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VORWORT

GARANTIE

Vielen Dank, dass Sie unsere Roboterprodukte erworben haben.

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

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

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

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

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

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

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

2. Unerlaubte kundenseitige Modifikation oder Demontage.
3. Schdden oder Fehlfunktionen, die durch unerlaubte Einstellungen oder
Reparaturversuche verursacht wurden.

4. Durch Naturkatastrophen (wie z. B. Erdbeben, Wasserschdden usw.) hervorgerufene
Schiden.

Warnungen, Vorsichtsgebote, Nutzung:

il

1. Wird der Manipulator oder mit diesem verbundene Ausriistung auflerhalb der dafiir
bestimmten Betriebsbedingungen und Produktspezifikationen betrieben, verfillt der
Garantieanspruch.

2. Sollten Sie sich nicht an die in diesem Handbuch dargelegten Warnungen und
Vorsichtsgebote halten, miissen wir die Verantwortung fiir Fehlfunktionen und Unfille
zuriickweisen, selbst wenn diese zu Verletzungen oder Todesfolge fiihren.

3. Wir konnen nicht alle moglichen Gefahren und die daraus resultierenden
Konsequenzen vorhersehen, weshalb dieses Handbuch den Nutzer nicht vor allen
Gefahrmomenten warnen kann.
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WARENZEICHEN

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

HINWEIS

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

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

Bitte benachrichtigen Sie uns, wenn Sie in diesem Handbuch Fehler finden oder uns einen

inhaltsbezogenen Kommentar {ibermitteln wollen.

ANFRAGEN

Bei Reparaturen, Wartungsmalnahmen oder Neueinstellungen, wenden Sie sich bitte an
Ihr EPSON Service-Center.

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

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

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

- Die Beschreibung des Problems

SERVICE-CENTER
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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 G6-Serie konnen mit den folgenden Kombinationen aus Steuerungen und
Software betrieben werden.

Die Betriebs-Methoden und Beschreibungen sind abhédngig davon, welche Software Sie
verwenden, unterschiedlich. Die folgenden Zeichen sind bei Bedarf neben dem
entsprechenden Text eingefligt. Verwenden Sie die Beschreibungen, die Ihre verwendete
Software betreffen.

Steuerung : RC170
Software : EPSON RC+ 5.0 Ver. 5.1 oder héher

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

Steuerung EIN/AUS schalten

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

Form der Motoren

Die Form der Motoren, die fiir [hren verwendeten Manipulator benutzt werden, kann sich
aufgrund der technischen Bedingungen von der Form der Motoren unterscheiden, die in
diesem Handbuch beschrieben werden.

Einstellungen in der Software

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

EPSON
RC+

Abbildungen in diesem Handbuch

Die Abbildungen des Manipulators in diesem Handbuch sind in der Regel Abbildungen
des Standard-Modells. Wenn nicht speziell darauf hingewiesen wird, gelten die Angaben
gleichermaflen fiir das Standard-Modell, das Reinraum-Modell und das Protected-Modell
(IP54 / 1P65).
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Einrichten und Betrieb

Dieser Band beinhaltet Informationen tber das Einrichten und den Betrieb
der Manipulatoren der G6-Serie.

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







Einrichten und Betrieb 1. Sicherheitshinweise

1. Sicherheit (Safety)

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

1.1 Konventionen

Wichtige Sicherheitsaspekte 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

WARNUNG die zugehdrigen Anweisungen nicht befolgt werden.

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

ii Dieses Symbol weist Sie auf mdgliche Personen- oder

>

Sachschaden an der Ausristung oder am System hin, die
entstehen kdnnen, wenn die zugehdrigen Anweisungen
VORSICHT nicht befolgt werden.
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheitshinweise

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 durch den Hersteller, Handler
oder ortlich einbezogene Firmen abgehalten werden. Geschultes Personal ist auch
das Personal, das die Handbticher vollstandig versteht und ber das Wissen und
die Qualifikationen verfiigt, welche dem Stand des Personals entsprechen, das an
den Schulungen teilgenommen hat.

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

In den folgenden Abschnitten werden Sicherheitsvorkehrungen fir das
Konstruktionspersonal beschrieben:

AN

WARNUNG

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

Der Manipulator und die Steuerung missen mit 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
Produkts in einer Umgebung mit anderen als den vorgegebenen
Umgebungsbedingungen kann nicht nur die Lebensdauer des Produkts
verklrzen, sondern auch ernste Sicherheitsprobleme verursachen.

Das Robotersystem muss gemafR der Installationsanforderungen verwendet
werden, die in den Handbichern beschrieben werden. Die Verwendung des
Robotersystems unter Nichterflllung der Installationsanforderungen kann nicht
nur die Lebensdauer des Produkts verkirzen, sondern auch ernste
Sicherheitsprobleme verursachen.

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

1.3 Betriebssicherheit

In den folgenden Abschnitten werden Sicherheitsvorkehrungen fir qualifiziertes
Bedienpersonal beschrieben:

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

m Betreten Sie den Arbeitsbereich des Manipulators nicht, wahrend der Strom fiir
das Robotersystem eingeschaltet ist. Das Betreten des Arbeitsbereichs bei

eingeschaltetem  Strom ist extrem gefdhrlich und kann ernste
Sicherheitsprobleme verursachen, da sich der Manipulator bewegen kann, auch
A wenn es so aussieht, als ware er angehalten.

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

Die Bewegung des Manipulators findet immer im begrenzten Status (niedrige
Geschwindigkeiten und Low Power) statt, um die Sicherheit des Bedieners nicht
zu gefahrden.  Wahrend sich jemand im geschiitzten Bereich befindet, ist der
Betrieb des Manipulators extrem gefahrlich und kann ernste Sicherheitsprobleme
verursachen, wenn der Manipulator sich unerwartet bewegt.

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

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

m Bevor Sie einen Auswechselvorgang durchfiihren, schalten Sie die Steuerung
und die damit zusammenhangende Ausriistung AUS und trennen Sie dann den
Netzstecker von der Spannungsversorgung. Das Ausflhren eines Austauschs
bei EINgeschalteter Spannung ist extrem gefahrlich und kann zu einem

WARNUNG elektrischen Schlag und/oder zur Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

m Die Motorstecker dirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange
Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der
Motorstecker bei anliegender Spannung ist extrem gefahrlich und kann zu
schweren Verletzungen flhren, da sich der Manipulator unnormal bewegen kann.
Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und / oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems fiihren.
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheitshinweise

/N

VORSICHT

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

G6 Rev.4




Einrichten und Betrieb 1. Sicherheitshinweise

1.4 Not-Aus

Wenn sich der Manipulator wihrend des Betriebes unnormal bewegt, driicken Sie sofort
den Not-Aus-Taster. Der Taster stoppt die Stromversorgung des Motors, sodass der Arm
so schnell wie mdglich mithilfe der generatorischen Bremse und der mechanischen
Bremse angehalten wird.

Vermeiden Sie es jedoch, den Not-Aus-Taster unnotig zu driicken, wéhrend der
Manipulator normal arbeitet. Andernfalls kann der Manipulator gegen die
Peripheriegerite schlagen, da sich die Bewegungsbahn wihrend des Anhaltens des
Robotersystems von der Bewegungsbahn im normalen Betrieb unterscheidet.

Um das System wihrend des normalen Betriebes in den Not-Aus-Modus zu versetzen,
betdtigen 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 betriebene Manipulator kann nicht unmittelbar, nachdem der Not-Aus-Taster gedriickt
wurde, anhalten.
Die freie Laufzeit / -weite und der freie Laufwinkel des Manipulators sind unten
dargestellt. ~ Beachten Sie jedoch, dass die Werte abhingig von den folgenden
Bedingungen variieren.
Greifergewicht, Werkstiickgewicht, Arbeitsposition,
Weight/Speed/Accel-Einstellungen, etc.

Messbedingungen

Accel-Einstellung 100
Speed-Einstellung 100 A
Last [kg] 6 /A
Weight-Einstellung 6 /o Startposition
\\ / der Bewegung
Stelle, an der das '
NotHalt-Signal //\ Zielpunkt
eingegeben wird X ’/
\
\\/
Stoppposition
2. Achse
Steuerung RC170
Manipulator G6-45*** G6-55*** G6-65***
Freie Laufzeit 1.+ 2. Achse [s] 0,6 0,7 0,8
3. Achse [s] 0,4 0,4 0,4
Freier 1. Achse [Grad] 35 40 45
Laufwinkel 2. Achse [Grad] 30 30 40
1.+ 2. Achse [Grad] 65 70 85
Freischwingende | 3. Achse G6-**1**  [mm] 40 40 40
Strecke GB-**3** 80 80 80
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheitshinweise

1.5 Manuelle Manipulatorbewegung im Not-Aus-Modus

Wenn sich das System im Not-Aus-Modus befindet, bewegen Sie den Arm oder die

Achse des Manipulators wie unten beschrieben.

1T.Arm .......... Bewegen Sie den Arm manuell.
2.Arm ... Bewegen Sie den Arm manuell.
3. Achse........... Die Achse kann nicht manuell auf- oder abbewegt werden,

solange die elektromagnetische Bremse der Achse nicht gelost
wird. Driicken Sie den Bremsfreigabetaster und bewegen Sie
die 3. Achse auf/ab.

4. Achse ......... GO-**]*%:
Drehen Sie die Z-Achse von Hand.
G6_**3**:
Die Z-Achse kann nicht manuell gedreht werden, solange die
elektromagnetische Bremse der Z-Achse nicht geldst wurde.
Bewegen Sie die Z-Achse, wihrend Sie gleichzeitig den
Bremsfreigabetaster driicken.

2.Achse
(dreht)

_@5 ,  1.Achse
: (dreht)

3. und 4. Achse
Bremsfreigabetaster

1.Arm

2. Arm

| Sockel

+
3.Achse
(auf und ab)

(dreht)

HINWEIS  Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden. Wenn
E dieser Taster im Not-Aus-Modus betitigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider
Achsen gelost.  (G6-**1**: Bei diesem Modell hat die 4. Achse keine Bremse.)

Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wihrend der Betdtigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichts eines Greifers absenken bzw. drehen

kann.
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Einrichten und Betrieb 1. Sicherheitshinweise

1.6 Beschriftungen am Manipulator

Die folgenden Aufkleber sind in der Ndhe von Stellen am Manipulator angebracht, an

denen besondere Gefahr besteht.

Befolgen Sie die Beschreibungen und Warnungen auf den Aufklebern, um den

Manipulator sicher zu betreiben und zu warten.

Reiflen Sie die Aufkleber nicht ab, beschiddigen oder entfernen Sie sie nicht. Seien Sie

duBerst sorgsam, wenn Sie mit den Teilen oder Einheiten arbeiten, an welchen die

folgenden Aufkleber angebracht sind, oder wenn Sie sich in deren Néhe befinden:

Position der
Aufkleber Aufkleber HINWEIS
WARNING
ake measures Bevor Sie die Sockel-Befestigungsschrauben
& provent the |6sen, halten Sie den Arm und binden Sie ihn
‘ f';?"'p”'am“’"‘. fest, um Hande und Finger davor zu schiitzen,
ing and dropping : ; ;
before removing im Manipulator eingeklemmt zu werden.
base mounting bolts.
A\ WARNING
When moving,
robot arm
n can cause death,
or serious injury.
Do not enter
work envelope.
Es besteht gefahrliche Spannung, wahrend der
Manipulator eingeschaltet ist. Um einen
elektrischen Schlag zu vermeiden, berlhren
WARNING Sie keine inneren elektrischen Teile.

Do not put your hand on moving parts.

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

G6 Rev.4




Einrichten und Betrieb 1. Sicherheitshinweise

HINWEIS Auf Manipulatoren mit Faltenbélgen ist

Quetschgefahr fiir Hand und Finger nicht

der Aufkleber D als Warnung vor einer
angebracht.

G6_** *S

O > JA Kfll'\u ,
(m]

Wandmontage

Deckenmontage

G6 Rev.4
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

2. Spezifikationen

2.1 Eigenschaften der Manipulatoren der G6-Serie

G6 Rev.4

Die Manipulatoren der G6-Serie sind Hochleistungs-Manipulatoren, die fiir hohe
Geschwindigkeit, hohe Genauigkeit, Platzeinsparung und ein sehr gutes
Preis-Leistungsverhiltnis stehen. Die Manipulatoren der G6-Serie haben folgende
Eigenschaften:

Kompatibilitdt mit Manipulatoren der E2-Serie
Die Installation und die Montageabmessungen des Greifers fiir die G6-Serie sind mit
denen fiir die E2-Serie kompatibel.

Platzeinsparung
Kompakt durch Ausfithrung ohne Schlduche.

Erweiterter Arbeitsbereich
Verglichen mit dem Arbeitsbereich der E2-Serie wurde der Arbeitsbereich der G6-Serie
um 20 % erweitert.

Verbesserte Leistung
Die Anzahl der Anwenderkabel und der Pneumatikschlduche wurde erhoht.
Die Geschwindigkeit der 1., 2., 3. und 4. Achse wurde erhoht.
Die Zykluszeit wurde verbessert.

Erhéhte Nutzlast
Die Nutzlast wurde auf maximal 6 kg erhoht, damit der Manipulator fiir eine hohere

Arbeitsbelastung geeignet ist.

Verfligbar in verschiedenen Modellen



Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

2.2 Modellbezeichnung und Modellunterschiede

G6-451S 0
Typ
O |: Tischplattenmontage
W | : Wandmontage
R |: Deckenmontage
Umgebung
S |: Standard
C |: Reinraum
D |: Protected : IP54 (mit Faltenbalg-Option)
P |: Protected : IP65
3. Achse Hub
1 : 180 mm (G6-***S* / D)
150 mm (G6-***C* / P* / D* Faltenbalg-Option)
3 : 330 mm (G6-***S* / D¥)
300 mm (G6-***C* / P* / D* Faltenbalg-Option)
Armlange
45 | :450 mm
55 |:550 mm
65 |:650 mm
Umgebung

Reinraum-Modell
Reinraum-Modell-Manipulatoren haben zusitzliche Vorrichtungen, die den Staub
reduzieren, der durch den Manipulator abgegeben wird, um den Gebrauch in
Reinraum-Umgebungen zu ermdglichen.

Protected-Modell (IP54 / IP65)
Die Protected-Modell-Manipulatoren werden unter widrigen Bedingungen mit Staub
und dlhaltigem Dunst betrieben.

G6_***D*
Standard  G6-***D*-Manipulatoren haben keine Faltenbélge. Standard
Go6-***D*-Manipulatoren (ohne Faltenbalg-Option) werden unter widrigen
Bedingungen mit 6lhaltigem Dunst betrieben.
Wenn Sie Faltenbilge benotigen, wihlen Sie bei der Bestellung einen Manipulator
mit Faltenbalg-Option.
Die Manipulatoren mit Faltenbdlgen (Option) erfiillen die Anforderungen der
Schutzart IP54 (IEC 60529, JIS C0920).

GO-***p*
Die G6-***P*-Manipulatoren erfiillen die Anforderungen der Schutzart IP65 (IEC
60529, JIS C0920).

Fiir ndhere Informationen zu den Spezifikationen lesen Sie Einrichten und Betrieb: 2.4
Foezifikationen.
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

2.3 Bauteilenamen und AuRenabmessungen

2.3.1 Tischplattenmontage
Standard-Modell G6-***S

2.Achse
(dreht)

é: . 1. Achse
: (dreht)

3.und4. Achse
Bremsfreigabetaster

1. Arm

2.Arm
Sockel
+
3. Achse |
(auf und ab)
<y
4. Achse
(dreht)
N s A
Signatur-Aufkleber
(Seriennummer des Manipulators) % N MT-Aufkleber
[+ (nur fir Kundenspezifikation)
CE-Aufkleber

Anwenderverkabelung

Anwenderverkabelung ___ | |
(15-Pin D-Sub-Anschluss)

(9-Pin D-Sub-Anschluss)
Signalkabel Stromkabel
Pneumatikschnellkupplung (schwarz)

Pneumatikschnellkupplung (weiR)
fir Pneumatikschlauch mit @ 6 mm

fur Pneumatikschlauch mitg 6 mm

° jﬁ\Pneumatikschnellkupplung (schwarz)

Pneumatikschnelkupplung (weil?) ﬁ ;e
fir Pneumatikschlauch mit @ 4 mm

fir Pneumatikschlauch mit @ 4

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden. Wenn dieser Taster
im Not-Aus-Modus betitigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen geldst.
(G6-**1**: Bei diesem Modell hat die 4. Achse keine Bremse.)

G6 Rev.4 13
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52, 250 a 165.5
B 160 o
I il
(7 e~ —
T \\ @ % s
< i \ g 3 8
\g:;j @_+‘_\ B
= ¥
2-M4Tiefe 11 4-@ || | w
‘ [ 1o ‘ 15
-M5 Tiefe 10
E3
o @38
-l
g5BE G6-45'S G6-55*S G6-65*S
a 200 300 400
o G6-**1S G6-*3S
eru' b 180 330
o~ C 119 -31
) ‘ d 684 83#4
TS = — e =
° o~ = |
__ ? r —L [ T 1
(o}
o
© w
T = : =
] E]@
<~ o . Itg
T — I —
(*) Zeigt Hubweite durch mechanischen Stopper an.
( l 90 odermehr
- ; Platz fir Kabel
e
[c o] +
1 mm flacher &_ﬁ I 6"
<t - o)
Schnitt | | - =
” & e
konische ol (|I ) = T 6
Offnung\ = - o F_
24,90° [=) o _
L T = - is
'] E S\
[>T Max.214 Durchgangsbohrung <
_H
@20 h7 Durchmesser Z-Achse pie
@6 HT('37) 750,05

240 Durchmesser mechanischer

Stopper

Detail von“A”
(Position der Kalibrierungspunkte der 3. und 4. Achse)

14

FuR beide Seiten Fase C0,5

Referenz-Durchgangsbohrung

(Ansicht Sockelboden)
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

Reinraum-Modell G6-***C
Die folgende Abbildung zeigt die zusétzlichen Teile und Spezifikationen des Reinraum-Modells fiir die
Tischplattenmontage im Vergleich zum Standard-Modell, bezogen auf AuBerlichkeiten.

Oberer

Faltenbalg
Blechabdeckung
(gegen statische
Elektrizitat)

""'l'_._.-/i,'-.
Unterer gﬁ
Faltenbalg

Blechabdeckung
(gegen statische Abdeckun.g I
Elektrizitat) als Oberflache fur die
Tischplattenmontage
| I I S
%

Abluft-Ausgang

G6 Rev.4 15
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52 250 a 165.5
2-M4 Tiefe 11 M\ il
/ pe et
S t_ A ¥ Jf b
M 020 g ™| | ©
0)I6 ) J— R
— V1] } EJ +,
o I\l
S 1
* 4-B || | o
. D38 110 15 -
< I
3 1511 150 15 2-M5 Tiefe 10
=
180
G6-45*C G6-55*C G6-65"C
= a 200 300 400
G6-**1C G6-**3C
o b 150 300
- c 116 34
i d R A2
[QN]
o 7t = = = =
© = = .
o
> 1
_ 1. = ” :
% o
o s
: o
— & i
T —— [ —
(*) Zeigt die Hubweite des mechanischen Stoppers an.
90 oder mehr
Platz fiir Kabel
6+8,02
4 )_/"1 _$_
1 mm flacher 4
<
Schnitt =
Konische
Offnung  ~—_] 3 4
04,90° mIf—\:EQ o3 -
_ S ﬁ
w>
‘ ’ @6 K1) 7540. 05

(Position der Kalibrierungspunkte der 3. und 4. Achse)

16

Detail von “A”

Max 614 Durchgangsbohrung ¢ q peide Seiten Fase €05
220 h7 DurchmesserZ-Achse

240 Durchmesser mechanisc her Stopper

Referenz-Durchgangsbohrung
(Ansicht Sockelboden)
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

Protected-Modell G6-***D/P

Die folgende Abbildung zeigt die zusitzlichen Teile und Spezifikationen des Protected-Modells fiir die

Tischplattenmontage im Vergleich zum Standard-Modell, bezogen auf AuBerlichkeiten.

Standard G6-***D*-Manipulatoren haben keine Faltenbdlge. Wenn Sie Faltenbilge benotigen, wéhlen Sie

bei der Bestellung einen Manipulator mit Faltenbalg-Option. Die folgende Abbildung stellt einen

Manipulator mit Faltenbalg-Option dar.

Fiir die Kantenabmessungen der Arme eines standard G6-***D*-Manipulators (ohne Faltenbalg-Option) siche

GO6-***§,
Oberer
Faltenbalg
nur G6-***P
Blechabdeckung (6lbestandig)
Anwenderverkabelung
(Protected-Modell)
3. und 4. Achse
Bremsfreigabetaster
(Protected-Modell)
Pneumatikschnell-
kupplungen mit
Abdeckung
Unt (Protected-Modell)
nterer
Faltenbalg Edelstahlplatte

Pneumatikschnell-
kupplungen mit
Abdeckung
(Protected-Modell)

nur G6-***P Edelstahlplatte als Oberflache zur
Blechabdeckung Tischplattenmontage
(6lbestandig)
T TTT1TT1T
o o
1

Abluft-Ausgang

Anwenderverka-
belung
(Protected-Modell)

HINWEIS Bei dem Protected-Modell sind alle dulleren Schrauben aus Edelstahl.

&

G6 Rev.4
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52 250 a , |72
[Fe}
2-M4 Tiefe 11 160 ‘! —
oo~
_+_
/fi:% ®
E L g g g
- \g:;;/ ® S
07 (%]
: I ' -
. 47 _
7 [ 10 |7
1 & 2-M5 Tiefe 10
|5 150 |5
180
G6-45°D/P G6-55"D/P G6-65*D/P
: a 200 300 400
G6-*1D/P G6-*3D/P
L b 150 300
- C 116 -34
L
o d 79,5 HA55
[@N]
= ) T T
© ol
) A T | [
f—
o
la = -
«© o
. = ”
*
od
_ © o
[qN]
(*) Zeigt die Hubweite durch mechanis chen Stopper an. e
90 oder mehr
Platz fur Kabel
6+g,02
1 mm flacher
L-« >—/‘—'
Schnitt o
Konische o D] -
Offnung N B
24,90° m1>—\>§ S
]
re—>t Max.@14 Durchgangsbohrung Lo

Detail von “A”

220 h7 Durchmesser Z-Achse ¢6

HT ( +8.0|2

)

15+0.05

FuR beide Seiten Fase C0,5

240 Durchmesser
mechanischer Stopper

(Position der Kalibrierungspunkte der 3.und 4. Achse)

18

Referenz-Durchgangsbohrung
(Ansicht Sockelboden)
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

2.3.2 Wandmontage
Standard-Modell G6-***SW

MT-Aufkleber
(nur fir Kun den spezifika tion)

Signatur-Aufkleber
(Seriennummer des Manipulators)

3.und 4. Achse CE-Kennzeichen

Bremsfreigabetaster

Sockel
1.Arm

+
3. Achse
(auf und ab)

¥ | Z-Achse

@J' Anwenderverkabelung

4. Achse Stromkabel (15-Pin D-Sub-Anschluss)

(dreht)

= Anwe nderverkabelung
(9-Pin D-Sub-Anschluss)
Pneumatikschnellkupplung
(schwarz) fiir Pneumatik-
schlauch mit g4 mm

Signalkabel

Pneumatikschnellkupplung
(weiR) fur Pneumatik-
— schlauch mit 4 mm

Pneumatikschnellkupplung

(Wﬁ:ﬁ) fﬁr P.neLématlk- Pneumatikschnelkupplung

schlauch mit 86 mm (schwarz) fir Pneu matik-
schlauch mit 6 mm

HINWEIS Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden. Wenn dieser Taster
(= im Not-Aus-Modus betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen gelost.
(G6-**1**: Bei diesem Modell hat die 4. Achse keine Bremse.)
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124

2-M4 depth [ |
*
e B3
Ty T
| <
&
“©
ol %
e —
© i A A
_ 3 = —TT = E— >
L Ao
(*) Zeigt die Hubweite des mechanischen Stoppers an. ?
o]
7
~ L S==r"[9 || ]2-M5
I Detail von “B’ L&.&éﬂ Tiefe 10
IR LT 1T
| S o “ Platz fiir Kabel |
1 mm flacher | | p—~ N 90 oder mehr
Schnitt ' I | ' — FH@@
Konische B ) = © ©
Offnung \ —
L(’254 90 >“>E§ z =
- 4-@ 10
L _| Max.g14 Durchgangsbohrung S
[ gl 6HT .
220 h7 Durchmesser Z-Achse _ $ _#} Se
240 Durchmesser mechanischer 2 \+ + =
Stopper - 45_ © @‘#-
Detail von “A” o
(Position der Kalibrierungspunkte der 3. und 4. Achse) Z
G645*SW | G6-55*SW | G6-65*SW 4:;'
a 200 300 400
190
G6-**1SW G6-**3SW 210
b 180 330
c 9 1 Referenz-Durchgangsbohrung
d 385 535 (Ansicht Sockelboden)
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

Reinraum-Modell G6-***CW
Die folgende Abbildung zeigt die zusétzlichen Teile und Spezifikationen des Reinraum-Modells fiir die
Wandmontage im Vergleich zum Standard-Modell, bezogen auf AuBerlichkeiten.

Oberer
Faltenbalg
Blechabdeckung
(gegen statische
Elekftrizitat)
Unterer
Faltenbalg
Blechabdeckung
(gegen statische
Elektrizitat) =

Abluft-Ausgang
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52 250
2-M4 Tiefe 11
-
[QN]
e B
-
ESH
o
T [ o~
o
o
[QN}
o _
O O L
= 5 | = -
o ~r
o[ ¥ A -
- <\'_I e Lo =7 T T
-
(*) Zeigt Hubweite durch mechanischen Stopper an.
a —
O, 0 _5\
LLJJ /f:iw ® T
x| >
N \qu:rj ®
- G6-45"CW | G655"CW | G6-65"'CW 7 N
a 200 300 400 O] AL [ 2-M5 Tiefe 10
G6-**1CW | G6-**3CW D160 110 28
b 150 300 Detai “«ny
etail of “B 1
c 99 149 Platz fir Kabe
d 526 676 90 oder meh
© ©
77 -
o 4-@ 10
— S 6H7
1 mm flacher | o o S
| 3 i s
Schnitt _ Y = N |
[e o] T T
Konische\ o I d) - e o &
Offnung ™ — =
24,90° LoI = = =
= o
] d
<
b=t Max.214 Durchgangsbohrung ©
220 h7 Durchmesser Z-Achse 190
240 Durchmesser mechanischer Stopper 210
Detail von “A” Referenz-Durchbohrung
(Position der Kalibrierungspunkte der 3.und 4. Achse) (Ansicht Sockelboden)
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

Protected-Modell G6-***DW / PW

Die folgende Abbildung zeigt die zusitzlichen Teile und Spezifikationen des Protected-Modells fiir die
Wandmontage im Vergleich zum Standard-Modell, bezogen auf AuBerlichkeiten.

Standard G6-***DW-Manipulatoren haben keine Faltenbdlge. Wenn Sie Faltenbélge benétigen, wihlen Sie
bei der Bestellung einen Manipulator mit Faltenbalg-Option. Die folgende Abbildung stellt einen
Manipulator mit Faltenbalg-Option dar.

Fiir die Kantenabmessungen der Arme eines standard G6-***DW-Manipulators (ohne Faltenbalg-Option)
siche G6-***SW.

Edelstahlplatte
Oberer
Faltenbalg
nur G6-"*PW
Blechabdeckung 6lbestandig)
Anwenderverkabelung
(Protected-Modell)
3. und 4. Achse
Bremsfreigabetaster
Unterer
Faltenbalg (Protected-Modell)
nur G6-"*PW only L Pneumatikschnellkupplung mit
Blechabdeckung (6lbestandig) Abdeckung
(Protected-Modell)
Anwenderverkabelung _
(Protected-Modell)
Abluft-Ausgang
Pneumatikschnellkupplung L
mit Abdeckung -
(Protected-Modell)
HINWEIS

Bei dem Protected-Modell sind alle dufleren Schrauben aus Edelstahl.

&
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52 250 a L 138
2-M4 Tiefe 11 . =|
<
[QN]
<t
o
[qN]
- (X
o
o
[QN]
(o]
<© [N
o
~r
o —
| *
N
-
« @
' 4]
@
. =
o _J ”
. G6-45"DW/PW | G6-55*"DW/PW | G6-65* DW/PW \E @_k
o 200 300 400 S S S
o) '\ 2-M5 Tiefe 10
G6-* 1DW/PW | G6-**3DW/PW ]
b 150 300 D160 |10 28
c 102,5 2525 . “n ]
d 5295 6795 Detall von *B latz fir Kabel
90 oder mehr
© ©
I \ﬁ\\ LI 1] o
o 4-9 10
L - bHT
1 mm flacher = o S
<t o N _4}_ )
Schnitt ™ \ «©
o N |
(ool T M8
Konische\ ° _4;_ ) @‘%‘_
Offnung \::EQ e
24,90 fI § o ?S g
] 7
s Max.e14 Durchgangsbohrung ﬁ
220 h7 Durchmesser Z-Achse ©
240 Durchmesser mechanischer Stopper 2' ?(())
Detail von “A” Referenz-Durchgangsbohrung
(Position der Kalibrierungspunkte der 3. und 4. Achse) (Ansicht Sockelboden)
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Einrichten und Betrieb 2. Spezifikationen

2.3.3 Deckenmontage
Standard-Modell G6-***SR

3.und 4. Achse
Bremsfreigabetaster

+
3.Achse
(auf und ab)

(dreht)

Pneumatikschnelkupplung
(schwarz) fir Pneumatik-
schlauch mit ¢4 mm

Pneumatikschnellkupplung
(schwarz) fir Pneumatik-
schlauch mitg 6 mm

Stromkabel

Anwenderverkabelung
(15-Pin D-Sub-Anschluss)

MT-Aufkleber
(nur fir Kundenspezifikation)

Signatur-Aufkleber
(Seriennummer des Manipulators)

1. Arm

Pneumatikschnellkupplung
(weilR) fur Pneumatik-
schlauch mit g4 mm

Pneumatikschnellkupplung
(weilR) fur Pneumatik-
schlauch mite 6 mm

Signalkabel

Anwenderverkabelung
(9-Pin D-Sub-Anschluss)

CE-Kennzeichen

HINWEIS Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden. Wenn dieser Taster
& im Not-Aus-Modus betitigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen gelost.
(G6-**1**: Bei diesem Modell hat die 4. Achse keine Bremse.)

G6 Rev.4
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52 250 a 165.5
6+0.02
©
- 3
= 3 2
. K
E AN S -
2-M4 Tiefe 11 ! 0
1540.05
6 HT('3*%) /15 150 115 \4-@
3 (*) Zeigt die Hubweite durch den mechanischen Stopperan. 180 Platz fir Kabel
: @38 ‘-’l | QF oder mehr
5 —* 3 *fl_l_ h— [ ,_‘fﬁ
e B %ﬂ@
P )
o 3
° 2
. == == — : —
| -
o B
Detail of “B”
. or= =l
: —
~ \ k::l;/ ® 1
| . . | \ 5] ™
s B T
1 mm flacher 5= i )‘7#“ N o 2-M5 Tiefe 10
Schnitt T = 7] o B 110 15
Konische I | _
Offnung [0 D] S
04,90° \>“*\E§ - - G6-45'SR | G6-55'SR | G6-65'SR
QI S ” a 200 300 400
I | Max.g14 Durchgangs bohrung B~ TSR B3R
s 220 h7 Durchmesser Z-Achse b 180 330
c -9 141
240 Durchmesser mechanischer| ¢ 385 535
Stopper
Detail von “A”
(Position der Kalibrierungspunkte der 3. und 4. Achse)
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Reinraum-Modell G6-***CR

Die folgende Abbildung zeigt die zusétzlichen Teile und Spezifikationen des Reinraum-Modells fiir die

Deckenmontage im Vergleich zum Standard-Modell, bezogen auf AuBerlichkeiten.

Abdeckung
fur Oberflache fur
Deckenmontage

Oberer
Faltenbalg
~ Blechabdeckung
(gegen statische
Elekftrizitat)
Unterer
Faltenbalg
Blechabdeckung
(gegen statische
Elektrizita t) IE%

Aquft-Ausgar@\
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Protected-Modell G6-***DR / PR

Die folgende Abbildung zeigt die zusitzlichen Teile und Spezifikationen des Protected-Modells fiir die
Deckenmontage im Vergleich zum Standard-Modell, bezogen auf AuBerlichkeiten.

Standard G6-***DR-Manipulatoren haben keine Faltenbdlge. Wenn Sie Faltenbélge bendtigen, wihlen Sie
bei der Bestellung einen Manipulator mit Faltenbalg-Option. Die folgende Abbildung stellt einen
Manipulator mit Faltenbalg-Option dar.

Fiir die Kantenabmessungen der Arme eines standard G6-***DR-Manipulators (ohne Faltenbalg-Option) siche
G6-***SR.

Edelstahlplatte
fir Oberflache fiir die
Deckenmontage

Oberer
Faltenbalg

Edelstahlplatte

nur G6-***PR
Blechab decku ng (6lbestandig)

Anwenderverkabelung
(Protected-Modell)

3.und 4. Achse

Bremsfreigabetaster
(Protected-Modell)

Unterer
Faltenbalg

nur G6-"*PR
Blechabdeckung (6lbestandig)

g

Pneumatikschnellkupplung mit
Abdeckung
(Protected-Modell)

Pneumatikschnellkupplung
mit Abdeckung
(Protected-Modell)

Anwenderverkabelung
(Protected-Modell)

Abluft-Ausgang

HINWEIS Beji dem Protected-Modell sind alle duBeren Schrauben aus Edelstahl.

&
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240 Durchmesser mechanischer Stopper

Detail von “A”
(Position der Kalibrierungspunkte der 3. und 4. Achse)
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2.4 Spezifikationen

Parameter GB-**** G6-****R G6-****W
Art der Montage Tischplatte Decke Wand
Umgebung Reinraum-Modell *1 / Protected-Modell *2
1, 2. 45 450 mm
Arm 55 550 mm
65 650 mm
Armlénge ! 180 mm : G6-**1S* / D*
3. Arm 150 mm : G6-**1C* / P* / D* mit Faltenbalg-Option
3 330 mm : G6-**3S* / D*
300 mm : G6-**3C* / P* / D* mit Faltenbalg-Option
Weight 45/55 | 27 kg : 27,22 kg. 29 kg : 29,03 kg.
(Gewicht der Kabel ausgenommen): 65 28 kg : 28,12 kg. 29,5 kg : 65 1b.
Antriebsmethode | Alle Achsen AC Servomotor
1,2. 45 6,440 mm/s
Max. Achse {55 7,170 mm/s
Betriebsgeschwin- 65 7,900 mm/s
digkeit *3 1 1100 mm/s
3. Achse 13 2,350 mm/s
4. Achse 2400 Grad/s
1, 2. Achse +0,015 mm
Wiedergenauigkeit |3. Achse 10,010 mm
4. Achse +0,005 Grad
45 | £120 Grad +105 Grad
1. Achse |55 +152 Grad 135 Grad
65 1148 Grad
45 | £142 bis 147,5 Grad *a | +130 Grad
2. Achse
Max. 55/65 | £147,5 Grad
Arbeitsbereich 180 mm : G6-**%1S* / D*
3 Achse ! 150 mm : G6-**1C* / P* / D* mit Faltenbalg-Option
3 330 mm : G6-**3S* / D*
300 mm : G6-**3C* / P* / D* mit Faltenbalg-Option
4. Achse 1360 Grad
45 -873814 bis +6116694 | -436907 bis +5679787
1. Achse |55 . -1310720 bis +6553600
-1805881 bis +7048761 .
65 -1689373 bis +6932253
Max. 2 Achse 45 [2585031 bis 2685156 *a | 2366578
Pulsebereich 55/65 | 2685156
(Pulse) 1 -1976708 : G6-**1S* / D* . .
3 Achse -1647257 : G6-**1C* / P* / D mit Faltenbalg-Option
3 -1811982 : G6-**3S* / D*
-1647257 : G6-**3C* / P* / D* mit Faltenbalg-Option
4. Achse +1961226
*a 1 G6-45%** 2. Achse
Max. Arbeitsbereich Max. Pulsebereich
G6-45%5* / D Z 0~-270 147,5 Grad 12685156 Pulse
Z -270~-330 145 Grad 12639645 Pulse
G6-45*C*/ P* / D* mit Faltenbalg Option [~ 1475 Grad 2085156 Pulse
Z -240~-300 142 Grad 12585031 Pulse

G6 Rev.4
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Parameter GE-*rrr*
1. Achse 0,0000343 Grad/Pulse
2. Achse 0,0000549 Grad/Pulse
Auflésung 3. 1 0,0000911 mm/Pulse
Achse |3 0,0001821 mm/Pulse
4. Achse 0,0001836 Grad/Pulse
1. Achse 400 W
Motorleistungsauf- 2. Achse 400 W
nahme 3. Achse 200 W
4. Achse 100 W
Nutzlast Nennwert 3kg
max. 6 kg
4. Achse zuldssiges Nennwert 0,01 kg-m?
Tragheitsmoment *4 | max. 0,12 kg-m*
Durchmesser der
Hand Z-Achse g 20 mm
Durchgangsbohrung | @ 14 mm
3. Achse Abwarts-Kraft 150 N

Anwenderverkabelung elektrisch

24 (15 Pin + 9 Pin : D-Sub)

Anwenderanschliisse
Pneumatik

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

psi)

2 Pneumatikschlauche (g 4 mm) : 0,59 Mpa (6 kgf/cm?: 86

psi)
Umgebungstemper-
Umgebungsbeding- atur 5 bis 40 °C (mit minimaler Temperaturschwankung)
e Relative 10 % bis 80 % (nicht kondensierend)
Luftfeuchtigkeit

Aquivalenter ununterbrochener
A-gewichteter
Schalldruckpegel *5)

Laeq= 70 dB(A)

Verwendbare Steuerungen RC170
SPEED 1 bis (5) bis 100
ACCEL *6 1 bis (10) bis 120
Zuordenbarer Wert SPEEDS 1 bis (50) bis 2000
() Standardwerte ACCELS 1 bis (200) bis 25000
FINE 0 bis (10000) bis 65000
WEIGHT 0,250 bis (3,250) 6,250
MTBF 3 Jahre
Sicherheitsstandard erfullt ANSI/RIA R15.06
CE-konform

*1: Das Abluftsystem im Reinraum-Modell-Manipulator (G6-***C*) saugt Luft aus dem Sockelinneren und

dem Inneren der Armabdeckung.

Ein Riss oder eine andere Offnung im Grundgerat kann den Verlust des negativen Luftdrucks im &uReren

Teil des Armes verursachen, was zu einem erhohten Staubaustritt fiihren 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.

32
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*2:

*3:

*4:

*5:

*6

Wenn der Abluft-Durchfluss nicht ausreichend ist, kann der Staubpartikel-Austritt den angegebenen

maximalen Grad tiberschreiten.

Reinheitsgrad

Abluftsystem

: ISO-Klasse 3 (ISO14644-1)

Nach fritheren Normen: Reinheitsklasse: 10 bzw. deren Entsprechung

Staubmenge (Durchmesser 0,1 pm oder groBer) in 28317 cm’ (1cft)

Probeluft um den Mittelpunkt des Arbeitsbereiches herum: 10
Partikel oder weniger.)

: Durchmesser

Abluft-Ausgang
Abluftschlauch

: Innendurchmesser: ¢ 12 mm / Aulendurchmesser: @ 16 mm

: Polyurethan-Schlauch

AuBendurchmesser: @12 mm (Innendurchmesser: g 8 mm)
oder Innendurchmesser ¢ 16 mm oder grofer

Empfohlene Abluft-Durchflussmenge: ca. 1000 cm’/s (normal)

IP (International Protection) fiir den Protected-Modell-Manipulator gibt den internationalen Standard fiir

den Schutzgrad gegen Staub und Wasser an.

Standard G6-***D*-Manipulatoren haben keine Faltenbdlge. Der standard G6-***D*-Manipulator
(ohne Faltenbalg-Option) wird unter widrigen Bedingungen mit dlhaltigem Dunst betrieben.

Wenn Sie Faltenbilge bendtigen, wihlen Sie bei der Bestellung einen Manipulator mit Faltenbalg-Option.

Die Manipulatoren mit Faltenbélgen (Option) erfiillen die Anforderungen der Schutzart IP54 (IEC 60529,

JIS C0920).
Modell Schutzart
Staub Staub darf nicht in einer Menge eindringen, welche den
G6-***D* | 5________| zufriedenstellenden Betrieb der Ausriistung beeintrachtigt. |
mit IP54 | Wasser | Wasser, das aus einer beliebigen Richtung gegen das Gehduse
Faltenbalg-Option spritzt, darf keinen Schaden anrichten.
4
Staub Kein Eindringen von Staub.
I
GO-***p* IP65 | Wasser | Wasser, das aus einer Diise aus einer beliebigen Richtung gegen
das Gehause spritzt, darf keinen Schaden anrichten.
5

Beim PTP-Befehl.

horizontalen Ebene.

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

Wenn der Schwerpunkt im Mittelpunkt der 4. Achse liegt. Wenn der Schwerpunkt nicht im Mittelpunkt

der 4. Achse liegt, stellen Sie den Parameter mit dem Inertia-Befehl ein.

Fiir die Messung miissen die folgenden Bedingungen fiir den Manipulator erfiillt sein:

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

Messpunkt

maximale Beschleunigung und 50 % Leistung.

: Gegeniiber dem Manipulator, 1000 mm vom Arbeitsbereich entfernt, 50 mm

iiber der Installations-Oberflédche.

: Wiahrend des normalen Betriebs ist die Accel-Einstellung 100 die optimale Einstellung, die wihrend der

Positionierung ein Gleichgewicht zwischen Beschleunigung und Vibration schafft.

G6 Rev.4
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Es ist jedoch mdglich, dass Sie den Manipulator mit einer héheren Beschleunigung betreiben miissen, um
die Zykluszeit zu verkiirzen, indem Sie die Vibration wéhrend der Positionierung reduzieren. Stellen Sie
in diesem Fall einen Accel-Wert gréfier 100 ein.

Wenn Sie einen héheren Wert einstellen, kann im Dauerbetrieb schneller ein Uberlastungsfehler oder ein
Uberhitzungsfehler auftreten. Ein hoher Accel-Wert wird nur fiir Bewegungen empfohlen, fiir die er

tatsachlich erforderlich ist.
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2.5 Einstellen des Modells

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

VORSICHT

verursachen.

HINWEIS Wenn ein MT-Aufkleber auf der Riickseite eines Manipulators angebracht ist, verfiigt

= dieser Manipulator iiber kundenspezifische Besonderheiten. Kundenspezifikationen
konnen eine andere Art der Konfiguration erfordern. Priifen Sie die Nummer der
Kundenspezifikation auf dem MT-Aufkleber und wenden Sie sich an uns, wenn
erforderlich.
Das Manipulator-Modell kann in der Software eingestellt werden.
Siehe Kapitel Roboterkonfiguration im EPSON RC+ Benutzerhandbuch.
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3. Umgebungen und Installation

3.1 Umgebungsbedingungen

HINWEIS

&

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 bis 40 °C (mit minimaler Temperaturschwankung)

Relative Luftfeuchtigkeit 10 bis 80% (keine Kondensation)

Rauschen des ersten )
i 2 kV oder weniger
Transienten

elektrostatische Storungen | 6 kV oder weniger

Umgebung - Innen 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 Stofle oder Vibrationen.

- Halten Sie Quellen elektrostatischer Stérungen fern.

Manipulatoren sind nicht geeignet fiir den Betrieb in rauen Umgebungen wie

beispielsweise in Lackierereien usw. Wenn Sie Manipulatoren in unangemessenen

Umgebungen verwenden, die nicht die oben genannten Bedingungen erfiillen, setzen Sie

sich bitte mit uns in Verbindung.

*1 Die angegebenen Umgebungstemperatur-Bedingungen gelten nur fiir die
Manipulatoren.  Beziiglich der angeschlossenen Steuerung, siehe entsprechendes
Handbuch der Steuerung.
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Installieren Sie beim Protected-Modell-Manipulator das Robotersystem in einer
Umgebung, die folgende Bedingungen erfiillt:

Parameter Bedingungen

Umgebung - Innen installieren.

- Halten Sie direktes Sonnenlicht fern.

- Halten Sie Salzhaltiges und andere Fremdkdrper fern.

- Halten Sie entflammbare oder dtzende Fliissigkeiten
(einschlieBlich Wasser)*? und Gase fern.

- Vermeiden Sie StoBe oder Vibrationen.

- Halten Sie Quellen elektrostatischer Stérungen fern.

- Der Manipulator kann in einer Umgebung mit Staub, 6lhaltigem
Dunst, Metallstaub oder anderen Fremdkorpern betrieben

werden.*3

*2 Das Manipulatorgehduse besteht hauptséchlich aus Eisen und Aluminium. Es ist nicht
rostbestindig. Verwenden Sie den Manipulator nicht unter Bedingungen, in denen er
Wasser oder einer anderen dtzenden Fliissigkeit ausgesetzt werden kann.

*3 Die Verwendung jeglicher Fremdkorper, welche die Dichtleistung der Oldichtung aus

Nitrilkautschuk, der O-Ringe, der Verpackungsdichtung oder der Fliissigdichtung
beeintrachtigen konnten, sollte vermieden werden.

Besondere Umgebungsbedingungen

Die Schutzdichtungen sind am Protected-Modell-Manipulator angebracht, um das
Eindringen von Staub, Wasser etc. von aullen zu verhindern. Befolgen Sie die folgenden
SicherheitsmaBinahmen, die fiir die Einsatzumgebung getroffen werden miissen:

Die Manipulatoroberfliche ist grundsitzlich 6lbestindig. Wenn der Manipulator jedoch
bei Threr Anwendung gegen das Eindringen von bestimmten Olsorten geschiitzt sein muss,
wenden Sie sich bitte an [hren Héndler vor Ort.

Schnelle Temperatur- und Feuchtigkeitsverdnderungen kdnnen zu einer Kondensation im
Inneren des Manipulators fiihren.

Wenn der Manipulator bei Threr Anwendung mit Lebensmitteln arbeitet, wenden Sie sich
bitte an Thren Héndler, um zu klaren, ob der Manipulator den Lebensmitteln schadet.

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

Die Steuerung  des  Protected-Modell-Manipulators ~ verfiigt  nicht  iiber
Sicherheitseinrichtungen, wie sie in einer Umgebung mit Staub, Nisse oder Ol erforderlich
wiéren. Die Steuerung muss in einer Umgebung aufgestellt werden, die die angegebenen
Bedingungen erfiillt.

/A\

WARNUNG

m Installieren Sie einen Fehlerstromschutzschalter am Netzanschlusskabel der
Steuerung, um einen elektrischen Schlag oder einen Zusammenbruch der
Stromversorgung durch ein unerwartetes Wasserleck zu vermeiden. Sehen Sie
fur jede Steuerung einen Fehlerstromschutzschalter vor. Fur Details, lesen Sie
das Steuerungs-Handbuch.

G6 Rev.4
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3.2 Basis-Tisch

38

HINWEIS

V=

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

Der Basis-Tisch 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 der Manipulator mit maximaler Beschleunigung arbeitet.  Stellen
Sie sicher, dass der Basis-Tisch ausreichend stabil ist, indem Sie verstarkende Materialien
wie Querstreben anbringen.

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

Max. Drehmoment in horizontaler Ebene : 500 Nm
Max. horizontale Reaktionskraft 12,500 N
Max. vertikale Reaktionskraft 1,500 N

Die fiir die Montage des Manipulator-Sockels erforderlichen Gewindebohrungen sind
M12. Verwenden Sie Befestigungsschrauben mit Spezifikationen gemil ISO898-1
Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9.

Wegen der Abmessugen siehe Einrichten und Betrieb: 3.3 Montageabmessungen.

Die Platte fiir die Manipulator-Montageflidche sollte etwa 20 mm stark oder stéirker sein
und aus Stahl bestehen, um die Vibrationen zu reduzieren. Die Oberfldchenrauheit der

Stahlplatte sollte 25 pm oder weniger betragen.

Der Tisch muss am Boden oder an der Wand befestigt werden, um zu verhindern, dass er
sich bewegt.

Der Manipulator muss horizontal installiert werden.

Wenn Sie einen Nivellierer verwenden, um die Hohe des Basis-Tisches einzustellen,
verwenden Sie eine Schraube mit einem Durchmesser von mindestens M 16.

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

fithren.
[Einheit: mm]

47

|[«——— 33

s =
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
Basis-Tisch stellen, lesen Sie das Seuerungs-Handbuch.
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Robotersystem installiert sein.

Fir ndhere Informationen zur Sicherheitsabschrankung siehe das EPSON RC+
WARNUNG Benutzerhandbuch.

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

40

Der maximale Platz, der in den Abbildungen beschrieben ist, zeigt, dass der Radius des
Greifers 60 mm oder weniger betrdgt. Wenn der Radius des Greifers mehr als 60 mm
betrégt, definieren Sie den Radius als Abstand zur Auflenkante des maximalen Platzes.
Wenn eine Kamera oder ein elektromagnetisches Ventil iiber den Arm hinausragt, stellen
Sie den maximalen Bereich so ein, dass deren maximale Reichweite eingeschlossen ist.

Bitte achten Sie darauf, dass Sie auBer dem Platz fiir die Montage des Manipulators, der
Steuerung und der Peripheriegerite auch folgenden Platz beriicksichtigen.

Platz zum Teachen

Platz fiir Wartung und Inspektion
(Stellen Sie sicher, dass Sie ausreichend Platz lassen, um die riickseitige
Abdeckung und die Wartungsabdeckung zu 6ffnen.)

Platz fiir Kabel

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

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

G6-45** Mittelpunkt

der 3. Achse

G6-55**

G665

e
d
%
10 ke a
My T W h
S 230 g Maximaler Raum >
9
9
G6-45* o .
S/D [ C/P/D Faltenbaige | 00" | G665
a Lidnge des 1. Armes (mm) 200 300 400
b Lénge des 2. Armes (mm) 250 250 250
Z : 0 bis 270 134,8| Z : 0 bis —240 134,8
¢ (Arbeitsbereich) 7 - 270 bis —330 143,5 %300 -240 bis 153.9 161,2 232
d Arbeitsbereich der 1. Achse (Grad) 152 152 152
Z : 0 bis 270 147.5| Z : 0 bis —240 147.5
e Arbeitsbereich der 2. Achse (Grad) 7+ 270 bis 3301 145 %30(:) 240 bis| 142 147,5 147,5
f (Mechanischer Stopper-Bereich) 124.4 133,8 207,5
1. Achse, Winkel in dem die Achse am 35 35 35
€ mechanischen Stopper anschligt (Grad) ) ’ ’
b 1. Achse, Winkel in dem die Achse am Z:0bis =270 3 ; : 0 b1s;72(30 y 3 6.3 63
mechanischen Stopper anschligt (Grad) Z:-270 bis 330} 5.5 3 3(') B i85 ’ ’
Die Faltenbdlge flir die G6-***D-Manipulatoren sind Optionen fiir die Auslieferung.
HINWEIS Im Z-Bereich: 0 bis -270 mm, der Bereich ist durch den Kollisionsbereich von Manipulatorkdrper und
= Arm begrenzt.
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Wandmontage

G6-55"*W

G6-65"*W

G6-45**W

i

330

g

330

G6-55*
o CW/PW o
G6-45*W SW /DWW DW G6-65**W
Faltenbélge
a Liange des 1. Armes (mm) 200 300 400
b Linge des 2. Armes (mm) 250 250 250
[¢ (Arbeitsbereich) 195,5 161,2 | 172,1 232
d Arbeitsbereich der 1. Achse (Grad) 105 135 148
[ Arbeitsbereich der 2. Achse (Grad) 130 147.5 | 145 147.5
f (Mechanischer Stopper-Bereich) 182,4 146,8 207,5
1. Achse, Winkel in dem die Achse am 35 35 75
& mechanischen Stopper anschligt (Grad) ’ ’ ’
2. Achse, Winkel in dem die Achse am
h mechanischen Stopper anschligt (Grad) 38 33 >8 6,3
Die Faltenbélge fiir die G6-***DW-Manipulatoren sind Optionen fiir die Auslieferung.
Deckenmontage G6-65"R
G6-45"*R
e
d h {
h f
C
3 L) a
g
g
G6-55*
wx CR/PR wx
G6-45**R SR/DR /DR G6-65**R
Faltenbalge
a Lénge des 1. Armes (mm) 200 300 400
b Linge des 2. Armes (mm) 250 250 250
c (Arbeitsbereich) 195,5 161,2 | 172,1 232
d Arbeitsbereich der 1. Achse (Grad) 120 152 152
[ Arbeitsbereich der 2. Achse (Grad) 130 147,5 | 145 147.5
f (Mechanischer Stopper-Bereich) 182,4 146.8 207,5
1. Achse, Winkel in dem die Achse am 55 35 35
& mechanischen Stopper anschligt (Grad) ’ ’ ’
2. Achse, Winkel in dem die Achse am
h mechanischen Stopper anschlédgt (Grad) 38 33 >-8 6.3
Die Faltenbélge fiir die G6-***DR-Manipulatoren sind Optionen fiir die Auslieferung.
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3.4 Auspacken und Transport

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

AN

WARNUNG

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

/N

VORSICHT

m Verwenden Sie einen Hubwagen oder Ahnliches, um den Manipulator so zu
transportieren, wie er geliefert wurde.

m Wenn Sie die Schrauben entfernt haben, die den Manipulator an der
Liefervorrichtung befestigen, kann der Manipulator umfallen. Passen Sie auf,
dass Sie Ihre Hande oder Finger nicht quetschen.

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

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

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

Tischplattenmontage
G6-45"/G6-55™*
Ca. 27 kg : 60 Ib.

Wandmontage
G6-45**W/G6-55"*W
Ca. 29 kg : 64 Ib.
G6-6 5**W

Ca. 29,5kg: 65 Ib.
Deckenmontage
G6-45**R/G6-55**R

Ca. 27 kg : 60 Ib.
G6-65"*R

Ca. 28 kg : 62 Ib.

m Passen Sie auf, dass Sie |lhre Hande oder Finger nicht quetschen, wenn Sie
unter den Sockel fassen.

G6 Rev.4
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AN

VORSICHT

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

m Wenn Sie den Manipulator Uber eine grélRere Entfernung transportieren,
befestigen Sie ihn direkt an der Liefervorrichtung, sodass er nicht herunterfallen

kann.

Wenn erforderlich, verpacken Sie den Manipulator so, wie er geliefert wurde.

44
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3.5 Installationsvorgang

In den folgenden Abschnitten wird die Installation des Standard-Modell-Manipulators

beschrieben.

3.5.1 Tischplattenmontage

3.5.2 Wandmontage

3.5.3 Deckenmontage
Wenn Thr Manipulator ein Reinraum-Modell oder ein Protected-Modell ist, lesen Sie
den entsprechenden Abschnitt.

3.5.4 Reinraum-Modell

3.5.5 Protected-Modell

3.5.1 Tischplattenmontage

m |nstallieren Sie den Manipulator fir die Tischplattenmontage mit zwei oder mehr
Personen.
Das Gewicht des Manipulators wird im Folgenden aufgefiihrt. Passen Sie auf,
& dass sich |hre Hande, Finger oder FiRe nicht verfangen und/oder dass kein
Gerateschaden durch den Fall des Manipulators entsteht.
VORSICHT G6-45** : Circa 27 kg: 60 Ib.
G6-55** : Circa 27 kg: 60 Ib.
G6-65** : Circa 28 kg: 62 Ib.

Standard-Modell

(1) Befestigen Sie den Sockel mit vier
Schrauben auf dem Basis-Tisch.
M40
HINWEIS Verwenden Sie Schrauben mit = Feder-
& Spezifikationen gemél I1SO898-1 ! scheibe
Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9. T Unterleg-
scheibe
‘ 20 mm

" ~~Schraubenloch
(Tiefe mind. 20 mm)

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

(3) Entfernen Sie die Schrauben, die die in
Schritt (2) entfernten Kabelbinder sichern

Schraube
‘M4 x15

:M5%x15
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3.5.2 Wandmontage

AN

WARNUNG

® |nstallieren Sie den Manipulator fir die Wandmontage mit zwei oder mehr|

Personen.

Das Gewicht des Manipulators wird im Folgenden aufgefiihrt. Passen Sie auf,
dass sich Ihre Hande, Finger oder FuRe nicht verfangen und/oder dass kein
Gerateschaden durch den Fall des Manipulators entsteht.

G6-45**W: Circa 29 kg: 64 Ib.
G6-55**W: Circa 29 kg: 64 Ib.
G6-65**W: Circa 29.5 kg: 65 Ib.

Wenn Sie den Manipulator an der Wand anbringen, stiitzen Sie ihn und sichern
Sie dann die Befestigungsschrauben. Das Entfernen der Stltzen ohne die
Befestigungsschrauben ordnungsgemaf zu sichern, ist sehr gefahrlich und kann
dazu fiihren, dass der Manipulator herunterfallt.

Standard-Modell

HINWEIS

V=

46

(1) Entpacken Sie den Manipulator, ohne die
Armstellung zu dndern.

(2) Befestigen Sie den Sockel mit vier
Schrauben an der Wand.

thraubgnloch
Verwenden Sie Schrauben mit (2T0|enf1emr;1 ind.
Spezifikationen gemaf ISO898-1
Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9. L~
/

Unterlegscheibe

4-M12x40 Federscheibe
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3.5.3 Deckenmontage

AN

WARNUNG

m |nstallieren Sie den Manipulator fir die Deckenmontage mit zwei oder mehr
Personen.

Das Gewicht des Manipulators wird im Folgenden aufgefiihrt. Passen Sie auf,
dass sich |hre Hande, Finger oder FiRe nicht verfangen und/oder dass kein
Gerateschaden durch den Fall des Manipulators entsteht.

G6-45**R: Circa 27 kg: 60 Ib.
G6-55**R: Circa 27 kg: 60 Ib.
G6-65**R: Circa 28 kg: 62 Ib.

m \Wenn Sie den Manipulator an der Decke anbringen, stiitzen Sie ihn und sichern
Sie dann die Befestigungsschrauben. Das Entfernen der Stlitzen ohne die
Befestigungsschrauben ordnungsgemal zu sichern, ist sehr gefahrlich und kann
dazu fUhren, dass der Manipulator herunterfalit.

Standard-Modell

(Tiefe mind. 20 mm)
HINWEIS  Verwenden Sie Schrauben mit T
& Spezifikationen  gemdB  1S0898-1 | Upnterieg-
Festigkeitsklasse: 10.9 oder 12.9. scheibe
Feder—
scheibe
4-M8xd o/

G6 Rev.4

(1) Entpacken Sie den Manipulator, ohne die
Armstellung zu dndern.

(2) Befestigen Sie den Sockel mit vier
Schrauben an der Decke.
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3.5.4 Reinraum-Modell

(1) Entpacken Sie den Manipulator auBerhalb des Reinraums.

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

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

(4) Tragen Sie den Manipulator in den Reinraum.

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

(6) Schlieen Sie einen Abluftschlauch am Abluft-Ausgang an.

3.5.5 Protected-Modell

Beachten Sie die Vorgehensweise fiir die Installation lhres Manipulator-Modells und
installieren Sie den Manipulator. Wenn der Manipulator ein Protected-Modell ist,
beachten Sie Folgendes:

/A\

m Schlielen Sie nach der Installation des Manipulators das Stromkabel und das
Signalkabel sofort an den Manipulator an. Wenn der Manipulator nicht
angeschlossen wird, kann dies zu einem elektrischen Schlag und / oder zu einer
Stoérung des Robotersystems fiihren, da die Schutzart IP54 / IP65 nicht

WARNUNG Lo
gewahrleistet werden kann.
® Wenn der Manipulator unter bestimmten Umgebungsbedingungen betrieben wird
(widrige Bedingungen mit Staub und 6lhaltigem Dunst), stellen Sie die Steuerung
nicht in einem Bereich auf, in dem dieselben Bedingungen herrschen, da die
VORSICHT Steuerung nicht der Schutzart IP54 / IP65 entspricht. Andernfalls kann die

Ausriustung beschadigt oder eine Fehlfunktion der Steuerung verursacht werden.
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3.6 Anschluss der Kabel

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

m Bevor Sie einen Auswechselvorgang durchfiihren, 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 eine Fehlfunktion des

Robotersystems fiihren.

WARNUNG , . I - : s
m SchlieBen Sie die Kabel richtig an. Setzen Sie die Kabel keinen unndtigen

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

m Wenn Sie den Manipulator mit der Steuerung verbinden, vergewissern Sie sich,
dass die Seriennummern auf jedem Gerat zusammenpassen. Eine
unsachgemafe Verbindung zwischen der Steuerung und dem Manipulator kann

nicht nur eine unzureichende Funktion des Robotersystems verursachen,

A sondern auch zu ernsten Sicherheitsproblemen flihnren. Die Anschlussmethode

variiert entsprechend der verwendeten Software. Im Steuerungs-Handbuch

VORSICHT finden Sie nahere Informationen zur Verbindung.

Wenn ein Manipulator der G-Serie oder der E2-Serie an die Steuerung fir die

PS-Serie (ProSix) angeschlossen wird, kann dies zu einem Ausfall des

Manipulators fiihren.

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

Wenn der Manipulator ein Protected-Modell ist, beachten Sie Folgendes:

m SchlieBen Sie nach der Installation des Manipulators das Stromkabel und das
Signalkabel sofort an den Manipulator an. Wenn der Manipulator nicht
angeschlossen wird, kann dies zu einem elektrischen Schlag und / oder zu einer

Stérung des Robotersystems fiihren, da die Schutzart IP54 / IP65 nicht

gewahrleistet werden kann.

WARNUNG
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® Wenn der Manipulator unter bestimmten Umgebungsbedingungen betrieben wird
(widrige Bedingungen mit Staub und 6lhaltigem Dunst), stellen Sie die Steuerung
nicht in einem Bereich auf, in dem dieselben Bedingungen herrschen, da die
Steuerung nicht der Schutzart IP54 / IP65 entspricht. Andernfalls kann die

VORSICHT . . . .
Ausriustung beschadigt oder eine Fehlfunktion der Steuerung verursacht werden.
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Kabelanschliisse

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

1% rom anschluss

Signalanschluss

G6 Rev.4 51



Einrichten und Betrieb 3. Umgebungen und Installation

3.7 Anwenderkabel und Pneumatikschlauche

f m 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
VORSICHT |  des Robotersystems fiihren.

Anwenderkabel und Pneumatikschliduche sind im Kabelschlauch enthalten.

Elektrokabel
Zulassiger Nominaler
Nennspannung Strom Adernanzahl Querschnitt Auflendurchmesser | Anmerkung
AC/DC30V 1A 15 0,211 mm’ 98,3+03mm |abgeschirmt
Hersteller Standard
Geeigneter ],
Anschluss JAE |DA-15PF-N (Lotanschluss)
15 Pin (Anschluss
Gehéuse JAE |DA-C8-J10-F2-1R Befestigungsschraube: Nr. 4-40
NO)
Geeigneter o
Anschluss JAE |DE9PF-N (Lotanschluss)
9 Pin (Anschluss
Gehiuse JAE |DE-C8-J9-F2-1R  Befestigungsschraube: Nr. 4-40
NO)

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

Pneumatikschlauche

Max. verwendbarer . N Aulendurchmesser x
. Pneumatikschlauche
pneumatischer Druck Innendurchmesser
) ) 2 2 6 mm X 0 4 mm
0,59 MPa (6 kgf/ecm” : 86 psi) 5 2 55
g4 mmXxe25mm

Pneumatikschnellkupplungen fir ¢ 6 mm und 4 mm (AuBendurchmesser)
Pneumatikschlduche befinden sich an beiden Enden der Pneumatikschlduche.

Wenn der Manipulator ein Protected-Modell ist, beachten Sie Folgendes:

m Stellen Sie sicher, dass Sie Kabel und Schlauche verwenden, die IP54 bzw. IP65
entsprechen, wenn Sie den Manipulator in besonderen Umgebungsbedingungen
einsetzen (widrige Bedingungen mit Staub und dlhaltigem Dunst). Wenn Sie
nicht geschutzte Kabel und Schlduche verwenden, kann dies zu einer

Beschadigung der Ausrustung oder einem Ausfall des Manipulators flhren, da

& ein fehlerfreier Betrieb des Manipulators unter diesen Bedingungen nicht

gewahrleistet ist.

VORSICHT | Setzen Sie die Kappe auf den Anwenderkabel-Anschluss, wenn Sie den

Anschluss nicht verwenden. Wenn Sie den Manipulator ohne die Kappe
betreiben, kann dies zu einer Beschadigung der Ausriistung und / oder einem
Ausfall des Manipulators fuhren, wenn Staub oder 6lhaltiger Dunst in den
Anschluss geraten.
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Teile aller Modelle

9-Pin D-Sub-Anschluss

Pneumatikschnellkupplung
(schwarz) fir Pneumatik-
schlauch mit g6 mm
Pneumatikschnellkupplung
(weilR) fur Pneumatik-
schlauch mit 6 mm

15-Pin D-Sub-Anschluss

Pneumatikschnellkupplung
(schwarz) fur Pneumatik-
schlauch mit @ 4 mm

Pneumatikschnellkupplung
(weild) fir Pneumatik-
schlauch mit @ 4 mm
Bremsfreigabe-

taster

Tischplattenmontage

Anwenderverkabelung

/ (9-Pin D-Sub-Anschluss)

Anwenderverkabelung
(15-Pin D-Sub-Anschluss)

Pneumatikschnellkupp lung
(weil) fir Pneumatik-
schlauch mit @ 6 mm

Pneumatikschnellkupplung

PneumatiksohnellkuppIungrE

@ | (schwarz) fir Pneumatik-
@

%E] schlauch mit @ 6 mm

=

(weil) fir Pneumatik-
schlauch mit @ 4 mm

Pneumatikschnellkupplung (schwarz) fir
Pneumatikschlauch mit g4 mm

Anwenderverkabelung

(15-Pin D-Sub-Anschluss)

Pneumatikschnellkupplung (weil)

\ fir Pneumatikschlauch mit @ 6 mm

Pneumatikschnellkupplung
(schwarz) fiir Pneumatik-
schlauch mit @ 6 mm

(weill) fir Pneumatik-
schlauch mit @ 4 mm

(schwarz) fir Pneumatik-
schlauch mit g 4 mm

Pneumatikschnellku pplung

[
/O o€

Pneumatikschnellkupplung 7 i

Anwenderverkabelung
(9-Pin D-Sub-Anschluss)

G6 Rev.4
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Deckenmontage

Pneumatikschnellkupplung (schwarz) fur

Pneumatikschnell-  ppreymatikschlauch mit @ 4 mm
kupplung (schwarz) fur

Pneumatikschlauch Pne umatikschnellkupplung (weif3)
mit @ 6 mm fir Pneumatikschlauch mit @ 4 mm

i

Pneumatikschnellkupplung
(weil) fur Pneumatik-
schlauch mit 6 mm

/ Anwenderver-
kabelung Y
(15-Pin D-Sub-Anschluss)

Anwenderverkabelung
(9-Pin D-Sub-Anschluss)
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3.8 Standortwechsel und Lagerung

3.8.1 Vorkehrungen fur Standortwechsel und Lagerung

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

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

/N

WARNUNG

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

AN

VORSICHT

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

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

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

Halten Sie den Manipulator nicht am Schlauchgelenk auf der Riickseite des
Sockels.

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

G6 Rev.4

Wenn Sie den Manipulator Uber eine gréRere Entfernung transportieren,
befestigen Sie ihn direkt an der Liefervorrichtung, sodass er nicht herunterfallen
kann.

Wenn erforderlich, verpacken Sie den Manipulator so, wie er geliefert wurde.

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

Transportieren und lagern Sie den Manipulator bei einer Temperatur zwischen

-25 °C und +55 °C.
Es wird eine Luftfeuchtigkeit zwischen 10 % und 90 % empfohlen.
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Wenn wahrend des Transportes oder der Lagerung Kondensation am
Manipulator entsteht, schalten Sie die Spannungsversorgung erst ein, wenn die
Kondensation abgetrocknet ist.

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

/N

VORSICHT

B Wenn Sie den Manipulator fir die Tischplattenmontage installieren oder seinen
Standort wechseln, bendétigen Sie mindestens zwei Personen.

Das Gewicht des Manipulators wird im Folgenden aufgeflihrt. Passen Sie auf,

dass sich lhre Hande, Finger oder FiRe nicht verfangen und/oder dass kein
Gerateschaden durch den Fall des Manipulators entsteht.

G6-45™*: Circa 27 kg: 60 Ib.

G6-55**: Circa 27 kg: 60 Ib.

G6-65™*: Circa 28 kg: 62 Ib.

()

HINWEIS

=

G6 Rev.4

)

€)

Schalten Sie die Spannungsversorgung an allen Gerédte AUS und ziehen Sie die Kabel
heraus.

Entfernen Sie die mechanischen Stopper, wenn Sie diese verwenden, um den
Arbeitsbereich der 1. und 2. Achse zu begrenzen. Nahere Informationen zum
Arbeitsbereich finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 5.2
Arbeitsbereich-Einstellung durch mechanische Sopper.

Bedecken Sie den Arm mit einem Tuch, um Beschéddigungen zu vermeiden.
Binden Sie das untere Ende der Z-Achse und des Arms, den Arm und den Sockel mit
einem Kabelbinder zusammen. Passen Sie auf, dass Sie sie nicht zu fest

zusammenbinden. Andernfalls kann die Z-Achse verbogen werden.
Beispiel fir Armhalteposition

Schraube
- M4x15

Schraube
: M5x15
Unterleg-

Halten Sie die Unterseite des 1. Arms von Hand fest, um die Befestigungsschrauben
zu losen.
Entfernen Sie anschlieBend den Manipulator vom Basis-Tisch.
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3.8.3 Wandmontage

AN

® Wenn Sie den Manipulator fir die Wandmontage installieren oder seinen Standort

wechseln, bendtigen Sie mindestens zwei Personen.

Das Gewicht des Manipulators wird im Folgenden aufgefiihrt. Passen Sie auf,
dass sich Ihre Hande, Finger oder FifRe nicht verfangen und/oder dass kein
Gerateschaden durch den Fall des Manipulators entsteht.

G6-45**W: Circa 29 kg: 64 Ib.
G6-55**W: Circa 29 kg: 64 Ib.

WARNUNG G6-65**W: Circa 29.5 kg: 65 Ib.
Wenn Sie den Manipulator von der Wand entfernen, stiitzen Sie den Manipulator
und entfernen Sie dann die Befestigungsschrauben. Das Entfernen der
Befestigungsschrauben ohne den Manipulator zu stitzen, ist sehr gefahrlich und
kann dazufuhren, dass er herunterfallt.
(1) Schalten Sie die Spannungsversorgung an allen Gerédte AUS und ziehen Sie die Kabel
heraus.
HINWEIS Entfernen Sie die mechanischen Stopper, wenn Sie diese verwenden, um den
& Arbeitsbereich der 1. und 2. Achse zu begrenzen. Nihere Informationen zum
Arbeitsbereich finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 5.2
Arbeitsbereich-Einstellung durch mechanische Stopper.
(2) Bedecken Sie den Arm mit einem Tuch, um Beschiddigungen zu vermeiden.
Binden Sie die Z-Achse und die Armhalterung wie in der unten stehenden Abbildung
zu sehen am Sockel fest.
Beispiel fur Armhalteposition
Schraube
: M4x15
Unterleg-
scheibe
: M5
Befestigungs-
schraube fur Arm
Schraube fir mechanischen Stopper des 1. Arms
(3) Halten Sie die Unterseite des 1. Arms von Hand, um die Befestigungsschrauben zu
16sen. Entfernen Sie den Manipulator dann von der Wand.
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3.8.4 Deckenmontage

AN

m Wenn Sie den Manipulator fir die Deckenmontage installieren oder seinen

Standort wechseln, benétigen Sie mindestens zwei Personen.

Das Gewicht des Manipulators wird im Folgenden aufgefiihrt. Passen Sie auf,
dass sich |hre Hande, Finger oder FiRe nicht verfangen und/oder dass kein
Gerateschaden durch den Fall des Manipulators entsteht.

G6-45**R: Circa 27 kg: 60 Ib.
G6-55**R: Circa 27 kg: 60 Ib.

WARNUNG G6-65"*R: Circa 28 kg: 62 Ib.
Wenn Sie den Manipulator von der Decke entfernen, stiitzen Sie den Manipulator
und entfernen Sie dann die Befestigungsschrauben. Das Entfernen der
Befestigungsschrauben ohne den Manipulator zu stiitzen, ist sehr gefahrlich und
kann dazufuhren, dass er herunterfallt.
(1) Schalten Sie die Spannungsversorgung an allen Gerite AUS und ziehen Sie die Kabel
heraus.
HINWEIS Entfernen Sie die mechanischen Stopper, wenn Sie diese verwenden, um den
(= Arbeitsbereich der 1. und 2. Achse zu begrenzen. Nédhere Informationen zum
Arbeitsbereich finden Sie im Kapitel Einrichten und Betrieb: 5.2
Arbeitsbereich-Einstellung durch mechanische Sopper.
(2) Bedecken Sie den Arm mit einem Tuch, um Beschddigungen zu vermeiden.
Binden Sie die Z-Achse und die Armhalterung wie in der unten stehenden Abbildung
zu sehen am Sockel fest.
Beispiel fir Armhalteposition
Schraube
1 M4x15
Unterleg-
scheibe
1 M5
>/ Befestigungs-
schraube fur Arm
Schraube fiir mechanischen Stopperdes 1. Arms
(3) Halten Sie die Unterseite des 1. Arms von Hand, um die Befestigungsschrauben zu
16sen. Entfernen Sie den Manipulator dann von der Decke.
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4. Einstellung des Greifers
4.1 Anbringen eines Greifers

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

/N

VORSICHT

Wenn Sie einen Greifer verwenden, der mit einer Greiferzange oder einer
Spannvorrichtung ausgestattet ist, schlieRen Sie Leitungen und/oder
Pneumatikschlduche richtig an, so dass die Greiferzange das Werkstlck nicht
loslasst, wenn der Strom des Robotersystems AUSgeschaltet wird.
Unsachgemalies AnschlielRen 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 Ausgange sind bei der Herstellung so eingestellt worden, dass sie
automatisch durch eine Stromunterbrechung, den Not-Aus-Taster oder die
anderen Sicherheitseigenschaften des Robotersystems ausschalten (0).

60

Z-Achse

- Bringen Sie einen Greifer am unteren Ende der Z-Achse an.
Die Abmessungen der Achse und die Gesamtabmessungen des Manipulators finden Sie
im Kapitel Einrichten und Betrieb: 2. Spezifikationen.

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

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

Bremsfreigabetaster
- Die 3. und die 4. Achse (G6-**3**) konnen Bremsfreigabetaster
nicht manuell auf bzw. ab bewegt werden, da

die elektromagnetische Bremse auf die Achsen
wirkt, wihrend der Strom des Robotersystems
ausgeschaltet ist. Das bewahrt die Z-Achse
davor, an Peripheriegerite anzuschlagen und
zu rotieren, fur den Fall, dass die Z-Achse
durch das Gewicht des Greifers abgesenkt

)
wird, wenn der Strom wihrend des Betriebes [ se kann durch das

ausgeschaltet wird, oder wenn der Motor | Gewicht des Greifers abgesenkt
werden.

ausgeschaltet wird, obwohl der Strom

eingeschaltet ist.

Um die 3. Achse auf oder ab zu bewegen,
drehen Sie die 4. Achse.
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(G6-**#3**) Um einen Greifer anzubringen, schalten Sie die Steuerung EIN und
bewegen Sie die Achse auf bzw. ab oder drehen Sie die Achse, wihrend Sie den
Bremsfreigabetaster driicken.

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

Die entsprechenden Bremsen der 3 .und 4. Achse (G6-**3**) werden gleichzeitig
gelost.

Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wihrend der Betitigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichts des Greifers absenken bzw. drehen kann.

G6-**1**: Bei diesem Modell hat die 4. Achse keine Bremse.

Layouts

Wenn Sie den Manipulator mit einem Greifer betreiben, kann der Greifer den
Manipulator aufgrund des AuBendurchmessers des Greifers, der Groflie des
Werkstiickes oder der Position des Armes behindern. ~ Wenn Sie lhren Systemaufbau
entwerfen, beachten Sie den Storbereich des Greifers.
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4.2 Anbringen der Kameras und Ventile

Der 2. Arm hat Gewindebohrungen, wie in der Abbildung unten dargestellt.

Verwenden

Sie diese Bohrungen, um Kameras, Ventile oder andere Gerédte anzubringen.

[Einheit: mm]

Allgemeine Abmessungen
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4.3 Einstellen von Weight (Gewicht) und Inertia (Tragheit

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

Wenn die Last oder das Tragheitsmoment die Nennwerte tberschreitet oder wenn die Last
exzentrisch wird, befolgen Sie Schritte ,,4.3.1 Einstellen von Weight (Gewicht)" und ,,4.3.2
Einstellen von Inertia (Tragheit)" unten, um die Parameter einzustellen.

Durch das Einstellen der Parameter wird der Betrieb des Manipulators optimiert, die
Vibration reduziert, die Bewegungszeit verkirzt und die Kapazitat fir groBere Lasten
verbessert.  Zusatzlich wird durch das Einstellen der Parameter die anhaltende Vibration
reduziert, die erzeugt wird, wenn das Trégheitsmoment an Greifer und Werkstiick groRer
als die Standardeinstellung ist.

4.3.1 Einstellen von Weight (Gewicht)

®m Das Gesamtgewicht von Greifer und Werkstlck darf 6 kg nicht Giberschreiten.
Die Manipulatoren der G6-Serie sind nicht dafiir ausgelegt, eine Last zu tragen,

die grofler ist als 6 kg.

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

Die zuldssige Gewichtskapazitat (Greifer und Werkstiick) der G6-Serie betragt 3 kg
Nennlast und 6 kg Maximallast. Wenn die Last (Gewicht von Greifer und Werkstiick)
die Nennlast Uberschreitet, &ndern Sie die Einstellung des Weight-Parameters.

Nachdem die Einstellung gedndert wurde, wird die maximale Geschwindigkeit der
Beschleunigung/Verzdgerung des Robotersystems entsprechend dem
~Weight-Parameter automatisch eingestellt.

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

Geben Sie einen Wert in das [Lasttragheit:]- Textfeld im [Inertia]-Feld ([Tools] —
RC+ [Robotermanager]) ein.  (Sie kénnen den Inertia-Befehl auch im [Befehlseingabefenster]
ausfihren.)

G6 Rev.4 63



Einrichten und Betrieb 4. Einstellung der Greifer

Last auf dem Arm

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

Aquivalenzformel

Wenn Sie das Gert in der Nahe des 2. Arms anbringen: Wy = M (L1)?/(L1+L2)>?
Wenn Sie das Gerat am Ende des 2. Arms anbringen: W = M (Lum)*/(L2)?
Wwn  : &quivalentes Gewicht

M : Gewicht der Kamera usw.
L1 : Lange des 1. Armes
L.  :Lé&nge des 2. Armes

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

<Beispiel> Eine ,,1 kg"-Kamera ist am Ende des Armes der G10-Serie angebracht
(450 mm entfernt vom Drehzentrum der 2. Achse), welcher ein
Lastgewicht von ,,2 kg™ hat.
M=1
L, =350
Lm =450
W = 1 x 450%/350% = 1,65 — 1.7 (aufrunden)
W+Wnu=2+17=37

Geben Sie ,,3,7” als Weight-Parameter ein.

Automatische Geschwindigkeitseinstellung durch Weight

0,

(%) 140 * Der Prozentsatz im Diagramm
120 basiert auf der
100:&@:1—00 o100 % Geschwindigkeit bei Nennlast

0,
80 .- - (3kg) als 100 %.
60
40
20
| | | | | |
0 1 2 3 4 5 6 (kg) Weight-Einstellung

64 G6 Rev.4



Einrichten und Betrieb 4. Einstellung der Greifer

Automatische Beschleunigungs-/Verzégerungs-Einstellung durch Weight

o
( /0) 140 120 * Der Prozentsatz im Diagramm
120 20 120 12‘0"“ <. basiert auf der Beschleuni-
100 = gung / Verzégerung bei
100 ™22z, 080 Nennlast (3 kg) als 100 %.
80 o &
70

60 o G6-45*S*

40 -0-G6-55*S*

20

l l l l l
0 1 2 3 4 5 6 (kg) Weight-Einstellung
o
( /0) 140 * Der Prozentsatz im Diagramm

120 WZO\D\ basiert auf der Beschleuni-
100 115 gung/ Verzégerung bei

80 10f\g< Nennlast (3 kg) als 100 %.

80 70

60 -o- G6-65*S*

40

20

l l l l l
0 1 2 3 4 5 6 (kg) Weight-Einstellung

G6 Rev.4

65
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4.3.2 Einstellen von Inertia (Tragheit)
Massentragheitsmoment und die Inertia-Einstellung

Das Massetragheitsmoment ist definiert als ,,das Verhéltnis des Drehmoments, angewendet
auf einen starren Korper und dessen Widerstand gegen die Bewegung“. Dieser Wert wird
typischerweise als ,,Massetrdgheitsmoment™, ,,Massetragheit oder ,,GDZ“ bezeichnet.
Wenn der Manipulator arbeitet, wenn zusitzliche Objekte (wie zum Beispiel ein Greifer)
an der Z-Achse angebracht sind, muss das Massentragheitsmoment der Last bedacht
werden.

m Das Massentragheitsmoment der Last (Gewicht von Greifer und Werkstlick)
muss 0,12 kg ‘m? oder weniger betragen. Die Manipulatoren der G6-Serie sind
nicht dafiir ausgelegt, mit einem Tragheitsmoment zu arbeiten, das gréRer ist als

0,12 kg'm?.

& Stellen Sie den Parameter flr das Tragheitsmoment entsprechend dem richtigen
VORSICHT Tragheitsmoment ein. Das Einstellen eines Wertes, der kleiner als das
tatsachliche Tragheitsmoment ist, kann Fehler, plétzliche StoRbewegungen und
ungenligende Funktion des Manipulators verursachen und/oder die Lebensdauer
der Teile/Mechanismen verkirzen.

Das zuldssige Massentragheitsmoment fiir einen Manipulator der G6-Serie betrdgt 0,01
kg'm® in der Standardeinstellung und 0,12 kg'm” in der Maximaleinstellung. Wenn das
Massentriagheitsmoment ~ den  Nennwert  iiberschreitet, andern Sie  die
Parameter-Einstellung fiir das Tridgheitsmoment iiber den Inertia-Befehl. Nachdem die
Einstellung  gedndert wurde, wird die maximale Geschwindigkeit der
Beschleunigung/Verzogerung der 4. Achse entsprechend dem ,,Trigheitsmoment-Wert
automatisch eingestellt.

Massentragheitsmoment an der Z-Achse

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

Geben Sie einen Wert in das [Lasttrigheit:]- Textfeld im [Inertia]-Feld ([Tools] —
RC+ [Robotermanager]) ein. (Sie konnen den Inertia-Befehl auch im [Befehlseingabefenster]
ausfiihren.)

Automatische  Beschleunigungs-/Verzégerungs-Einstellung der 4. Achse durch Inertia
(Tragheitsmoment)

o
( /°) 120 100 100 * Der Prozentsatz im Diagramm
100 '—"'\ basiert auf der Beschleunigung /
Verzdgerung zum Nenntragheits-

80
60 \ moment (0,01 kg-m?) als 100 %.
40
40 \
—\‘_LZO 15
20

————————

0 0.02 0.04 0.06 0.08 0.10 0.12 (kg'mz)Trégheitsmomenteinstellung
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Grolke der Exzentrizitat und Inertia-Einstellung

m Die Grofie der Exzentrizitat der Last (Gewicht des Greifers und des Werksticks)
muss 150 mm oder weniger betragen. Die Manipulatoren der G6-Serie sind
nicht daflir ausgelegt, mit einer Exzentrizitats-GroRe zu arbeiten, die 150 mm

Uberschreitet.r]

Stellen Sie den Parameter der Grolie der Exzentrizitat immer entsprechend der
VORSICHT GroRe der Exzentrizitdt ein. Das Einstellen eines Wertes, der kleiner ist als die
tatsachliche GroRe der Exzentrizitdt kann Fehler, plotzliche StoRbewegungen
und ungenugende Funktion des Manipulators verursachen und/oder die
Lebensdauer der Teile/Mechanismen verkiirzen.

Die zuldssige GroBe der Exzentrizitdt der Last bei der G6-Serie ist 0 mm als Nennwert und
150 mm als Maximalwert. Wenn die Grofle der Exzentrizitit der Last den Nennwert
iiberschreitet, dndern Sie die Einstellung des Parameters der Grofle der Exzentrizitit des
Inertia-Befehls. ~ Nachdem die FEinstellung gedndert wurde, wird die maximale
Geschwindigkeit der Beschleunigung/Verzogerung des Manipulators entsprechend der
,,Grofe der Exzentrizitdt® automatisch eingestellt.

Drehzentrum

@ Position des Schwerpunktes der Last

‘ /
i ﬁﬁ GroRe der Exzentrizitdt (150 mm oder

weniger)

GroRRe der Exzentrizitat
GroRe der Exzentrizitat der Last an der Z-Achse

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

Geben Sie einen Wert in das [Exzentrizitit:]- Textfeld im [Inertia]-Feld ([Tools] —
RC+ [Robotermanager]) ein.  (Sie konnen den Inertia-Befehl auch im [Befehlseingabefenster]
ausfiihren.)
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Automatische Beschleunigungs-/Verzégerungs-Einstellung durch Inertia (GréRe der Exzentrizitat).

(%) 120
100J*100

80 AN

60 \60

40 I

20 \&

Das Massentragheitsmoment berechnen

68

basiert auf der Bes

* Der Prozentsatz im Diagramm

chleunigung /

Verzdgerung bei Nenn-

exzentrizitat (0 mm) als 100 %.

!
0 50 100 150 (mm) Exzentrizitatseinstellung

Beziehen Sie sich auf die folgenden Beispielformeln, um das Massentridgheitsmoment der

Last (Greifer und Werkstiick) zu berechnen.

Das Massentragheitsmoment der Gesamtlast wird berechnet aus der Summe jedes Teiles (a),

(b) und (¢).

Drehzentrum

Werkstlick (b)

3. Achse Z-Achse

/ Greifer (a)

Werkstiick (c)

Gesamt-
massentrag- _| Massentragheits-
heitsmoment moment Greifer

Massentragheits-
moment
Werkstlick (b)

Massentragheits-
moment
Werkstlick (c)

Die Methoden zur Berechnung des Massentrigheitsmoments fiir (a), (b) und (c) sind im

Folgenden dargestellt. Berechnen Sie das

Basis-Formeln.

(a) Massentragheitsmoment eines rechteckigen Quaders

Gesamttragheitsmoment mithilfe der

@/

Masse(m) /

Drehzentrum Schwerpunkt des rechteckigen Quaders

b

2 2
+ h 2
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(b) Massentragheitsmoment eines Zylinders

Schwerpunkt des Zylinders Drehzentrum

r 2
m-—+mxL
2

(c) Massentragheitsmoment einer Kugel

Schwerpunkt der Kugel

Drehzentum N

m2—r2+m><L2
5
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4.4 VVorkehrungen flur die Auto-Beschleunigung/Verzégerung der 3. Achse

Wenn Sie den Manipulator horizontal mit der 3. Achse (Z) an einer hohen Position
verfahren, ist die Bewegungszeit kiirzer. Wenn die 3. Achse unter einen bestimmten
Punkt gelangt, wird die Auto-Beschleunigung/Verzogerung verwendet, um die
Beschleunigung/ Verzogerung zu reduzieren. (Siehe Abbildung unten.) Je hoher die
Position der Z-Achse ist, desto schneller ist die Bewegungs-Berschleunigung/
Verzogerung. Es bendtigt jedoch mehr Zeit, die 3. Achse auf und ab zu bewegen.
Stellen Sie die Position der 3. Achse auf die Manipulatorbewegung ein, nachdem Sie die
Beziehung zwischen der aktuellen Position und der Zielposition betrachtet haben. Die
Obergrenze fiir die 3. Achse wihrend der horizontalen Bewegung kann mit dem
LimZ-Befehl eingestellt werden.

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

70

0,
( /0)1 20 * Der Prozentsatz im Diagramm
100 100
100 \ basiert auf der Beschleunigung /
80 Verzogerung an der
60 \ Obergrenze der 3. Achse als

40 \ 100 %.
\_20

20

| |
-300 400 (mm) Hohe der Z-Achse

! ! !
0 -100 -200

Wenn Sie den Manipulator horizontal verfahren, wéahrend die Z-Achse abgesenkt ist, kann
dies zu einem Uberschwingen an der Zielposition fiihren.
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5. Arbeitsbereich

/N

VORSICHT

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

G6 Rev.4

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

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

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

&—— Einstellung rechteckiger ——>
Bereich
Mechanischer Arbeitsbereich Mechanischer
Stopper Stopper

< Pulse-Bereich_______ 5

Wenn der Arbeitsbereich wegen der Anordnungs-Effizienz oder der Sicherheit gedndert
wurde, folgen Sie den Beschreibungen in 5.1 bis 5.3, 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 Limit jeder Achse gesteuert.

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

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

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

HINWEIS Sobald der Manipulator einen Arbeitsbefehl erhalten hat, iiberpriift er, ob sich die

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

Der Pulse-Bereich kann im [Range]-Bereich eingestellt werden, welcher dargestellt wird,
RC+ wenn Sie [Tools]-[Robotermanager] auswéhlen. (Sie konnen den Range-Befehl auch im
[Befehlseingabefenster] ausfiihren.)

5.1.1 Max. Pulse-Bereich der 1. Achse

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

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

+Y

+X 0 Pulse

Armlange | Tischplattenmontage Deckenmontage Wandmontage
A 45 +120 Grad *105 Grad
Max. 55 *152 Grad +135 Grad
Arbeitsbereich 65 +148 Grad
B 45 .| -873814 bis +6116694 -436907 bis +5679787
-1805881 bis -
Max. . 55 17048761 -1310720 bis +6553600
Pulsebereich 65 1689373 bis +6932253
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5.1.2 Max. Pulse-Bereich der 2. Achse

Die 0 (null) Pulse-Position der 2. Achse ist die Position, in welcher der 2. Arm parallel

zum 1.Arm

steht. Mit dem O0-Pulse als Startpunkt

ist der Pulse-Wert gegen

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

0 Pulse

Modell Tischplattenmontage | Decken- / Wandmontage
G6-45%S*  /{ Z:0bis 270 mm | +147.5 Grad
A b Z:-270 bis -330 mm | +145 Grad
Max. G6-45*C*/P*| Z: 0 bis 240 mm __ | 147.5 Grad +130 Grad
Arbeitsbereich Falienbilge | 2 240 bis -300 mm | £142 Grad
G6-55%%% | G6-65%** +147,5 Grad
G6-45*S* /1 Z:0bis 270 mm | +2685156
5 D* Z:-270 bis -330 mm | +2369645
Max G6-45*C* /P*| Z: 0 bis 240 mm | +2685156 9366578 ©
" / D* ) -
Pulsebereich ) 7 : 2240 bis -300 mm | 2585031
Faltenbilge
G6-55%%% | G6-65%** +2685156

HINWEIS

=

G6 Rev.4

Die Faltenbiélge fiir die G6-***D-Manipulatoren sind Optionen fiir die Auslieferung.

Im Z-Bereich: 0 bis
Manipulatorkdrper und Arm begrenzt.

-270 mm, der Bereich

ist durch den Kollisionsbereich von
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5.1.3 Max. Pulse-Bereich der 3. Achse

Die 0 (null) Pulse-Position der 3. Achse ist die Position, in welcher sich die Z-Achse an
ihrer Obergrenze befindet.
Der Pulse-Wert ist immer negativ, da die 3. Achse immer unterhalb der 0 Pulse-Position

verfahrt.

Obergrenze: 0 Pulse 1 §

Modell Hub der 3. Achse Niedrigster Pulse
G6-**1S* / D* 180 mm -1976708
G6-**3S* | D* 330 mm -1811982
G6-**1C* / P* / D* Faltenbilge 150 mm -1647257
G6-**3C* / P* / D* Faltenbilge 300 mm -1647257

Die Faltenbélge fiir die G6-***D*-Manipulatoren sind Optionen fiir die Auslieferung.

HINWEIS  Beim Reinraum-Modell(G6-***C*) und beim Protected-Modell (G6-*** P*/D* mit
(= Faltenbalg-Option) kann der Arbeitsbereich, der mit dem mechanischen Stopper der 3.
Achse eingestellt ist, nicht veridndert werden.

5.1.4 Max. Pulse-Bereich der 4. Achse

Die 0 (null) Pulse-Position der 4. Achse ist die Position, in der die Flache in der Ndhe des
Endes der Z-Achse dem Ende des 2.Arms gegeniibersteht. Mit dem 0-Pulse als
Startpunkt ist der Pulse-Wert gegen Uhrzeigersinn als der positive (+) Wert definiert und
der Wert im Uhrzeigersinn als der negative (-).

gegen Uhrzeigersinn (+Wert)

+X 0Pulse £1941808 Pulse

-
=
=

PR
—
-/
—

im Uhrzeigersinn (-Wert)
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Einrichten und Betrieb 5. Arbeitsbereich

5.2 Arbeitsbereich-Einstellung durch mechanische Stopper

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

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

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

Tischplattenmontage

Mechanischer Stopper der
3. Achse
(mechanischer Stopper der

Untergrenze) u
- Mechanischer Stopper der
(Verstellen Sie nicht den ] 2. Achse (fest)

mechanischen Stopper -
der Obergrenze) T . ﬁ Mechanischer
Stopper der 1.

. Achse (verstellbar)
Mechanischer Stopper  nechanischer Stopper
der 2. Achse der 1. Achse (fest)
(verstellbar) J

Wandmontage

L
-

! Mechanischer
. Stopper der 1. Achse
Mechanischer Stopper der 1. Achse (fest) (verstellbar)

Deckenmontage

i iT\Me chanischer Stopper
, ' " ‘der 1. Achse
Mechanischer Stopper der 1. Achse (fest) (verstellbar)

*Die Positionen der mechanischen Stopper, die sich von denen der Tischplattenmontage
unterscheiden, sind fiir die Wand- und die Deckenmontage aufgefiihrt.
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Einrichten und Betrieb 5. Arbeitsbereich

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

Einstellungen der mechanischen Stopper entsprechen.

Ziehen Sie die Schrauben in den

Gewindebohrungen fest, die dem Winkel entsprechen, den Sie einstellen mdchten.

Mechanische Stopper 1. Achse

1. Achse
Montage [Armlange| a b c d e f g h i j k I
Tischplatte | 45/55/65
Dock | +152°|+135° -135°|-152°
ecke 55/65
+60° | +20° | +5° | -5° | -20° | -60°
65 +148° -148°
Wand +105° -105°
55 +135° -135°
Decke 45 +120° -120°
+75° | +30° -30° | -75°
Wand 45
Einstellwinkel +152° +148° +135° +120° +105° +75° +60°
Pulse-Wert 7048761 6932253 6553600 6116694 5679787 4805974 4369067
Einstellwinkel +30° +20° +5° -5° -20° -30° -60°
Pulse-Wert 3495254 3203983 2767076 2475805 2038898 1747627 873814
Einstellwinkel -75° -105° -120° -135° -148° -152°
Pulse-Wert 436907 -436907 -873814 -1310720 | -1689373 | -1805881
(°: Grad)
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Einrichten und Betrieb 5. Arbeitsbereich

Mechanische Stopper 2. Achse

m ——
2. Achse
Modell Armlange m n o] q r
Tischplatte / Decke / Wand 55/65
P +147.5° -147.5°
45 (Z : 0 bis —270)
G6-45*S /D S 3
45 (Z :-270 bis —330) +145 -145
Tischplatte +125° +100° -125° N
G6-45*C /P 45 (Z : 0 bis -240) +147,5° -1475
/ D Faltenbalge 45 (Z :-240 bis -300) +142° -142°
Decke / Wand 45 +130° -130°

Die Faltenbélge fiir die G6-***D*-Manipulatoren sind Optionen fiir die Auslieferung.

Einstellwinkel | +147.5° | +145° +142° +130° +125° +100°
Pulse-Wert | 2685156 | 2639645 | 2585031 | 2366578 | 2275556 | 1820445

Einstellwinkel | -100° -125° -130° -142° -145° | -147.5°
Pulse-Wert  |-1820445|-2275556|-2366578|-2585031|-2639644|-2685156

(°: Grad)
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Einrichten und Betrieb 5. Arbeitsbereich
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Schalten Sie die Steuerung aus.

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

. Innensechskantschraube Anzahl Empfohlenes
Joint (durchgehendes Gewinde) der Anzugsmoment
Schrauben
1 M10 x 20 1 Schraube/ | 12740 N-cm (1300 kgf-cm)
2 M8 x 10 Seite 3,720 N-cm (380 kgf-cm)

Schalten Sie die Steuerung EIN.

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

Stellen Sie sicher, dass Sie den Pulse-Bereich innerhalb der Positionen des
mechanischen Stopper-Bereiches einstellen.
Beispiel: ~ G6-**1S*:
Der Winkel der 1. Achse wird zwischen —135 Grad und +135 Grad
eingestellt.
Der Winkel der 2. Achse wird zwischen -125 Grad und +125 Grad
eingestellt.

Fiihren Sie die folgenden Befehle im [Befehlseingabefenster] aus.
>JRANGE 1,-1310720,6553600 'Stellt den Pulse-Bereich der 1.Achse

einl]
>JRANGE 2,-2275556,+2275556 ' Stellt den Pulse-Bereich der 2. Achse ein
>RANGE "Uberpriift  die  Einstellung  unter

Verwendung von Range
-1310720,6553600,-2275556,2275556,-1976708
,0,-1961226, 1961226

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

Betreiben Sie die gednderte Achse mit geringen Geschwindigkeiten, bis sie die
Positionen des minimalen und maximalen Pulse-Bereiches erreicht. Stellen Sie
sicher, dass der Arm nicht an die mechanischen Stopper anschligt. (Uberpriifen Sie
die Position des mechanischen Stoppers und den Arbeitsbereich, den Sie eingestellt
haben.)
Beispiel: ~ GO6-**15*:
Der Winkel der 1. Achse wird zwischen -85 Grad und +115 Grad
eingestellt.
Der Winkel der 2. Achse wird zwischen -132 Grad und +132 Grad
eingestellt.
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Einrichten und Betrieb 5. Arbeitsbereich
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Fiihren Sie die folgenden Befehle im [Befehlseingabefenster] aus.

>MOTOR
>CP ON
>SPEED
>PULSE
Achsel
>PULSE
Achsel]
>PULSE
Achse

>PULSE
2. Achse

ON

5
-1310720,0,0,0

6553600,0,0,0

262145,-2275556,0,0

262145,2275556,0,0

1

Al

1

1

Al

Schaltet den Motor EIN

Schaltet in den Low-Power-Modus

Stellt eine niedrige Geschwindigkeit ein
Verfahrt an die min. Pulse-Position der 1.
Verfdahrt an die max. Pulse-Position der 1.

Verfahrt an die min. Pulse-Position der 2.

Verfahrt an die max. Pulse-Position der

Der Pulse-Befehl (Go Pulse-Befehl) verfiahrt alle Achsen gleichzeitig in die

angegebenen Positionen.
Achsen an.

Geben Sie sichere Positionen unter Beriicksichtigung aller

In diesem Beispiel wird die 1.Achse zum Mittelpunkt ihres Bewegungsbereiches
verfahren (Pulse-Wert: 262145) wiahrend die 2. Achse liberpriift wird.

Wenn der Arm an die mechanischen Stopper anschliagt oder wenn ein Fehler auftritt,

nachdem der Arm an die mechanischen Stopper angeschlagen ist, setzen Sie den

Pulse-Bereich entweder auf einen engeren Bereich zuriick oder erweitern Sie die

Positionen des mechanischen Stopper innerhalb der Grenzen.
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Einrichten und Betrieb 5. Arbeitsbereich

5.2.2 Einstellen des mechanischen Stoppers der 3. Achse

80

HINWEIS Dieses Verfahren gilt nur fiir den Standard-Modell-Manipulator
(G6-***S*)/Protected-Modell-Manipulator (G6-***D* ohne Faltenbalg-Option).

Beim Reinraum-Modell (G6-***C*) und beim Protected-Modell (G6-***D* mit
Faltenbalg-Option) kann der Arbeitsbereich, der mit dem mechanischen Stopper der 3.

&

HINWEIS

=

HINWEIS

&

Achse eingestellt ist, nicht verdndert werden.

(1)

)

)
(4)

Schalten Sie die Steuerung EIN und schalten Sie die Motoren mit dem Motor
OFF-Befehl AUS.

Driicken Sie die Z-Achse hoch, wihrend

Sie den Bremsfreigabetaster der 3.Achse Bremsfreigabetaster

driicken.
. . . . \Mechani—
Driicken Sie die Z-Achse nicht bis zu scher
ihrer Obergrenze hoch, da es ansonsten Stopper der
schwer ist, die obere Abdeckung des Untergrenze
A 2-M5%6

Armes zu entfernen. Driicken Sie die
Z-Achse bis zu der Position hoch, in

welcher die Position des mechanische

Stoppers der 3. Achse gedndert werden

kann.

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

Schalten Sie die Steuerung aus.

Losen Sie Schraube (M4x15) am mechanischen Stopper der Untergrenze.

Ein mechanischer Stopper ist sowohl auf der Ober- als auch auf der Unterseite der 3.
Achse angebracht. Es kann jedoch nur die Position des mechanischen Stoppers der
Untergrenze auf der Oberseite gedndert werden.  Entfernen Sie nicht den
mechanischen Stopper der Obergrenze auf der Unterseite, da hiermit der
Kalibrierungspunkt der 3. Achse durch den Stopp angegeben wird.

G6 Rev.4
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Das obere Ende der Z-Achse bestimmt
den maximalen Hub. Bewegen Sie den
mechanischen Stopper der Untergrenze
um die Lange herunter, um welche Sie
den Hub begrenzen wollen.

Wenn zum Beispiel der mechanische
Stopper der Untergrenze auf ,,330
mm*“ Hub eingestellt ist, ist der
Z-Koordinaten-Wert der Untergrenze
»,=330“ Um den Wert auf ,,—100“ zu
andern, bewegen Sie den mechanischen
Stopper der Untergrenze 2230
mm*“ herunter.  Verwenden Sie eine
Schieblehre, um den Abstand zu messen,
wenn Sie den mechanischen Stopper
einstellen.

# Messen Sie diesen Abstand.

<
-

Ziehen Sie die beiden Schrauben (M4 x 15) fiir den mechanischen Stopper der

Untergrenze gut fest, sodass sie nicht in die Achsnut stof3en.
Empfohlenes Anzugsmoment: 490 N-cm (500 kgf-cm)

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

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

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

Pulse-Untergrenze = Z-Koordinatenwert der Untergrenze / 25 x 4096 x 1.8

Beispiel:  Wenn Sie den mechanischen Stopper um 230 mm absenken und den
Z-Koordinatenwert der Untergrenze auf,,-100" in 330 mm Hub &ndern:
(-100) /25 x 4096 x 1,8 =-29491

Fiihren Sie den folgenden Befehl im [Befehlseingabefenster] aus.
>JRANGE 3,-29491,0 ' Stellt den Pulse-Bereich der 3. Achse ein

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

HINWEIS

=

EPSON
RC+

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

Grenzen.

Der Abstand zwischen der Pulse-Position der Untergrenze und dem mechanischen
Stopper sollte etwa 5 mm betragen.

Wenn es schwierig zu iiberpriifen ist, ob die 3. Achse an einen mechanischen Stopper
anschlégt, schalten Sie die Steuerung AUS und heben Sie die obere Armabdeckung an,
um von der Seite den Umstand zu priifen, der das Problem verursacht hat.

Néhere Informationen zum Entfernen der oberen Armabdeckung finden Sie im Kapitel
Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung..

Beispiel:  Wenn Sie den mechanischen Stopp um 230 mm absenken und den
Z-Koordinatenwert der Untergrenze auf,,-100* in 330 mm-Hub &ndern

Fiihren Sie die folgenden Befehle im [Befehlseingabefenster] aus.

>MOTOR ON " Schaltet den Motor EIN

>SPEED 5 ' Stellt eine niedrige Geschwindigkeit ein

>PULSE 0,0,-29491,0 "Verfdhrt in die Pulse-Position der Untergrenze der
3.Achse.

(In diesem Beispiel sind alle Pulse, auler denen
der 3.Achse "0". Ersetzen Sie diese ,,0“en durch
andere Pulse-Werte, die eine Position bestimmen,
an welcher keine Beeintrachtigung besteht, auch
wenn die 3. Achse abgesenkt wird.)
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5.3 Einstellen des kartesischen (rechteckigen) Bereichs im

X, Y-Koordinatensystem des Manipulators (fur 1. und 2. Achse

EPSON
RC+

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

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

Stellen Sie die XYLim-Einstellung im [XYZ Limits]-Bereich ein, welcher dargestellt
wird, wenn Sie [Tools]-[Robotermanager] auswéhlen.
(Sie kdnnen den XY Lim-Befehl auch im [Befehlseingabefenster] ausfiihren.)

5.4 Standard Arbeitsbereich

G6 Rev.4

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

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

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

»Maximaler Raum” ist der Bereich, der die weiteste Reichweite der Arme beinhaltet.
Wenn der maximale Radius des Greifers iber 60 mm betragt, addieren Sie ,,Durch
mechanischen Stopper begrenzter Bereich” und ,,Radius des Greifers”. Der Gesamtwert
bestimmt den maximalen Bereich.
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Einrichten und Betrieb 5. Arbeitsbereich

Tischplattenmontage

G645

G6-55"*

Zentrum der 3. Achse

Arbeitsbereich

G665

Maximaler Raum

p
m
i'n
- t n
Durch mechanischen Stopper begrenzter Bereich \Sockel-l\/lontageﬂéiche
(°: Grad)
a b c d e f g h j k
Z 0 bis 270 147,5° 3° 134,8
G6-45*S /D _ i
S 145° | 55° 1435
- 1244 200 450 | 426,6 | 432
G6-45*C /P | Z 0 bis 240 152° 350 147,5° 3° 1348
/D Z -240 bis ’ o o
Faltenbilge | -300 142° | 85 153,9
G6-55** 1750 | 630 133,8 | 161,2 | 300 550 | 5149 | 523
G6-65%** ’ ’ 207,5 | 232 400 650 | 6032 | 614
q r S
Z 0 bis —270 147.5°
45% :
G6-45*S /D %330—270 bis 1450
150,5° | 64,4
G6-45*C /P | Z 0 bis —240 147.5° ’ ’
/D Z 240 bis o
Faltenbédlge |-300 142
G6-55** R .| 738
G665+ 147.5° | 153,8 1475
m n p t
G6-**1S /D 180 119
42 12,2
G6-**3S /D 330 ’ ’ =31
G6-**1C / P/ D Faltenbélge | 150 L2 42 116
G6-**3C / P/ D Faltenbilge | 300 ’ ’ -34

Die Faltenbiélge fiir die G6-***D*-Manipulatoren sind Optionen fiir die Auslieferung.

HINWEIS Im Z-Bereich: 0 bis -270 mm, der Bereich ist durch den Kollisionsbereich von Manipulatorkérper und

V=

84

Arm begrenzt.
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Einrichten und Betrieb 5. Arbeitsbereich

Wandmontage

G6-45W

G6-55**W

Zentrum der 3. Achse

Arbeitsbereic

G6-65"*W

Maximaler Raum

| 7330 L P
T n m
Zentrum der Sockel- n
Durch mechanischen Stopper begrenzter Bereich Referenzbohrung
(°: Grad)
a b c d e f g h
G6-45**W 105° 130° 3,8° 182,4 195,5 200 450
G6-55*SW/DW 3,5° 147.5° 3,3° 161,2
135° ’ ’ 146,8 ’ 300 550
G6-55*CW/PW/DW Faltenbélge 145° 5,8° 172,1
GO6-65**W 148° 7,5° 147,5° 6,3° 207,5 232 400 650
j k q r S
G6-45**W 301,8 | 313,5 130° 133,8° | 1224
G6-55*SW/DW 147,5°
462,1 | 474,7 ’ 150,8° 86,8
G6-55*CW/PW/DW Faltenbilge ’ ’ 145° ’ ’
G6-65**W 589,2 614 147,5° | 153,8° | 147,5
m n p t
Go6-**1SW/DW 180
4,2 12,2 1
G6-**3SW/DW Faltenbilge 330 ’ ’ 60
k%
Go6-**1CW/PW/DW _ 150 12 42 193
Go6-**3CW/PW/DW Faltenbilge 300
Die Faltenbélge fiir die G6-***DW-Manipulatoren sind Optionen fiir die Auslieferung.
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Deckenmontage

G6-45"R

G6-55"R

Zentrum der 3. Achse

G6-65"R

Maximaler Raum

/ ,

R

\\ P tp
m
m
n |
Durch mechanischen Stopper begrenzter Breich \ . tn
Sockel-Montageflache
(°: Grad)
a b c d e f g h i k
G6-45**R 120° | 5,5° | 130° | 3,8° | 182,4 | 195,5| 200 450 350 | 366,1
G6-55*SR/DR 147,5°| 3,3° 161,2
. ’ 146,8 ’ 300 550 |514,9 | 523
G6-55*CR/PR/DR Faltenbdlge | 152° | 3,5° | 145° | 5,8° 11721 ’
G6-65**R 147,5°| 6,3° | 207,5 | 232 400 650 |603,2 | 614
q r s
G6-45**R 130° |133,8°| 122,4
_55%* o
G6-55*SR/DR _ 147,5 150.8°| 86.8
G6-55*CR/PR/DR Faltenbélge | 145°
G6-65**R 147,5°1153,8°| 147,5
m n p t
k% .
Go-**1SR/DR _ 180 42 12.2 9
Go6-**3SR/DR Faltenbilge 330 141
G6-**1CR 150 99
Go6-**3CR 300 12 49 249
Go6-**1PR/DR 150 ’ ’ 102,5
Go6-**3PR/DR Faltenbilge 300 252,5
Die Faltenbadlge fiir die G6-***DR-Manipulatoren sind Optionen fiir die Auslieferung.
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Wartung

Diese Anleitung beinhaltet Wartungsprozeduren mit
Sicherheitsvorkehrungen fiir Manipulatoren der G6-Serie
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Wartung 1. Sicherheit Wartung

1. Sicherheit Wartunc

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

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

Die Sicherheitsschulung ist ein Programm fir 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.

Personal, das an der Robotersystemschulung und der Wartungsschulung, die
vom Hersteller, Handler oder von Reprasentanten vor Ort durchgefiihrt wurden,
teilgenommen hat, darf mit der Wartung des Robotersystems betraut werden.

/N

WARNUNG

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

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

Wenn Sie den Betrieb des Manipulators Uberprifen, nachdem Sie Teile
ausgetauscht haben, so tun Sie dies von aulierhalb des geschiitzten 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.

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 flhren, da die Schalter ihre bestimmungsgemafe
Funktion im Notfall nicht erfullen kénnen.

/A\

WARNUNG

Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie
den Netzstecker aus der Steckdose. Schlief3en Sie das Netzanschlusskabel an
eine geeignete Netzsteckdose an. SchlieBen Sie es NICHT direkt an die
Fabrik-Spannungsversorgung an.

G6 Rev.4
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Wartung 1. Sicherheit Wartung

/A\

WARNUNG

m Bevor Sie einen Auswechselvorgang durchfiihren, 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 eine Fehlfunktion des
Robotersystems flhren.

/N

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

VORSICHT fuhren. Beschadigte Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder
Kontaktfehler sind sehr gefahrlich und kdnnen zu einem elektrischen Schlag und
/ oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.
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Wartung 1. Sicherheit Wartung

2. Allgemeine Wartung

In diesem Kapitel werden die Wartung und die Inspektion einschlielich der erforderlichen
Vorgehensweisen beschrieben. Die richtige Durchflihrung von Wartungstétigkeiten ist
entscheidend, um Fehler zu vermeiden und die Sicherheit zu gewéhrleisten.

Stellen Sie sicher, dass die Wartungsinspektionen entsprechend dem Zeitplan durchgefiihrt
wird.

2.1 Zeitplan fur die Inspektion

G6 Rev.4

Den Inspektionspunkten sind funf verschiedene Inspektionsintervalle zugeordnet: téglich,
monatlich, vierteljahrlich, halbjahrlich und jahrlich. Die Inspektionspunkte sind in jedem
Intervall hinzugefugt.

Wenn der Manipulator pro Monat 250 Stunden oder l&nger betrieben wird, missen die
Inspektionspunkte im Abstand von 250, 750, 1500 und 3000 Betriebsstunden hinzugeflgt
werden.

Inspektionspunkt
Tagliche Monatliche | Vierteljahrliche | Halbjahrliche | Jahrliche
Inspektion | Inspektion Inspektion Inspektion Inspektion
1 Monat (250 h) \/
2 Monate (500 h) ~
3 Monate (750 h) v ~
4 Monate (1000 h) _ v
5 Monate (1250 h) é v
6 Monate (1500 h) % ~ N N
7 Monate (1750 h) o N
8 Monate (2000 h) g Y
9 Monate (2250 h) % N N
10 Monate (2500 h) Y
11 Monate (2750 h) \/
12 Monate (3000 h) S N, N N
13 Monate (3250 h) \/

h = Stunden



Wartung 2. Allgemeine Wartung

2.2 Inspektionspunkt

2.2.1 Inspektion wahrend der Strom AUSgeschaltet ist (Manipulator aul3er Betrieb)
Inspektionspunkt Inspektionsort Téglich | Monatlich | Vierteljahrlich | Halbjahrlich | Jahrlich

Priifen Sie Greifer-Befestigungsschrauben \ \ Y Y \
Bolzen/Schrauben auf Manipulator-Befestigungsschrauben | \/ Y Y J
festen Sitz. Arretierbolzen jedes Armes \ \ V V \
Ziehen Sie sie an, wenn Bolzen/Schrauben um die Z-Achse
erforderlich. herum v
(Das Anzugsmoment finden
Sie im Kapitel Wartung: 2.4 Bolzen/Schrauben, mit denen die
Festziehen der Motoren, Untersetzungsgetriebe S
Innensechskantschrauben.) usw. befestigt sind
Prifen Sie Stecker auf Externe Stecker am Manipulator (an J J J J J
festen Sitz. den Anschlusseinheiten usw.)
Wenn Stecker lose sind,
befestigen Sie sie. Manipulator-Kabeleinheit v Y Y \
Fihren Sie eine AuBeres Erscheinungsbild des N J J J J
Sichtprifung auf aufdere Manipulators
Schaden durch.
gzrnr;ir:'ngsfoi”\::enn Externe Kabel \ V V \
erforderlich.
Prifen Sie auf Biegungen
oder falsche Position.
Reparieren sie das Element | Sichheitsabschrankung usw. v v Y Y v
oder platzieren Sie es
richtig, wenn nétig.
Prifen Sie die Spannung
der Zahnriemen.

o In Arm Nr. 2 \ \/
Spannen Sie sie nach,
wenn notig.
Schmierfett-Bedingungen | Lesen Sie das Kapitel Wartung: 2.3 Schmieren.
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Wartung 2. Allgemeine Wartung

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

Inspektionspunkt Inspektionsort Taglich | Monatlich | Vierteljahrlich | Halbjahrlich | Jahrlich
Priifen Sie den Arbeitsbereich | Jede Achse v
Externe Kabel

Bewegen Sie die Kabel leicht ) o

) . (einschlieBlich der
hin und her, um zu priifen, ob o N v

) . Kabeleinheit des
sie lose sitzen .

Manipulators)

Driicken Sie jeden Arm im
MOTOR EIN-Status, um zu Jeder Arm v
prifen, ob Spiel besteht.
Priifen Sie, ob ungewdhnliche
Geréusche oder Vibrationen Gesamtes System v \ v Y \
auftreten.
Messen Sie die
Wiederholgenauigkeit

. o Gesamtes System S
wiederholt mit einem
Messinstrument.
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Wartung 2. Allgemeine Wartung

2.3 Schmieren

Die Kugelumlaufspindel und die Untersetzungsgetriebe missen regelmaRig geschmiert
Verwenden Sie ausschlieBlich das in der folgenden Tabelle angegebene

werden.

Schmierfett.

AN

VORSICHT

Manipulators.
Reparaturen nétig.

m Achten Sie auf auseichende Schmierung der gleitenden Teile
Den Manipulator mit nicht ausreichendem Schmierfett zu betreiben, beschadigt
die gleitenden Teile und/oder fiihrt zu einer unzureichenden Funktion des

Sobald die Teile beschadigt sind, ist viel Zeit und Geld fiir die

im Manipulator.

Zu schmierendes Teil

Schmier-Intervall

Schmierfett

Beziehen Sie sich auf:

Zum ersten Mal: nach 50 km

3. . Betriebl(] Wartung: 10.1 Schmieren der
Kugelumlaufspindel . L AFB )
Achse zum zweiten Mal und weiterhin: Kugelumlaufspindel
nach 100 km Betrieb
Wartung:
5.2 Ersetzen des
182 Untersetzungsgetriebes der 1.
A. h " |Untersetzungsgetriebe |Beim Austauschen des Motors* SK-1A  |Achse
chse

6.2 Ersetzen des
Untersetzungsgetriebes der 2.
Achse

* 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.

/N

: Spllen Sie diese grindlich mit sauberem Wasser aus und suchen

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

Wenn Schmierfett in Ihre Augen gelangt

Sie dann sofort einen Arzt auf.

: Wenn geschluckt, erbrechen Sie nicht.

Wenn Schmierfett in Ihren Mund gelangt

Suchen Sie sofort einen

VORSICHT Arzt auf.
: Wenn Schmierfett nur in ihren Mund gelangt ist, spllen Sie lhren
Mund griindlich mit Wasser aus.
Wenn Schmierfett auf lhre Haut gelangt
: Waschen Sie die betroffene Stelle griindlich mit Seife und Wasser.
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Wartung 2. Allgemeine Wartung

2.4 Festziehen der Innensechskantschrauben

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

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

Schraube Anzugsdrehmoment
M3 245 N-cm (25 kgf-cm)
M4 490 N-cm (50 kgf-cm)
M5 980 N-cm (100 kgf-cm)
M6 1.760 N-cm (180 kgf-cm)
M8 3.720 N-cm (380 kgf-cm)
M10 7.350 N-cm (750 kgf-cm)
M12 12.740 N-cm (1.300 kgf-cm)

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

1 Ziehen Sie die Schrauben nicht in einem Zug fest.
8 Ziehen Sie die Schrauben mit zwei oder drei Ziigen
fest. \Verwenden Sie daflr einen
Sechskant-Schlussel. Verwenden Sie
anschliefend einen Drehmomentschliissel, sodass
die Schrauben mit den oben in der Tabelle
aufgefilhrten Anzugsmomenten angezogen werden.

Schrauben-
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Wartung 2. Allgemeine Wartung

2.5 Anpassen der Ursprungspositionen

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

96

EPSON
RC+

Die Kalibriermethode unterscheidet sich in Abhangigkeit von der verwendeten Software.
Lesen Sie Wartung: 13. Kalibrierung und befolgen Sie die Schritte, welche die Software
betreffen, die Sie verwenden.

Fur die Kalibrierung missen die Pulse-Werte fiir eine bestimmte Position im \oraus
aufgezeichnet werden.

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

Fihren Sie den folgenden Befehl im [Befehlseingabefenster] aus.
>PULSE
PULSE: [Joint #1 Pulse value] pIs [Joint #2 Pulse value] pls [Joint #3 Pulse value]
pls [Joint #4 Pulse value] pls
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Wartung 2. Allgemeine Wartung

2.6 Anordnung der Ersatzteile

|G6-+**s* : Standard-Modell |

Armabdeckung
Kugelumlaufspindel ~ /
] i Motor 2. Achse
Motor 3. Achse 2. Achse Untersetzungsgetrie be

[}

Kabelschlauch

Z-Rieme

U2-Riem /
Bremse 3. Achse Motor 4. Achse

Bremse 4. Achse
_ 1. Achse Unter-
U1-Riemen Setzungsgetriebe/

Lithium-Batterie und Batterie-Board

Motor 1. Achse

‘GG-***C* : Reinraum-Modell ‘

|G6-**D*/P* : Protected-Modell |
(D: mit Faltenbalg-Option)

Bremsfreigabetaster (D/P)

Dichtung (D/P)

AMAMAMAAAMAA
FYYYYYYYYYYYVYYY

Faltenbalg (C/D/P) % % W I
/ ' Dichtung (P)
Dichtung (P) : Dichtung (D/P)
Dichtung (C/D/P)—1 L ==——(,— Dichtung (D/P)
Faltenbalg (C/D/P) ]
Dichtung (D/P) F Dichtung (D/P)
Dichtung (D/P) Dichtung (D/P) _ iDichtung (D/P)

Dichtung (D/P)

(Abbildungen: G6-451P)
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Wartung 3. Abdeckungen

3. Abdeckungen

Alle Verfahren zum Entfernen und Installieren der Abdeckungen wéhrend 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 fuhren.

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

Fabrik-Spannungsversorgung an.
m Bevor Sie einen Auswechselvorgang durchfilhren, schalten Sie die Steuerung

WARNUNG und die damit zusammenhangende Ausrustung 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 eine Fehlfunktion des
Robotersystems flihren.

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

Armkappe

Untere Armabdeckung

Anschlussplatte

Kabeldurchfiihrungsplatte
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Wartung 3. Abdeckungen

3.1 Obere Arm-Abdeckung

/N

VORSICHT

m Entfernen Sie die obere Armabdeckung nicht gewaltsam. Das gewaltsame

Entfernen der Abdeckung kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung
der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fuhren. 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 eine Abdeckung installieren, passen Sie auf, dass die Kabel die
Abdeckungs-Befestigung nicht behindern und biegen Sie die Kabel nicht
gewaltsam, um Sie in die Abdeckung zu schieben. Unndétige mechanische
Beanspruchung der Kabel kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung
der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern filhren. Beschadigte Kabel,
Unterbrechungen oder Kontaktausfall sind sehr gefahrlich und kénnen zu einem
elektrischen Schlag und / oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.
Wenn Sie die Kabel verlegen, achten Sie auf die Kabelpositionen, nachdem Sie
die Abdeckung entfernt haben. Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren
ursprianglichen Positionen.

G6 Rev.4

(1) Schalten Sie die Steuerung EIN.

(2) Dricken Sie den Bremsfreigabetaster und halten Sie diesen gedriickt, um die Z-Achse
abzusenken. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen, sodass der Greifer nicht
mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden.
Wenn dieser Taster betatigt wird, werden die Bremsen beider Achsen gleichzeitig
geldst. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fur die 4. Achse installiert.)

Passen Sie auf die Z-Achse auf, wahrend der Bremsfreigabetaster gedriickt wird, da
die Z-Achse durch das Gewicht des Greifers abgesenkt werden oder sich drehen kann.

(3) Schalten Sie die Steuerung aus.

(4) Losen Sie die Befestigungsschrauben der oberen Armabdeckung und heben Sie dann
die Abdeckung an.

Die Abdeckung kann nicht vollstandig entfernt
werden, da Anwenderkabel und Schlauche
angeschlossen sind.  Sie konnen die regulére
Wartung jedoch fortsetzen.

G6-***S*/C*
1 4-M4x12

G6-***D*/P*
1 4-M4x15
Die LED und das Kabel des Bremsfreigabetasters (SUS)
befinden sich zwischen dem Hauptteil und der
Abdeckung. Ziehen Sie nicht stark am Kabel, da

dadurch der Stecker beschéadigt werden kann.
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Wartung 3. Abdeckungen

100

Setzen Sie die obere Armabdeckung wieder auf den
Arm und sichern Sie sie mit den zugehdrigen
Befestigungsschrauben.

Wenn Sie die obere Armabdeckung montiert haben,
stellen Sie sicher, dass der mechanische Stopper der
Untergrenze den zylindrischen Teil der oberen
Armabdeckung nicht berihrt.

Mechanischer ~ Bremsfrei-

Stopper der gabetaster
Untergrenze

Zylinderele- | &

ment der A
oberen Arm-(*4(
abdeckung K
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Wartung 3. Abdeckungen

3.2 Untere Armabdeckung

Losen Sie die Befestigungsschrauben der unteren
Armabdeckung und ziehen Sie die Abdeckung dann
nach unten, um sie zu entfernen.

Die untere Armabdeckung kann nicht von der Z-Achse
entfernt werden, wenn ein Greifer installiert ist.

Wenn es erforderlich ist, die Abdeckung vollstédndig zu
entfernen (fir den Austausch der Kugelumlaufspindel
usw.), entfernen Sie den Greifer.

Wenn es nicht erforderlich ist, die Abdeckung
vollstandig zu entfernen, schieben Sie die Z-Achse an
die Untergrenze und lassen Sie die untere
Armabdeckung herunter.  Fuhren Sie dann die
Wartung oder Inspektion durch.

3.3 Abdeckung 1. Arm

G6 Rev.4

Es sind zwei Sétze Abdeckungen fiir den 1. Arm vorhanden.

- Armkappen
- seitliche Abdeckungen

Losen Sie die Schrauben, die die Abdeckungen und die Kappen halten, um diese zu

entfernen.
Armseite Sockelseite
Fur seitliche
=3 Abdeckung
L ¢ 1 4-M4x10
Fir seitliche
Abdeckung \
: 4-M4x10 Fir Armkappe
1 4-M4 x5
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Wartung 3. Abdeckungen

3.4 Anschlussplatte

m Entfernen Sie die Anschlussplatte nicht gewaltsam. Das gewaltsame Entfernen
der Anschlussplatte kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung der
Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern fihren.  Beschadigte Kabel, eine
Unterbrechung der Stromversorgung oder Kontaktfehler sind sehr gefahrlich und
kénnen zu einem elektrischen Schlag und / oder einer Fehlfunktion des
Robotersystems flhren.

® Wenn Sie die Anschlussplatte installieren, achten Sie darauf, dass die Kabel die

& Platten-Befestigung nicht behindern und biegen Sie diese Kabel nicht gewaltsam,
um Sie in die Abdeckung zu schieben.
VORSICHT Eine unndtige mechanische Beanspruchung der Kabel kann zu Schaden an den

Kabeln, zur Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern
fuhren. Beschadigte Kabel, Unterbrechungen oder Kontaktausfall sind sehr
gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag und / oder einer Fehlfunktion
des Robotersystems fihren.

Wenn Sie die Kabel verlegen, achten Sie auf die Kabelpositionen, nachdem Sie
die Anschlussplatte entfernt haben. Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren
urspringlichen Positionen.

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

m Entfernen Sie die Kabeldurchfihrungsplatte nicht gewaltsam. Das gewaltsame
Entfernen der Kabeldurchfliihrungsplatte 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 fiihren.

® Wenn Sie die Kabeldurchfihrungsplatte installieren, achten Sie darauf, dass die

A Kabel die Platten-Befestigung nicht behindern und biegen Sie diese Kabel nicht
gewaltsam, um Sie in die Abdeckung zu schieben.
VORSICHT Eine unndétige mechanische Beanspruchung der Kabel kann zu Schaden an den

Kabeln, zur Unterbrechung der Stromversorgung und/oder zu Kontaktfehlern
fihren. Beschadigte Kabel, Unterbrechungen oder Kontaktausfall sind sehr
gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag und / oder einer Fehlfunktion
des Robotersystems fiihren.

Wenn Sie die Kabel verlegen, achten Sie auf die Kabelpositionen, nachdem Sie
die Kabeldurchfihrungsplatte entfernt haben. Platzieren Sie die Kabel wieder
an ihren urspriinglichen Positionen.

Lésen Sie die Schrauben, die die
Kabeldurchflihrungsplatte halten und entfernen Sie =
diese.
of 4-M4x10
o /
L
——
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Wartung 4. Kabeleinheit

4. Kabeleinheit

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 flihren.

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

Fabrik-Spannungsversorgung an.
m Bevor Sie einen Auswechselvorgang durchfiihren, schalten Sie die Steuerung

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

Austauscharbeiten bei eingeschalteter Spannung sind extrem gefahrlich und
konnen zu einem elektrischen Schlag und / oder eine Fehlfunktion des
Robotersystems flhren.

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

m SchlieBen Sie die Kabel richtig an. Setzen Sie die Kabel keinen unndtigen

mechanischen Beanspruchungen aus. (Stellen Sie keine schweren Objekte auf

die Kabel. Verbiegen oder ziehen Sie die Kabel nicht gewaltsam.) Eine

& unndtige mechanische Beanspruchung der Kabel kann zu Schaden an den

Kabeln, zur Unterbrechung der Stromversorgung und / oder zu Kontaktfehlern

VORSICHT |  filhren. Beschadigte Kabel, eine Unterbrechung der Stromversorgung oder

Kontaktfehler sind sehr gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag und
/ oder einer Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.
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Wartung 4. Kabeleinheit

4.1 Austauschen der Kabeleinheit

Da der Strom fiir jeden Motor von der Lithium-Batterie auf dem Batterie-Board iber den
Batterie-Stecker geliefert wird, bleiben die Positionsdaten auch dann bestehen, wenn die
Steuerung AUSgeschaltet wird. Wenn die Batterie-Stecker gezogen werden, gehen die
Positionsdaten verloren und EPSON RC+ zeigt einen Fehler an, wenn die Steuerung
EINgeschaltet wird.

Wenn der Fehler auftritt, fihren Sie die Kalibrierung aller Achsen durch.
Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.

Kabelschlauch

= =

8

AN

VORSICHT

® Wenn die Anschlisse wahrend des Ersetzens der Kabeleinheit getrennt wurden,

schliel3en Sie die Anschliisse wieder an ihren richtigen Positionen an. Beziehen
Sie sich auf die Blockdiagramme.

Falsches Anschlieen kann zu einer Fehlfunktion des Robotersystems flhren.
Nahere Informationen zum AnschlieBen finden Sie im Kapitel Wartung: 4.2
Verkabelungsplane.

Wenn Sie eine Abdeckung installieren, passen Sie auf, dass die Kabel die
Abdeckungs-Befestigung 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 fihren. Beschadigte Kabel,
Unterbrechungen oder Kontaktausfall sind sehr gefahrlich und kénnen zu einem
elektrischen Schlag und / oder einer Fehlfunktion des Robotersystems flhren.
Wenn Sie die Kabel verlegen, achten Sie auf die Kabelpositionen, nachdem Sie
die Abdeckung entfernt haben. Platzieren Sie die Kabel wieder an ihren
ursprunglichen Positionen.

G6 Rev.4
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Wartung 4. Kabeleinheit

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

HINWEIS

=

G6 Rev.4

1)

)

@)

(4)

(®)

(6)

()

(8)
9)

(10)

(11)

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

Driicken Sie den Bremsfreigabetaster und halten Sie diesen gedriickt, um die Z-Achse
abzusenken. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen, sodass der Greifer
nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden.
Wenn dieser Taster betatigt wird, werden die Bremsen beider Achsen gleichzeitig
geldst. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fiir die 4. Achse installiert.)

Passen Sie auf die Z-Achse auf, wéahrend der Bremsfreigabetaster gedriickt wird, da
die Z-Achse durch das Gewicht des Greifers abgesenkt werden oder sich drehen kann.

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

Entfernen Sie die Anschlussplatte.
Néahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.4 Anschlussplatte.
SchlieBen Sie die Ersatzbatterie an den XB11-Stecker an.

- Die Positionsdaten des Motors der 1. Achse werden mit der Batterie auf dem 2.
Arm gespeichert. Schliefen Sie die Ersatzbatterie an, da andernfalls die
Positionsdaten der 1. Achse verloren gehen.

Trennen Sie die Stecker, Luftschlduche, das Erdungskabel, das D-Sub-Kabel und die
sieben Stecker (X10, X20, X30, X111, X121, X131, XB10) von der Anschlussplatte
(Innenseite).

- Stellen Sie sicher, dass Sie alle Stecker des Batterie-Boards abgesehen vom X61
angeschlossen lassen, wenn Sie Kabel austauschen. Anderenfalls verlieren die
Motoren die Positionsdaten und die Kalibrierung muss erneut ausgefiihrt werden.

- Merken Sie sich die Kabel-Anordnung, so dass die Kabel nach dem Austausch
wieder richtig angeschlossen werden kdnnen.

Entfernen Sie die Schelle, welche die Kabel
befestigt, im Inneren des Sockels.

(8) 2-M4x10

Kabelbinder
Entfernen Sie die Feder. 7

Schelle

Schneiden Sie die beiden Kabelbinder durch. / (7)2-M4x10

Federteller

Entfernen Sie die Armkappen und seitlichen Abdeckungen des 1. Arms.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.3 Abdeckung 1. Arm.

Entfernen Sie die obere Armabdeckung.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung..
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(12) Entfernen Sie die Anwender-Anschlusseinheit .

(13) Trennen Sie das D-Sub-Kabel, die Luftschlduche
und den Stecker des Bremsfreigabetasters von der
Anwender-Anschlusseinheit.

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

Driicken Sie den Ring auf die Halterung und
ziehen Sie den Luftschlauch heraus. (g 6x2, g
4x2)

Merken Sie sich die Anschliisse genau, sodass Sie
sie nach dem Austauschen wieder so herstellen
konnen.

(14) Schneiden Sie die Kabelbinder auf der Seite des
2. Arms durch.

(15) Entfernen Sie die 11 Stecker von der Armseite.

X21, X22, X31, X32, X33, X41, X42, X61,
X221, X231, X241

(16) Entfernen Sie die Masseklemmen vom 2. Arm.

G6-***S*/C*: 2 Klemmen
G6-***D*/P*: 3 Klemmen

(17) Entfernen Sie die Schelle, welche die Kabel
befestigt, im Inneren des 2. Arms.

(18) Entfernen Sie den Federteller.

(19) Schneiden Sie die Kabelbinder durch.

Anwender-
Anschluss einheit

~, 8

Luftschlauch _
Kabel zum Bremsfreigabe-
taster

Kabelbinder

Kabelbinder (17) 2-M5x10

G6 Rev.4
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(20) Ziehen Sie die Kabel an der Sockelseite aus dem
oberen Teil des 1. Arms.

HINWEIS Ziehen Sie zuerst die Luftschlauche heraus, wenn

& Sie die Kabel herausziehen. Ziehen Sie dann
nacheinander die Kabel heraus, beginnend mit
dem kleinsten Stecker.
Versuchen Sie nicht, die Kabel mit Gewalt
herauszuziehen.  Andernfalls kdnnen Stecker
steckenbleiben, getrennt werden oder
Anschlussstifte konnen abfallen.

(21) Ziehen Sie die Kabel, die in Schritt (20) aus dem
oberen Teil des 1. Arms gezogen wurden, aus der
Seite des 1. Arms heraus.

(22) Ziehen Sie die Kabel an der Seite des 2. Arms aus
dem unteren Teil des 1. Arms.

HINWEIS Ziehen Sie zuerst die Luftschlauche heraus, wenn

& Sie die Kabel herausziehen. Ziehen Sie dann
nacheinander die Kabel heraus, beginnend mit
dem Kleinsten Stecker.

Versuchen Sie nicht, die Kabel mit Gewalt
herauszuziehen.  Andernfalls kdnnen Stecker
steckenbleiben, getrennt werden oder
Anschlussstifte kdnnen abfallen.

(23) Ziehen Sie die Kabel, die in Schritt (22) aus dem
unteren Teil des 1. Arms gezogen wurden, aus der
Seite des 1. Arms heraus.

(24) Entfernen Sie die Befestigungsschrauben des 1.
Arms auf der Seite des Federtellers.

4-M6x15

(25) Ziehen Sie die Kabel zur Sockelseite heraus.
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Installation der
Kabeleinheit

110

HINWEIS

=

)

2

@)

(4)

Q)

(6)

Fuhren Sie die Kabel in der richtigen Richtung in
den 1. Arm ein.

——1
—— &

Armseite Sockelseite

Setzen Sie die Befestigungsbohrungen des
Federtellers an der Sockelseite an und bringen Sie
den Federteller am 1. Arm an.

Ziehen Sie die Kabel der Sockelseite aus dem
oberen Teil des 1. Arms heraus und ziehen Sie sie
in den Sockel.

Wenn Sie die Kabel einflihren, fangen Sie mit den
groleren  Steckern an. Fuhren Sie die
Luftschlduche als Letztes ein.

Bringen Sie die Feder zum Schutz der Kabel mit
einem Kabelbinder am Federteller an.

Bewegen Sie den 1. Arm nach rechts bzw. links,
bis er den mechanischen Stopper beriihrt, um das
Spiel festzulegen. Binden Sie anschlielend die
Kabel und Luftschlauche mit einem Kabelbinder
zusammen.

Befestigen Sie den Federteller am Sockel und
bringen Sie die Schelle am Federteller an.

. Federteller

Schelle
2-M4x10
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()

(®)

9)

Schlielen Sie die Stecker, Luftschlduche und das
D-Sub-Kabel an die Anschlussplatte (Innenseite)
an.

Montieren Sie die Anschlussplatte.

uftsc;ﬁlauche

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.4 Anschlussplatte.

Ziehen Sie die Kabel des 2. Arms aus dem unteren
Teil des 1. Arms heraus und ziehen Sie sie in den
2. Arm.

(10) Bringen Sie die Feder zum Schutz der Kabel mit

einem Kabelbinder am Federteller an.

Befestigen Sie den Federteller am 2. Arm.

(11) Bewegen Sie den 2. Arm, bis er den

mechanischen Stopper beriihrt, um das Spiel
festzulegen. Binden Sie anschlielend die Kabel
und Luftschlduche mit einem Kabelbinder
zusammen.

Feder

Federteller
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(12) Bringen Sie die Schelle am Federteller an.

(13) Schliel’en Sie die Stecker und das Erdungskabel an.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 4.2 Verkabelungspléne.

(14) Binden Sie die uberschiissigen Kabel mit einem Kabelbinder zusammen.

(15) Schliefen  Sie  das  D-Sub-Kabel, die
Luftschlduche und den Stecker des
Bremsfreigabetasters an der
Anwender-Anschlusseinheit an.

D-Sub-Kabel

Luftschlduche
Kabel zum Bremsfreigabetaster

(16) Montieren Sie die Anwender-Anschlusseinheit an
die Abdeckung des 2. Arms.

Anwender-
‘;—‘ Anschklusseinheit

e

4-M4x10

(17) Platzieren und befestigen Sie die Abdeckung des 2. Arms, ohne dass die Kabel

eingeklemmt werden.

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

(18) Montieren Sie die Armkappen und seitlichen Abdeckungen des 1. Arms.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.3 Abdeckung 1. Arm.

(19) Fuhren Sie fiir alle Achsen eine Kalibrierung durch.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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4.2.3 Anwenderkabel

D-sub 9pin
No.

D-sub 9pin
No.

© (oo |~ | |or | [ ho =

© (oo |~ | |or | [ ho =

D-sub 15pin
No.

D-sub 15pin
No.

Co—é-------- +—©

In der folgenden Tabelle sind die Kabelarten aufgefiihrt.

Umgebung Armlange Bestellnummer Anmerkung

450 mm R13B020012

S/C 550 mm R13B020013
650 mm R13B020014
450 mm R13B020015 .

P/D 550 mm R13B020016 wasserdichter

Stecker

650 mm R13B020017

G6 Rev.4
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Wartung 5. 1. Achse

5. 1.Achse

/A\

WARNUNG

®m Die Motorstecker dirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange

Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der
Motorstecker bei anliegender Spannung ist extrem 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.

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

Bevor Sie einen Auswechselvorgang durchfiihren, 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 flhren.

AN

VORSICHT

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

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

116

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

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

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

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

G6 Rev.4
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Untersetzungsgetriebe 1. Achse

Motor 1. Achse

G6 Rev.4
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Wartung 5. 1. Achse

5.1 Austausch des Motors der 1. Achse

Wenn Sie einen Motor bestellen, priifen Sie zundchst, fir welche Arbeitsachse.
Bestimmen Sie dann die Bestellnummer aus der Tabelle unten.

Parameter Arbeitsachse | Bestellnummer Anmerkung
AC Servomotor 1. Achse R13B000607 400 W
1. Achse (1) Entfernen Sie die Anschlussplatte.
Ausbau des Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.4 Anschlussplatte.

Motors
(2) Trennen Sie die folgenden Stecker.
Stecker X111, X10 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)
XB10-Stecker

(3) Entfernen Sie die Wartungsplatte.

(4) Entfernen Sie den Motor der 1. Achse von der
Basis.

Losen Sie dazu die Schrauben des Motorflansches.
Ziehen Sie den Motor dann gerade nach unten
heraus.

Um die zwei Schrauben auf der
Wartungsoffnungs-Seite zu lésen, filhren Sie einen
Sechskantschlussel durch die Wartungs6ffnung ein.

Wenn der Motor nicht leicht herausgezogen
werden kann, ziehen Sie ihn heraus, wéhrend Sie
den 1. Arm langsam von Hand bewegen.

(5) Entfernen Sie den Wave Generator vom Motor der Wave Generator

1. Achse. M5 Messing- \
platichen.. &3

In einem der Gewinde befindet sich ein ]
Messingpléttchen. Passen Sie auf, dass Sie dieses 2-M5x8 Stell T EF T
nicht verlieren. schraube
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(6) Entfernen Sie den Motorflansch des Motors.

Motorflan sch/

4-M5x15
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Wartung 5. 1. Achse

1. Achse Q)
Einbau des
Motors

(2)

Montieren Sie den Motorflansch am Austauschmotor.

Montieren Sie den Wave Generator am Motor der 1.
Achse.

Befestigen Sie die Stirnfliche des Wave Generators
an der Stirnflache der Motorwelle. Ziehen Sie dazu
eine der Madenschrauben an der ebenen Flache der
Motorwelle fest, bis die Schraube gerade die
Oberflache  berthrt. Setzen Sie  das
Messingplattchen in das andere Gewinde, um eine
Beschadigung an der Motorwelle zu vermeiden.
Ziehen Sie dann beide Madenschrauben fest.

Motorflansch

4-M5x15

Wave Generator

M5 Messing-\
pléttch =

2-M5x8

Stell-

Schraube

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

Generators fiihrt zu Fehlfunktion des Manipulators.

VORSICHT
(3) Setzen Sie die Oldichtung ein und montieren Sie die
Motoreinheit der 1. Achse am Sockel.
. N Motor-. [P
Achten Sie darauf, dass der O-Ring richtig sitzt. einheit MY
Das Motorkabel muss der Seite der Anschlussplatte I
gegeniberliegen.
4-M4x10 —
Wenn es schwierig ist den Motor einzusetzen,
bewegen Sie den 1. Arm  langsam von Hand wahrend
sie den Motor einsetzen.
(4) SchlieRen Sie die Stecker X111, X10, und XB10 an.
(5) Montieren Sie die Anschlussplatte.
Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.4 Anschlussplatte.
(6) Montieren Sie die Wartungsplatte.
Wartungs-
platte
4-M4x5
N
(7) Fuhren Sie die Kalibrierung fur die 1. Achse durch.

120

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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5.2 Austausch des Untersetzungsgetriebes der 1. Achse

Wenn Sie ein Untersetzungsgetriebe bestellen, prifen Sie zundchst, fir welche
Arbeitsachse. Bestimmen Sie dann die Bestellnummer aus der Tabelle unten.

Parameter Arbeitsachse | Bestellnummer Anmerkung
Untersetzungsgetriebe 1. Achse R13B010011 HD25-80

Ein Untersetzungsgetriebe besteht aus folgenden drei Teilen.  Wenn Sie das
Untersetzungsgetriebe austauschen, tauschen Sie den Wave-Generator , den flexiblen
Zahnkranz und den &uReren Zahnkranz immer gemeinsam aus.

(1) Wave Generator

Dieser Wave Generator besteht aus einer elliptischen Stahlscheibe mit einer
zentrischen Nabe und aufgezogenem, elliptisch verformbaren Spezialkugellager.

Der innere Ring der Kugellager ist an der Nocke befestigt, wahrend der
aulere Ring flexibel durch die Kugellager deformierbar ist.

(2) Flexibler Zahnkranz Wave Generator

Ein zylindrischer, verformbarer Stahlring

mit AuBenverzahnung. / ; LLH\

(3) AuRerer Zahnkranz { ¢ \
. o . . | 2
Ein zylindrischer, starrer Stahlring mit \ J,]
Innenverzahnung. /f
Der auBere Zahnkranz hat zwei Zahne
mehr als der flexible Zahnkranz. ) /Q " Flexibler
Aulerer Zahnkranz Zahnkranz

Die Zahnkrdnze sind eingefettet. Achten Sie darauf, dass das Fett nicht auf lhre
Kleidung gerat.
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1. Achse (1) Fahren Sie zum Ausbau die Schritte (1) bis (5) im Kapitel Wartung: 5.1
Ausbau des Austausch des Motors der 1. Achse und entfernen Sie den Wave Generator.

Untersetzungsgetrlebes(z) Entfernen Sie die Armkappe auf der Sockelseite.
Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.3 Abdeckung 1. Arm.

(3) Fassen Sie am flachen Teil des 1. Arms an und legen Sie den 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 abstiitzen 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 flhren.

(4) Fihren Sie Schritt (6) zum Ausbau aus, siehe Kapitel Wartung: 5.1 Austausch des
Motors der 1. Achse und entfernen Sie den Motorflansch vom Motor der 1. Achse.

(5) Verwenden Sie die M4-Bohrung und entfernen Q\S-Msﬂs
Sie den flexiblen Zahnkranz und die Haftscheibe. @

Distanzstlick

Flexibler
Zahnkranz

(6) Entfernen Sie den &uleren Zahnkranz vom
Sockel.
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Wartung 5. 1. Achse

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

(2) Platzieren Sie die Locher des duBeren
Zahnkranzes auf den Gewindebohrungen des
Sockels.

Befestigen Sie alle Schrauben locker in Zahnkranz

einem sich kreuzenden Muster, so dass die
Schrauben (M3x35) gleichméaBig befestigt
werden. Ziehen Sie dann mit einem
Drehmomentschlissel jede Schraube in
einem sich  kreuzenden Muster fest.
Verwenden Sie das in der Tabelle unten
angegebene Drehmoment.

Anzahl der
Parameter Schrauben(ityp Anzugsmoment
Schrauben
1. Achse M4x20 16 600 N-cm
Untersetzungsgetriebe M6x15 8 2.200 N-cm
(3) Setzen Sie die Haftscheibe ein und richten @\8-M6x15
Sie sie nach den Gewindebohrungen aus. Distanzstiick

Flexibler
\Zahnkra nz
T aftscheibe

Setzen Sie den flexiblen Zahnkranz ein und
richten Sie ihn nach den Gewindebohrungen
aus.

Setzen Sie das Distanzstiick ein und richten
Sie es nach den Beliiftungsoffnungen aus.

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

Schmierfettmenge: 27 g

(5) Tragen Sie Schmierfett auf das Lager des Wave Generators auf.

(6) Fuhren Sie die Schritte (2) bis (3) im Kapitel Wartung: 5.1 Austausch des
Motors der 1. Achse aus.
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Wartung 5. 1. Achse

(7) Stellen Sie den Manipulator hin und befestigen Sie ihn in der Montageposition.

(8) Fuhren Sie die Schritte (4) bis (7) im Kapitel Wartung: 5.1 Austausch des
Motors der 1. Achse aus.
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Wartung 6. 2. Achse

6. 2.Achse

/A\

WARNUNG

®m Die Motorstecker dirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange

Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der
Motorstecker bei anliegender Spannung ist extrem gefahrlich und kann zu
schweren korperlichen Verletzungen fiihren, da sich der Manipulator unnormal
bewegen kann. Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und / oder
Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

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

Bevor Sie einen Auswechselvorgang durchfiihren, 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 flhren.

AN

VORSICHT

Passen Sie auf, dass die Motorwelle keine starken Erschitterungen erfahrt,
wenn Sie die Motoren austauschen. Erschitterung kann die Lebensdauer der
Motoren und Encoder verklirzen 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.

G6 Rev.4

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

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

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

Lesen Sie Wartung: 13. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufihren.
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Wartung 6. 2. Achse

Motor 2. Achse

Untersetzungsgetriebe 2. Achse

8
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Wartung 6. 2. Achse

6.1 Austausch des Motors der 2. Achse

Wenn Sie einen Motor bestellen, priifen Sie zundchst, flir welche Arbeitsachse.
Bestimmen Sie dann die Bestellnummer aus der Tabelle unten.

Parameter Arbeitsachse | Bestellnummer Anmerkung

AC Servomotor 2. Achse R13B000607 400 W

2. Achse Ausbau (1)
des Motors
(2)

3)
(4)

()
(6)

()

(8)

G6 Rev.4

Schalten Sie die Steuerung EIN.

Driicken sie die 3. Achse bis an den Anschlag nach unten, wahrend Sie den
Bremsfreigabetaster betétigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden.
Wenn dieser Taster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen
geldst. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fiir die 4. Achse installiert.)

Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wéhrend der Betdtigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichts eines Greifers absenken bzw. drehen
kann.

Schalten Sie die Steuerung aus.
Entfernen Sie die obere Armabdeckung.
Nahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

Trennen Sie die Stecker X22 und X33, die an die obere Armabdeckung angeschlossen
sind.

Schneiden Sie den Kabelbinder durch, mit dem die Motorkabel am Motor der 2.
Achse befestigt sind.

Trennen Sie die folgenden Stecker.
Stecker X221, X21 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)
X62-Stecker

Entfernen Sie den Federteller.
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Wartung 6. 2. Achse

(9) Entfernen Sie die Motoreinheit der 2. Achse vom

2. Arm.

Losen  Sie dazu die  Schrauben  des
Motorflansches. Ziehen Sie dann die
Motoreinheit der 2. Achse nach oben, um sie zu
entfernen.

Wenn der Motor nicht leicht entfernt werden
kann, ziehen Sie ihn heraus, wahrend Sie den 2.
Arm langsam von Hand bewegen.

(10) Entfernen Sie den Wave Generator vom Motor

der 2. Achse.

In einem der Gewinde befindet sich ein
Messingplattchen. Passen Sie auf, dass Sie dieses
nicht verlieren.

(11) Entfernen Sie den Motorflansch vom Motor.
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/M4 Messing-
lattchen

2-M4x8SS

4-M5x15
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Wartung 6. 2. Achse

2. Achse Einbau (1) Montieren  Sie  den  Motorflansch  am

des Motors

)

Austauschmotor.

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

Befestigen Sie die Stirnfliche des Wave
Generators an der Stirnfliche der Motorwelle.
Ziehen Sie dazu eine der Madenschrauben an der
ebenen Flache der Motorwelle fest, bis die
Schraube gerade die Oberflache beriihrt.  Setzen
Sie das Messingplattchen in das andere Gewinde,
um eine Beschadigung an der Motorwelle zu
vermeiden. Ziehen Sie dann  beide
Madenschrauben fest.

4-M5x15

4 Messing-
plattchen

2-M4x8SS

/N

VORSICHT

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

Generators fiihrt zu Fehlfunktion des Manipulators.

G6 Rev.4

@)

(4)
(®)

(6)

Befestigen Sie den Motor der 2. Achse am 2.
Arm.

Wenn es schwierig ist den Motor einzusetzen,
bewegen Sie den 2. Arm langsam von Hand
wéhrend sie den Motor einsetzen.

Montieren Sie den Federteller.

SchlieRen Sie die Stecker X221, X21 und X62
an.

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

Setzen Sie die Kabel keinen unnétigen
mechanischen Beanspruchungen aus.

(7) Achten Sie darauf, dass die Stecker X22 und X33 angeschlossen sind.
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Wartung 6. 2. Achse

(8) Bringen Sie die obere Armabdeckung an.

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

(9) Fuhren Sie die Kalibrierung fiir die 2. Achse durch.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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Wartung 6. 2. Achse

6.2 Austausch des Untersetzungsgetriebes der 2. Achse

Wenn Sie ein Untersetzungsgetriebe bestellen, prifen Sie zundchst, fir welche
Arbeitsachse. Bestimmen Sie dann die Bestellnummer aus der Tabelle unten.

Parameter Arbeitsachse | Bestellnummer Anmerkung
Untersetzungsgetriebe 2. Achse R13B010012 HD20-50

(1) Wave Generator
Dieser Wave Generator besteht aus einer elliptischen Stahlscheibe mit einer
zentrischen Nabe und aufgezogenem, elliptisch verformbaren Spezialkugellager.
Der innere Ring der Kugellager ist an der Nocke befestigt, wahrend der
auRere Ring flexibel durch die Kugellager deformierbar ist.

(2) Flexibler Zahnkranz
Ein zylindrischer, verformbarer Stahlring
mit AufRenverzahnung.

Wave Generator

(3) AuBerer Zahnkranz
Ein zylindrischer, starrer Stahlring mit
Innenverzahnung.
Der &ulere Zahnkranz hat zwei Z&hne
mehr als der flexible Zahnkranz.

} Flexibler
AulRerer Zahnkranz Zahnkranz

Die Zahnkrénze sind gefettet. Achten Sie darauf, dass das Fett nicht auf Ihre Kleidung
gerat.
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Wartung 6. 2. Achse

2. Achse
Ausbau des
Untersetzungs-
getriebes

132

M)
)

@)
(4)

®)

(6)

Schalten Sie die Steuerung EIN.

Dricken sie die 3. Achse bis an den Anschlag nach unten, wéahrend Sie den
Bremsfreigabetaster betdtigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden.
Wenn dieser Taster betatigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen
geldst. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fir die 4. Achse installiert.)

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

Schalten Sie die Steuerung aus.

Flhren Sie die Schritte (1) bis (10) im Kapitel Wartung: 6.1 Austausch des Motors
der 2. Achse und entfernen Sie den Wave Generator vom Motor der 2. Achse.

Verwenden Sie die M3-Abziehschrauben und .
Dlstanz-\ﬁ\g_Mf)X,] 5

entfernen Sie den flexiblen Zahnkranz und die ) stiick &

Haftscheibe vom 2. Arm.

Entfernen Sie den &uReren Zahnkranz vom 2.
Arm. 16-M3x15

Zahnkranz
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2. Achse
Einbau des
Untersetzungs-
getriebes

G6 Rev.4

o)

)

®)

(4)

(®)
(6)

Ein neues Untersetzungsgetriebe beinhaltet, wenn
es ausgepackt wird, die in der Abbildung rechts
dargestellten Teile.

Platzieren Sie die Locher des d&duReren
Zahnkranzes auf den Gewindebohrungen des
Sockels.

Befestigen Sie alle Schrauben locker in einem sich
kreuzenden Muster, so dass die Schrauben
(M3x35) gleichmalig befestigt werden. Ziehen
Sie dann mit einem Drehmomentschlissel jede

Zahnkranz

Schraube in einem sich kreuzenden Muster fest.
Verwenden Sie das in der Tabelle unten
angegebene Drehmoment.

Schraube Anzahl der
Parameter Anzugsmoment
nCtyp Schrauben
2. Achse M3x15 16 300 N-cm
Untersetzungsgetriebe M5x15 8 1.200 N-cm

Setzen Sie die Haftscheibe ein und richten Sie sie
nach den Gewindebohrungen aus.

Setzen Sie den flexiblen Zahnkranz ein und
richten Sie ihn nach den Gewindebohrungen aus.

Setzen Sie das Distanzstiick ein und richten Sie es
nach den Beliftungséffnungen aus.

Wenn Sie Schwierigkeiten haben, die Position
auszurichten, bewegen Sie den 2. Arm von einer
Seite auf die andere.

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

Schmierfettmenge: 15 g

Tragen Sie Schmierfett auf das Lager des Wave Generators auf.

Fuhren Sie die Schritte (2) bis (9) im Kapitel Wartung: 6.1 Austausch des Motors der

2. Achse aus.
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Wartung 7. 3. Achse

7. 3.Achse

/A\

WARNUNG

®m Die Motorstecker dirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange

Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der
Motorstecker bei anliegender Spannung ist extrem gefahrlich und kann zu
schweren korperlichen Verletzungen fiihren, da sich der Manipulator unnormal
bewegen kann. Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und / oder
Fehlfunktion des Robotersystems flihren.

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

Bevor Sie einen Auswechselvorgang durchfiihren, 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 flhren.

AN

VORSICHT

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

Bauen Sie die Motoren und Encoder niemals auseinander. Ein
auseinandergebauter Motor und Encoder verursachen eine Positionsabweichung
und kdénnen nicht mehr verwendet werden.
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Nachdem  Teile  (Motoren,  Untersetzungsgetriebe, = Bremsen,  Zahnriemen,
Kugelumlaufspindel usw.) ausgetauscht wurden, muss der Manipulator kalibriert werden,
da die in jedem Motor gespeicherte Ursprungsposition von der entsprechenden in der
Steuerung gespeicherten Ursprungsposition abweicht.

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

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

Lesen Sie Wartung: 13. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufiihren.
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Motor 3. Achse

T

Z-Riemen

Bremse 3. Achse

-

G6 Rev.4
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Wartung 7. 3. Achse

7.1 Austausch des Motors der 3. Achse

3. Achse Ausbau
des Motors

136

Wenn Sie einen Motor bestellen, priiffen Sie zunachst, fiir welche Arbeitsachse.
Bestimmen Sie dann die Bestellnummer aus der Tabelle unten.

Parameter Arbeitsachse | Bestellnummer Anmerkung

AC Servomotor 3. Achse R13B000608 200 W

Am Motor der 3. Achse und der 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern,
dass sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wéhrend sich die Steuerung
oder der Motor im AUS-Status befinden (MOTOR OFF). (Nur beim G6-**3** ist eine
Bremse fur die 4. Achse installiert.)

Beachten Sie, dass die Bremse wéhrend des Austauschs nicht funktioniert
Bewegen Sie die Z-Achse herunter auf den unteren Anschlag, bevor Sie mit dem
Austausch beginnen, indem Sie die Schritte (1) bis (3) zum Ausbau befolgen.

1)
)

3)
(4)

Q)

(6)

(7)

Schalten Sie die Steuerung EIN.

Driicken sie die 3. Achse bis an den Anschlag nach unten, wahrend Sie den
Bremsfreigabetaster betatigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden.
Wenn dieser Taster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen
geldst. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fur die 4. Achse installiert.)

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

Schalten Sie die Steuerung aus.
Entfernen Sie die obere und die untere Armabdeckung.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Schneiden Sie den Kabelbinder durch, mit dem die Motorkabel am Motor der 3.
Achse befestigt sind.

Trennen Sie die folgenden Stecker.
Stecker X231, X31 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)
X63-Stecker

Motoreinheit

Lockern Sie den Z-Riemen. 4-MAx12 -
o ] . +Unterleg- 4
Losen Sie die vier Schrauben, mit welchen die | scheibe '

Motoreinheit der 3. Achse befestigt ist.
Schieben Sie die Motoreinheit der 3. Achse an
das Armende.
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(8)

(9)

Entfernen Sie die Motoreinheit der 3. Achse vom
2. Arm.

Losen Sie die Schrauben, mit denen die
Motoreinheit der 3. Achse befestigt ist.
Entfernen Sie den Z-Riemen von

Z1-Zahnriemenscheibe.  Ziehen Sie dann
Motoreinheit der 3. Achse nach oben, um sie zu
entfernen.

Entfernen Sie den Motor der 3. Achse von der
Motoreinheit der 3. Achse.

(10) Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe des Motors

3. Achse Einbau (1)
des Motors

)

3)

G6 Rev.4

der 3. Achse.

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

Befestigen Sie die Zahnriemenscheibe an der
neuen Motorwelle.

Montieren Sie die Zahnriemenscheibe an der
Motorwelle, so dass das Ende der
Zahnriemenscheibe mit dem Ende der Welle plan
ist.

Ziehen Sie dazu eine der Madenschrauben an der
ebenen Flache der Motorwelle fest, bis die
Schraube gerade die Oberflache berihrt.

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

Montieren Sie die Z-Platte am Motor der 3.
Achse.

Schraube: 4-M5x10
Anzugsmoment: 700N-cm

Setzen Sie die Motoreinheit der 3. Achse so in
den Arm, dass das Motorkabel nach oben zeigt.

Achten Sie darauf, dass die Rotornabe auf der
Stirnflache der Zahnriemenscheibe vollstdndig in
der Halterung der Bremsscheibe sitzt.

menscheibe™=

7 (9)4-M5x10

(10) M5¢
Messing- 9
plattchen |

fhdl
/&=y Zahnriemen-

(10) 2-M5x6SS = scheibe

- " s/ Motor
(2) 4-M5x10 g 3. Achse
(1)M5 Zahn-
Messing- riemen-
plattchen "\ scheibe
A=\
(1) 2-M5x6SS TS Z-Platte

4-M4x12-_ Motoreinheit
+Distanz- ||

stlick
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(4)

(®)

HINWEIS

&

(6)

Y]
®)

9)

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

Motoreinheit
3. Achse

Z-Riemen

scheibe

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

Befestigen Sie die Motoreinheit der 3. Achse zunéchst locker am 2. Arm, so dass sie
von Hand bewegt werden kann, und nicht Kippt, wenn an ihr gezogen wird. Wenn
die Motoreinheit zu locker oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen nicht richtig
gespannt werden.

Bringen Sie die richtige Spannung auf den

Z-Riemen und befestigen Sie dann die
Motoreinheit der 3. Achse. Spannung Z-Riemen = 80 N ‘
Legen Sie dazu in der N&he der |Motoreinheit { 2

Befestigungsplatte ein nicht-elastisches Band um l\‘
die Motoreinheit der 3. Achse. Ziehen Sie das
Band dann mit einer Federwaage, um die
angegebene Spannung aufzubringen, wie rechts in

der Abbildung dargestelit.

Stellen Sie sicher, dass die Bremskabel die
Zahnriemenscheibe nicht berihren.

SchlieBen Sie die Stecker X231, X31 und X63 an.

Binden Sie die Kabel wieder mit einem Kabelbinder so zusammen, wie sie
zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (5) entfernt wurde.

Setzen Sie die Kabel keinen unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus.
Installieren Sie die obere und die untere Armabdeckung.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

(10) Fihren Sie die Kalibrierung fir die 3. Achse durch.
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Néhere Informationen zur Kalibrierung finden Sie im Kapitel Wartung: 13.
Kalibrierung.
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7.2 Austausch des Zahnriemens

Wenn Sie einen Zahnriemen bestellen, priifen Sie zunéchst, fir welche Arbeitsachse.
Bestimmen Sie dann die Bestellnummer aus der Tabelle unten.

Z-Riemen
Ausbau

G6 Rev.4

Arbeitsachse Riemen Bestellnummer Anmerkung

3. Achse Z-Riemen R13B030206 288-3GT-10 Breite 10 mm

Am Motor der 3. Achse und der 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern,
dass sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wahrend sich die Steuerung
oder der Motor im AUS-Status befinden (MOTOR OFF). (Nur beim G6-**3** ist eine
Bremse fir die 4. Achse installiert.)

Beachten Sie, dass die Bremse wéhrend des Austauschs nicht funktioniert
Bewegen Sie die Z-Achse herunter auf den unteren Anschlag, bevor Sie mit dem
Austausch beginnen, indem Sie die Schritte (1) bis (3) zum Ausbau befolgen.

M)
)

@)
(4)

®)

(6)

U]

Schalten Sie die Steuerung EIN.

Driicken sie die 3. Achse bis an den Anschlag nach unten, wéahrend Sie den
Bremsfreigabetaster betdtigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden.
Wenn dieser Taster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen
geldst. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fiir die 4. Achse installiert.)

Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse waéhrend der Betétigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichts eines Greifers absenken bzw. drehen
kann.

Schalten Sie die Steuerung aus.
Entfernen Sie die obere und die untere Armabdeckung.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Schneiden Sie den Kabelbinder durch, mit dem die Motorkabel am Motor der 3.
Achse befestigt sind.

Trennen Sie die folgenden Stecker.
Stecker X231, X31 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)
Stecker X32, X63

Entfernen Sie die Motoreinheit der 3. Achse vom | 4-M4x12.__, Motoreinheit
2.Arm + Distanz- |l 3.Achse
' . stirck X
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®)

Z-Riemen 1)
Einbau
)
(©)
(4)
()
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Entfernen Sie den Z-Riemen.

Entfernen Sie die Schrauben, die die
Spindelbefestigungsplatte halten und ziehen Sie
die Platte nach oben.

Fihren Sie einen neuen Z-Riemen von oben um

die Z-Achse und legen Sie ihn unter die
Befestigungsplatte.
Befestigen Sie die Schrauben der

Befestigungsplatte locker am 2. Arm.

Nachdem Sie die Z-Achse mehrere Male auf und
ab bewegt haben, befestigen Sie die
Befestigungsplatte am 2. Arm.

Setzen Sie den Motor der 3. Achse so in den Arm,
dass das Motorkabel nach unten zeigt.

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

Platte des aulleren
Zahnkranzes

Platte des aulieren
&Zahnkranzes

4-M4x12~_,, Motoreinheit
+ Distanz- |

stlick

Motoreinheit
3. Achse

Z-Riemen

e T
scheibe 7 1-Zahn-

riemen-
scheibe

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

vorlaufig.

Befestigen Sie die Motoreinheit der 3. Achse zundchst locker am 2. Arm, so dass sie
von Hand bewegt werden kann, und nicht kippt, wenn an ihr gezogen wird. Wenn
die Motoreinheit zu locker oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen nicht richtig

gespannt werden.
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(")
(8)

(9)

(6) Bringen Sie die richtige Spannung auf den

Z-Riemen und befestigen Sie dann die
Motoreinheit der 3. Achse.

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

Stellen Sie sicher, dass die Bremskabel die
Zahnriemenscheibe nicht beriihren.

(10) Fuhren Sie die Kalibrierung fiir die 3. Achse durch.

Spannung Z-Riemen = 80N ‘

Motoreinheit
3. Achse
>

SchlieRen Sie die Stecker X231, X31, X32 und X63 an.

Binden Sie die Kabel wieder mit einem Kabelbinder so zusammen, wie sie
zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (5) entfernt wurde.

Setzen Sie die Kabel keinen unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus.
Installieren Sie die obere und die untere Armabdeckung.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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7.3 Austausch der Bremse

Wenn Sie eine Bremse bestellen, priifen Sie zundchst, fiir welche Arbeitsachse.
Bestimmen Sie dann die Bestellnummer aus der Tabelle unten.

3. Achse
Ausbau der
Bremse

142

Parameter Arbeitsachse Bestellnummer

Elektromagnetische

3. Achse R13B030501

Bremse

Am Motor der 3. Achse und der 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern,
dass sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wéhrend sich die Steuerung
oder der Motor im AUS-Status befinden (MOTOR OFF). (Nur beim G6-**3** st eine
Bremse fur die 4. Achse installiert.)

Beachten Sie, dass die Bremse wéhrend des Austauschs nicht funktioniert
Bewegen Sie die Z-Achse herunter auf den unteren Anschlag, bevor Sie mit dem
Austausch beginnen, indem Sie die Schritte (1) bis (3) zum Ausbau befolgen.

M)
)

®)
(4)

®)

(6)

()

Schalten Sie die Steuerung EIN.

Driicken sie die 3. Achse bis an den Anschlag nach unten, wahrend Sie den
Bremsfreigabetaster betdtigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden.
Wenn dieser Taster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen
geldst. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fiir die 4. Achse installiert.)

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

Schalten Sie die Steuerung aus.

Entfernen Sie die obere und die untere Armabdeckung.
Néahere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Schneiden Sie den Kabelbinder durch, mit dem die Motorkabel am Motor der 3.
Achse befestigt sind.

Trennen Sie die folgenden Stecker.
Stecker X231, X31 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)
Stecker X32, X63

Entfernen Sie die Motoreinheit der 3. Achse vom 4-Md4x12-_,, Motoreinheit

2. Arm. + Distanz-
stiick

G6 Rev.4



Wartung 7. 3. Achse

3. Achse
Einbau der
Bremse
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(8)

9)

Entfernen Sie den Motor der 3. Achse von der
Z-Platte.

Entfernen Sie die Bremsnabe von der

Zahnriemenscheibe Z1.

(10) Entfernen Sie die Bremse von der Bremsplatte.

M)

)

®)

(4)

Befestigen Sie die neue Bremse an der

Bremsplatte.

Montieren Sie die Bremsnabe an der

Zahnriemenscheibe Z1.
Montieren Sie die Motoreinheit an der Z-Platte.

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

Wenn die Bremsscheibe nicht ausgerichtet ist,
schlieRBen Sie den X32-Stecker an. Driicken Sie
den Bremsfreigabetaster und I8sen Sie die
Bremse, um die Position von Hand auszurichten.

Montieren Sie die Bremseinheit der 3. Achse am
2. Arm so, dass die offene Seite in Richtung
Armende zeigt.

| ed ™ (9)2-M3x4SS

Motor 3. Achse

Z1-Zahnriemen-
scheibe
Bremsnabe

L1 (2) 2-M3x4SS

17(3) 4-M5x10
Motor 3. Achse

Z1-Zahnriemen-
scheibe
Bremsnabe

Z-Platte

%gheibe

w2

Nabe

4-Max12 ~_
+ Distanz-

stlick

Motoreinheit

(5) SchlieRen Sie die Stecker X231, X31, X32 und X63 an.
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(6) Binden Sie die Kabel wieder mit einem Kabelbinder so zusammen, wie sie
zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (5) entfernt wurde.

Setzen Sie die Kabel keinen unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus.
(7) Installieren Sie die obere und die untere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
(8) Fihren Sie die Kalibrierung fur die 3. Achse durch.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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8. 4. Achse

/A\

WARNUNG

®m Die Motorstecker dirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange

Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der
Motorstecker bei anliegender Spannung ist extrem gefahrlich und kann zu
schweren korperlichen Verletzungen fiihren, da sich der Manipulator unnormal
bewegen kann. Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und / oder
Fehlfunktion des Robotersystems fiihren.

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

Bevor Sie einen Auswechselvorgang durchfiihren, 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 flhren.

AN

VORSICHT

Passen Sie auf, dass die Motorwelle keine starken Erschitterungen erfahrt,
wenn Sie die Motoren austauschen. Erschitterung kann die Lebensdauer der
Motoren und Encoder verklirzen 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.

G6 Rev.4

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

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

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

Lesen Sie Wartung: 13. Kalibrierung, um die Kalibrierung durchzufthren.
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T

£

[==H E

I

Motor 4. Achse

- =
U2-Riemen % ;

=
Bremse 4. Achse

U1-Riemen

8
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8.1 Austausch des Motors der 4. Achse

4. Achse
Ausbau des
Motors

G6 Rev.4

Wenn Sie einen Motor bestellen, priifen Sie zundchst, flir welche Arbeitsachse.
Bestimmen Sie dann die Bestellnummer aus der Tabelle unten.

Parameter Arbeitsachse | Bestellnummer Anmerkung

AC Servomotor 4. Achse R13B000609 100 W

Am Motor der 3. Achse und der 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern,
dass sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wahrend sich die Steuerung
oder der Motor im AUS-Status befinden (MOTOR OFF). (Nur beim G6-**3** ist eine
Bremse fur die 4. Achse installiert.)

Beachten Sie, dass die Bremse wéhrend des Austauschs nicht funktioniert
Bewegen Sie die Z-Achse herunter auf den unteren Anschlag, bevor Sie mit dem
Austausch beginnen, indem Sie die Schritte (1) bis (3) zum Ausbau befolgen.

(1) Schalten Sie die Steuerung EIN.

(2) Dricken sie die 3. Achse bis an den Anschlag nach unten, wéhrend Sie den
Bremsfreigabetaster betatigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden.
Wenn dieser Taster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen
gel6st. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fiir die 4. Achse installiert.)

Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wahrend der Betédtigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichts eines Greifers absenken bzw. drehen
kann.

(3) Schalten Sie die Steuerung aus.
(4) Entfernen Sie die obere und die untere Armabdeckung.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

(5) Schneiden Sie den Kabelbinder durch, mit dem die Motorkabel am Motor der 4.
Achse befestigt sind.

(6) Trennen Sie die folgenden Stecker. (X42: nur G6-**3*%*)
Stecker X241, X41 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)
Stecker X42, X64

(7) Entfernen Sie die Motoreinheit der 4. Achse vom - 2-Mdx12
2 Arm + Distanz-
' ' 15 stlck
Losen Sie die Schrauben, die die Motoreinheit d 1\ Motor 4. Achse

der 4. Achse an der Motoreinheit befestigen.
Entfernen Sie den UIl-Riemen von der
Zahnriemenscheibe. Ziehen Sie dann die
Motoreinheit der 4. Achse nach oben, um sie zu
entfernen.
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4. Achse
Einbau des
Motors
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(8)

©)

)

2

©)

(4)

Entfernen Sie die Zahnriemenscheibe des Motors
der 4. Achse.

In einem der Gewinde befindet sich ein
Messingplattchen. Achten Sie darauf, dass Sie
dieses nicht verlieren.

Entfernen Sie die Motorplatte des Motors der 4.
Achse.

Befestigen Sie die Motorplatte am Motor der 4.
Achse.

Befestigen Sie die Zahnriemenscheibe am neuen
Motor der 4. Achse.

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

Ziehen Sie dazu eine der Madenschrauben an der
ebenen Flache der Motorwelle fest, bis die
Schraube gerade die Oberflache berthrt.

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

Setzen Sie die Motoreinheit der 4. Achse so in
den Arm, dass das Motorkabel nach links zeigt.

Legen Sie den Ul-Riemen um die
U1-Zahnriemenscheibe und die groRe
U2-Zahnriemenscheibe, so dass die Profile des
Riemens und der  Zahnriemenscheiben
vollstdndig ineinander greifen.

/@\/M4

> Messing-
plattchen
2-M4x8SS

M4
> Messing-

plattchen
2-M4x8SS

g 2-M4x12
(| + Distanz-
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®)

(6)

()
(8)

9)

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

GroRe U2/Zahn- #
riemenscheibe U1-Zahnriemen-
s scheibe

Befestigen Sie die Motoreinheit der 4. Achse zunachst locker am 2. Arm, so dass sie
von Hand bewegt werden kann, und nicht kippt, wenn an ihr gezogen wird. Wenn
die Motoreinheit zu locker oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen nicht richtig
gespannt werden.

Bringen Sie die richtige Spannung auf den
Ul-Riemen und befestigen Sie dann die .

. . Motoreinheit
Motoreinheit der 4. Achse. 4. Achse

Spannung U1-Riemen = 70 N ‘

Legen Sie dazu in der Nahe der| | ;edemaage
Befestigungsplatte ein nicht-elastisches Band um ‘ ﬂ
die Motoreinheit der 4. Achse. Ziehen Sie das TU 4-Mdx12 + Distanzstiick

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

SchlieBen Sie die Stecker X241, X41, X42 und X64 an. (X42: nur G6-**3**)

Binden Sie die Kabel wieder mit einem Kabelbinder so zusammen, wie sie
zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (5) entfernt wurde.

Setzen Sie die Kabel keinen unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus.
Installieren Sie die obere und die untere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

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

Néhere Informationen zur Kalibrierung finden Sie im Kapitel Wartung: 13.
Kalibrierung.
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8.2 Austausch des Zahnriemens

Wenn Sie einen Zahnriemen bestellen, prifen Sie zunéchst, fir welche Arbeitsachse.
Bestimmen Sie dann die Bestellnummer aus der Tabelle unten.

U1-Riemen
Ausbau

150

Arbeitsachse Riemen Bestellnummer Anmerkung
U1- Riemen R13B030207 236-2GT Breite 9 mm
4. Achse U2-Riemen | R13B030208 | 380-2GT  Brefte20

Am Motor der 3. Achse und der 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern,
dass sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wéhrend sich die Steuerung

oder der Motor im AUS-Status befinden (MOTOR OFF).
Bremse fur die 4. Achse installiert.)

(Nur beim G6-**3** st eine

Beachten Sie, dass die Bremse wéhrend des Austauschs nicht funktioniert
Bewegen Sie die Z-Achse herunter auf den unteren Anschlag, bevor Sie mit dem
Austausch beginnen, indem Sie die Schritte (1) bis (3) zum Ausbau befolgen.

(1) Schalten Sie die Steuerung EIN.

(2) Dricken sie die 3. Achse bis an den Anschlag nach unten, wahrend Sie den
Bremsfreigabetaster betdtigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3.

und der 4. Achse verbunden.

Wenn dieser Taster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen
geldst. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fiir die 4. Achse installiert.)

Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wahrend der Betéatigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichts eines Greifers absenken bzw. drehen

kann.
(3) Schalten Sie die Steuerung aus.

(4) Entfernen Sie die obere und die untere Armabdeckung.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

(5) Losen Sie die 4 Schrauben (M4x15), mit
welchen die Motoreinheit der 4. Achse befestigt
ist.

(6) Losen Sie die Schrauben, mit welchen die
Zwischenwelle der 4. Achse befestigt ist.

Motorein heit Zwischen-
4.Achse welle
-» 4. Achse
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(7) Entfernen Sie den U2-Riemen von der kleinen

U2-Zahnriemenscheibe und entfernen Sie den
U1-Riemen von der Ul-Zahnriemenscheibe und
der grofRen U2-Zahnriemenscheibe.

Bewegen Sie die Motoreinheit und die
Zwischenwelle der 4. Achse in Richtung
Z-Achsenseite und entfernen Sie den Riemen
von der Zahnriemenscheibe.

Zwischen-  \otoreinheit

welle 4 Achse
4. Achse \Q'

U1-Riemeng
U2-Riemen

Kleine U2-Zahn- ==

riemenscheibe U1-Zahn-

groRe U2-Zahnriemen- riemen- -

scheibe scheibe
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U1-Riemen
Einbau

152

HINWE

1)

)

@)

(4)

Legen Sie den Ul-Riemen um die
U1-Zahnriemenscheibe und die grofie
U2-Zahnriemenscheibe, so dass die Profile des
Riemens und der  Zahnriemenscheiben
vollstandig ineinander greifen.

Legen Sie den U2-Riemen um die
U3-Zahnriemenscheibe und die kleine
U2-Zahnriemenscheibe, so dass die Profile des
Riemens und der Zahnriemenscheiben
vollstdndig ineinander greifen.

Befestigen Sie die Zwischenwelle und die
Motoreinheit der 4. Achse in folgender
Reihenfolge locker am 2. Arm:

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

grolle U2-Zahn- S
riemenscheibe

U3-Zahn-

riemen- kleine U2-Zahn-
scheibe riemenscheibe

Zwischen-

Motoreinheit welle 4. Achse

Befestigen Sie die Einheiten zunéchst locker am 2. Arm, so dass die Motoreinheit von
Hand bewegt werden kann, und nicht kippt, wenn sie gezogen wird. Wenn die
Einheiten zu locker oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen nicht richtig gespannt

werden.

Bringen Sie die richtige Spannung auf den

U2-Riemen und befestigen Sie dann die
Zwischenwelle der 4. Achse.
Fihren Sie dazu in der Nahe der

Befestigungsplatte ein nicht-elastisches Band um
die Zwischenwelle der 4. Achse. Ziehen Sie das
Band dann mit einer Federwaage, um die
angegebene Spannung aufzubringen, wie rechts
in der Abbildung dargestellt.

| Spannung U2-Riemen = 130N |

Zwischenwelle
4. Achse
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®)

(6)

()

U2-Riemen
Ausbau

)
)

@)
(4)

®)

(6)

G6 Rev.4

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

‘ Spannung U1-Riemen =70 N ‘

Motoreinheit
. . 4. Achse .-
Legen Sie dazu in der Nahe der — e

Befestigungsplatte ein nicht-elastisches Band um
die Motoreinheit der 4. Achse. Ziehen Sie das
Band dann mit einer Federwaage, um die
angegebene Spannung aufzubringen, wie rechts
in der Abbildung dargestellt.

Installieren Sie die obere und die untere Armabdeckung.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
Fuhren Sie die Kalibrierung fiir die 3. Achse durch.

Néhere Informationen zur Kalibrierung finden Sie im Kapitel Wartung: 13.
Kalibrierung.

Schalten Sie die Steuerung EIN.

Driicken sie die 3. Achse bis an den Anschlag nach unten, wahrend Sie den
Bremsfreigabetaster betatigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden.
Wenn dieser Taster betatigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen
geldst. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fiir die 4. Achse installiert.)

Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wéhrend der Betédtigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichts eines Greifers absenken bzw. drehen
kann.

Schalten Sie die Steuerung aus.
Entfernen Sie die obere und die untere Armabdeckung.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

Schneiden Sie den Kabelbinder durch, mit dem die Motorkabel am Motor der 3.
Achse befestigt sind.

Trennen Sie die folgenden Stecker.
Stecker X231, X31 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)
Stecker X63, X32
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()

(8)

)

Entfernen Sie die Motoreinheit der 3. Achse vom
2. Arm.

Entfernen Sie die Schrauben, mit denen die
Motorplatte der 3. Achse befestigt ist.
Entfernen Sie den Z-Riemen von der
Zahnriemenscheibe. Ziehen Sie dann die
Motoreinheit der 3. Achse nach oben, um sie zu
entfernen.

Losen Sie die 4 Schrauben (M4x15), mit welchen
die Motoreinheit der 4. Achse befestigt ist.

Losen Sie die Schrauben, mit welchen die
Zwischenwelle der 4. Achse befestigt ist.

(10) Entfernen Sie den U2-Riemen von der kleinen

U2-Zahnriemenscheibe und entfernen Sie den
U1-Riemen von der Ul-Zahnriemenscheibe und
der groRen U2-Zahnriemenscheibe.

Bewegen Sie die Motoreinheit und die
Zwischenwelle der 4. Achse in Richtung
Z-Achsenseite und entfernen Sie den Riemen von
der Zahnriemenscheibe.

(11) Entfernen Sie den U2-Riemen.

Entfernen Sie die Schrauben, mit denen die
Spindelbefestigungsplatte montiert ist. Halten
Sie die Befestigungsplatte hoch und entfernen
Sie den U2-Riemen von der Z-Achse nach oben.

menscheib

4-M4x12 ~_
+ Distanz-
stlick

., Motoreinheit
\les 3.Achs

Zwischen-
welle 4. Achse

Motoreinh eit
4. Achse

6-M4x12 + Distanzstick

Zwischenwelle  Motoreinheit 4.
4. Achse

U1-Riemen
U2-Riemen

menscheibe U1-Zahn-
grofRe U2-Zahn- riemen-
riemenscheibe scheibe
3-M4x12

Platte des aulleren
Zahnkranzes
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U2-Riemen (1) Legen Sie den U2-Riemen uber die Z-Achse und

Einbau
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)

@)

(4)

()

(6)

()

bringen Sie die Kugelumlaufspindel am 2. Arm an.

Befestigen Sie die Schrauben der Befestigungsplatte
locker am 2. Arm.

Nachdem Sie die Z-Achse mehrere Male auf und ab
bewegt haben, befestigen Sie die Befestigungsplatte am
2. Arm.

Platzieren Sie die Motoreinheit der 3. Achse wieder am
2. Arm.

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

Ul-Riemen um die
U1-Zahnriemenscheibe und die grofie
U2-Zahnriemenscheibe, so dass die Profile des
Riemens und der Zahnriemenscheiben vollstandig
ineinander greifen.

Legen Sie den

U2-Riemen um die
U3-Zahnriemenscheibe und die kleine
U2-Zahnriemenscheibe, so dass die Profile des
Riemens und der Zahnriemenscheiben vollstéandig
ineinander greifen.

Legen Sie den

Befestigen Sie die Motoreinheit der 3. Achse, die
Zwischenwelle und die Motoreinheit der 4. Achse in
folgender Reihenfolge locker am 2. Arm:

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

Platte des aufleren
Zahnkranzes

Motoreinheit
3. Achse

72Za hn—/ miy
riemen- )

scheibe Z1-Zahnriemen-

scheibe

U2-Rieme

riemen-
scheibe

kleine U2-Zahn- :
riemenscheibe

Zwischen-
welle 4. Achse

Motoreinheit
4.Achse

6-M4x12 + Distanzstlick
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HINWEIS Befestigen Sie die Einheiten zunéchst locker am 2. Arm, sodass die Motoreinheit von Hand
bewegt werden kann, und nicht kippt, wenn sie gezogen wird. Wenn die Einheiten zu locker
oder zu fest befestigt ist, kann der Riemen nicht richtig gespannt werden.

=

(8)

)

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

Fuhren Sie dazu in der N&he der Befestigungsplatte ein
nicht-elastisches Band um die Zwischenwelle der 4.
Achse.  Ziehen Sie das Band dann mit einer
Federwaage, um die angegebene  Spannung
aufzubringen, wie rechts in der Abbildung dargestellt.

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

Legen Sie dazu in der Néahe der Befestigungsplatte ein
nicht-elastisches Band um die Motoreinheit der 4.
Achse.  Ziehen Sie das Band dann mit einer
Federwaage, um die angegebene  Spannung
aufzubringen, wie rechts in der Abbildung dargestelit.

(10) Bringen Sie die richtige Spannung auf den Z-Riemen

und befestigen Sie dann die Motoreinheit der 3. Achse.

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

Stellen Sie sicher, dass die Bremskabel die
Zahnriemenscheibe nicht bertihren.

(11) Schlielen Sie die Stecker X231, X31, X32 und X63 an.

‘ Spannung U2-Riemen = 130N ‘

Zwischenwelle

(12) Binden Sie die Kabel wieder mit einem Kabelbinder so zusammen, wie sie
zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (5) entfernt wurde.

Setzen Sie die Kabel keinen unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus.

(13) Installieren Sie die obere und die untere Armabdeckung.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

(14) Fuhren Sie die Kalibrierung fiir die 3. und 4. Achse durch.

Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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8.3 Austausch der Bremse

Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fiir die U-Achse installiert.

4. Achse
Ausbau der
Bremse

G6 Rev.4

Wenn Sie eine Bremse bestellen, priifen Sie zundchst, fiir welche Arbeitsachse.
Bestimmen Sie dann die Bestellnummer aus der Tabelle unten.

Parameter Arbeitsachse | Bestellnummer

Elektromagnetische

U-Achse R13B030502
Bremse

Am Motor der 3. Achse und der 4. Achse ist eine Bremse angebracht, um zu verhindern,
dass sich die Z-Achse aufgrund des Greifergewichtes absenkt, wahrend sich die Steuerung
oder der Motor im AUS-Status befinden (MOTOR OFF). (Nur beim G6-**3** ist eine
Bremse fur die 4. Achse installiert.)

Beachten Sie, dass die Bremse wéhrend des Austauschs nicht funktioniert
Bewegen Sie die Z-Achse herunter auf den unteren Anschlag, bevor Sie mit dem
Austausch beginnen, indem Sie die Schritte (1) bis (3) zum Ausbau befolgen.

o)
)

©)
(4)

()
(6)
(")

(8)
9)

Schalten Sie die Steuerung EIN.

Driicken sie die 3. Achse bis an den Anschlag nach unten, wahrend Sie den
Bremsfreigabetaster betdtigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeraten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden.
Wenn dieser Taster betatigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen
geldst. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fiir die 4. Achse installiert.)

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

Schalten Sie die Steuerung aus.

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

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

Entfernen Sie die Gummikappe. Gun}mikappe

Entfernen Sie die Bremsnabe.

Entfernen Sie die Bremse.
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4 Achse
Einbau der
Bremse
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o)

2

®3)

(4)
()

(6)

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

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

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

Wenn die Kappe 10 mm oder weiter eingefiihrt
wird, beriihrt das Drehelement die Gummikappe,
was zu Fehlfunktionen fiihren kann.

Verbinden Sie den X42-Stecker.

Bremsnabe

_— Gummikappe
Drehelement
(Bremsnabe)

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

Setzen Sie die Kabel keinen unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus.

Bringen Sie die obere Armabdeckung an.

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

G6 Rev.4



Wartung 9. Faltenbalge

9. Faltenbalge

HINWEIS

&

Faltenbalge
Ausbau

Faltenbalge
Einbau

G6 Rev.4

Jeweils zwei Faltenbdlge zusammen bilden ein Ersatzteilpaar. Es gibt keinen
Unterschied zwischen dem oberen und dem unteren Faltenbalg.

Beim Austauschen der Faltenbalge kann viel Staub freigesetzt werden.

Bringen Sie den Manipulator in einen Aufienraum wie beispielsweise den Raum vor dem
Reinraum-Eingang, oder treffen Sie, bevor Sie die Faltenbédlge entfernen, die
erforderlichen MaRnahmen, um die Staubfreisetzung zu vermeiden.

(1) Entfernen Sie den Greifer.

(2) Entfernen Sie die Kabel und Schlduche vom Greifer.

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

(4) Losen Sie die beiden Schlauchschellen an jedem

Faltenbalg. Schlauchschelle (klein)

Faltenbalg

(5) Entfernen Sie die Faltenbalge, die Schlauchschele (mittel)

Gummiunterlage und die Schlauchschellen von
der Z-Achse.

(Die Gummiunterlage wird nicht flir den oberen
Faltenbalg verwendet.)

Schlauchschelle (grof3)
Schlauchschelle (klein)

(1) Um den oberen Faltenbalg anzubringen, bewegen Sie die Z-Achse bis zum unteren
Anschlag.
Um den unteren Faltenbalg anzubringen, bewegen Sie die Z-Achse bis zum oberen
Anschlag.

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

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

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden.
Wenn dieser Taster betétigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen
geldst. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fiir die 4. Achse installiert.)

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

(2) Fuhren Sie die Z-Achse durch den Faltenbalg mit der groReren Offnung.
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€)

(4)

(5) Nachdem Sie die Faltenbélge angebracht haben, bewegen Sie die Z-Achse von Hand

Befestigen Sie die Armabdeckungs-Seite des
Faltenbalgs.

Der Faltenbalg hat zwei Offnungen:
Die groBere  Offnung wird an  der
Armabdeckungs-Seite befestigt.

Die kleinere Offnung wird an der Stirnseite des
der Z-Achse befestigt.

Passen Sie auf, dass Sie die Schlauchschellen
nicht falsch anbringen. Die Schlauchschelle
kann in drei Grofen angebracht werden: klein,

mittel und groB.

Bringen Sie das Befestigungsteil des Faltenbalgs
so an, dass das Ende den zylindrischen Teil der
Abdeckung beriihrt.

Bringen Sie die Gummiunterlage auf. Bringen
Sie die Gummiunterlage so auf, dass kein
Zwischenraum zwischen dem schrigen Schnitt
entsteht. (Es wird keine Gummiunterlage fiir
den oberen Faltenbalg der Abdeckungsseite
verwendet.)

Befestigen Sie sie  dann  mit  den
Schlauchschellen.

Befestigen Sie die Stirnseite des Faltenbalgs an
der Z-Achse.

Bedecken Sie das Kugellager (schwarz) an der
Stirnseite der Z-Achse mit dem Befestigungsteil
des Faltenbalgs.

Bringen Sie die Gummiunterlage auf. Bringen
Sie die Gummiunterlage so auf, dass kein
Zwischenraum zwischen dem schrigen Schnitt
entsteht.

Befestigen Sie  sie  dann  mit  den
Schlauchschellen.

mehrere Male auf/ab und drehen Sie die 4. Achse. Stellen Sie sicher, dass sich die
Faltenbdlge ohne {ibermiBige Kraft dehnen konnen und

zusammenzichen.

Unterer Faltenbalg
Abdeckungsseite

Faltebalg
Gummiunterlage
Schlauchschelle

Oberer Faltenbalg
Stirnseite

(6) Schalten Sie die Steuerung und die Peripheriegeréite AUS.

()
(®)

Bringen Sie den Greifer an.

SchlieBen Sie die Kabel und Schlduche an den Greifer an.

G6 Rev.4
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Wartung 10. Kugelumlaufspindel

10. Kugelumlaufspindel

/A\

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

Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie
den Netzstecker aus der Steckdose. Schliel3en Sie das Netzanschlusskabel an
eine geeignete Netzsteckdose an. Schliefen Sie es NICHT direkt an die

WARNUNG Fabrik-Spannungsversorgung an.

Bevor Sie einen Auswechselvorgang durchflihren, 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 flihren.

HINWEIS Nachdem Teile (Motoren, Untersetzungsgetriebe, Bremsen, Zahnriemen,

& Kugelumlaufspindel usw.) ausgetauscht wurden, muss der Manipulator kalibriert werden,

G6 Rev.4

da die in jedem Motor gespeicherte Ursprungsposition von der entprechenden in der
Steuerung gespeicherten Ursprungsposition abweicht.
Nach dem Austausch der Teile ist es daher notwendig, diese Ursprungspositionen

anzupassen.
Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,,Kalibrierung® genannt.

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

Die Kugelumlaufspindel-Typen, die in den Manipulatoren der G6-Serie eingesetzt werden,
sind in der unten stehenden Tabelle aufgefiihrt. Wenn Sie eine Kugelumlaufspindel
bestellen, liberpriifen Sie die Produktbezeichung und den Hub der 3. Achse.

Bestimmen Sie dann die Bestellnummer aus der Tabelle unten.

Produktbezeichnung Hub der 3. Achse | Bestellnummer
G6-**1S*/D* (ohne Faltenbalg) 180 mm R13B010202
G6-**3S*/D* (ohne Faltenbalg) 330 mm R13B010203
G6-**1C* 150 mm R13B010204
G6-**3C* 300 mm R13B010205
G6-**1P*/D* (mit
Faltenbalg-Option) 150 mm R13B010206
G6-**3P*/D* (mit

R13B010207
Faltenbalg-Option) 300 mm 3801020
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10.1 Schmieren der Kugelumlaufspindel

HINWE  Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden. Wenn

dieser Taster betdtigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen gelost.  (Nur
beim G6-**3** ist eine Bremse flir die 4. Achse installiert.)

Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wihrend der Betitigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichts des Greifers absenken bzw. drehen kann.

10.1.1 Standard-Modell (S-Typ)

Falls nicht verhindert werden kann, dass beim Auftragen des Schmierfettes die Umgebung,
wie beispielsweise Peripheriegerite, mit dem Schmierfett in Kontakt kommt, decken Sie
die Umgebung ab.

(1) Schalten Sie die Steuerung EIN.  Stoppen Sie den Motor. (MOTOR OFF)

(2) Bewegen Sie den Arm in eine Position, in welcher die 3. Achse mit vollem Hub
bewegt werden kann.

(3) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach oben bis

Bremsfreigabetaster

auf den unteren Anschlag, wihrend Sie den
Bremsfreigabetaster driicken.

(4) Schalten Sie die Steuerung aus.

(5) Wischen Sie das alte Schmierfett vom oberen
Teil der Z-Achse ab und tragen Sie das neue
Schmierfett auf.

Verteilen Sie das neue Schmierfett gleichméBig
auf den oberen Teil der Z-Achse. Wischen Sie
iiberschiissiges Schmierfett von der Z-Achse ab.

(6) Schalten Sie die Steuerung EIN.

(7) Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis auf den oberen Anschlag, wéihrend
Sie den Bremsfreigabetaster driicken.

(8) Wischen Sie das alte Schmierfett vom unteren Teil der Z-Achse ab und tragen Sie das
neue Schmierfett auf.

Verteilen Sie das neue Schmierfett gleichmiBig auf den unteren Teil der Z-Achse.
Wischen Sie iiberschiissiges Schmierfett von der Z-Achse ab.

(9) Bewegen Sie die Z-Achse mehrere Male auf und ab, wihrend Sie den
Bremsfreigabetaster driicken, um das Schmierfett auf der Z-Achse zu verteilen.
Wischen Sie iiberschiissiges Schmierfett von der Z-Achse ab.

Wenn Sie das iiberschiissige Schmierfett vom oberen Teil der Z-Achse abwischen,
schalten Sie die Steuerung AUS und entfernen Sie die obere Armabdeckung.
Nihere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
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10.1.2 Reinraum-Modell / Protected-Modell (C-Typ / D-Typ mit Faltenbalg / P-Typ)

Falls nicht verhindert werden kann, dass beim Auftragen des Schmierfettes die Umgebung,

Oberer Teil
der Z-Achse

Unterer Teil der
Z-Achse

G6 Rev.4

wie beispielsweise Peripheriegerite, mit dem Schmierfett in Kontakt kommt, decken Sie

die Umgebung ab.

(1) Schalten Sie die Steuerung EIN. Stoppen Sie den Motor. (MOTOR OFF)

(2) Bewegen Sie den Arm in eine Position, in welcher die 3. Achse mit vollem Hub

3)

“)

)

(6)

(7

®)

)

bewegt werden kann.

Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis
auf den oberen Anschlag, wihrend Sie den
Bremsfreigabetaster driicken.

Losen Sie die Schlauchschelle unter dem
Faltenbalg und schieben Sie den Faltenbalg nach
oben.

Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach oben bis
auf den unteren Anschlag, wihrend Sie den
Bremsfreigabetaster driicken.

Wischen Sie das alte Schmierfett vom oberen
Teil der Z-Achse ab und tragen Sie das neue
Schmierfett auf.

Verteilen Sie das neue Schmierfett gleichméBig
von Hand auf dem unteren Teil der Z-Achse.
Wischen Sie {iberschiissiges Schmierfett von der
Z-Achse ab.

Losen Sie die Schlauchschelle am Faltenbalg und
schieben Sie den Faltenbalg nach unten.

Bremsfreigabetaster

G ST

= i

sl

Bewegen Sie die Z-Achse manuell nach unten bis auf den oberen Anschlag, wahrend

Sie den Bremsfreigabetaster driicken.

Wischen Sie das alte Schmierfett vom unteren
Teil der Z-Achse ab und tragen Sie das neue
Schmierfett auf.

Verteilen Sie das neue Schmierfett gleichméBig
von Hand auf dem unteren Teil der Z-Achse.
Wischen Sie {iberschiissiges Schmierfett von der
Z-Achse ab.

(10) Bewegen Sie die Z-Achse mehrere Male auf und

ab, wihrend Sie den Bremsfreigabetaster
driicken, um das Schmierfett auf der Z-Achse zu
verteilen. Wischen  Sie

Schmierfett von der Z-Achse ab.

iiberschiissiges

\(9) Z-Achse

=
L
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(11) Befestigen Sie den Faltenbalg.

Um den oberen Faltenbalg anzubringen, bewegen Sie die Z-Achse bis zum unteren
Anschlag.

Um den unteren Faltenbalg anzubringen, bewegen Sie die Z-Achse bis zum oberen
Anschlag.

Um die Z-Achse auf bzw. ab zu bewegen, driicken Sie den Bremsfreigabetaster und
halten Sie ihn gedriickt.

Bringen Sie das Befestigungsteil des Faltenbalgs so an, dass es den zylindrischen
Teil der Abdeckung bertihrt.

Bringen Sie die Gummiunterlage auf. Bringen Sie die Gummiunterlage so auf, dass
kein Zwischenraum zwischen dem schrigen Schnitt entsteht. (Es wird keine
Gummiunterlage fiir den oberen Faltenbalg der Abdeckungsseite verwendet.)

Befestigen Sie sie dann mit den Schlauchschellen.

G6 Rev.4
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10.2 Austausch der Kugelumlaufspindel

Ausbau (1) Losen Sie die Kabel/Schlduche vom Greifer und entfernen Sie diesen.
der
Kugelumlaufspindel

(2) Dieser Schritt gilt nur fiir das Reinraum- und das Protected-Modell (C / D mit
Faltenbalg-Option / P).

Entfernen Sie den Faltenbalg.
Nihere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 9. Faltenbalg.

(3) Entfernen Sie die obere und die untere Armabdeckung.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.

(4) Schneiden Sie den Kabelbinder durch, mit welchem die Motorkabel am Motor der
3. Achse befestigt sind.

(5) Trennen Sie die folgenden Stecker.
Stecker X231, X31 (Halten Sie zum Entfernen den Rasthaken fest.)
X32-Stecker

(6) Entfernen Sie den Motor der 3. Achse vom 2.
Arm. Z-Riemen

Entfernen Sie die Schrauben, mit denen die
Motorplatte der 3. Achse befestigt ist. X
Entfernen Sie den Z-Riemen von der \

Zahnriemenscheibe. Entfernen Sie den Motor, ahnrie-
menscheibe

indem Sie thn nach oben ziehen.

4-Ma4x12 Motoreinheit

+ Distanz-
stlck
(7) Losen Sie die 4 Schrauben (M4x15), mit
welchen die Motoreinheit der 4. Achse befestigt | Motoreinheit =
_ 4. Ase Zwischenwelle

Ist. \ _4.Achse

(8) Losen Sie die Schrauben, mit welchen die
Zwischenwelle der 4. Achse befestigt ist.
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(9) Entfernen Sie den U2-Riemen von der kleinen | zyischenwele

U2-Zahnriemenscheibe und entfernen Sie den 4. Achse
U1-Riemen

U2-Riemen

Motoreinheit 4.
Achse

Ul-Riemen von der Ul-Zahnriemenscheibe und
der groBBen U2-Zahnriemenscheibe.

(10) Bewegen Sie die Motoreinheit und die
Zwischenwelle der 4. Achse in Richtung | .. enscheibe

Z-Achsenseite und entfernen Sie den Riemen Sriemen-

groRe U2-Zahnriemen-
von der Zahnriemenscheibe. scheibe scheibe
(11) Entfernen Sie den U2-Riemen und den Z-Riemen 3_M4x12

Z-Riemen.

Entfernen Sie die Schrauben, mit denen die Platte
des dufleren Zahnkranzes befestigt ist. Halten
Sie die Platte des dufleren Zahnkranzes hoch und
entfernen Sie den U2-Riemen und den Z-Riemen
von der Z-Achse, indem Sie sie hochziehen.

Platte des aulReren
Zahnkranzes

(12) Entfernen Sie die Befestigungsschrauben der
Mutter von der Kugelumlaufspindel an der
Unterseite des 2. Arms.

N aMax12

(13) Ziehen Sie die Kugelumlaufspindel aus dem 2. Arm heraus.
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Einbau
der

(M

Kugelumlaufspindel

G6 Rev.4

@

3)

“)

)

(6)

Legen Sie den U2-Riemen und den Z-Riemen
iber die Z-Achse und bringen Sie die

Kugelumlaufspindel am 2. Arm an.

Befestigen Sie die Befestigungsschrauben der
Mutter der
Unterseite des 2. Arms.

Kugelumlaufspindel auf der

Achten Sie darauf, dass der Zahnriemen nicht
zwischen Mutter und 2. Arm eingeklemmt wird.

Befestigen Sie die Schrauben der

Befestigungsplatte locker am 2. Arm.

Nachdem Sie die Z-Achse mehrere Male auf
und ab bewegt haben, befestigen Sie die
Befestigungsplatte am 2. Arm.

Platzieren Sie die Motoreinheit der 3. Achse
wieder am 2. Arm.

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

vollstédndig ineinander greifen.

Legen Sie den Ul-Riemen um die

Ul-Zahnriemenscheibe und die grof3e
U2-Zahnriemenscheibe, so dass die Profile des
Riemens und der  Zahnriemenscheiben

vollstédndig ineinander greifen.

U2-Riemen Z-Riemen

e

Platte des duReren
Zahnkranzes

Z2-Zahn-
riemen-
scheibe

Z1-Zahnriemen-

scheibe

grolRe U2-Zahn- 5A
riemenscheibe
I'lU1-Zahnriemenscheibe
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168

HINWEIS

=

(M

®)

©

Sie
U3-Zahnriemenscheibe

U2-Riemen
und

die
kleine

Legen den um
die

U2-Zahnriemenscheibe, so dass die Profile des
der Zahnriemenscheiben

Riemens und

vollstindig ineinander greifen.

Befestigen Sie die Motoreinheit der 3. Achse, die
Zwischenwelle und die Motoreinheit der 4.
Achse in folgender Reihenfolge locker am 2.
Arm:

Stellen Sie sicher, dass die Profile des Riemens

und der Zahnriemenscheiben  vollstidndig

ineinander greifen.

riemen-
scheibe

kleine U2-Zahn- :
riemenscheibe

Motoreinheit .
Zwischenwelle

10-M4x12 Motoreinheit
+ Distanzstiick 3. Achse

Befestigen Sie die Motoreinheit der 3. Achse zunichst locker am 2. Arm, so dass sie

von Hand bewegt werden kann, und nicht kippt, wenn an ihr gezogen wird. Wenn die

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

gespannt werden.

Bringen Sie die richtige Spannung auf den
U2-Riemen und befestigen Sie dann die

Zwischenwelle der 4. Achse.

Sie der Ndhe der
Befestigungsplatte ein nicht-elastisches Band um
Ziehen Sie das
Band dann mit einer Federwaage, um die

Fiihren dazu in
die Zwischenwelle der 4. Achse.

angegebene Spannung aufzubringen, wie rechts
in der Abbildung dargestellt.

(10) Bringen Sie die richtige Spannung auf den

Ul-Riemen und Dbefestigen Sie dann die

Motoreinheit der 4. Achse.

Sie der Néhe der
Befestigungsplatte ein nicht-elastisches Band um
die Motoreinheit der 4. Achse. Ziehen Sie das
Band dann mit einer Federwaage, um die

Legen dazu in

angegebene Spannung aufzubringen, wie rechts
in der Abbildung dargestellt.

‘ Spannung U2-Riemen = 130 N ‘
Zwischenwelle
4. Achse

‘ Spannung U1-Riemen =70 N ‘

Motoreinheit
4. Achse
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11) Bringen Sie die richtige Spannung auf den
(D g 8 P g Spannung Z-Riemen = 80 N ‘

Z-Riemen und Dbefestigen Sie dann die

: : Motoreinheit
Motoreinheit der 3. Achse. 3 A cQse

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

Stellen Sie sicher, dass die Bremskabel die
Zahnriemenscheibe nicht beriihren.

(12) SchlieBen Sie die Stecker X231, X31 und X32 an.

(13) Binden Sie die Kabel wieder mit einem Kabelbinder so zusammen, wie sie
zusammengebunden waren, bevor der Kabelbinder in Schritt (4) entfernt wurde.

Setzen Sie die Kabel keinen unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus.

(14) Wenn die Position des mechanischen Stoppers der Untergrenze gedndert wurde, weil
der Bereich begrenzt wurde, befestigen Sie ihn in der richtigen Position.

(15) Schmieren Sie die Z-Achse.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 10.1. Die Kugelumlaufspindel
schmieren.

(16) Installieren Sie die obere und die untere Armabdeckung.
Nihere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3. Abdeckungen.
(17) Schalten Sie die Steuerung und die Peripheriegeridte AUS.
(18) Installieren Sie den Greifer und schlieSen Sie die Kabel und Schlduche am Greifer an.

(19) Dieser Schritt gilt nur fiir das Reinraum- und das Protected-Modell (C / D mit
Faltenbalg-Option / P).

Installieren Sie den Faltenbalg.
Nihere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 9. Faltenbalg.
(20) Fiihren Sie die Kalibrierung fiir die 3. und 4. Achse durch.

Nihere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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11. Lithium-Batterie

/A\

WARNUNG

m Die Motorstecker dirfen nicht abgezogen oder eingesteckt werden, solange

Spannung am Robotersystem anliegt. Das Einstecken oder Herausziehen der
Motorstecker bei anliegender Spannung ist extrem gefahrlich und kann zu
schweren korperlichen Verletzungen fiihren, da sich der Manipulator unnormal
bewegen kann. Es kann auch zu einem elektrischen Schlag und / oder
Fehlfunktion des Robotersystems flihren.

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

Bevor Sie einen Auswechselvorgang durchflihren, 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 flihren.

/N

VORSICHT

Seien Sie im Umgang mit der Lithium-Batterie auRerst vorsichtig. Die falsche
Handhabung der Lithium-Batterie 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 Lithium-Batterie:

*Nicht aufladen *Nicht durch Druck verformen
-Demontage *Nicht kurzschlieen
*Richtig einsetzen -Nicht erhitzen (100 °C oder mehr)

*Nicht ins Feuer werfen *Nicht die Lithium-Batterie direkt anl6ten
*Nicht entladen

170

Wenn die Spannung der Lithium-Batterie zu niedrig ist, tritt beim Einschalten der
Steuerung (wenn die Software gestartet ist) ein Fehler auf, um den Nutzer vor dem
niedrigen Batteriestand zu warnen.

Wenn die Lithium-Batterie nach diesem Fehler nicht erneuert wird, koénnen die
Positionsdaten in den Motoren verloren gehen und alle Achsen miissen noch einmal
kalibriert werden.

Die Lebensdauer der Lithium-Batterie betrdgt 3 Jahre. Auch wenn der Manipulator
immer an das Stromnetz angeschlossen ist, muss die Batterie alle 3 Jahre ausgetauscht
werden.

Verwenden Sie die angegebene Lithium-Batterie und das angegebene Batterie-Board.

Parameter Bestellnummer
Batterie (Lithium-Batterie) R13ZA00600300
Batterie-Board R13B041202

Achten Sie auf die richtige Polung, wenn Sie die Batterie einsetzen.
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11.1 Austausch der Batterie (Lithium-Batterie)

Entfernen der
Batterie
(Lithium-Batterie)

Einsetzen der
Batterie
(Lithium-Batterie)

G6 Rev.4
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“)

®)

Schalten Sie die Steuerung aus.

Driicken sie die 3. Achse bis an den Anschlag nach unten, wihrend Sie den
Bremsfreigabetaster betitigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeriten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden.
Wenn dieser Taster betitigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen
gelost. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fiir die 4. Achse installiert.)

Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wihrend der Betitigung des

Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichts eines Greifers absenken bzw. drehen
kann.

Entfernen Sie die obere Armabdeckung.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

SchlieBen Sie den Anschluss der neuen
Lithium-Batterie am Batterie-Board an.

Nutzen Sie den nicht genutzten Anschluss der
zwel Anschlisse X60A und X60B auf der
Oberseite des Batterie-Boards.

Achten Sie darauf, den Stecker der neuen
Batterie anzuschlieBen, bevor Sie die alte
Batterie vom Batterie-Board trennen. Wenn die

angeschlossene Batterie vom Batterie-Board

getrennt wird, bevor die neue Batterie
angeschlossen wird, verliert der Roboter seine
Daten zur Home-Position und die Kalibrierung
muss neu durchgefiihrt werden.

Schneiden Sie den Kabelbinder durch, mit dem
die Lithium-Batterie befestigt ist und enfernen
Sie die Lithium-Batterie.

Bringen Sie die neue Lithium-Batterie am Lithium-Batterie

Batterie-Board an.
Batterie-Board

Bringen Sie die obere Armabdeckung an.
Nihere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

Schalten Sie die Steuerung EIN.

Priifen Sie, ob der Manipulator richtig zu den Punkten verfahrt.

Waihlen Sie dazu zwei oder mehr der geteachten Punkte aus und verfahren Sie den
Manipulator zu diesen Punkten.

Wenn der Manipulator nicht richtig zu den Punkten verfdhrt, fiihren Sie eine
Kalibrierung fiir alle Achsen durch.

Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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11.2 Austausch der Batterie des Boards

Ausbau des (1) Schalten Sie die Steuerung aus.
Batterie-Boards

(2) Driicken sie die 3. Achse bis an den Anschlag nach unten, wéhrend Sie den
Bremsfreigabetaster betitigen. Stellen Sie sicher, dass Sie genug Raum lassen,
sodass der Greifer nicht mit Peripheriegeriten kollidieren kann.

Der Bremsfreigabetaster ist mit den Bremsen der 3. und der 4. Achse verbunden.
Wenn dieser Taster betitigt wird, werden gleichzeitig die Bremsen beider Achsen
gelost. (Nur beim G6-**3** ist eine Bremse fiir die 4. Achse installiert.)

Seien Sie vorsichtig, da sich die Z-Achse wihrend der Betitigung des
Bremsfreigabetasters aufgrund des Gewichts eines Greifers absenken bzw. drehen
kann.

(3) Entfernen Sie die obere Armabdeckung.
Nihere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

(4) Trennen Sie die Stecker X61, X62, X63 und X64
vom Batterie-Board.

(5) Losen Sie die Schrauben, mit denen das
Batterie-Board befestigt ist und entfernen Sie das
Batterie-Board.

Einbau des (1) Bringen Sie das neue Batterie-Board an und
Batterie-Boards befestigen Sie es mit Schrauben.

(2) SchlieBen Sie die Stecker X61, X62, X63 und X64 an.

(3) Bringen Sie die obere Armabdeckung an.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.

(4) Schalten Sie die Steuerung EIN.

(5) Fiihren Sie fiir alle Achsen eine Kalibrierung durch.
Néhere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13. Kalibrierung.
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12. LED

/A\

WARNUNG

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

Spannung am Robotersystem anliegt.

Fehlfunktion des Robotersystems flihren.

® Um die Spannungsversorgung des Robotersystems zu unterbrechen, ziehen Sie
SchlieRen Sie das Netzanschlusskabel an
SchlieBen Sie es NICHT direkt an die

den Netzstecker aus der Steckdose.
eine geeignete Netzsteckdose an.

Fabrik-Spannungsversorgung an.

m Bevor Sie einen Auswechselvorgang durchfiihren, 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 flihren.

Entfernen

Installation
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Entfernen Sie die obere Armabdeckung.

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

Trennen Sie den X1- und den X2-Anschluss von
der LED-Fassung.

Drehen Sie die Linse im Uhrzeigersinn und
entfernen Sie sie.  Drehen Sie dann den
Linsenhalter im Uhrzeigersinn und entfernen Sie
ihn.

Entfernen Sie die LED-Fassung von der
Anschlussplatte.

Linsenhalter\

SchlieBen Sie den X1- und den X2-Anschluss an der LED-Fassung an.

Jeder Anschluss muss gemdfl seiner Anschlussnummer auf der LED-Fassung

angeschlossen werden.

Setzen Sie die obere Armabdeckung zwischen Ring und Linsenhalter und bringen Sie

dann die LED auf der oberen Armabdeckung an.
Installieren Sie die Linse im Linsenhalter.

Bringen Sie die obere Armabdeckung an.

Nihere Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 3.1 Obere Armabdeckung.
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13. Kalibrierung
13.1  Uber die Kalibrierung

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

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

Der Ausrichtungsprozess dieser zwei Ursprungspositionen wird ,,Kalibrierung“ genannt.
Beachten Sie, dass eine Kalibrierung nicht dasselbe ist wie das Teachen*.

*: ,Teachen” bedeutet, auf dem Steuergerdat Koordinatenpunkte zu speichern
(einschlieBlich der Armorientierung), welche irgendwo im Arbeitsbereich des
Manipulators liegen.

AN

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

Nahere Informationen zur Sicherheitsabschrankung finden Sie unter
Vorkehrungen fiir die Installation und den Aufbau im Kapitel Sicherheit des
EPSON RC+ Benutzerhandbuchs oder im Kapitel Sicherheit 1.3 Vorkehrungen
fur den Aufbau im SPEL CT Benutzerhandbuch.

Bevor Sie das Robotersystem betreiben, stellen Sie sicher, dass sich niemand
innerhalb der Sicherheitsabschrankung aufhalt. Das Robotersystem kann im

WARNUNG Teach-Modus betrieben werden, auch wenn sich jemand innerhalb der

Sicherheitsabschrankung aufhalt.
Die Bewegung des Manipulators findet immer im begrenzten Status (niedrige
Geschwindigkeiten und Low Power) statt, um die Sicherheit des Bedieners nicht
zu gefahrden.  Wahrend sich jemand im geschutzten Bereich befindet, ist der
Betrieb des Manipulators extrem gefahrlich und kann ernste Sicherheitsprobleme
verursachen, wenn der Manipulator sich unerwartet bewegt.
Befehlseingabe
Bei Kalibrierungen missen auch Befehle eingegeben werden. Wahlen Sie im EPSON
RC+ 5.0 Men [Tools]-[Befehlseingabefenster], um das Befehlseingabefenster zu nutzen.
Die oben stehende Information wird bei der Beschreibung der Kalibrierung nicht gegeben.
Verfahrbewegung
Die Einstellung der \erfahrbewegung kann auf der [Einrichten]-Seite des
Robotermanagers vorgenommen werden. Wahlen Sie im EPSON RC+ 5.0-Meni
[Tools]-[Robotermanager] und wahlen Sie den [Einrichten]-Karteireiter, um die
[Einrichten]-Seite zu nutzen.
Die oben genannte Seite wird bei der Beschreibung des Kalibrierverfahrens als
[Einrichten] angegeben.
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13.2 Kalibrierungsverfahren

G6 Rev.4

EPSON RC+ 5.0 verfiigt iber einen Assistenten fiir die Kalibrierung.

In diesem Abschnitt wird die Durchfilhrung der Kalibrierung mithilfe des
Kalibrierungs-Assistenten von EPSON RC+ 5.0 beschrieben.

Sie kénnen die Kalibrierung auch mit dem TP1 im TEACH-Modus durchfiihren. Nahere
Informationen finden Sie im Benutzerhandbuch des TP1 Betrieb: 2.7 Ursprung
kalibrieren: E2-Serie / G-Serie.

Fur jede Achse wird das gleiche Kalibrierungsverfahren verwendet.
In den folgenden Schritten wird die Kalibrierung der 1. Achse beschrieben. Befolgen Sie
diese Schritte, um auch andere Achsen zu kalibrieren.

Bei einer berechneten Koordinate ist es wichtig, dass die 2. Achse genau kalibriert ist.
Gehen Sie wie unter ,,Rechts-/Linksarm-Kalibrierung* beschrieben vor, um die 2. Achse
genau zu kalibrieren. Né&here Informationen finden Sie im Kapitel Wartung: 13.3
Genaue Kalibrierung der 2. Achse.

Wenn Sie die 4. Achse kalibrieren, miissen Sie gleichzeitig auch die 3. Achse kalibrieren.
Sie kénnen die 4. Achse aufgrund der Manipulatorstruktur nicht einzeln kalibrieren.

Der Referenzpunkt (ein Punkt zur Identifizierung der Manipulatorposition) muss fir die
Kalibrierung angegeben werden.

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

(2) Wahlen Sie [Roboter]-[Kalibrierung] aus, um [Roboter-Kalibrierung] anzuzeigen.

(3) Wahlen Sie die Achse aus und klicken Sie auf den <Kalibrieren...>-Button.

B8 Einstellungen der Steuerung

Roboterkalibrierung

Schlielen
Konfiguration

Achtung: Bine Kalibrerung kann alle Punkte verschieben.

- Allgemein

Voreinstellungen

Optionen —
= Robater Zu kalibrisrende Achse: |1 %
- Modell
K:rrf.iagumtion Werte in Encoder-Pulsen
] | Achse | CalPts Hos |
Eingange / Ausgange m
[ Remote-Steusrung | 2 Dl
& TCP/AP [ 3 0
4 0
| |
[ Kalbladen | [ Kalio speichem |

(4) Bestétigen Sie die Warnmeldung und klicken Sie auf den <Ja>-Button.
EPSON RC+ 5.0

P Um eine Kalibrierung mit dem Assistenten durchzufiihren, muss ein geteachter Referenzpunkt im aktuellen Projekt existieren.
'\-.."/
Falls kein Referenzpunkt existiert, kann der Assistent nicht verwendet werden. In diesem Fall ist eine manuele Kalibrierung gemal Handbuch
durchzufiihren.

Existiert ein bereits geteachter Referenzpunkte in aktuellen Projekt?
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(5) Bewegen Sie die Achse, die Sie kalibrieren mdchten, von Hand in die ungeféhre
Nullposition, wie es im abgebildeten Dialog zu sehen ist. Wenn Sie die Achse
bewegt haben, klicken Sie auf den <Weiter>-Button.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schritt 1: Zur Mull-Pulze-Position fahren

Die Achse 1 von Hand bis auf ihre

rt ) Achse ] ungefahre Mull-Pulse-Position verfahren
= 0-Pulze

0-Pulse-Position der 1. Achse :  Position an der X-Achse im
Manipulator-Koordinatensystem ausgerichtet.

(Unabhéangig von der Richtung der 1. Achse)

) 0 Pulse

0-Pulse-Position der 2. Achse : Position, in welcher der 1. und der 2. Arm auf
einer Geraden liegen.

0 Pulse
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0-Pulse-Position der 3. Achse :  Obere Grenzposition im Arbeitsbereich.

Obergrenze D@
:0 Pulse [T

0-Pulse-Position der 4. Achse : Position, in der die flache Seite der Z-Achse der
Spitze des 2. Arms gegenibersteht.

= N
> @ 0Pulse
| g

(6) Klicken Sie auf den <Ja>-Button, um den Encoder zurlickzusetzen.
EPSON RC+ 5.0

¢ | Der Encoder fir Achse 1 wird jetzt zuriickgesetzt.

Weiter?

(7) Booten Sie die Steuerung neu.

(8) Wahlen Sie den Referenzpunkt flr die Kalibrierung aus und klicken Sie auf den
<Weiter>-Button.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schiitt 2: Feferenzpunkt auswahlen.

Einen Referenzpunkt fur die Kalibrierung auswahlen.

Punktedater | Points.pts A

Purkt: PO - Referenz1

Abbruch ] ’ <<Zurlick ] ’ Weiter ¥
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(9) Klicken Sie auf den <Einrichten...>-Button, um den [Einrichten]-Dialog anzuzeigen.
Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schritt 3: Zum Referenzpunkt verfahren.

Diie Plitte
der Welle

k. alibrigrsarrichtun .
. am Ende der we"eg Zur groben Kalibrierung den Robater

[Beispiel) werfahren, bis der Greifer den
Feferenzpunkt ungefahr eneicht hat.

}‘i‘_ﬁ?—— Zielpaszition

[ abbuch | [ <czuiick |

(10) Verfahren Sie den Greifer im [Einrichten]-Dialog schrittweise bis zum ungeféhren
Referenzpunkt flr eine grobe Kalibrierung.
Klicken Sie anschlielend auf den <OK>-Button.

i Kalibrierungsassistent: Einrichten

Einrichten |m|
Bewegungssteuenung
Local: | 0 |» | Tool: | 1 |+ | Arm: | 0 |» |
Modus: Speed: Aktuelle Position
J1 [deq) J2 [deq) J3 [rm)
= | nooo] | oooo] [ oom] O
=1 =1
a1 42 ‘ +3 sl sl
| o] | | | | © Puse
o &= {1k Aktuelle Armorientienng
+J1 +J2 -J3 Hand I:I
Rishy | | | | | [ ]
< &= & Schrittweite
J4 -5 -J6 J1 [deg] J2 (ded) J3 [mm) (O Continuous
| 1.000] | v.00a| | 1.000) () Grap
sl s = )
14 deg) @ Mittel
i 22 =8 L o) | || | O Kein

Referenzpunkt anfahren

[ ok [ apbuch |

(11) Klicken Sie auf den <Weiter>-Button.
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(12) Der Manipulator féhrt zum  Referenzpunkt. Klicken Sie
<Ausfihren>-Button.

Schritt 4: Zum Referenzpunkt fahren

1. Einen Bewegungshefehl angeben, um den Roboter in die Hahe des
Referenzpunktes zu verfahren,

2. Auf Ausfishren klicken.

Bewegungsbefehl zum Referenzpunkt:

Go PO

[ abbuch | [ <<Zuiick_|

(13) Bestatigen Sie die Meldung und klicken Sie auf den <Ja>-Button.
EPSON RC+ 5.0

\i:) Bereit 2um Referenzpunkt zu werfahreny?
-

[ Ja l [ MeEin

(Falls erforderlich, werden wor der Ausflihrung die Motoren eingeschalket)

den

(14) Wenn sich der Manipulator zum Referenzpunkt bewegt hat, klicken Sie auf den

<\Weiter>-Button.

(15) Verfahren Sie den Manipulator schrittweise in die genaue Referenzposition.

Kalibrierungsassistent: Achse 1

Schritt 5 2um Referenzpunkt verfahren.

Dlie Mlitte
der Welle

kK.alibriervorrizhtung
— am Ende der Welle Den Robater exakt auf dem Referenzpunkt
(Beispiel) positionieren

>§-_T__—— Zielposition

[ abbch | [ cczuiick |

(16) Klicken Sie auf den <Weiter>-Button.
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Gehen Sie wie unter ,,Rechts-/Linksarm-Kalibrierung“ beschrieben vor, um die 2.
Achse genau zu kalibrieren.

i. Bewegen Sie den Manipulator zu einem Punkt, der eine andere Orientierung
bewirkt (Wechsel von Linksarm- nach Rechtsarmorientierung), indem Sie den

Jump-Befehl ausfihren. Klicken Sie auf den <Ja>-Button.
EPSOM RC+ 5.0 X

Warnung

\\f)
L]
Der Robater wird einen Jump in die entgegengesetzte Armaorientierung ausfibren,

Weiter?

ii. Verfahren Sie den Manipulator schrittweise in die genaue Referenzposition.

Kalibrierungsassistent: Achse 2

Schiitt & Zum Referenzpunkt verfahren.

Diiie Plitte
der Welle

Kalibriersarrichtung
-~ am Ende der Wellz Den Fiobater exakt auf dem Feferenzpunkt
(Breizpiel) positiohisren

>s{:—— Zielpasition

[ abbuch | [ <czuiick |

iii. Klicken Sie auf den <Weiter>-Button.

(17) Die Kalibrierung ist vollendet. Klicken Sie auf den <Fertig>-Button.

Ende

Achse 1 wurde erfolgreich kalibriert

Abbruch <<Zuriick Fertig
|
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13.3 Genaue Kalibrierung der 2. Achse

Bei einer berechneten Koordinate ist es wichtig, dass die 2. Achse genau kalibriert ist.

Wenn die 2. Achse durch die Schritte in Abschnitt 13.2 Kalibrierungsverfahren nicht
genau kalibriert wurde, befolgen Sie die Schritte unter ,,Rechts-/Linksarm-Kalibrierung*,
um die 2. Achse genau zu kalibrieren.

Bei dieser Kalibrierung stellt der Mittelpunkt Mittelpunkt der Z-Achse
der Kugelumlaufspindel den Referenzpunkt dar.

Wenn Greifermittelpunkt und
Kugelumlaufspindel-Mittelpunkt nicht korrekt |Fehlausrichtung der

. . . . Mittelpunkte von Greifer
ausgerichtet sind, nehmen Sie den Greifer ab |ynd Z-Achse

und kalibrieren mit der Z-Achse.

Verwenden Sie eine Kalibriervorrichtung wie in | Mittelpunkt der
der Abbildung rechts und setzen Sie diese auf Z-Achse
das Ende der Z-Achse, um den Achsmittelpunkt
darzustellen.

Kalibriervorrichtung
am Ende der
Z-Achse

Sie diese mit einem Kreuz (x), damit Sie bei der
Links-Rechts-Ausrichtung der Armposition die
korrekte Position des Spindelmittelpunkts
Uberpriifen kénnen.

!
!
Bestimmen Sie eine Zielposition und markieren !
\
|
\

%zapunkt

Montieren Sie den Greifer nach der Kalibrierung wieder und bewegen Sie den
Manipulator an den Teach-Punkt, um zu Uberprifen, ob eine Positionsabweichung
vorliegt. Wenn dies der Fall ist, justieren Sie die Installationsposition des Greifers und
teachen Sie diese Position erneut.

In den folgenden Fallen ist eine Berechnung der Koordinaten erforderlich:
- Teachen eines Arbeitspunktes durch Eingabe der Koordinatenwerte (MDI-Teaching)
- Wechseln der Armausrichtung zwischen rechts und links an einem gegebenen Punkt
- Verwendung des Pallet-Befehls
- Ausfiihren der CP-Steuerung (wie zum Beispiel linear- oder kreisinterpoliert)
- Verwendung des Local-Befehls
- Positionsdaten sind durch relative Koordinaten bestimmt <Beispiel: P1+X(100)

- Vision Guide 5.0 Kamera-Kalibrierung
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Rechts-/Linksarm-Kalibrierung

182

)

)

©)

(4)

()

Wihlen Sie eine in Rechts- und Linksarmausrichtung erreichbare Position (Punkt),
deren Genauigkeit leicht Uberpriift werden kann. Teachen Sie dann diese Position
(Punkt) in der Rechtsarmausrichtung. Diese Position (Punkt) ist jetzt P1.

Geben Sie die Punktnummer ,,1“ an und klicken Sie auf den <Teach>-Button im
[Einrichten]-Dialog.

Andern Sie die Armausrichtung in Linksarmausrichtung. Bewegen Sie den Arm
dann an denselben Punkt.

>Jump P1/L " Andern Sie die Armausrichtung von rechts nach links.

Die Positionierung zwischen der Linksarmposition und der Rechtsarmposition ist
abweichend. Bringen Sie den Manipulator manuell in die richtige Position.
Gleichen Sie die Abweichung aus, indem Sie den Manipulator schrittweise im
[Einrichten]-Dialog verfahren. Diese Position (Punkt) ist jetzt P2.

Geben Sie die Punktnummer ,,P2“ an und klicken Sie auf den <Teach>-Button im
[Einrichten]-Dialog.

Geben Sie den neuen Hofs-Wert ein.
>Hofs Hofs (1), Hofs (2) + (Ppls(P1,2) + Ppls(P2,2)) /
2, Hofs(3), Hofs(4)

Verfahren Sie den Manipulator in eine andere Position (Punkt). \ergewissern Sie
sich, dass der Manipulator zur richtigen Position verféhrt.
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14. Ersatzteilliste

Teile aller Modelle

Ersatzteilbezeichnung Bestellnummer Anmerkung

1., 2. Achse R13B000607 400 W
AC Servomotor 3. Achse R13B000608 200 W

4. Achse R13B000609 100 wW

_ 1. Achse R13B010011 HD25-80

Untersetzungsgetriebe

2. Achse R13B010012 HD20-50

Z-Achse R13B030501
Magnetbremse

U-Achse R13B030502 Fur G6-**3** (Z: 300/330 mm) *1

3. Achse R13B030206 Z: Breite 10 mm 288-3GT
Zahnriemen R13B030207 Ul: Breite 9 mm 236-2GT

4. Achse

R13B030208 U2: Breite 20 mm 380-2GT
. mit Lithium-Batterie
Batterie-Board R13B041202 ) .
im 2. Arm eingebaut
) Lithium-Batterie als Ersatzbatterie

Batterie R13ZA00600300 3
O-Ring R13B031223 fur den Motorflansch der 1. Achse
LED R13A030000200 *2

Kugelumlaufspindel R13ZA00330200 | AFB Schmierfett (400 g) *2
Schmierfett Untersetzungsgetriebe |R13ZA00330100 |SK-1A (500 g) *2

Kabel R13B030304 Tube GPL-224 (227 g)

*1  G6-**1** (Z: 150/180 mm) keine Magnetbremse an der U-Achse.

*2 genau wie E2-Serie
*3 genau wie E2C

G6 Rev.4
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Teile je Modell (S: Standard-Modell C: Reinraum-Modell D/P: Protected-Modell)
Ersatzteilbezeichnung Bestellnummer Anmerkung
180 mm R13B010202
S/D (ohne Faltenbalg)
330 mm R13B010203
150 mm R13B010204
Kugelumlaufspindel |C
300 mm R13B010205
P/D mit 150 mm R13B010206
Faltenbalg-Option 300 mm R13B010207
450 mm R13B020012 innere
s/C 550 mm R13B020013 Verkabelung
650 mm R13B020014 *4
Kabeleinheit
450 mm R13B020015 innere
P/D 550 mm R13B020016 Verkabelung
650 mm R13B020017 *4
Kabelldnge 3 m R12B020425
S/IC Kabellange 5 m R12B020426 *4
Kabellange 10 m R12B020427
M/C-Kabel
Kabellange 3 m R12B020428
D/P Kabellange 5 m R12B020429 *4
Kabellange 10 m R12B020430
S/D R13B030402 weifld
Armabdeckung -
Cc/Pp R13B030406 Uberzug
c/P 150 mm R13B030701 *4
Faltenbalge ) 5 I A
/D mit Faltenbalg-Option | 300 mm R13B030702
Dichtungseinheit D/P R13B031226
2. Arm Dichtung P R13B031227
SIC R132702640100 *2
Bremsfreigabetaster
D/IP R13B06902 *4
*2 genau wie E2-Serie
*4  genau wie G10/G20-Serie
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