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GRUNDLAGEN

Ubersicht iiber die Roboterserien

SCARA Roboter

G/GX-C-serie LS-B-Serie m
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Max Traglast: 1-20 kg Max Traglast: 3-20 kg Max Traglast 3-6 kg Max Traglast: 3-4 kg
Armlange: 175-1000 mm Armlange: 400-1000 mm Armlange: 400-600 mm Armlange: 350-550 mm




GRUNDLAGEN

Ubersicht iiber die Roboterserien

6-Achs Roboter
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Max Traglast: 4-12 kg Max Traglast: 2.5-6 kg Max Traglast: 6 kg
Armlange: 600-1400 mm Armlange: 450-1000 mm Armlange: 900 mm



GRUNDLAGEN

Ubersicht tiber die Controller

Controller
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Fir G-, C3-, S5-Manipulatoren Fiir LS-Manipulatoren Fiir LS-B-Manipulatoren
Abgekiindigt 04/2019



GRUNDLAGEN

Ubersicht tiber die Controller

Controller
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Fir G-, C-, RS-, N-Manipulatoren Flr GX-A-Manipulatoren Fiir GX-B, C-B-Manipulatoren

Multi-Manipulator moglich Single Manipulator Single Manipulator, erweiterte
Safetyfunktionen



GRUNDLAGEN
Ubersicht Uber die Software

Softwareversionen

Epson RC+
RC180 RC620

EPSON R+
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GRUNDLAGEN

Ubersicht tiber die Teachpendants

Teachpendants

Abgekiindigt 2023

Bedienung lber Tasten

Mehrzeiliges Display

Einstiegsklasse
Bedienung lber Tasten

Mehrzeiliges Display

D| reCt TeaCh (Force Sensor erforderlich)

High-End

Bedienung lber
Touchscreen

3D Ansicht des Roboters

Wartungsdaten auslesen

High-End

Bedienung lber
Touchscreen

3D Ansicht des Roboters
Vollwertiges RC+
Eigene GUIs



GRUNDLAGEN

Ubersicht tiber die Teachpendants

Kompatibilitdt der Teachpendants

RC90-B RC700-A RC700-D RC700-E
v
v v Adapterkabel X X X
notwendig
v v v v
v v Adapterkabel Adapterkabel Adapterkabel Adapterkabel
notwendig notwendig notwendig notwendig
X X v v v v
X X v v v v




GRUNDLAGEN

RC700-A: Multi-Manipulator-System
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* Bis zu vier Roboter mit nur einem Master-Controller steuern
« Automatische Erkennung der DriveUnits
« Keine Software-Einstellungen zur Inbetriebnahme natig

* Freie Wahlmdglichkeit der verwendeten Roboterarme (zum Zeitpunkt
der Bestellung)




GRUNDLAGEN A
RC700-A: Multi-Manipulator-System

PLC
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.—;§§E§| :_ Drive ’_ Drive ’ .— .;Q_EI;-. .. ! = . E — ; - .
T =%i% =@ EtherNet Unit EtherNet Unit e SR Rroad Proaram "

| | I .
! A ! S
:Lq - ‘;% B ® 1 ‘

« Gemeinsamer Tursicherheitskreis und Not-Aus Kreis
* Nur eine Feldbus-Kommunikation zur SPS notig

* Synchronisierung der Roboter moglich




Steuerung

RC 700-A




Steuerung A

RC/700-A

Modus-LED und
7-Segmentanzeige “RS232 OPTION

4 Digits Serielle Schnittstelle Steckplatze fir
weitere
Optionskarten

BATTERY

Batteriefach fur _
Pufferbatterie :

M/C Power

E
Motorkabel Test Eng )
n gy oy o v
Emergency " RC700-A ' :
Anschluss fur ; . POWER
Notaus und g '

3
Sicherheitstir Netzschalter

M/C Signal \ .’E’ _ 0
. J 4
Signalkabel fur % © o v y
Encoderdaten * . AC200v 240y
TP =
Anschluss fur E =
Teachpendant
P DU OUT AC200V-240V
Anschluss weiterer LAN — Netzspannungs-
R-1/0 DriveUnits Ethernet /O anschluss
Realtime 1/0 Memory & Trigger
Standard-E/A
PC ¥
USB 2.0-Anschluss zur Anschluss fir externe USB- INfOut: 24/16
' Laufwerke n/out.

Kommunikation mit RC+ _
D-Sub 50 pins
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Steuerung

RC 700-D

RC700-p
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Steuerung

RC/700-D

Modus-LED und
7-Segmentanzeige 'RS232 OPTION

4 Digits Serielle Schnittstelle Steckplatze fir
weitere
Optionskarten

BATTERY

Batteriefach fur
Pufferbatterie

M/C Power
Motorkabel

OPTIOf

Emergency
Anschluss fur
Notaus und

Sicherheitstir

RC7O -D ' 33

o

POWER

Netzschalter

Signalkabel fur )

MIC siGnaL
Encoderdaten s

TP ~
Anschluss fir / .
Teachpendant DU OUT o AC200V-240v
Anschluss weiterer Netzspannungs-
R-1/O DriveUnits Ethernet /O anschluss
Realtime 1/0O Memory & Trigger
y 99 Standard-E/A
PC Anschluss fir externe USB-
USB 2.0-Anschluss zur Laufwerke In/Out: 24/16

Kommunikation mit RC+ _
D-Sub 50 pins




Steuerung

RC 700-E




Steuerung A
RC/00-E

Modus-LED und

7-Segmentanzeige RS232 DRI BATTERY
4 Digits i i A U
Serielle Schnittstelle Steckp_latze far Batteriefach fiir
WENETS Pufferbatterie
= Optionskarten v

M/C Power

\ EPSON
Motorkabel

<
EST TEAGH auro PROGRA|
1 1

Emergency Stop Connector
g / Optionaler Anschluss
fur Not-Halt-Taster

OPTIO|

RC700- 4

BATTERY

POWER

Netzschalter

M/C Signal \
Signalkabel fur

Encoderdaten N 2 l l 4
s 3. ' Safety I/O Connector
) 37 5 sichere Eingange
N e 3 sichere Ausgange
DU OUT J AC200V-240V
Anschluss weiterer LAN Netzspannungs-
DriveUnits

TP
Anschluss fir
Teachpendant

R-1/0 Ethernet /O anschluss
Realtime 1/0 Memory & Trigger
Standard-E/A
PC o
USB 2.0-Anschluss zur Anschluss fur externe USB- INfOut: 24/16
' Laufwerke n/out.

Kommunikation mit RC+ _
D-Sub 50 pins




Steuerung

RC 90-B

rd
, P 4
+ S j ;'
4 . .- " | »
- ) | - . _{ E-STOP AUTO
ERROR TEACH PROGRAM ‘-
WC Poweg Q’)
M/C SIGNAL EMERGENCY
. m

//
8

et = @‘ @ “




Steuerung

RC90-B

OPTION
Steckplatze fur

M/C Power GEE= weitere
Motorkabel Serielle Schnittstelle Optionskarten
Emergency EPSON
Anschluss fir e— *
Notaus und [ .8

Sicherheitstir

M/C Signal M PO L | _——— d ' Z
SI g n al kab el fN. M/c 5|(;NAL . ‘ c.\ ERROESTO:EA&AU’W/ ' Z "' y ol
o £3 & 3 7 ]

I/O

Standard-E/A
In/Out: 24/16
D-Sub 50 pins

Anschluss fur TP/OP
RS-422 D-Sub 25 Pins

Encoderdaten ,, 3 eesceney

Memory & Trigger

LAN
Ethernet

Anschluss fiir externe USB-

PC Laufwerke

USB 2.0-Anschluss zur
Kommunikation mit RC+

POWER

Netzschalter

Modus-LED

Fehler- und Betriebsartsanzeige

AC200V-240V
Netzspannungs-
anschluss




KOORDINATENSYSTEM

SCARA




KOORDINATENSYSTEM A
Ubersicht der Achsen - SCARA

Mechanischer Aufbau des SCARA-Roboters

Achse 1 und 2 bilden somit die X/Y-Koordinate
Achse 3 bildet die Z-Koordinate

Achse 4 bildet die U-Koordinate




KOORDINATENSYSTEM A
SCARA

 Die Koordinaten fur X, Y und Z
werden in Millimetern
abgespeichert.

« Der Wertder Z-Koordinate kann O
oder negativ sein (im Basis-
koordinatensystem)

L —

« Die U-Koordinate wird als Winkel
in Grad abgespeichert.

» Sofern nichts anderes definiert
wurde, ist der Tool-Center-Point

(TCP) der Mittelpunkt der

Kugelumlaufspindel.

X+ Y.|_




KOORDINATENSYSTEM A
Armorientierung - SCARA

Der SCARA Roboter kann zwei verschiedene Armorientierungen einnehmen:

LINKSARM- BETRIEB RECHTSARM-BETRIEB



KOORDINATENSYSTEM

6-Achs-Knickarmroboter




KOORDINATENSYSTEM
Ubersicht der Achsen - 6-Achs-Knickarmroboter




~ KOORDINATENSYSTEM
o6-Achs-Knickarmroboter




KOORDINATENSYSTEM

Armorientierung - 6-Achs-Knickarmroboter

Righty

Stellung
Drehpunkt Achse 2
in Bezug auf eine
gedachte Linie
zwischen Drehpunkt
Achse 1 und
Drehpunkt Achse 3.

Lefty




KOORDINATENSYSTEM

Armorientierung - 6-Achs-Knickarmroboter

o
o

g S

........

Above

Stellung Drehpunkt
Achse 3 in Bezug auf
eine gedachte Linie
zwischen Drehpunkt
Achse 2 und
Drehpunkt
Achse 5.
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KOORDINATENSYSTEM A

Armorientierung - 6-Achs-Knickarmroboter
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KOORDINATENSYSTEM
Singularitat

Ein typisches Beispiel flr eine Singularitat:

Es fluchten die Achsen 4 und 6.
Hierdurch gibt es unendlich viele
Achsstellungen, die zur gleichen
Werkzeugstellung fihren.

Daraus ergeben sich flr den Achsrechner
unendlich viele Bewegungsbahnen, bei denen
die Achse 4 und 6 mit unendlicher
Geschwindigkeit gegeneinander bewegt
werden mussten.

Dies resultiert i.d.R. in einem Fehler, der auf
einen ungultigen Beschleunigungswert
hinweist.

D Kan grg: Task 1 = | == .

Function AwvoidSing

= Fobot Smulebor
M

Lapoul Olgects - B 0 Ve | 20 Lol

o = | 0 0003 00 g [F




KOORDINATENSYSTEM A
Singularitat

Hand singularity Elbow singularity Wrist singularity




Punktinformation




Punktinformation A

Aufbau der Punkteliste (Beispiel: SCARA)

RS
A N BITTE BEACHTEN
<& oC &2 3%
2 & . o
& ?p%QQ)@Q & §®°.\®<® » Beim Teachen wird die aktuelle
@ll\o & (@% N\2 ((\0‘ Orientierung & Position des
Q¥ ol v TCP im Raum als
VOB e == entsprechender Raumpunkt
X Beschreibung Tl |n der Punktehste abgelegt

0.00040

0.000 0.000 0.000 Kommentar

 Das Label eines Punkts darf
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& & é{@ nicht doppelt vergeben werden
& RESESIE &
> o
\/’50 0\6\‘ & \,Q
©
oF

é\
Q)’b
¢ ﬂ



	Modul II - Grundlagen EPSON Robots DE
	Folie 55: EPSON Robots Grundlagen Modul II  
	Folie 56: GRUNDLAGEN Übersicht über die Roboterserien
	Folie 57: GRUNDLAGEN Übersicht über die Roboterserien
	Folie 58: GRUNDLAGEN Übersicht über die Controller
	Folie 59: GRUNDLAGEN Übersicht über die Controller
	Folie 60: GRUNDLAGEN Übersicht über die Software
	Folie 61: GRUNDLAGEN Übersicht über die Teachpendants
	Folie 62: GRUNDLAGEN Übersicht über die Teachpendants
	Folie 63: GRUNDLAGEN RC700-A: Multi-Manipulator-System
	Folie 64: GRUNDLAGEN RC700-A: Multi-Manipulator-System
	Folie 65: Steuerung
	Folie 66: Steuerung RC700-A
	Folie 67: Steuerung
	Folie 68: Steuerung RC700-D
	Folie 69: Steuerung
	Folie 70: Steuerung RC700-E
	Folie 71: Steuerung
	Folie 72: Steuerung RC90-B
	Folie 75: KOORDINATENSYSTEM
	Folie 76: KOORDINATENSYSTEM Übersicht der Achsen - SCARA
	Folie 77: KOORDINATENSYSTEM SCARA
	Folie 78: KOORDINATENSYSTEM Armorientierung - SCARA
	Folie 79: KOORDINATENSYSTEM
	Folie 80: KOORDINATENSYSTEM Übersicht der Achsen - 6-Achs-Knickarmroboter
	Folie 81: KOORDINATENSYSTEM 6-Achs-Knickarmroboter
	Folie 82: KOORDINATENSYSTEM Armorientierung - 6-Achs-Knickarmroboter
	Folie 83: KOORDINATENSYSTEM Armorientierung - 6-Achs-Knickarmroboter
	Folie 84: KOORDINATENSYSTEM Armorientierung - 6-Achs-Knickarmroboter
	Folie 85: KOORDINATENSYSTEM Singularität
	Folie 86: KOORDINATENSYSTEM Singularität
	Folie 87: Punktinformation
	Folie 88: Punktinformation Aufbau der Punkteliste (Beispiel: SCARA)


