer Fehlfunktion des Robotersystems flhren.

m Die Motorstecker dirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange
Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der
Motorstecker bei anliegender Spannung ist extrem geféhrlich und kann zu

schweren Verletzungen fiihren, da sich der Manipulator unnormal bewegen kann.

Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des

WARNUNG i
Robotersystems flihren.

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

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

m Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein
VORSICHT auseinandergebauter Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung
und kénnen nicht mehr verwendet werden.
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136

Nachdem Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Zahnriemen usw.) ausgetauscht wurden,
muss der Manipulator kalibriert werden, da die in jedem Motor gespeicherte
Ursprungsposition von der entsprechenden in  der Steuerung gespeicherten
Ursprungsposition abweicht.

Nach Austausch der Teile ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.
Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung* genannt.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufiihren.

3. Achse Motor

Hig— 8- Achse 8 3. Achse Zahnriemen
i Untersetzungs- B
getriebe 3. Achse
> elektromagnetische
=] Bremse
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7.1 Austausch des Motors

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
. AC-Servomotor 150 W 1 R13B000618
Ersatzteile -
Loschdiode 1 R13B020301
Inbusschllissel (Schlisselweite: 2 mm) 1 flr M4-Madenschraube
Inbusschliissel (Schliisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Schraube
Kreuzschlitzschraubendreher 1 fUr den Motorstecker
Werkzeuge 3
Tuch 1 um den Arm zu schiitzen
zum Spannen des
Federwaage 1 . =
Riemens

Die 3. Achse ist mit einer Bremse ausgestattet, damit der Arm nicht durch sein Eigengewicht abgesenkt wird,
wenn die Steuerung oder der Motor AUSgeschaltet sind. Wahrend des Austauschs ist die Bremse jedoch ohne

Funktion.

Um den Motor der 3. Achse auszutauschen, knicken Sie den 3. Arm in Richtung des 2. Arms.

(Siehe Schritt (2).)

Wenn Sie gegen den Arm drticken, achten Sie darauf, dass sich die Arme nicht berihren und klemmen Sie ein
Tuch oder etwas Ahnliches zwischen die Arme. Das schiitzt auch die Armoberflachen und Beschichtungen vor

Schéaden.

Ausbau

C3Rev.3

D
2

3

(4)

i A i s 3. Arm
Schalten Sie die Steuerung EIN. / Kippstellung

22N,

) f;’\'"

Knicken Sieden 3. Arm.

Klemmen Sie ein Tuch zwischen den 3. und

2. Arm, sodass sich die beiden Arme nicht
berthren.

Arme mit Lappen
oder Ahnlichem

Entfernen Sie die seitliche Abdeckung des 2. Arms.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Trennen Sie die folgenden Stecker.
Stecker: X131, X031 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)
Stecker: BT3
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(6)

()

©)

9)

(10) Entfernen Sie das Motorkabel vom Motor

TS
/, /':%" Motoreinheit
y ﬁm.

2-M4x20
+ Unterleg-
scheibe

2-M4x20
+ Unterleg-
scheibe

Ziehen Sie den folgenden Stecker ab.
Stecker: BRO32 (flr die Loschdiode)

Achten Sie darauf, dass Sie die Léschdiode nicht verlieren.

Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe 1 “MA::Zn o8 Madenschraube
= o

von der 3. Achse und entfernen Sie die schraube -

. ] . M4 Messing- __—M4 Messingplattchen
Antriebsnabe von der Motoreinheit der ttchon ? o _Max10
3 AChgi‘ P @ Madenschraube

' " Zahnriemen- Antriebsnabe
i . i scheibe 1 @

In einem der Gewinde, an denen die M0 B

elektromagnetische
Bremse

Antriebsnabe und die Zahnriemenscheibe Madenschraube
befestigt sind, befindet sich ein
M essingpl &ttchen.

Achten Sie darauf, dass Sie dieses nicht
verlieren.

Entfernen Sie die elektromagnetische D4 elektromagneftische
Bremse der 3. Achse. T~

Bremse

flache Stelle

Nut far /

Bremskabel

Entfernen Sie die Motorplatte des Motors
der 3. Achse.

Passen Sie auf, dass Sie nicht das Lager,
dasin der Motorplatte sitzt, verlieren.

der 3. Achse.

—2-M4x12
e + Federscheibe

8

C3 Rev.3



Wartung 7. 3. Arm

Einbau

C3Rev.3

D

2

3)

(4)

(©)

Befestigen Sie das Motorkabel am Motor
der 3. Achse.

Befestigen Sie die Motorplatte am Motor
der 2. Achse.

Achten Sie auf die Ausrichtung der °
Motorplatte. g/2-g/|4é<12 heib

+
(Siehe Abbildung.) E ederscheibe
Befestigen Sie die el ektromagnetische Bremse der 3. Achse an der Motoreinheit der
3. Achse.

Richten Sie das Bremskabel in der Nut der Motorplatte aus. Richten Sie dann die
flache Stelle der Bremse zur Madenschraube aus und befestigen Sie die Bremse.
Achten Sie darauf, dass das Bremskabel dabei nicht in der Motorplatte eingeklemmt
und durchtrennt wird.

Driicken Sie die Bremse in Richtung Motorplatte und ziehen Sie die Madenschraube
an.

Beachten Sie, da$, wenn Sie die A — elektromagnetische
Madenschraube zu fest anziehen, die @\i{:g}?&e"e

flache Stelle der Bremse verformt wird.
Tragen Sie LOCTITE 242 (mittelfeste
Schraubensicherung) auf und ziehen Sie / )

die Schraube nicht weiter an, wenn eine g“ge far
remskabel
bestimmte Last erreicht ist.

—_— Motorplatte

M4x8
Madenschraube

Befestigen Sie die Loschdiode am Kabel der elektromagnetischen Bremse.
Stecker: BR032

Montieren Sie die Antriebsnabe und die m;‘zzn N M8 Madenschraube
= (4
Zahnriemenscheibe 1 an der Motoreinheit schraube -
d 3 A h M4 Messing- D/M4 Messingplattchen
er o. AChse. plattchen Q@ Max10
@Madenschraube
Richten Sie die Kanten von Antriebsnabe Zahnriemen- Antriebsnabe

scheibe 1

und Zahnriemenscheibe 1 aus. Lassen Sie , .o
zwischen Zahnriemenscheibe 1 und Madenschraube
elektromagnetischer Bremse  einen

Abstand von 0,5 mm.

elektromagnetische
Bremse

In der Abbildung sind die
Madenschrauben eingezeichnet.
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Warmeabgabe-

platte

140

(6)

()

(8

[ 9 1

0.5

D
™

Motorwelle
Zahnriemenscheibe 1

an Antriebsnabe
befestigen

Zahnriemenscheibe 1 und
Antriebsnabe an Motorwelle

Zahnriemenscheibe

1 IT

befestigen

Legen Sie den Zahnriemen der 3. Achse um die
Zahnriemenscheibe 2 der 3. Achse.

Legen Sie den Zahnriemen der 3. Achse um die
Zahnriemenscheibe 1 der Motoreinheit der

3. Achse und befestigen Sie diese locker am
2.Arm.

Stellen Sie sicher, dass die Profile des
Zahnriemens und der Zahnriemenscheibe
vollstdndig ineinander greifen.

Wenn Sie die Motoreinheit provisorisch
befestigen, achten Sie darauf, dass die
Motoreinheit von Hand bewegt werden kann und
nicht kippt, wenn an ihr gezogen wird. Wenn die
Motoreinheit zu locker oder zu fest befestigt ist,
kann der Riemen nicht richtig gespannt werden.

Bringen Sie die richtige Spannung auf die
Motoreinheit der 3. Achse und befestigen Sie
sie

Schrauben Sie eine M4 x 40-Schraube oder eine
langere  Schraube (empfohlen) in die
Motorplatte.

Fuhren Sie ein nicht-elastisches Band durch die
Durchgangshbohrung der Matorplatte. Ziehen Sie
das Band dann mit einer Federwaage, um die
angegebene Spannung aufzubringen.

Spannung des Zahnriemens der 3. Achse:
68,6 N+ 9,8N (7 kgf + 1 kgf)

Achten Sie darauf, die Schraube, die Sie fir das
Spannen eingeschraubt hatten, wieder
herauszuschrauben.

Zahnriemen-
scheibe 2

Zahnriemen

+ Unterleg-
scheibe

C3 Rev.3
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(9) Schlief’en Sie die folgenden Stecker an.
Stecker: X131, X031, BT3

(10) Bringen Sie die seitliche Abdeckung des 2. Arms an.
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

(11) Fuhren Sie eine Kalibrierung durch.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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7.2 Austausch des Untersetzungsgetriebes

Ein Untersetzungsgetriebe besteht aus folgenden drei Teilen. Aullerdem sind noch zwe weitere Teile as
Zubehor im Lieferumfang enthalten. Wenn Sie das Untersetzungsgetriebe austauschen, tauschen Sie immer
diese 5 Teile aus.

Untersetzungsgetriebe: Wave-Generator/flexibler Zahnkranz (CRB-kombiniert)/aul’erer Zahnkranz
Zubehor: O-Ring x 2
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 17. Ersatzteilliste.

Wir empfehlen, den O-Ring (der 3. Achse) ebenfals auszutauschen, wenn Sie das Untersetzungsgetriebe
austauschen.

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
3. Achse Untersetzungsgetriebe 1 R13B010022
Ersatzteile Schmierfett fir Untersetzungsgetriebe (SK-1A) 1 R13ZA00330100
3. Achse O-Ring 1 R13B031243
Inbusschliissel (Schllsselweite: 2 mm) 1 fur M4-Madenschrauben
Inbusschliissel (Schliisselweite: 2,5 mm) 1 fur M3-Schraube
Werkzeuge Inbusschliissel (Schllisselweite: 3 mm) 1 fur M4-Schraube
Federwaage 1 zum Spannen des Riemens
zum Abwischen von
Putzlappen 2 | schmierfett
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Ausbau

C3Rev.3

(D)

)

3

(4)

()

Entfernen Sie den Zahnriemen der 3. Achse.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel
Wartung: 7.3 3. Achse — Austausch des
Zahnriemens — Schritte (1) bis (3) zum
Ausbau.

Entfernen Sie die Kopfabdeckung des 3. Arms.

Zahnriemen-
el ) scheibe 2

Zahnriemen

” Zahnriemen-
scheibe 1

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Entfernen Sie den Kabelbaum.

Néhere Informationen finden Sie im Kapite Wartung: 4.1 Austausch des

Kabelbaums — Schritte (6) bis (15) zum A usbau.

Entfernen Sie die Hilse und den

Hulsenflansch der 3. Achse. 5-M4x8 \

Entfernen Sie das Untersetzungsgetriebe der 3. Achse vom 3. Arm.

Beachten Sie, dass der 3. bis 6. Arm (Kopf des
6. Arms) demontiert werden, wenn Sie das
Untersetzungsgetriebe austauschen. Fihren Sie
diese Tétigkeit daher nicht aleine aus.
Mindestens eine Person halt die Arme, wahrend
die anderen das Untersetzungsgetriebe
ausbauen.

Wischen Sie das Schmierfett von den Teilen ab.

Untersetzungsgetriebe
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144

(6)

@)

(8)

Entfernen Sie die folgenden Teile vom 2. Arm.

- aulerer Zahnkranz

flexibler Zahnkranz

2. Achse O-Ring

O-Ring (zwischen Untersetzungsgetriebe und &uRerem Zahnkranz)

Wischen Sie das Schmierfett von den Teilen ab.

12-M4x30

ﬂu ! ”( O-Ring
“ H 1 / Untersetzungsgetriebe
O - duRerer Zahnkranz
O\O—Ring
auRerer Zahnkranz
\— flexibler Zahnkranz (mit Kugeldrehkranz)

auRerer Zahnkranz
-t flexibler Zahnkranz (mit Kugeldrehkranz)

O-Ring (fur 3. Achse)

Entfernen Sie den Wave-Generator vom @/ Lager

Untersetzungsgetriebe der 3. Achse. : /mgssing-
S . @ i plattchen

Entfernen Siein diesem Schritt auch das Lager. = 2-M5x10

\. Maden-

Passen Sie auf, dass Sie das Lager nicht
chraube

verlieren, da Sie es anschlief3end noch ( “4)
benttigen. A\
In einem der Gewinde befindet sich ein Flansch
Messingpléttchen.

Achten Sie darauf, dass Sie dieses nicht

verlieren.

Wenn sich Schmierfett am 2. Arm, am 3. Arm, am Flansch oder an anderen Teilen
befindet, wischen Sie es mit einem Lappen oder Ahnlichem ab.

C3 Rev.3
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Einbau

(1) Befestigen Sie den Wave-Generator und das Lager

Lager am Untersetzungsgetriebe der ‘ /Mess,ng_

3. Achse.

s plattchen

(2) Tragen Sie Schmierfett (SK-1A) auf das
Lager des Wave-Generators auf.

(3) Setzen Sie den O-Ring der 3. Achse am \ Flansch
3.Armein.

(4) Installieren Sie diefolgenden Teileam 3. Arm.

- 8uRerer Zahnkranz
- flexibler Zahnkranz (mit Kugeldrehkranz)
- O-Ring x 2 (Zubehor)

Setzen Sie an den folgenden stellen einen O-Ring ein:
- zwischen auferem Zahnkranz und flexiblem Zahnkranz (mit Kugeldrehkranz)
- zwischen auferem Zahnkranz und Untersetzungsgetriebe

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

Schmierfettmenge: 20 g

(6) Bauen Sieden 3. Armanden 2. Arman Untersetzungsgetriebe
. . 16-M3x20 =
und montieren Sie das o e —
. o o= =§ ] — Z
Untersetzungsgetriebe der 3. Achse. . omE 5 A
8-M4x10 8
2. Arm
(7) Montieren Siedie Hilse und den 4-M3x8

Hilsenflansch der 3. Achse. S-MbB \ @@ ( “\

l-n!m ﬂ
I \""!ﬂ\

(8) Bauen Sie den Kabelbaum ein.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 4.1 Austausch des
Kabelbaums — Schritte (12) bis (14) zum Einbau.
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Zahnriemenscheibe 2

(9) Legen Sieden Zahnriemen der 3. Achse um
die Zahnriemenscheibe 2 und um die
Zahnriemenscheibe 1 der 3. Achse.

(10) Bringen Sie Spannung auf die Motoreinheit
der 3. Achse, um sie zu befestigen.

Zahnriemen

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel
Wartung: 7.1 Austausch des Motors der
3. Achse — Schritte (8) bis (11) zum Einbau.

(11) Montieren Sie die Kopfabdeckung des 3. Arms.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
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7.3 Austausch des Zahnriemens

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
Ersatzteile 3. Achse Zahnriemen 1 R13B030222
Inbusschliissel (Schliisselweite: 3 mm) 1 fUr M4-Schraube
Tuch 1 um den Arm zu schiitzen
Werkzeuge
Federwaage 1 zum Spannen des Riemens
Ausbau
(1) Fiihren Sie zum Ausbau die Schritte (1) bis (4) (TR S\, Zahnriemenscheibe 2
im Kapitel Wartung: 7.1 Austausch desMotors // ~ Zahnriemen
dureh. '/ ﬂ‘/Motoreinheit
(2) Losen Sie die Schrauben, mit denen die ] ,m],“/\l
Motoreinheit der 3. Achse befestit ist. (‘} U eregschoibe
A\
(3) Entfernen Sie den Zahnriemen der 3. Achse. ‘
N Zahnriemenscheibe 1
Entfernen Sie den Zahnriemen zunédchst von der
Zahnriemenscheibe 1 und anschlief3end von der
Zahnriemenscheibe 2.
Einbau
(1) Legen Sie den Zahnriemen der 3. Achse um die Zahnriemenscheibe 2 und dann um die
Zahnriemenscheibe 1 der 3. Achse.
(2) Befestigen Sie die Motoreinheit der 3. Achse.

C3Rev.3

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.1 Austausch des Motors —
Schritte (9) bis (12) zum Einbauw.

147



Wartung 7. 3. Arm

7.4 Austausch der elektromagnetischen Bremse

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung

Ersatzteile 3. Achse elektromagnetische Bremse 1 R13B030505

Ldschdiode 1 R13B020301

Inbusschliissel (Schltisselweite: 2 mm) 1 fir M4-Madenschraube
Werkzeuge Inbusschliissel (Schllisselweite: 3 mm) 1 fur M4-Schraube

Tuch 1 um den Arm zu schiitzen

Federwaage 1 zum Spannen des Riemens

Ausbau

Entfernen Sie die elektromagnetische Bremse der 3. Achse.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 7.1 Austausch des Motors — Schritte (1)
bis (9) zum Ausbau.

Einbau
Montieren Sie die elektromagnetische Bremse der 2. Achse und bauen Sie die Motoreinheit ein.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 7.1 Austausch des Motors — Schritte (3)
bis (11) zum Einbau.
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m Die Motorstecker dirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange
Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der
Motorstecker bei anliegender Spannung ist extrem gefahrlich und kann zu
schweren Verletzungen fiihren, da sich der Manipulator unnormal bewegen kann.
Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.

m SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete Netzsteckdose an.
SchlielRen Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an. Um die
Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie den

Netzstecker aus der Steckdose. Das Ausflihren von Arbeiten jeder Art bei

angeschlossenem Netzanschlusskabel ist extrem gefahrlich und kann zu einem

elektrischen Schlag und/oder zur Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

WARNUNG

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

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

m Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein
VORSICHT auseinandergebauter Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung
und kdénnen nicht mehr verwendet werden.
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150

Nachdem Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Zahnriemen usw.) ausgetauscht wurden,
muss der Manipulator kalibriert werden, da die in jedem Motor gespeicherte
Ursprungsposition von der entsprechenden in  der Steuerung gespeicherten
Ursprungsposition abweicht.

Nach Austausch der Teile ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.
Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung* genannt.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung und folgen Sie den Schritten, welche die
Software betreffen, die Sie verwenden, um die Kalibrierung durchzuftihren.

4. Achse Untersetzungsgetriebe
4. Achse Zahnriemen

4. Achse Motor

4. Achse elektromagnetische Bremse

e
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8.1 Austausch des Motors

Ersatzteile, Werkzeuge und Material

Name Anzahl Anmerkung
Ersatzteile AC-Servomotor 50 W 1 R13B000619
I nbusschl Uissel (Schlisselweite: 1,5 mm) 1 fur M3-Madenschraube
I nbusschl lissel (Schlisselweite: 3 mm) fur M4-Schraube
Werkzeuge
Schraubendreher 1 fur den Motorstecker
Federwaage 1 zum Spannen des Riemens

8.1.1 Motor der 4. Achse (ohne elektromagnetische Bremse)

Ausbau
«y
2

3)

Schalten Sie die Steuerung AUS.

Entfernen Sie die Kopfabdeckung des 3. Arms und die untere Abdeckung des

3. Arms.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Ziehen Sie die folgenden Stecker ab.

Stecker: X141, X041 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)

Stecker: BT4

(4) Entfernen Sie die Motoreinheit der 4. Achse vom 3. Arm.

Motorplatte/

2-M4x15

+ Unterlegscheibe fir M4

Q)

(6)

)

C3Rev.3

Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe der
4. Achse von der Motoreinheit der 4. Achse.

In einem der Gewinde, an denen die
Antriebsnabe befestigt ist, befindet sich ein
M essingpléttchen.

Achten Sie darauf, dass Sie dieses nicht
verlieren.

Entfernen Sie den Motor der 4. Achse von der
Motorplatte der 4. Achse.

Entfernen Sie das Motorkabel vom Motor der
4. Achse.

Messingplattchen
far M3

Zahnriemen-
scheibe1

Motoreinheit

2-M4x15
'<s + Unterlegscheibe fur
M4
tep

- ¢

o 2-Max10

Maden-
schraube

@ Motorplatte

-Motorkabel
et

2-M4x12
e
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Einbau

152

(1)

)

©)

(4)

®)

Schliefl’en Sie das Motorkabel am Motor der Nt fur die Kabel der elektromagnetischen Bremse

4. Achse an.

Befestigen Sie die Motorplatte am Motor
der 4. Achse.

Die Nut der Motorplatte muss auf der dem
Motorkabel gegenliberliegenden Seite sein.

Befestigen Sie die Zahnriemenscheibe 1 der
4. Achse an der Motoreinheit der 4. Achse.
Der Abstand 2zwischen Motor und
Zahnriemenscheibe muss 4 mm betragen.

o, —

)
5

Legen Sie den Zahnriemen der 4. Achse um
die Zahnriemenscheibe 2 der 4. Achse.

Messingplattchen p
T
fir M3

Zahnriemen-

Ve
@ Motorplatte

~ Mdtorkabel

scheibe1

Zahrriemen-

scheibe 2

Legen Sie den Zahnriemen der 4. Achse um die Motoreinheit der 4. Achse und

befestigen Sie diese locker am 3. Arm.

Stellen Sie sicher, dass die Profile des Zahnriemens und der Zahnriemenscheibe

vollstandig ineinander greifen.

Wenn Sie die Motoreinheit provisorisch befestigen, achten Sie darauf, dass die
Motoreinheit von Hand bewegt werden kann und nicht kippt, wenn an ihr gezogen
wird. Wenn die Motoreinheit zu locker oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen

nicht richtig gespannt werden.

Motoreinheit

2-M4 x15
'8 + Unterlegscheibe fur
M4
=g
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(6) Bringen Sie die richtige Spannung auf den Zahnriemen und befestigen Sie dann die

Motoreinheit der 4. Achse.

Schalten Sie die Steuerung EIN und bewegen Sie den 3. Arm in eine Position, in der
Sie leicht die Spannung aufbringen kénnen.

Schalten Sie die Steuerung AUS.

Fihren Sie ein nicht-elastisches Band (zur Isolierung) durch die Bohrung in der
Motorplatte. Ziehen Sie das Band dann mit einer Federwaage, um die angegebene
Spannung aufzubringen.

Bringen Sie Spannung auf die Motoreinheit der 4. Achse indem Sie die Seitenflache
des Motors in Richtung Flache ,A" schieben und sichern Sie die Motoreinheit
anschliefend.

Spannung des Zahnriemens der 4. Achse =39,2N+9,8 NN

Motorseite

(7)  schlielen Sie die folgenden Stecker an: X141, X041, BT4.

(8) Montieren Sie die Kopfabdeckung des 3. Arms und die untere Abdeckung des

3. Arms.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
Fihren Sie die Kalibrierung fir die 4. Achse durch.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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8.1.2 Motor der 4. Achse (mit elektromagnetischer Bremse)

Ausbau

(1) Entfernen Sie die Motoreinheit der 4. Achse.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 8.1.1 Motor der 4. Achse (ohne
el ektromagnetische Bremse) — Schritte (1) bis (4) zum Ausbau.

(2) Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe 1 von N :e:f::;:lz;
der 4. Achse und entfernen Sie die - @
Antriebsnabe von der Motoreinheit der Messing- g 4-M3x10
4. Achse. platichen Maden-

schraube
In einem der Gewinde, an denen die
Antriebsnabe befestigt ist, befindet sich ein Antnebenabe
M essingpléttchen.
Achten Sie darauf, dass Sie dieses nicht
verlieren.

(4) Entfernen Sie die Motorplatte des Motors der @

4. Achse. <§Iektromag ne-

tische Bremse
Handhaben Sie die el ektromagnetische c Motorplatte
Bremse auf der Motorplatte vorsichtig. i

(5) Entfernen Sie das Motorkabel vom Moator der

4. Achse.
Einbau (1) Befestigen Sie das Motorkabel am Motor der
4. Achse.
2-M4x12
(2) Befestigen Sie die Motorplatte am Motor der g {
4. Achse.

Achten Sie beim Einbau auf die Ausrichtung
der Motorplatte. (Siehe Abbildung rechts.)

154 C3 Rev.3



Wartung 8. 4. Arm

(3) Montieren Sie die Antricbsnabe an der Zahnriemenscheibe 1
Zahnriemenscheibe 1 und montieren Sie Abstand A
] —__ (awischen Zahnrie-

Antriebsnabe und Zahnriemenscheibe 1 an B menschebe 1 und

der Motoreinheit der 4. Achse. Motorplatte)

Schieben Sie die Zahnriemenscheibe 1 bis an Motorplatte

das auRere Ende und messen Sie den Abstand

A (zwischen Zahnriemenscheibe 1 und g 4. Achse Zahnrie-

Motorplatte). =) “menschebe 1
I?4-M3x10

Wenn der Abstand kleiner 2,5 mm ist: e Maderschraube

Befestigen Sie die Zahnriemenscheibe mit
einem Abstand A von 2,5 mm.

Wenn der Abstand grofier 2,5 mm ist:
Befestigen Sie die Zahnriemenscheibe,
nachdem Sie den Abstand um 0,5 mm
vergrofdert haben.

In der Abbildung sind die Madenschrauben

eingezeichnet.
Zahnriemenscheibe 1 und

Antriebsnabe an
Motorwelle befestigen

Antriebsnabe befestigen

(4) Legen Sie den Zahnriemen der 4. Achse um
die Zahnriemenscheibe 2 der 4. Achse.

(5) Legen Sie den Zahnriemen der 4. Achse um die Zahnriemenscheibe 1 der
Motoreinheit der 4. Achse und befestigen Sie diese locker am 3. Arm.
Sellen Sie sicher, dass die Profile des Zahnriemens und der Zahnriemenscheibe
vollstandig ineinander greifen.
Wenn Sie die Motoreinheit provisorisch befestigen, achten Sie darauf, dass die
Motoreinheit von Hand bewegt werden kann und nicht Kippt, wenn an ihr gezogen
wird. Wenn die Motoreinheit zu locker oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen
nicht richtig gespannt werden.

Motorseite
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(6) Bringen Sie Spannung auf die Motoreinheit der 4. Achse indem Sie die Seitenflache
des Motors in Richtung Fléche , A" schieben und sichern Sie die Motoreinheit
anschlieflend.

Fihren Sie ein nicht-elastisches Band durch die Bohrung in der Motorplatte. Ziehen
Sie das Band dann mit einer Federwaage, um die angegebene Spannung
aufzubringen.

Riemenspannung: 39,2N £ 9,8N (4 kgf £ 1 kgdf)
(7) Schliefzen Sie die folgenden Stecker an: X141, X041, BT4.

(8) Montieren Sie die Kopfabdeckung des 3. Arms und die untere Abdeckung des
3. Arms.
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

(9) Flhren Sie eine Kaibrierung durch.
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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8.2 Austausch des Untersetzungsgetriebes

Nachdem Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Zahnriemen usw.) ausgetauscht wurden,
muss der Manipulator kalibriert werden, da die in jedem Motor gespeicherte
Ursprungsposition von der entsprechenden in  der Steuerung gespeicherten
Ursprungsposition abweicht.

Nach Austausch der Teile ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.
Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung* genannt.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung und folgen Sie den Schritten, welche die
Software betreffen, die Sie verwenden, um die Kalibrierung durchzuftihren.

8.2.1 Aufbau des Untersetzungsgetriebes

Ein Untersetzungsgetriebe besteht aus einem Wave-Generator, einem flexiblen Zahnkranz
und einem auf3eren Zahnkranz. Wenn Sie das Untersetzungsgetriebe austauschen, tauschen
Sieimmer alle diese Telle aus.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 17. Ersatzteilliste.

Wir empfehlen, den O-Ring zusammen mit dem Untersetzungsgetriebe auszutauschen.

8.2.2 Schmieren des Untersetzungsgetriebes

m Tragen Sie wahrend des Schmierens eine Schutzausriistung, d. h. Schutzmaske,
Schutzbrille und 6lbestandige Schutzhandschuhe. Wenn Schmierfett in Ihre
Augen, lhren Mund oder auf Ihre Haut gelangt, folgen Sie den Anweisungen
unten.

Wenn Schmierfett in Ihre

Augen gelangt : Spllen Sie diese grundlich mit sauberem
Wasser aus und suchen Sie dann sofort

einen Arzt auf.
Wenn Schmierfett in Ihren

VORSICHT Mund gelangt : Wenn geschluckt, erbrechen Sie nicht.
Suchen Sie sofort einen Arzt auf.

Wenn Schmierfett nur in ihren Mund gelangt
ist, spllen Sie lhren Mund grindlich mit
Wasser aus.

Wenn Schmierfett auf lhre

Haut gelangt : Waschen Sie die betroffene Stelle griindlich
mit Seife und Wasser.

Wenn Sie das Untersetzungsgetriebe schmieren, verwenden Sie nur das daflr
spezifizierte Schmierfett.

Passen Sie beim Schmieren der Untersetzungsgetriebe auf, dass keine Fremdsubstanzen in
das Schmierfett gelangen. Die entsprechenden Schmierfett-Fillmengen sind wie folgt
angegeben:

C3 Rev. 3 157



Wartung 8. 4. Arm

8.2.3 Austauschen des Untersetzungsgetriebes

Ersatzteile, Werkzeuge und Material

Name Menge Anmerkung
4. Achse Untersetzungsgetriebe 1 R13B010023
Ersatzteile Schmierfett fir Untersetzungsgetriebe (SK-1A) 1 R13ZA00330100
O-Ring 1 R13B031244
Inbusschliissel (Schliisselweite: 1,5 mm) 1 fur M3-Madenschraube
Inbusschltissel (Schliisselweite: 2,5 mm) 1 fur M 3-Schraube
Inbusschliissel (Schliisselweite: 3 mm) 1 fur M4-Schraube
Federwaage 1 zum Spannen des Riemens
- zum Reparieren des
Werkzeuge Schleifstein 1 Abzi ehg(i\NI ndes
Zum Entfernen
Uberschiissiger
Putzlappen 1 Flissigdichtmasse
Zum Abwischen von
Klebstoff

Ausbau
(1) Entfernen Sie die Motoreinheit der 5. Achse und die Motoreinheit der 6. Achse.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 11 Austausch der
Motoreinheiten der 5. und 6. Achse — Schritte (1) bis (11) zum Ausbau.

(2) Entfernen Sie die Motoreinheit der 4. Achse vom 3. Arm.
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 8.1.1 Motor der 4. Achse (ohne
elektromagnetische Bremse) — Schritte (2) bis (4) zum Ausbau.
Der Ausbau der Motoreinheit der 4. Achse gleicht dem beim Modell mit Bremsen an
alle Achsen.

(3) Demontieren Sie die LED-Lampe —
Kabelanschl USSD' atte der Halterungender 4. Achse
4. Achse. (2-M4 x 5) -

(4) Entfernen Sie den Zahnriemen
der 4. Achse. 2-M4x5

(5) Entfernen Sie die Halterungen lr/

der 4. Achse.
4. Achse

(6) Entfernen Siedie LED-Lampe.  '@pelnsohlusspatte
(7) Demontieren Sie das Untersetzungsgetriebe der 3. Achse.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 7.2 3. Achse — Austausch des
Unter setzungsgetriebes — Schritte (1) bis (4) zum Ausball.
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(8)

9)

Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe am Ausgang der 4. Achse.

(2-M3 x 10 Madenschraube mit Pléttchen)

Wenn Sie die Zahnriemenscheibe am Ausgang der 4. Achse entfernen, demontieren
Sie auch das Lager.

(3-M3 x 6 + Senkschrauben fir M3 + Unterlegscheibe fir M3)

Passen Sie auf, dass Sie das Lager nicht verlieren, da Sie es anschlief?end noch
bendtigen.

In einem der Gewinde befindet sich ein Messingpléttchen. Achten Sie darauf, dass
Sie dieses nicht verlieren.

3-M3x6 + M3 Senkschraube ~_—
+ M3 Unterlegscheibe

4. Achse Zahnriemenscheibe am Ausgang

Entfernen Sie den
Untersetzungsgetriebe-Flansch von
der 4. Achse (3-M3 x 8).

Wenn Sie den Hansch entfernen,
entfernen Sie auch die beiden Lager
und die Metalldichtung.

Passen Sie auf, dass Siedie 4. Achse
Metalldichtung nicht verlieren, daSie Untersetzungs- Metalldichtung
sie anschlief}end noch bendtigen. getriebe-Flansch

Wenn Sie Teile demontieren, gelangt

Schmierfett an den

Untersetzungsgetriebe-Flansch der

4. Achse und an andere Teile. Wischen

Sie das Schmierfett ab.

(10) Entfernen Sie den Wave-Generator vom Untersetzungsgetriebe der 4. Achse.
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(11) Entfernen Sie den &aufferen Zahnkranz. (12-M3 x 10, Gewindebohrung fir den

Ausbau 3-M3)
Sollte ein Grat entstehen, wenn Sie die Gewindebohrung fir den Ausbau nutzen,

verwenden Sie den Schleifstein, um den Grat wieder auszugleichen.
(12) Entfernen Sie den flexiblen Zahnkranz. (12-M3 x 10)

(13) Entfernen Sie den O-Ring (Zubehor des Untersetzungsgetriebes).

(14) Wenn auf dem 4. Arm oder anderen Teilen Schmierfett ist, wischen Sie es ab.

’ . Kabelmuffe
O-Ring (Zubehdr des
Untersetzungsgetriebes)
aulerer Zahrkranz
+ flexibler Zahnkranz
3-M3 e B
(auch als L "N
= Q Tl| Gewindeboh- ® N
5 1~ rung fiir den / [ 2
3 Ausbau Wave-Generator 12-M3x10 (zur Befestigung des flexiblen
verwend en) Zahnkrarzes)

12-M3x10 (zur Befestigung des duleren Zahnkranzes)
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Einbau
(1) Tragen Sie Schmierfett (SK-1A) auf beide Seiten des Getriebes von flexiblem
Zahnkranz und auferem Zahnkranz und den Wave-Generator auf (so, dass das
Kugellager bedeckt ist).
(2) Setzen Sie den O-Ring (Zubehtr des Untersetzungsgetriebes) in den 4. Arm ein.

(3) Drehen Sie die Stirnflache des auferen Zahnkranzes (Stempel) nach vorne und
montieren Sie den Zahnkranz am 4. Arm. (12-M3 x 10)
Waéhlen Sie den richtigen Einbauwinkel, da der Einbauwinkel des
Untersetzungsgetriebe-Flansches der 4. Achse von diesem Winkel abhangt.

(4) Montieren Sie den flexiblen Zahnkranz. (12-M3 x 10)
Uberpriifen Sie, dass die Kabelmuffe angebracht ist, wéahrend Sie den flexiblen
Zahnkranz zum Zentrieren einsetzen.

Kabelmuffe

O-Ring (Zubehdr des
Untersetzungsgetriebes)

aulerer Zahnkranz
+ flexibler Zahnkranz
e
[ o
3-M3 -
(auch als o
Gewm"deboh- / o .
mg trden 12-M3x10 (zur Befestigung des flexiblen
Ausbau Wave-Generator

Zahnkranzes)

verwenden)
12-M3x10 (zur Befestigung des &uleren Zahnkranzes)

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

Schmierfettmenge: 10 g

(6) Montieren Sie das Lager am Wave-Generator. Montieren Sie es am
Untersetzungsgetriebe.
(7) Setzen Siedie Metalldichtung auf.

(8) Befestigen Sie das Lager am Untersetzungsgetriebe-Fansch der 4. Achse und
befestigen Sie es provisorisch am dul3eren Zahnkranz. (3-M3 x 8)
Achten Sie darauf, dass die Aussparung im Untersetzungsgetriebe-Flansch der
4. Achsein dierichtige Richtung zeigt.

Achten Sie \m
auf die
Richtung der
Aussparung. L2
4.Achse Unterset-
2ungsgetriebe  \jeta)gichtung

Wave-Gernerator
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(9) Montieren Sie die Zahnriemenscheibe am Ausgang der 4. Achse. (2-M3 x 10
Madenschraube mit Pléttchen)

(10) Montieren Sie das Lager. (3-M3 x 6 + Federscheibe fiir M3 + Unterlegscheibe fiir
M3)

3-M3>6 + M3 Senkschraube ya
+ M3 Unterlegscheibe

4. Achse Zahnriemenscheibe am Ausgang ]

(11) Ziehen Sie die drei Madenschrauben am Untersetzungsgetriebe-Flansch der
4. Achse an.

(12) Montieren Sie das Untersetzungsgetriebe der 3. Achse.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 7.2 3. Achse — Austausch
des Untersetzungsgetriebes — Schritte (6) bis (10) zum Einbau.

13 ieren Sie di
(13) Montieren Sie die LED-Lampe /%
LED_Larnpe Halterungender 4. Achse

(14) Montieren Siedie 4. Achse Zahnriemen
Halterungen der 4. Achse.

(15) Montieren Sie die
Kabelanschlussplatte der

4. Achse. (2-M4 x 5) 4 Adise

Kabelanschlussplatte

(16) Montieren Sie die Motoreinheit der 4. Achse.
Ohne elektromagnetische Bremse:
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 8.1.1 Motor der
4. Achse (ohne elektromagnetische Bremse) — Schritte (4) bis (8) zum
Einbau.
Modelle mit Bremsen an allen Achsen:
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 8.1.2 Motor der
4. Achse (mit elektromagnetischer Bremse) — Schritte (4) bis (8) zum
Einbau.
(17) Montieren Sie die Motoreinheiten der 5. und 6. Achse.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 11 Austausch der
Motoreinheiten der 5. und 6. Achse — Schritte (1) bis (13) zum Einbau.
(18) Fuhren Sie die Kalibrierung fur die 4. Achse durch.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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8.3 Austausch des Zahnriemens

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
Ersatzteile 4. Achse Zahnriemen 1 R13B030223
Inbusschliissel (Schilisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Madenschraube
Werk
erkeeuge Federwaage 1 zum Spannen des Riemens
Ausbau

(1) Entfernen Siedie Motoreinheit der 4. Achse.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 8.1.1 Motor der 4. Achse (ohne
elektromagnetische Bremse) — Schritte (1) bis (4) zum Ausbau.

(2) Entfernen Sie den Zahnriemen der 4. Achse.

Zahnriemen

Zahnriemenscheibe 2

Einbau
(1) Legen Sie den Zahnriemen der 4. Achse um die Zahnriemenscheibe 4 der 2. Achse.

(2) Montieren Sie die Motoreinheit der 4. Achse.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 8.1.1 Motor der 4. Achse (ohne
el ektromagnetische Bremse) — Schritte (5) bis (9) zum Einbau.
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8.4 Austausch der elektromagnetischen Bremse

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung

Ersatzteile

4. Achse elektromagnetische Bremse 1 R13B030506

Werkzeuge

Inbusschliissel (Schliisselweite: 1,5 mm)

fur M3-Madenschraube

Inbusschliissel (Schitisselweite: 3 mm)

fur M4-Schraube

Federwaage

[ TN

zum Spannen des Riemens

Ausbau

Einbau

164
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Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 8.1.2 Motor der 4. Achse (mit
elektromagnetischer Bremse). Fuhren Sie die Schritte (1) bis (2) zum Ausbau aus.

Entfernen Sie die elektromagnetische Bremse der 4. Achse von der Motoreinheit der
4. Achse.

elektromagnetische Bremse

Fuge fir Kabel der elektromagnetischen
Bremse

Messingplattchen fir 2-M3

[}
2-M3x5 Madenschraube

Motoreinheit

|}~ Motorkabel

=

Befestigen Sie die elektromagnetische Bremse der 4. Achse an der Motoreinheit der
4. Achse.

Richten Sie das Bremskabel der elektromagnetischen Bremse in der Nut der
Motorplatte aus. Schieben Sie dann die elektromagnetische Bremse bis an den
Anschlag Ende und befestigen Sie sie.

Bauen Sie die Motoreinheit zusammen und befestigen Sie sie.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 8.1.2 Motor der 4. Achse (mit
elektromagnetischer Bremse) — Schritte (3) bis (9) zum Einbau.
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/A\

WARNUNG

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

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

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

AN

VORSICHT

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

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

C3Rev.3

Nachdem Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Zahnriemen usw.) ausgetauscht wurden,
muss der Manipulator kalibriert werden, da die in jedem Motor gespeicherte
Ursprungsposition von der entsprechenden in der Steuerung gespeicherten
Ursprungsposition abweicht.

Nach Austausch der Teile ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.
Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,,Kalibrierung® genannt.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufiihren.
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5. Achse Zahnriemen

©
= 0
5. Achse .:'.o.°'
elektromagnetische Q2
Bremse o

9.1 Austausch des Motors

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
Ersatzteile AC-Servomotor 50 W 1 R13B000620
Inbusschliissel  (Schliisselweite: 1,5 mm) 1 fiir M3-Madenschraube
Inbusschliissel ~ (Schliisselweite: 2,5 mm) 1 fiir M3-Schraube
Inbusschliissel  (Schliisselweite: 3 mm) 1 fiir M4-Schraube
Werkzeuge ) -
Kreuzschlitzschraubendreher 1 fiir den Motorstecker
zum Spannen des
Federwaage 1 i
Riemens

Die 5. Achse ist mit einer Bremse ausgestattet, damit der Arm nicht durch sein Eigengewicht abgesenkt wird,
wenn die Steuerung oder der Motor AUSgeschaltet sind. Wiahrend des Austauschs ist die Bremse jedoch ohne
Funktion.

In den folgenden Schritten wird der Austausch des Motors beschrieben. Verwenden Sie die original
Motorkabel (Stromkabel, Signalkabel).

Wenn Sie die Motorkabel austauschen, ziehen Sie sie aus dem Zylinder des 3. Arms.

Nihere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 4.1 Austausch des Kabelbaums.
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Ausbau

C3Rev.3

(1)
)

€)

(4)

©)

(6)

Schalten Sie die Steuerung AUS.
Entfernen Sie die seitliche Abdeckung des 4. Arms.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Entfernen Sie die Motoreinheit der 5. Achse vom 4. Arm.

Moatoreinheit

2-M4x15
+ Unterlegscheibe firM4

2-M4x15
+ Unterlegscheibe fiir M4

Entfernen Sie das Motorkabel vom Motor der 5. Achse.
* Ziehen Sie nicht das Bremskabel ab.

4

.. . . . Q
Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe 1 von der Zatriemen- & = 4M310

5. Achse und entfernen Sie die Antricbsnabe von ~ °"™ibe! w N\

der Motoreinheit der 5. Achse. Messingpldt-
chen fur M3
In einem der Gewinde, an denen die
. . . . Antriebsnabe
Antriebsnabe und die Zahnriemenscheibe
. . . . Motorkabel
befestigt sind, befindet sich ein
Messingplattchen.
Achten Sie darauf, dass Sie dieses nicht
verlieren.
Entfernen Sie die Motorplatte des Motors der i elektromagnetische Bremse
5. Achse.
Motorplatte
Handhaben Sie die elektromagnetische Bremse Votor
auf der Motorplatte vorsichtig.
¥ M2
)
B
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Einbau

168

(M

@

3)

“)

®)

Befestigen Sie das Motorkabel am Motor
der 5. Achse.

Befestigen Sie die Motorplatte am Motor
der 5. Achse.

Achten Sie auf die Ausrichtung der
Motorplatte.

Montieren Sie die Antriebsnabe an der
Zahnriemenscheibe 1 und montieren Sie
Antriebsnabe und Zahnriemenscheibe 1 an
der Motoreinheit der 5. Achse.

Schieben Sie die Zahnriemenscheibe 1 bis
an den Anschlag und messen Sie den
Abstand A (zwischen Zahnriemenscheibe 1
und Motorplatte).

Wenn der Abstand kleiner 2,5 mm ist:
Befestigen Sie die Zahnriemenscheibe
mit einem Abstand A von 2,5 mm.

Wenn der Abstand grof3er 2,5 mm ist:
Befestigen Sie die Zahnriemenscheibe,
nachdem Sie den Abstand um 0,5 mm
vergroBert haben.

In der Abbildung sind die Madenschrauben

eingezeichnet.

Zahnriemenscheibe 1

an Antriebsnabe

befestiaen
Motorwelle IZAN Zahnriemenscheibe 1
Zahnriemen- und Anfriebsnabe an
scheibe 1 Antriebsnabe  Motorwelle befestigen

elektromagnetische Bremse
Motorplatte

Motor

a/ 2-Mdx12
&

Zahrriemenscheibe 1
Abstand A (zwischen
- "i W Zahnriemenscheibe 1
. - wmotorplate)

Motorplatie
")
Zahnriemen- =
scheibe1 ﬁ\.@ Q\
M3 Messing-/ 4-M3x10
plattchen ﬂ Maden
Antriebsnabe o schraube

Setzen Sie den Motor der 5. Achse in den 4. Arm.
* Passen Sie auf, dass das Kabel nicht beschidigt oder eingeklemmt wird.

Legen Sie den Zahnriemen der 5. Achse um die

Zahnriemenscheibe 5 der 2. Achse.

Zahnriemenscheibe 2

Zahnriemen
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(6) Legen Sie den Zahnriemen der 5. Achse um die Zahnriemenscheibe 1 der
Motoreinheit der 5. Achse und befestigen Sie diese locker am 4. Arm.

Stellen Sie sicher, dass die Profile des Zahnriemens und der Zahnriemenscheibe

vollstidndig ineinander greifen.

Wenn Sie die Motoreinheit provisorisch befestigen, achten Sie darauf, dass die
Motoreinheit von Hand bewegt werden kann und nicht kippt, wenn an ihr gezogen
wird. Wenn die Motoreinheit zu locker oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen
nicht richtig gespannt werden.

Moatorwelle

2-M4x15

(7) Bringen Sie die richtige Spannung auf die Motoreinheit der 5. Achse und befestigen
Sie sie.
Schrauben Sie eine M4 X 40-Schraube oder eine lingere Schraube (empfohlen) in

die Motorplatte.

Fiihren Sie ein nicht-elastisches Band durch die Durchgangsbohrung der
Motorplatte. Zichen Sie das Band dann mit einer Federwaage, um die angegebene
Spannung aufzubringen.

Achten Sie darauf, die Schraube, die Sie fiir die Spannung eingeschraubt hatten,

wieder herauszuschrauben.

Spannung des Zahnriemens der 5. Achse: 39,2 N+ 9,8 N (4 kgf + 1 kgf)

(8) Bringen Sie die seitliche Abdeckung des 4. Arms an.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
(9) Fiihren Sie eine Kalibrierung durch.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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9.2 Austausch des Zahnriemens

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
Ersatzteile 5. Achse Zahnriemen 1 R13B030224
Inbusschliissel (Schliisselweite: 2,5 mm) 1 fiir M3-Schraube
Werkzeuge Inbusschliissel (Schliisselweite: 3 mm) 1 fiir M4-Schraube
Federwaage 1 zum Spannen des Riemens
Ausbau
(1) Schalten Sie die Steuerung AUS.
(2) Entfernen Sie die seitliche Abdeckung des 4. Arms.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
(3) Losen Sie die Schrauben, mit denen die Motoreinheit
Motoreinheit der 5. Achse befestigt ist.
(4) Entfernen Sie den Zahnriemen der 5. Achse.
Zahnrie-
menscheibe 2
Einbau (1) Legen Sie den Zahnriemen der 5. Achseum .
ahnriemen
die Zahnriemenscheibe 1 und um die Zahnriemenscheibe 1

Zahnriemenscheibe 2 der 5. Achse.
(2) Befestigen Sie die Motoreinheit der 5. Achse.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 9.1 Austausch des Motors der
5. Achse — Schritte (6) bis (10) zum Einbau.
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Wartung 9. 5. Arm

9.3 Austausch der elektromagnetischen Bremse

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
Ersatzteile 5. Achse elektromagnetische Bremse 1 R13B030506
Inbusschliissel (Schliisselweite: 1,5 mm) 1 fiir M3-Madenschraube
Inbusschliissel (Schliisselweite: 2,5 mm) 1 fiir M3-Schraube
Werkzeuge N . . .
Inbusschliissel (Schliisselweite: 3 mm) 1 fiir M4-Schraube
Federwaage 1 zum Spannen des Riemens|
Ausbau
(1) Fiihren Sie zum Ausbau die Schritte (1) bis (6) im Kapitel Wartung: 9.1 5. Achse —
Austausch des Motors durch.
(2) Entfernen Sie die elektromagnetische
Bremse der 5. Achse von der Motoreinheit _
der 5. Achse. @ elektromagnetische Bremse
& Nut fiir
Installation Bremskabel
(1) Befestigen Sie die elektromagnetische Zﬂizingplémhm fur
Bremse der 5. Achse an der Motoreinheit der ./c,
5. Achse. 2
Madenschraube
Richten Sie das Kabel der \
elektromagnetischen Bremse in der Nut der Y- otoreirneit
Motorplatte aus.
Schieben Sie dann die elektromagnetische
Bremse bis an den Anschlag und befestigen
Sie sie.
(2) Bauen Sie die Motoreinheit zusammen und befestigen Sie sie.
Nihere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 9.1 Austausch des Motors der
5. Achse — Schritte (3) bis (10) zum Einbau.
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Wartung 10. 6. Arm

10. 6. Arm

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

m Die Motorstecker dirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange

Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der

Motorstecker bei anliegender Spannung ist extrem gefédhrlich 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 flihren.

WARNUNG

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

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

m Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein
VORSICHT auseinandergebauter Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung
und kénnen nicht mehr verwendet werden.
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Wartung 10. 6. Arm

6. Achse Motor

C3Rev.3

Nachdem Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Zahnriemen usw.) ausgetauscht wurden,
muss der Manipulator kalibriert werden, da die in jedem Motor gespeicherte
Ursprungsposition  von der entsprechenden in  der Steuerung gespeicherten
Ursprungsposition abweicht.

Nach Austausch der Teile ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.
Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung* genannt.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung und folgen Sie den Schritten, welche die
Software betreffen, die Sie verwenden, um die Kalibrierung durchzufihren.

6. Achse Zahnriemen

6. Achse elektromagnetische
Bremse

e

173



Wartung 10. 6. Arm

10.1

Austausch des Motors

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
Ersatzteile AC-Servomotor 50 W 1 R13B000620
Inbusschllissel (Schlisselweite: 1,5 mm) 1 flr M3-Madenschraube
Inbusschliissel (Schlisselweite: 2,5 mm) 1 fur M3-Schraube
Inbusschllissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Schraube
Werkzeuge ) .
Kreuzschlitzschraubendreher 1 fir den Motorstecker
Zum Spannen des
Federwaage 1 .
&g Riemens

Die 6. Achse ist mit einer Bremse ausgestattet, damit der Arm nicht durch sein Eigengewicht abgesenkt wird,
wenn die Steuerung oder der Motor AUSgeschaltet sind. Wahrend des Austauschs ist die Bremse jedoch ohne

Funktion.

In den folgenden Schritten wird der Austausch des Motors beschrieben. Verwenden Sie die original

Motorkabel (Stromkabel, Signalkabel).

Wenn Sie die Motorkabel austauschen, ziehen Sie sie aus dem Zylinder des 3. Arms.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 4.1 Austausch des Kabelbaums.

10.1.1  Motor der 6. Achse (ohne elektromagnetische Bremse)
Ausbau
(1) Schalten Sie die Steuerung AUS.
(2 Entfernen Sie die seitliche Abdeckung des 4. Arms.
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
(3) Entfernen Sie die Motoreinheit der 6. Achse vom 4. Arm.
3. Arm 4. Arm\ _
.5 g Motoreinheit
2-M4x15 %. 2-M4x15
+ Unterlegscheibe fiir M4 3 \/ + Unterlegscheibe fiir M4
(4) Entfernen Sie das Motorkabel vom Motor Zahriemen-—__
der 5. Achse. scheibe 1 N vt
* Ziehen Sie nicht das Bremskabel ab. Vessingolate - Vadenschraube
chen fir M3
L . . Motoreinheit
(5) Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe 1 der
6. Achse von der Motoreinheit der 6. Achse, 0"
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Wartung 10. 6. Arm

(6) Entfernen Sie die Motorplatte des Motors
der 6. Achse.

@ Motorplatte

Motor
\

ﬁ/ 2-M4x12

8
Einbau
(1) SchlieRen Sie das Motorkabel am Motor der
6. Achsean. Motorplatte
(2) Befestigen Sie die Motorplatte am Motor der Motor
6. Achse. \ _ Motorkabel
W
Achten Sie auf die Ausrichtung der o-MdAx12
Motorplatte. g/
(Siehe Abbildung rechts.) b
(3) Befestigen Sie die Zahnriemenscheibe 1 an  Zahrriemen- \0
der Motoreinheit der 6. Achse. scheibe 1 @ N
_ — 2-M3x10
Messing: d A~ 4 Madenschraube
plattchen
fir M3 g ‘:‘ / Motoreinheit
(4) Setzen Sie die Motoreinheit der 6. Achse in den 4. Arm ein. Passen Sie auf, dass die
Kabel nicht beschadigt oder eingeklemmt werden.
(5) Legen Sie den Zahnriemen der 6. Achse um = Zahnriemen-
die Zahnriemenscheibe 6 der 2. Achse. scheibe2
\Zahnriemen
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Wartung 10. 6. Arm

176

(6)

()

(8)

9)

Legen Sie den Zahnriemen der 6. Achse um die Zahnriemenscheibe 1 der
Motoreinheit der 6. Achse und befestigen Sie diese locker am 4. Arm.

Sellen Sie sicher, dass die Profile des Zahnriemens und der Zahnriemenscheibe
vollstandig ineinander greifen.

Wenn Sie die Motoreinheit provisorisch befestigen, achten Sie darauf, dass die
Motoreinheit von Hand bewegt werden kann und nicht kippt, wenn an ihr gezogen
wird. Wenn die Motoreinheit zu locker oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen
nicht richtig gespannt werden.

T i
. _ g Moatoreinheit
. % 2-M4x15
% ¥ +Unerlegscheibe fir M4
Bringen Sie die richtige Spannung auf die Motoreinheit der 6. Achse und befestigen
Siesie.
Schrauben Sie eine M4 x 40-Schraube oder eine langere Schraube (empfohlen) in die
Motorplatte.

Legen Sie ein nicht-elastisches Band um die Schraube. Ziehen Sie das Band dann
mit einer Federwaage, um die angegebene Spannung aufzubringen.

Spannung des Zahnriemens der 6. Achse = 39,2 N+ 9,8 N (4 kgf + 1 kgf)

Bringen Sie die seitliche Abdeckung des 4. Arms an.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Fihren Sie eine Kalibrierung durch.
Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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Wartung 10. 6. Arm

10.1.2 Motor der 6. Achse (mit elektromagnetischer Bremse)

Ausbau

C3Rev.3

@

2

(4)

()

Entfernen Sie die Motoreinheit der 6. Achse.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 10.1.1 Motor der 6. Achse
(ohne elektromagneti sche Bremse) — Schritte (1) bis (4) zum Ausbau.

Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe 1 von
der 6. Achse und entfernen Siedie
Antriebsnabe von der Motoreinheit der 6.
Achse.

In einem der Gewinde, an denen die
Antriebsnabe und die Zahnriemenscheibe
befestigt sind, befindet sich ein

M essingpl &ttchen.

Achten Sie darauf, dass Sie dieses nicht
verlieren.

Entfernen Sie die Motorplatte des Motors der
6. Achse.

Entfernen Sie das Motorkabel vom Motor der
6. Achse.

S &

Zahnriemen- "
O [ ]
scheibe 1 \k:".'//
4-M3x10
Messingplatt- /ﬁ Maden-
chen fir M3 schraube
Antriebsnabe

Telektromagnetische Bremse
Motorplatte

Motor

V 2-M4x12
(1
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Wartung 10. 6. Arm

Installation
(1) Befestigen Sie das Motorkabel am Motor der
6. Achse.

(2) Befestigen Sie die Motorplatte am Motor der

6. Achse.

Achten Sie beim Einbau auf die Ausrichtung
der Motorplatte. (Siehe Abbildung rechts.)

Montieren Sie die Antriebsnabe an der
Zahnriemenscheibe 1 und montieren Sie
Antriebsnabe und Zahnriemenscheibe 1 an der
Motoreinheit der 6. Achse.

©)

Schieben Sie die Zahnriemenscheibe 1 bis an
den Anschlag und messen Sie den Abstand A
(zwischen  Zahnriemenscheibe 1  und
Motorplatte).

Wenn der Abstand kleiner 2,5 mmiist:
Befestigen Sie die Zahnriemenscheibe mit
einem Abstand A von 2,5 mm.

Wenn der Abstand grofer 2,5 mm ist:
Befestigen Sie die Zahnriemenscheibe,
nachdem Sie den Abstand um 0,5 mm
vergrofiert haben.

In der Abbildung sind die Madenschrauben
eingezeichnet.

Zahnriemenscheibe 1

an Antriebsnabe
befestiaen

MotonNelle/ IZUN Zahnriemenscheibe 1
Zahnriemen- und Antriebsnabe an
scheibe 1 Antriebsnabe  Motorwelle befestigen

Telektromagndische Bremse

Motorplatte

Motor

g/ 2-M4x12
o

Zahnriemenscheibe 1

Abstand A (zwischen

: = Zahnriemenscheibe
\wl\/btorplate)

Motorplatie
")
Zahnriemen- =
scheibe1 ;@ \
M3 M&ssing—/ 4-M3x10
plattchen Maden

Antriebsnabe schraube

b o

(4)
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Bauen Sie die Motoreinheit der 6. Achse zusammen und befestigen Sie sie.
Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 10.1.1 Motor der 6. Achse
(ohne elektromagneti sche Bremse) — Schritte (4) bis (10) zum Einbau.
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Wartung 10. 6. Arm

10.2 Austausch des Zahnriemens

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
Ersatzteile 6. Achse Zahnriemen 1 R13B030225
Inbusschliissel  (Schlisselweite: 2,5 mm) 1 flr M 3-Schraube
Inbusschliissel  (Schliisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Schraube
Werkzeuge
Zum Spannen des
Federwaage 1 .
Riemens
Ausbau
(1) Schaten Siedie Steuerung AUS.
(2) Entfernen Sie die seitliche Abdeckung der 6. Achse.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
(3) Losen Sie die Schrauben, mit denen die Motoreinheit
Motoreinheit der 6. Achse befestigt ist.
(4) Entfernen Sie den Zahnriemen der 4. Achse.
Einbau

C3Rev.3

D

Legen Sie den Zahnriemen der 6. Achse um
die Zahnriemenscheibe 1 und um die
Zahnriemenscheibe 2 der 6. Achse.

Zahnriemen

Befestigen Sie die Motoreinheit der 6. Achse.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 10.1.1 Motor der 6. Achse
(ohne elektromagneti sche Bremse) — Schritte (6) bis (10) zum Einbau.
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10.3 Austausch der elektromagnetischen Bremse

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
Ersatzteile 6. Achse elektromagnetische Bremse 1 R13B030506
Inbusschliissel (Schliisselweite: 1,5 mm) 1 fur M3-Madenschraube
Inbusschliissel (Schliisselweite: 2,5 mm) 1 fir M3-Schraube
Werkzeuge N N . N
Inbusschliissel (Schliisselweite: 3 mm) 1 fur M4-Schraube
Federwaage 1 zum Spannen des Riemens
Ausbau
(1) Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 10.1.2 Motor der 6. Achse (mit
elektromagnetischer Bremse). Fuhren Sie die Schritte (1) bis (2) zum Ausbau aus.
(2) Entfernen Sie die elektromagnetische Bremse @ elektromagnetische Bremse
der 6. Achse von der Motoreinheit der
6. Achse. g Nafu
Bremskabel
Installation (1) Befestigen Sie die elektromagnetische e Messingpléttchen filr
Bremse der 6. Achse an der Motoreinheit der VAL
6. Achse. N\ s
Richten Sie das Bremskabel der Madenschraube
elektromagnetischen Bremse in der Nut der Motoreirieit
Motorplatte aus. Befestigen Sie die
elektromagnetische Bremse.
Schieben Sie dann die elektromagnetische
Bremse bis an den Anschlag und befestigen
Siese.
(2) Bauen Sie die Motoreinheit zusammen und befestigen Sie sie.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 10.1.2 Motor der 6. Achse (mit
elektromagnetischer Bremse) — Schritte (3) bis (4) zum Einbau.
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Wartung 11. Einheit aus 5. und 6. Achse

11. Austausch der Einheit aus 5. und 6. Achse

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

B Die Motorstecker dirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange Spannung

am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der Motorstecker bei

@ anliegender Spannung ist extrem gefahrlich und kann zu schweren Verletzungen fihren,

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

B Schlief3en Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete Netzsteckdose an. Schlief3en 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
Raobotersystems fhren.

WARNUNG

B Passen Sie auf, dass die Motorwelle keine starken Erschitterungen erfahrt, wenn Sie die
Motoren austauschen. Eine Erschiitterung kann die Lebensdauer der Motoren und
A Encoder verkirzen und/oder sie beschadigen.
® Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein auseinandergebauter
Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung und kénnen nicht mehr
verwendet werden.

VORSICHT

Nachdem Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Zahnriemen usw.) ausgetauscht wurden,
muss der Manipulator kalibriert werden, da die in jedem Motor gespeicherte
Ursprungsposition von der entsprechenden in  der Steuerung gespeicherten
Ursprungsposition abweicht.

Nach Austausch der Teileist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen anzupassen.
Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung* genannt.
Lesen Sie das Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung und folgen Sie den Schritten, welche die
Software betreffen, die Sie verwenden, um die Kalibrierung durchzuftihren.

Einheit aus 5. und 6. Achse
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Wartung 11. Einheit aus 5. und 6. Achse

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung

Ersatzteile Einheit aus 5. und 6. Achse 1 R13B080202

O-Ring (3. und 4. Arm) 1 R13B031245
Werkzeuge Inbusschlissel (Schlisselweite: 1,5 mm) 1 flr M3-Madenschraube

Inbusschl tissel (Schlisselweite: 2,5 mm) 1 fr M3-Schraube

Inbusschl lissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 flr M4-Schraube

Federwaage 1 ZL.Jm Spannen des

Riemens

Ausbau
(1) Schalten Sie die Steuerung AUS.

(2) Entfernen Sie die Kopfabdeckung des 3. Arms und die seitliche Abdeckung des
4. Arms.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

(3) Ziehen Sie die folgenden Stecker ab. Offnen Sie die Kopfabdeckung des 3. Arms, um

Zugriff auf die Stecker zu haben.
Stecker: X151, X051, X161, X061 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)
Stecker: BT5, BT6

(4) Ziehen Siedie Motorkabel der 5. und 6. Achse aus dem 3. Arm.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 4.1 Austausch des
Kabelbaums.

(5) Entfernen Sie die Motoreinheit der 5. Achse.

2-M4x15 - : | ' i 2-M4x15

+ Unterlegscheibe fiir M4

(6) Entfernen Sie den Zahnriemen der

5. Achse. Zahrriemen-
scheibe2

Zahnriemen
(7) Entfernen Sie die Motoreinheit der 6. Achse.

3. Am

= Motoreinheit
2-M4x15 /2- M4x15

. -
+ Unterlegscheibe fir M4 % ¥ +Unterlegscheibe fir M4
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Wartung 11. Einheit aus 5. und 6. Achse

Installation

C3 Rev.3

(8)

(9)

(10) Entfernen Sie die Einheit aus 5. und

(11) Entfernen Sie den O-Ring (zwischen

)

)

©)

(4)

Entfernen Sie den Zahnriemen der Zahnriemenscheibe 1 7,1 iemenscheibe 2
6. Achse. - >

Zahnriemen
Trennen Sie die Kabel und Schlduche von der Anwender-Anschlusseinheit.

Néahere Informationen finden Sie im Kapitd Wartung: 4.1 Austausch des
Kabelbaums.

6. Achse.

3.und 4. Arm).

Montieren Sie den O-Ring (zwischen O-Ring (3.,4. Arm) 3. Arm
3. und 4. Arm). Einheit aus 5. und 6. Achs(e)/ e
Wenn Sie die Einheit aus 5. und 6. Achse

entfernen, tauschen Sie auch den O-Ring
aus. 6-M4x10 + Unterlegscheibe

Befestigen Sie die Einheit aus 5. und
6. Achseam 3. Arm.

Legen Sie den Zahnriemen der 6. Achse Zahnriemenscheibe 1 7545 iemenscheibe 2
um die Zahnriemenscheibe 6 der = i
2. Achse.
Zahnriemen
Legen Sie den Zahnriemen der 6. Achse um die Zahnriemenscheibe 1 der

Motoreinheit der 6. Achse und befestigen Sie diese locker am 4. Arm.

Stellen Sie sicher, dass die Profile des Zahnriemens und der Zahnriemenscheibe
vollstandig ineinander greifen.

Wenn Sie die Motoreinheit provisorisch befestigen, achten Sie darauf, dass die
Motoreinheit von Hand bewegt werden kann und nicht kippt, wenn an ihr gezogen
wird. Wenn die Motoreinheit zu locker oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen
nicht richtig gespannt werden.

3. Arm 4. Arm
—_— N ‘, =
‘ Motoreinheit
2-M4x15 2-Mdx15
. bl
+ Unterlegscheibe fir M4 % ¥ +Unterlegscheibe fiir M4
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Wartung 11. Einheit aus 5. und 6. Achse

()

(6)

(")

(8)

(9)

(10)

184

. . . - ’ = _—
Bringen Sie den Zahnriemen der pa .-'3\.‘!"]"!’1"“{
5. Achse an. Zahrriemen- e ﬂ!“_:.","' =y
_ A eSO
scheibe2 .
Zahnriemen %

Legen Sie den Zahnriemen der 5. Achse um die Zahnriemenscheibe 1 der
Motoreinheit der 5. Achse und befestigen Sie diese locker am 4. Arm.

Stellen Sie sicher, dass die Profile des Zahnriemens und der Zahnriemenscheibe
vollstandig ineinander greifen.

Wenn Sie die Motoreinheit provisorisch befestigen, achten Sie darauf, dass die
Motoreinheit von Hand bewegt werden kann und nicht kippt, wenn an ihr gezogen
wird. Wenn die Motoreinheit zu locker oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen
nicht richtig gespannt werden.

Motoreinheit

2-Mdx15 ol

+ Unterlegscheibefir M4 — 4 b

2-M4x15
+ Unterlegscheibe fir V4

Fuhren Sie die Motorkabel der 5. und 6. Achsein den 3. Armein.
Nahere Informationen finden Sie im Kapited Wartung: 4.1 Austausch des
Kabelbaums.

Schlief3en Sie die folgenden Stecker an.

Stecker: X151, X051, BT5, X161, X061, BT6

Schlief3en Sie die Kabel und Schlduche an die Anwender-Anschlusseinheit an.
Néahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 4.1 Austausch des
Kabelbaums.

Bringen Sie die richtige Spannung auf die Motoreinheit der 5. Achse auf, um die
Motoreinheit der 6. Achse zu befestigen.

Schrauben Sie eine M4 x 40-Schraube oder eine langere Schraube (empfohlen) in die
Motorplatte.

Legen Sie ein nicht-elastisches Band um die Schraube. Ziehen Sie das Band dann
mit einer Federwaage, um die angegebene Spannung aufzubringen.

Spannung des Zahnriemens der 5. Achse = 39,2 N+ 9,8 N (4 kgf £+ 1 kgf)
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Wartung 11. Einheit aus 5. und 6. Achse
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(12) Bringen Sie die richtige Spannung auf die Motoreinheit der 6. Achse und befestigen

Siese.

Schrauben Sie eine M4 x 40-Schraube oder eine langere Schraube (empfohlen) in die

Motorplatte.

Legen Sie ein nicht-elastisches Band um die Schraube. Ziehen Sie das Band dann

mit einer Federwaage, um die angegebene Spannung aufzubringen.

Spannung des Zahnriemens der 6. Achse = 39,2 N+ 9,8 N (4 kgf + 1 kgf)

(12) Montieren Sie die Kopfabdeckung des 3. Arms und die seitliche Abdeckung des
4. Arms.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

(13) Fihren Sie eine Kalibrierung durch.
Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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12. Austausch des O-Rings am 5. Arm

1=D)

Bnsa
5. Arm O-Ring
Ersatzteile
Name Menge Anmerkung
O-Ring des 5. Arms 1 R13B031245
Ausbau
(1) Schalten Sie die Steuerung AUS.
(2) Drehen Sieden 5. Arm so, dass Sie leicht M4x15 oder Inger ™yt =7 :,
den Stopfen ziehen kénnen. Stopfen @‘&f’g
5. Am
(3) Drehen Sie eine Schraube in das Gewinde des  M4x15 ader Iznger -
Stopfens ein. Stopfen
(4) Ziehen Sie den Stopfen an der Schraube vom
5.Arm ab.
(5) Entfernen Sie den O-Ring vom Stopfen. O-Ring~_ @ @B Stopfen
Einbau

D

@)

©)

186

Montieren Sie den O-Ring. O-Rin9\© @E Stopfen

Stecken Sie den Stopfen vollstéandig in den

5.Arm.
Stopfen
Entfernen Sie die Schraube. o
q R M4><150der|é'nger
L o o i e S
raube noch eingedreht ist, kann der Arm
g o WP

das Manipulatorgehduse beriihren. Achten
Sie darauf, dass Sie die Schraube entfernen.



Wartung 13. Batterie

13. Austausch der Batterie

/A\

WARNUNG

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

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

SchlieRen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete Netzsteckdose an.
SchlielRen 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 fiihren.

/N

VORSICHT

Seien Sie im Umgang mit der Lithiumbatterie aufRerst vorsichtig. Die falsche
Handhabung der Lithiumbatterie ist sehr gefahrlich. Sie kann zu
Warmeentwicklung, zum Auslaufen, zur Explosion oder zur Entziindung fihren
und kann ernste Sicherheitsprobleme verursachen.

Bitte beachten Sie folgende Handhabungshinweise fir die Lithiumbatterie:

Nicht aufladen Nicht durch Druck verformen

Nicht zerlegen Nicht kurzschlieen

Nicht falsch anschliel3en Nicht erhitzen (100 °C oder hdher)
Nicht ins Feuer werfen Nicht die Lithiumbatterie direkt anléten

Nicht entladen

C3Rev.3
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Wartung 13. Batterie

Wenn die Spannung der Lithiumbatterie zu niedrig ist, warnt eine Fehlermeldung beim
Start der Steuerung vor einem Spannungsabfall (nach dem Booten). Wenn die
Lithium-Batterie nach dieser Warnung nicht erneuert wird, kénnen die Positionsdaten in
den Motoren verloren gehen und alle Achsen miissen neu kalibriert werden.

Die Lebensdauer der Lithiumbatterie betrégt drei Jahre. Auch wenn der Manipulator
immer an die Spannungsversorgung angeschlossen ist, muss die Batterie alle drei Jahre
ausgetauscht werden.

Wenn kein Batteriealarm angezeigt wird, ist eine Kalibrierung aller Achsen nicht
erforderlich. Sie missen jedoch eine Kalibrierung durchfihren, wenn nach dem
Batteriewechsel die Ursprungspositionen der Achsen nicht mehr korrekt sind. Verwenden
Sieimmer die Lithiumbatterie und das Batterie-Board, dass wir empfehlen.

Achten Sie beim Einsetzen der Batterie auf die Pole.

o)
o m

ST

—— ﬁJ.E

e e

Lithiumbatterie & Batterie-Board

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
. Batterie (Lithiumbatterie) 1 R13ZA00600300
Ersatzteile .
Batterie-Board 1 R13B041202
Werkzeuae Seitenschneider 1
zeu
g Inbusschliissel (Schlisselweite: 3 mm) 1 fur M4-Schraube
188 C3 Rev. 3



Wartung 13. Batterie

13.1 Austausch der Batterie (Lithiumbatterie)

Ausbau
(1) Schaten Siedie Steuerung AUS.

(2) Entfernen Sie die Abdeckung des 1. Arms.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

(3) Ziehen Sie das Batterie-Board vom 1. Arm Batterie-Board
ab.

Ziehen Sie das Batterie-Board vorsichtig 2-M4x8-
heraus und achten Sie darauf, dass die
Stecker nicht getrennt werden.

Achten Sie unbedingt auf die Lange der
Kabel.

(4) Schliefen Sie den Anschluss der neuen
Lithiumbatterie am Batterie-Board an. X60A -

..~ X60B
Lithiumbatterie

Nutzen Sie den freien Anschluss der zwei
An&hl USSE (X60A und XGOB) auf del’ Batterie-Board
Oberseite des Batterie-Boards.

Achten Sie immer darauf, dass vor dem Abklemmen der alten Batterie eine neue
Batterie angeschlossen werden muss.

Andernfalls gehen die Positionsdaten aller Arme verloren und Sie miissen eine
Neu-Initialisierung (ENCRESET) durchfihren.

Wenn ein Batteriealarm angezeigt wurde, sind die Positionsdaten verloren und Sie
missen die neue Batterie nicht unbedingt anschlielen, bevor Sie die ate
abklemmen.

(5) Durchtrennen Sie den Kabelbinder, mit dem das Kabel der alten Batterie befestigt
ist.

Durchtrennen Sie den Kabelbinder, mit dem die Batterie befestigt ist, um diese zu
entfernen.
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Wartung 13. Batterie

Einbau
(1) Bringen Sie die neue Batterie am X60A - L~ X60B
Batterie-Board an. Lithiumbatterie

Batterie-Board

(2) Montieren Sie das Batterie-Board am Batterie-Board
1. Arm.

(3) Montieren Sie die Abdeckung des 1. Arms an.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
(4) Schalten Sie die Steuerung EIN.
(5) Uberprifen Sie Position und Ausrichtung der Arme.

Bewegen Sie die Arme zu einigen der Punkte (Positionen), die momentan registriert
sind.

(6) Wenn nicht alle Positionen und Ausrichtungen so angefahren werden, wie sie
registriert sind, kalibrieren Sie alle Achsen.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.

13.2 Austausch des Batterie-Boards

Nachdem Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Zahnriemen, Batterie-Board usw.)
ausgetauscht wurden, muss der Manipulator kalibriert werden, da die in jedem Motor
gespeicherte Ursprungsposition von der entsprechenden in der Steuerung gespeicherten
Ursprungsposition abweicht.

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

Nachdem Teile ausgetauscht wurden, lesen Sie das Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung, um
die Kalibrierung durchzufiihren.
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Wartung 13. Batterie

Ausbau

Einbau

C3Rev.3

D)
)

3

(4)

()

D

)

3)

(4)
()

Schalten Sie die Steuerung AUS.
Entfernen Sie die Abdeckung des 1. Arms.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Ziehen Sie das Batterie-Board vom 1. Arm Batterie-Board
ab.

Ziehen Sie das Batterie-Board vorsichtig 2-M4x8
heraus und achten Sie darauf, dass die

Stecker nicht getrennt werden.

Achten Sie unbedingt auf die Lange der

Kabel.

Ziehen Sie die folgenden Stecker vom

Batterie-Board ab. X63-] —X61
Stecker: X61, X62, X63, X64 x64"] x62

Ziehen Sie das Batterie-Board ab.

Schlief3en Sie die folgenden Stecker an.

Stecker: X61, X62, X63, X64

1. Arm

Bringen Sie das neue BatterieBoard am 1. Arm an und befestigen Sie es mit

Schrauben.

Montieren Sie die Abdeckung des 1. Arms an.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
Schalten Sie die Steuerung EIN.

Fihren Sie eine Kalibrierung durch.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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Wartung 14. LED-Lampe

14. Austausch der LED-Lampe

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

m Die Motorstecker dirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange

Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der

Motorstecker bei anliegender Spannung ist extrem geféhrlich und kann zu

schweren Verletzungen fiihren, da sich der Manipulator unnormal bewegen kann.

Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems flihren.

WARNUNG

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

P LED-Lampe

Ersatzteile und Werkzeuge

Name Menge Anmerkung
Ersatzteile LED-Lampe 1 R13B030005
Seitenschneider 1
Werkzeuge | isschiiissel  (Schltisselweite: 3 mm) 1 fur M4-Schraube
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Wartung 14. LED-Lampe

Ausbau

Einbau

C3Rev.3

D
2

3

(4)

@

2

3

Schalten Sie die Steuerung AUS.
Entfernen Sie die Kopfabdeckung des 3. Arms.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
Ziehen Sie den Stecker der LED-Lampe ab.

Stecker: LEDB
Wenn die Kopfabdeckung des 3. Arms getffnet wird, ist dieser Stecker sichtbar.

Entfernen Sie die LED-Lampe vom 3. Arm.

Drehen Sie die Kunststoff mutter, mit der die LED-Lampe im Inneren des 3. Arms
befestigt ist, gegen den Uhrzeigersinn.

Bringen Sie die LED-Lampe an.
Schrauben Sie die Kunststoffmutter von der LED-Lampe ab und stecken Sie die
Lampein den 3. Arm.

Drehen Sie die Mutter innen im 3. Arm im Uhrzeigersinn und ziehen Sie sie handfest
an.

Stecken Sie den Stecker ein.
Stecker: LEDB
Montieren Sie die Kopfabdeckung des 3. Arms.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
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Wartung 15. M/C-Kabel

15. Austausch des M/C-Kabels

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

m Die Motorstecker dirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange

Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der

WARNUNG Motorstecker bei anliegender Spannung ist extrem geféhrlich und kann zu

schweren Verletzungen fiihren, da sich der Manipulator unnormal bewegen kann.

Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und/oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems flihren.

m SchlieBen Sie das Netzanschlusskabel an eine geeignete Netzsteckdose an.
SchlielRen Sie es NICHT direkt an die Fabrik-Spannungsversorgung an.

Ersatzteile und Werkzeug

Name Menge Anmerkung
Ersatzteile M/C-Kabel (3 m) 1 R12B020440
M/C-Kabel (5m) 1 R12B020441
M/C-Kabel (10 m) 1 R12B020442

Werkzeug Inbusschlissel  (Schllsselweite: 3 mm) 1 fur M4-Schraube

Ausbau
(1) Schalten Sie die Steuerung AUS.

(2) Entfernen Sie die Anschlussplatte.

Néhere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
(3) Ziehen Siedle Stecker des M/C-Kabels ab.

(4) Entfernen Sie die Kabeldurchfiihrungsplatte und das M/C-Kabel.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
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Wartung 15. M/C-Kabel

Einbau

C3Rev.3

@

(2)
3

(4)
()

(6)

(")

Schlief3en Sie das M/C-Kabel und die Kabeldurchfihrungsplatte an die
Anschlussplatte an.

Stecken Sie alle Stecker ein, die Sie im Schritt (3) zum Ausbau abgezogen haben.
Befestigen Sie die Anschlussplatte am Sockel.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Schalten Sie die Steuerung EIN.

Bewegen Sie den Arm um zu Uberpriifen, ob sich Position oder Ausrichtung gedndert
haben.

Bewegen Sie die Arme zu einigen der Punkte (Positionen), die momentan registriert
sind.

Wenn nicht alle Positionen und A usrichtungen so angefahren werden, wie sie
registriert sind, kalibrieren Sie alle Achsen.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 16. Kalibrierung.
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Wartung 16. Kalibrierung

16. Kalibrierung

196

Nachdem Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Zahnriemen usw.) ausgetauscht wurden,
muss der Manipulator kalibriert werden, da die in jedem Motor gespeicherte
Ursprungsposition von der entsprechenden in  der Steuerung gespeicherten
Ursprungsposition abweicht.

Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,, Kalibrierung* genannt.
Fiur EPSON RC+ ist ein Koordinatenpunkt, der die Armposition beinhaltet, as
»Punkt* definiert. Die Datel wird ,, Punktedatei* genannt.

Kalibriernuten

4 J4 @]}

Q fur 5. Achse
fir 4. Achse
s
1= Kalibrierkeil
] e
|
flr 2. Achse £
= Detail A
] (Mittelabdeckung des 1. Arms entfernt)
o]
@ fir 1. Achse Der Keil ist innen unter der Mittelabdedcung
QA des1. Armsmit einer M4-Schraube befestigt.

Befegtigen Sie den Keil nach dem Gebrauch
wieder dort.

(1) Legen Sieden Kalibrierkeil bereit.
Unter der Mittelabdeckung des 1. Armsist ein Kalibrierkeil mit einer M4-Schraube
befestigt. Achten Sie darauf, dass Sie die Schraube nicht verlieren.

(2) Bewegen Sie den Arm, den Sie kalibrieren mochten, zur Kalibriernut.
Gehen Sie zu Tools | Robotermanager | Einrichten-Feld.
Wenn wie nach dem Austausch des Motors ein Fehler auftritt und Sie das
[Einrichten]-Feld nicht verwenden kénnen oder die Funktion ,, Brake Off* (fir die
Nummer der zu kalibrierenden Achse) nicht funktioniert, filhren Sie an dieser Stelle
die Schritte (4) und (5) aus.
Anschlief3end kénnen Sie das [Einrichten]-Feld und die Funktion ,, Brake Off* fiir die
Nummer der zu kalibrierenden Achse verwenden. Bewegen Sie den Arm, den Sie
kalibrieren mochten, zur Kalibriernut, und fahren Sie mit Schritt (3) fort.

(3) Stecken Sie den Kalibrierkeil in die Kalibriernut (Nuten fir die 1. bis 6. Achse).
Wenn der Schltissel nicht vollsténdig eingesteckt werden kann, ist der Arm/ sind die
Arme nicht in der Ursprungsposition. Bewegen Sie den Arm, bis der Keil vollstandig
eingesteckt werden kann.

Der Keil bricht ab, wenn Sie einen Arm bewegen, wahrend der Schllssel in der Nut
steckt. Bewegen Sie die Arme nicht mehr, wenn die Position stimmit.
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C3Rev.3

(4)

(%)

(6)

(")

(8)

(9)

Encoder-Reset durchfiihren.
Fuhren Sie abhéngig von den Achsen, deren Encoder Sie zuriicksetzen méchten, die
untenstehenden Befehle unter Tools | Befehl seingabefenster aus.

Joint #1 >Encreset
Joint #2 >Encreset
Joint #3 >Encreset

6

1
2
3
Joint #4 >Encreset 4
Joint #5 >Encreset 5,

6

Joint #6 >Encreset

Starten Sie die Steuerung neu.

Klicken Sie auf Tools | Steuerung | Reset Steuerung.

Geben Sie den untenstehenden Befehl in das Befehl seingabefenster ein und flhren
Sieihn aus.

>calpls 0,0,0,0,0,0

* Der Manipulator bewegt sich nicht.
Fuhren Sie eine Kalibrierung durch.
Fuhren Sie abhéngig von den Achsen, die Sie kalibrieren méchten, die
untenstehenden Befehle unter Tools | Befehl seingabefenster aus.

1. Achse>calib
2.Achse>calib
3.Achse>calib
4, Achse>calib
5.Achse>calib 5,6
6.Achse>calib 6
Bewegen Sie den Arm zu verschiedenen Punkten, um zu Uberprifen, ob sich der Arm
richtig zu den gespeicherten Positionen bewegt. Teachen Sie Punkte, wenn eine
Feinjustierung erforderlich ist.
Wenn alle Achsen kalibriert wurden, stecken Sie den Kalibrierkeil wieder an die
Stelleim 1. Arm und befestigen Sie ihn mit der Schraube.

1
2
3
4

(10) Montieren Sie die Abdeckung des 1. Arms an.

Nahere Informationen finden Sieim Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
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Wartung 17. Ersatzteilliste

17. Ersatzteilliste

Achten Sie bei der Bestellung von Ersatzteilen auf die richtige Bestellnummer.

Ersatzteilbezeichnung Code Anmerkung
1. & 2. Achse R13B000616 400W
Motor * 3. Achse R13B000618 150 W
4. Achse R13B000619 50W
5. & 6. Achse R13B000620 50W
1. Achse R13B010011
. 2.Achse R13B010021
Untersetzungsgetriebe ™ 1= 1 chee R13B010022
4. Achse R13B010023
) 2.Achse (1. Achse *) R13B030504
gf;;rgemagne“&he 3. Achse R13B030505
5. Achse (4., 6. Achse *) R13B030506
1. Achse R13B030220 Breite 10 mm
2. Achse R13B030221 Breite 10 mm
Zahnriemen 3. Achse R13B030222 Breite 7 mm
4. Achse R13B030223 Breite 6 mm
5. Achse R13B030224 Breite 6 mm
6. Achse R13B030225 Breite 6 mm
Batterie-Board R13B041202 Mit Lithiumbatterie
Batterie R13ZA00600300 | Ersatz-Lithiumbatterie
LED-Lampe R13B030005
1. Achse R13B031223
2. Achse R13B031242
3. Achse R13B031243
O-Ring 4, Achse R13B031244
3.& 4. Arm R13B031245
6. Achse R13B031246
5.Arm R13B031247
Dichtung 4, Achse R13A 031200100
Einheit aus 5. und 6. Achse R13B080202
1. bis4. Achse R13ZA00330100 | SK-1A (500 g)
Schmierfett Kegelrad R13ZA00330400 | SK-2 (500 g)
Kabel R13B030304 Tube GPL-224 (227 g)
R12B020440 3m
M/C-Kabel R12B020441 5m
R12B020442 10m
Kabelbaum R13B020036 internes Kabel
Loschdiode 2., 3. Achse (1. Achse *) R13B020301
Warmeabgabepl atte 1. & 2. Achse R13B031905

* Option: Alle Achsen sind mit Bremsen ausgestattet.
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Wartung 17. Ersatzteilliste

Option
Ersatzteilbezeichnung Code Anmerkung
: o . R12B120805 fir Europa
Bremsfreigabeeinheit (mit Kabel und Briickenstecker) R12B120806 fir die USA und Japan
. N N R12B120803 fir Europa
Bremsfreigabeeinheit (nur die Einheit) R12B120804 fir die USA und Japan
Kamerabefestigungspl atte R12B031922
PS-kompatible Platte R12B031923
Winkelhalterungen fir die Sockelseite R12B031924
Halterungen fur die Sockelseite R12B031925

**Untersetzungsgetriebe

Ein Untersetzungsgetriebe besteht aus folgenden drei Teillen. Wenn Sie das
Untersetzungsgetriebe austauschen, tauschen Sie den Wave-Generator, den flexiblen
Zahnkranz und den auf3eren Zahnkranz immer gemeinsam aus.

Wave Generator

Dieser Wave Generator besteht aus einer eliptischen Stahlscheibe mit einer zentrischen
Nabe und aufgezogenem, elliptisch verformbaren Spezialkugellager.

Der innere Ring der Kugellager ist an der Nocke befestigt, wahrend der auf3ere Ring
flexibel durch die Kugellager deformierbar ist.

Flexibler Zahnkranz

Ein zylindrischer, verformbarer Stahlring mit

Aulenverzahnung.

AuRerer Zahnkranz

Ein zylindrischer, starrer Stahlring  mit

Innenverzahnung.

Der auflere Zahnkranz hat zwei Zéhne mehr als
der flexible Zahnkranz.

Wave-Generator

/ - flexibler

aulerer Zahnkranz Zahnkranz

Die Zahnkrénze sind eingefettet. Achten Sie darauf, dass das Fett nicht auf Ihre Kleidung

gerét.

C3Rev.3
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