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PROLOGO

GARANTIA

Gracias por comprar nuestros productos de robot.

Este manual contiene la informacién necesaria para el uso correcto del manipulador.

Lea atentamente este manual y otros manuales relacionados antes de instalar el sistema de
robot.

Mantenga este manual a la mano para un acceso facil en todo momento.

El manipulador y sus piezas opcionales se envian a nuestros clientes solo después de ser
sometidas a los controles de calidad, pruebas e inspecciones mas estrictos para certificar su

cumplimiento con nuestras exigentes normas de rendimiento.

Los productos que tengan un mal funcionamiento como resultado de la manipulacion u
operacion normales se repararan en forma gratuita durante el periodo normal de la garantia.
(Comuniquese con el proveedor de su region para obtener informacion sobre el periodo de
garantia).

Sin embargo, se cobraran al cliente las reparaciones en los siguientes casos (aunque sucedan

dentro del periodo de garantia):

1. Dafio 0 mal funcionamiento provocados por un uso inadecuado que no se describe

en este manual o por uso descuidado.

2. Mal funcionamiento provocado por el desmontaje no autorizado del producto por

parte de los clientes.
3. Dafios debido a ajustes inadecuados o a intentos de reparacién no autorizados.

4. Dafio provocado por desastres naturales, como terremotos, inundaciones, etc.

Advertencias, precauciones, uso:

il

L gjel manipulador o los equipos relacionados no se usan de acuerdo con las
condiciones de uso y las especificaciones del producto descritas en los manuales,
esta garantia queda nula.

2. Sino sigue las ADVERTENCIAS y PRECAUCIONES de este manual, no podemos
hacernos responsables de ningun mal funcionamiento o accidente, incluso si tienen
como resultado lesiones o la muerte.

3. No podemos prever todos los posibles peligros y consecuencias. Por lo tanto, este

manual no puede advertir al usuario de todos los posibles peligros.
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MARCAS COMERCIALES

Microsoft, Windows y el logotipo de Windows son marcas registradas o marcas comerciales
de Microsoft Corporation en los Estados Unidos y otros paises. Otras marcas y nombres
de productos son marcas comerciales o marcas registradas de sus respectivos titulares.

NOTACION DE MARCAS COMERCIALES EN ESTE MANUAL

Sistema operativo Microsoft® Windows® 8

Sistema operativo Microsoft® Windows® 10

En todo este manual, Windows 8 y Windows 10 se refieren a los respectivos sistemas
operativos ya citados. En algunos casos, Windows se refiere en forma genérica a Windows
8 y Windows 10.

AVISO

Ninguna parte de este manual se puede copiar o reproducir sin autorizacion.
El contenido de este manual est4 sujeto a cambios sin previo aviso.
Notifiquenos si encuentra errores en este manual o si tiene comentarios con respecto a su

contenido.

FABRICANTE

SEIKO EPSON CORPORATION

INFORMACION DE CONTACTO

La informacion de contacto se describe en “PROVEEDORES” en las primeras paginas del
siguiente manual:

Seguridad e instalacion del sistema de robot Lea primero este manual
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En relacidon con la eliminacion de la bateria

v

La etiqueta con el basurero con ruedas tachado que se puede encontrar en el producto indica
que este producto y las baterias incorporadas no se deben eliminar en el flujo normal de
desechos domésticos. Para evitar los posibles dafos ambientales o a la salud humana,
separe este producto y las baterias de otros flujos de desechos para garantizar que se puedan
reciclar de una manera ambientalmente correcta. Para conocer mas detalles acerca de las
instalaciones de recoleccion, comuniquese con la oficina gubernamental local o con el
vendedor minorista donde compr6 este producto. El uso de los simbolos quimicos Pb, Cd o
Hg indica si estos metales se usan en la bateria.

Esta informacion solo se aplica a los clientes de la Union Europea, de acuerdo con la
DIRECTIVA 2006/66/EC DEL PARLAMENTO EUROPEO Y DEL CONSEJO DEL 6 de
septiembre de 2006 acerca de las baterias y acumuladores y de las baterias y acumuladores
de desecho y por la que se deroga la Directiva 91/157/EEC y la legislacion, transponiéndose
e implementandose en diversos sistemas legales nacionales.

Para otros paises, comuniquese con su gobierno local para investigar la posibilidad de
reciclar su producto.

El procedimiento de retiro y reemplazo de la bateria se describe en los siguientes manuales:

Manual del manipulador de la serie T Mantenimiento: 14.2 Reemplazo de la bateria de
litio

T3/T6 Rev.12



Antes de leer este manual

Esta seccion describe lo que deberia saber antes de leer este manual.

Estructura del sistema de robot
Los manipuladores de la serie T se pueden usar con las siguientes combinaciones de
software.

Firmware del controlador

T3-401S Versién 7.3.51.1 o posterior

Anterior a la -
EPSON RC+7.0 [l 7.3.0
Ver.7.3.1 o
i Aceptar
posterior

Firmware del controlador

o Version 7.3.53.0 o posterior
Anterior a la -
EPSON RC+ 7.0 |-Ye€rsion 7.3.3
Version 7.3.4 o
' OK
posterior

OK: Compatible Todas las funciones de EPSON RC+ 7.0 y el sistema de robot estan
disponibles.

I1: Compatible La conexion estd bien. Se recomienda usar las siguientes versiones
o posteriores. Es posible que la pantalla o el control no funcionen
correctamente.

T3-401S: EPSON RC+7.0 Ver.7.3.1
T6-602S: EPSON RC+7.0 Ver.7.3.4

Forma de los motores
Es posible que la forma de los motores que se usan para el manipulador que estd usando sea
distinta a la forma de los motores que se describen en este manual debido a las
especificaciones.

Configuracion con el software
Este manual contiene procedimientos de configuracion mediante el uso de software. Estan
marcados con el siguiente icono.

EPSON
RC+
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Configuracidon y operacion

Este volumen contiene informacion para la configuracion y operacion de los manipuladores de la
serie T. Lea meticulosamente este volumen antes de configurar y operar los manipuladores.







Configuracion y operacion

1. Sequridad

Personal calificado debera realizar la instalacion y el transporte de los manipuladores y
equipos de robot, los que deberdn cumplir todos los c6digos nacionales y locales. Lea este
manual y otros manuales relacionados antes de instalar el sistema de robot o antes de
conectar los cables.

Mantenga este manual a la mano para un acceso facil en todo momento.

1.1 Convenciones

En todo este manual se indican consideraciones importantes de seguridad con los siguientes
simbolos. Asegurese de leer las descripciones que se muestran con cada simbolo.

A Este simbolo indica que existe un peligro de posibles lesiones
graves o0 la muerte si no se siguen adecuadamente las
ADVERTENCIA| instrucciones asociadas.

Este simbolo indica que existe un peligro de posibles lesiones
graves o la muerte debido a descarga eléctrica si no se siguen
ADVERTENCIA| adecuadamente las instrucciones asociadas.

>

A Este simbolo indica que existe un peligro de posibles dafios a
las personas o dafios fisicos a los equipos e instalaciones si no
PRECAUCION | se siguen adecuadamente las instrucciones asociadas.

1.2 Seguridad en el disefio y la instalacion

Solo personal capacitado debe disefiar e instalar el sistema de robot. El personal capacitado
se define como aquellos quienes hayan tomado clases de capacitacion en sistemas de robot
y capacitacion en mantenimiento proporcionadas por un fabricante, distribuidor o empresa
representante local, o aquellos quienes comprendan cabalmente los manuales y tengan el
mismo nivel de conocimiento y habilidades que aquellos que hayan completado los cursos
de capacitacion.

Para garantizar la seguridad, se debe instalar una proteccion para el sistema de robot. Para
conocer detalles acerca de la proteccion, consulte las Precauciones de disefio e instalacion
en el capitulo Seguridad del Manual del usuario de EPSON RC+.

Los siguientes elementos son precauciones de seguridad para el personal de disefio:

A

ADVERTENCIA

El personal que disefie 0 construya el sistema de robot con este producto debe
leer el capitulo Seguridad en el Manual del usuario de EPSON RC+ para
comprender los requisitos de seguridad antes de disefiar o construir el sistema
de robot. Disefiar o construir el sistema de robot sin comprender los requisitos de
seguridad es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves o dafios graves en el sistema de robot, ademas de causar problemas
graves de seguridad.
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B E| sistema de robot se debe usar en las condiciones ambientales que se
describen en sus respectivos manuales. Este producto se ha disefiado y fabricado
estrictamente para su uso en un entorno normal en interiores. El uso del producto
en un entorno que supere las condiciones ambientales especificadas no solo
acortard la vida util del producto, sino que ademas puede causar graves
problemas de seguridad.

descritos en los manuales. Si no se usa el sistema de robot de acuerdo con los
requisitos de instalacién no solo acortara la vida util del producto, sino que
ademas puede causar graves problemas de seguridad.

: B E| sistema de robot se debe usar de acuerdo con los requisitos de instalacién

ADVERTENCIA

En el capitulo Configuracion y operacion se mencionan precauciones adicionales para la
instalacion: 3. Entornos e instalacion. Lea atentamente este capitulo para comprender los
procedimientos de instalacion segura antes de instalar los robots y los equipos de robot.

1.2.1 Resistencia de la ranura de tornillo esférico

Si se aplica a la ranura de tornillo esférico una carga que supere el valor permisible, es
posible que no funcione correctamente debido a la deformacion o el quiebre del eje. Si se
aplica a la ranura de tornillo esférico la carga que supera el valor permisible, es necesario
reemplazar la unidad de ranura de tornillo esférico.

Las cargas permisibles varian segtn la distancia donde se aplica la carga.

Para calcular la carga permisible, consulte la formula de calculo a continuacion.

[Momento de flexién permisible] o
I .
T3: M=13.000 N ‘mm i/
- ‘(/4""-
T6: M=27.000 N -mm il
| ‘l\ ‘ |
Ejemplo: Si se aplica una carga de 100 N ' == .I L |
a 200 mm desde el Extremo de TN
la tuerca de it L

extremo de la tuerca de la ranura |3 ranura
57

[Momento]
M=F -L =200 -100 =20.000 N -mm
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1.3 Seguridad en la operacion

Los siguientes elementos son precauciones de seguridad para el personal operador
calificado:

ADVERTENCIA

A .

Lea atentamente la seccion 1.3 Requisitos relacionados con la seguridad en el
capitulo Seguridad del manual Seguridad e instalacién antes de operar el sistema
de robot. Operar el sistema de robot sin comprender los requisitos de seguridad
es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales graves o
dafios graves en el sistema de robot.

No ingrese al area de funcionamiento del manipulador mientras la energia hacia
el sistema de robot esté encendida. Ingresar al area de funcionamiento con la
energia encendida es extremadamente peligroso y puede provocar graves
problemas de seguridad, ya que es posible que el manipulador se mueva, incluso
si parece estar detenido.

Antes de operar el sistema de robot, asegurese de que no haya nadie al interior
del area protegida. El sistema de robot se puede operar en el modo de
ensefianza, incluso cuando alguien esta al interior del area protegida.

El movimiento del manipulador siempre esta en estado restringido (baja velocidad
y baja potencia) para garantizar la seguridad de un operador. Sin embargo, operar
el sistema de robot mientras alguien esta al interior del area protegida es
extremadamente peligroso y puede provocar problemas graves de seguridad en
caso de que el manipulador se mueva de manera inesperada.

Presione inmediatamente el interruptor de parada de emergencia siempre que el
manipulador se mueva de manera anormal mientras se opera el sistema de robot.
Continuar con la operacién mientras el manipulador se mueve de manera anormal
es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales graves o
dafios graves en el sistema de robot.

/\

ADVERTENCIA

Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe de la
fuente de alimentacién. Asegurese de conectar el cable de alimentacién de CA a
un tomacorriente.

NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacién de la fabrica.

Antes de realizar algin procedimiento de reemplazo, apague el controlador y los
equipos relacionados, luego desconecte el enchufe de la fuente de alimentacion.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

No conecte ni desconecte los conectores del motor mientras el sistema de robot
esté encendido. Conectar o desconectar los conectores del motor con la energia
encendida es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves, ya que el manipulador puede moverse de manera anormal; ademas,
puede provocar descargas eléctricas y el mal funcionamiento del sistema de
robot.
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AN

PRECAUCION

Cuando sea posible, solo una persona deberia operar el sistema de robot. Si es
necesario operar el sistema de robot con mas de una persona, asegurese de que
todas las personas que participen se comuniquen entre si con respecto a lo que
estan haciendo y tomen todas las precauciones de seguridad necesarias.

Articulaciones n.°1,n.°2y n.° 4

Si las articulaciones se operan repetidamente con un angulo de funcionamiento
inferior a 5 grados, es posible que se dafien prematuramente, ya que es probable
gue los cojinetes provoquen una escasez de capa de aceite en dicha situacion.
Para evitar las averias tempranas, mueva las articulaciones en mas de 50 grados
aproximadamente cinco a diez veces por dia.

Articulacion n.° 3:
Si el movimiento hacia arriba y hacia abajo de la mano es de menos de 10 mm,
mueva la articulacion la mitad de la carrera maxima cinco a diez veces por dia.

La oscilacion (resonancia) puede ocurrir continuamente en el movimiento a baja
velocidad del manipulador (Velocidad: aprox. 5 a 20 %), dependiendo de la
combinacién de orientacion del brazo y carga del efector final. La oscilacion surge
de la frecuencia de oscilacion natural del brazo y se puede controlar con las
siguientes medidas.

Cambiar la velocidad del manipulador
Cambiar los puntos de ensefianza
Cambiar la carga del efector final

Se puede calentar el manipulador debido al calor del motor, etc. No toque el
manipulador hasta que baje la temperatura. Después de confirmar que la
temperatura del manipulador haya bajado y no se sienta caliente al tacto.
Entonces, realice la ensefianza o el mantenimiento.
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1.4 Parada de emergencia

Si el manipulador se mueve de manera anormal durante su operacion, presione
inmediatamente el interruptor de parada de emergencia. Presionar el interruptor de parada
de emergencia inmediatamente cambia el manipulador al movimiento de desaceleracion y
lo detiene a la velocidad maxima de desaceleracion.

Sin embargo, evite presionar el interruptor de parada de emergencia innecesariamente
cuando el manipulador funciona normalmente. Presionar el interruptor de parada de
emergencia bloquea el freno y puede causar desgaste en la placa de friccion del freno, lo
que acortara la vida 1til del freno.

Ciclo de vida util normal del freno: Aproximadamente 2 afios (cuando los frenos se usan
100 veces/dia)
Para colocar el sistema en modo de emergencia durante la operaciéon normal, presione el
interruptor de parada de emergencia cuando el manipulador no esté en movimiento.
Consulte Configuracién y operacion: 11. EMERGENCIA para obtener instrucciones acerca

de como conectar el circuito del interruptor de parada de emergencia.

No DESACTIVE la energia mientras el manipulador esté funcionando.
Si intenta detener el manipulador en situaciones de emergencia, como “Proteccion abierta”,
asegurese de detener el manipulador con el interruptor de parada de emergencia.
Si el manipulador se detiene cuando corta la energia mientras estd funcionando, pueden
ocurrir los siguientes problemas.

Reduccion de la vida util y dafios a la unidad de engranaje reductor

Espacio de posicion en las articulaciones
Ademas, si se forzo el apagado del manipulador por un corte de energia o sucesos similares
mientras estaba en funcionamiento, asegurese de revisar los siguientes puntos después de
restaurar la energia.

Si el engranaje reductor est4 dafiado o no

Si las articulaciones estan en las posiciones correctas o no
Si hay un espacio de posicion, realice una calibracion con el procedimiento descrito en
Mantenimiento 16. Calibracién en este manual. Ademas, pueden suceder los mismos
problemas si ocurre un error y el manipulador se detiene por una emergencia durante la
operacion. Revise la condicion del manipulador y realice la calibracidn, si es necesario.

Antes de usar el interruptor de parada de emergencia, tenga en cuenta lo siguiente.
- El interruptor de parada de emergencia (E-STOP) se debe usar para detener el
manipulador solo en caso de emergencia.
- Para detener el manipulador que opera el programa, excepto en caso de emergencia,
utilice los comandos Pausa (parada) o STOP (detencién del programa)
Los comandos Pause y STOP no apagan los motores. Por lo tanto, el freno no funciona.
- Para el Sistema de proteccion, no utilice el circuito para E-STOP.

Para conocer detalles acerca del sistema de proteccion, consulte los siguientes manuales.

Manual del usuario de EPSON RC+
2. Seguridad - Precauciones de disefio e instalacion - Sistema de proteccion

Seguridad e instalacion
2.6 Conexidn al conector de EMERGENCIA
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Para revisar problemas con el freno, consulte los siguientes manuales.
Manual del manipulador Mantenimiento
2.1.2 Punto de inspeccion - Inspeccidn mientras la energia esta encendida
(El manipulador esté en funcionamiento)
Seguridad e instalacion
5.1.1 Manipulador - Inspeccién mientras la energia esta encendida
(EIl manipulador esta en funcionamiento)

Distancia de funcionamiento libre en una emergencia
El manipulador en funcionamiento no puede detenerse inmediatamente después de presionar
el interruptor de parada de emergencia.
A continuacién se muestra el tiempo, el angulo y la distancia de funcionamiento libre del
manipulador. Sin embargo, recuerde que los valores dependen de las siguientes condiciones.
Peso del efector final Peso de la pieza de trabajo Pose de funcionamiento
Peso Velocidad Aceleracion etc.

Condiciones para la
L, T3-401S | T6-602S
medicion
Configuracion Accel 100 100
Configuracion Speed 100 100
Carga [kg] 3 6 \
Configuracién Weight 3 6 /’ \
/ \\
/ \ / Punto de inicio
/ .z
A \ de la operacién
/V‘ —0— — —|— A i
Punto donde se
. o ! .
ingresa la sefial Articulacion n.° 1 N y \ Punto objetivo
de parada de \ /
emergencia v
\ ."r
o
Articulacion n.° 2 Punto de detencion
T3-401S T6-602S
. Articulacion n.c 1 +
Tiempo de . . 0,5 0,7
funcionamiento libre Articulacion n. 2 [s]
Articulacion n.° 3 [s] 0,2 0,2
Articulaciéon n.° 1 [°] 55 65
Angulo de Articulacion n.° 2 [°] 55 55
funci iento lib i i6n n.°
uncionamiento libre Art!culac?(,)n n°1+ . 110 120
Articulacion n.° 2 [°]
Distancia d . L
1S gnma .e . Articulacion n.°3  [mm] 30 40
funcionamiento libre
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1.5 Movimiento de emergencia sin fuerza motriz
Cuando se coloca el sistema en modo de emergencia, empuje el brazo o la articulacion del
manipulador con la mano, como se muestra a continuacion:
Brazon.1 Empuje el brazo con la mano.
Brazon.° 2 Empuje el brazo con la mano.

Articulacion n.° 3 La articulacion no se puede mover con la mano hacia arriba o
hacia abajo hasta que se haya liberado el freno de solenoide que se
aplico a la articulacion. Mueva la articulacion hacia arriba y hacia

abajo mientras presiona el desbloqueo del freno.

Articulacion n.° 4 Gire el eje con la mano.

Articulacion n.° 2 Articulacién n.® 1

(giratoria) (giratoria)
// J— S
Avrticulacion n.° 3 i/ '
desbloqueo del freno | ;| I

Brazo n.° 2

Articulacién n.° 3
(arriba y abajo) T
_ i:: + E]e

Articulaciéon n.° 4
(giratoria)

(Hlustracién: T3-401S)

NOTA  El desbloqueo del freno solo afecta a la articulacion n.° 3. Cuando se presiona el desbloqueo
& del freno en modo de emergencia, se libera el freno de la articulacion n.° 3.
Tenga cuidado con el eje mientras se presiona el desbloqueo del freno, ya que es posible que
el eje baje debido al peso del efector final.

NoTa Cuando se producen los siguientes errores, no se libera el freno del manipulador, incluso si
(&=  sepresiona el desbloqueo del freno.
Revise las conexiones de los cables y elimine las causas del error. A continuacion, vuelva a

aplicar energia y libere el freno.

Errores: 1552, 2118, 4003, 4004, 4009, 4100, 4101, 4103, 4187, 4188, 4189, 4191, 4192,
4233, 4240, 4285-4292, 9633, 9640, 9691, 9685-9692
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1.6 Configuracién ACCELS para movimientos de CP

Para hacer que el manipulador se mueva en movimiento CP, consulte las siguientes
secciones y configure ACCELS correctamente segun la carga de la punta y la altura del eje
Z.

NOTA 1, configuracion incorrecta puede causar los siguientes problemas.

& - Disminucion de la vida 1til y dafios de la ranura de tornillo esférico
y
Defina ACCELS de la manera siguiente, dependiendo de la altura del eje Z.

Valores de la configuracion ACCELS por altura del eje Z y carga de la punta

T3
Altura del eje Z Carga de la punta
(mm) 1kgomenos | 2kgomenos | 3Kkgomenos
0>Z>= -50
-50>27>=-100 10000 o0 menos

-100>Z >=-150

T6
Altura del eje Z Carga de la punta
(mm) 1kgomenos | 2kgomenos | 3kgomenos
0>Z>= -50
-50>2Z>=-100

10000 o menos
-100 > 7 >=-150

-150 > Z >=-200

Eje Z altura 0 ‘—ﬂﬁ— '
(Posicion de origen) HH
il

T

Si el manipulador se opera en movimiento CP con los valores incorrectos, aseglrese de

revisar los siguientes puntos.

- Si el eje de ranura de tornillo esférico esta deformado o doblado
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1.7 Etiquetas

El manipulador tiene las siguientes etiquetas de advertencia.

Las etiquetas de advertencia estan adheridas en los lugares donde existen riesgos especificos.
Asegurese de acatar las descripciones y advertencias de las etiquetas para operar y realizar
mantenimiento al manipulador de manera segura.

No rasgue, dafie ni retire las etiquetas de advertencia. Sea meticuloso cuando manipule las
piezas o unidades a las que estdn adheridas las siguientes etiquetas de advertencia, ademads
de sus areas circundantes.

Ubicacion Etiqueta de advertencia NOTA
Antes de soltar los tornillos de la base de montaje,
A afirme el brazo y fijelo firmemente con una correa
para evitar que las manos o dedos queden atrapados
en el manipulador.
No ingrese al area de operacion mientras el
manipulador esté en movimiento. El brazo del robot
B puede chocar contra el operador. Esto es
extremadamente peligroso y puede provocar
problemas graves de seguridad.
Hay voltaje peligroso mientras el manipulador
C estd encendido. Para evitar las descargas
WARNING eléctricas, no toque las piezas eléctricas internas.
Su mano o sus dedos pueden quedar atrapados
D entre el eje y la cubierta si coloca la mano cerca
WARNING de piezas moviles.
MODEL : 13-4018 i
SERIAL NO. : T300000001 Et%queta de firma .
o }Sﬁﬂg Etiqueta de N/S (Namero de serie)
SINGLE PHASE  660VA
WEIGHT: 13}‘9" MAX PAYLOAD: 3kg
MOTOR PO
AXIS1 : 200W AXIS2 : 100W
AXIS3 : 100W AXIS4 : 100w
MANUFACTURER
E SEIKO EPSON CURPURRTlUN
3-5,0WA3 — CHOME,SUWA —
NAGANO — KEN, SBZ-GSUZMPJ\N
http://global .epson.com/company/
ENTITY PLACING ON EU MARKET:
EPSUN DEUTSCHLAND GmbH
OTTO0—HAHN-STR.2
MEEHBUSGH GERMAN
https://neon.epson— eurore .com/de/en/robots/
il IIIIIII[I [T llII1II| [
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2. Especificaciones

2.1 Caracteristicas de los manipuladores de la serie T

Los manipuladores de la serie T son manipuladores integrados con controlador.

Las caracteristicas de los manipuladores de la serie T son las siguientes:

Para el disefio y las herramientas del dispositivo
- No hay controlador externo
El controlador viene integrado con el robot.
No se necesita espacio de instalacion para el controlador externo.
No se necesita disefio para la instalacion del controlador externo o las herramientas.

- Sin cables desde el robot hasta el controlador
No se necesitan cables externos entre el robot y el controlador.

- La mano (efector final) se puede controlar directamente con la E/S de la mano y
24V CC para la mano

No se necesita cableado entre el controlador y el efector final del manipulador.

- Estructura de reduccién de vibracion del conducto
Cables externos faciles de enrutar.
Para mantenimiento
- No hay baterias de la unidad de motor para el robot
Ya no se necesita conectar dispositivos externos para el reemplazo de la bateria.

- El manipulador es facil de reemplazar

- Enfriamiento de aire sin ventilador

No se necesita mantenimiento para el ventilador de enfriamiento de aire.

Otros
- Abhorro de energia
T3: Aprox. 1/4 de LS3/RC90
T6: Aprox. 1/3 de LS6/RC90

T3/ T6 Rev.12 13
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T3-401

S
( Entorno
S |: Estandar

Carrera de la articulacion n.° 3
1 |:150 mm
2 |[:200 mm

Longitud del brazo

40 |: 400 mm

60 |: 600 mm
Carga util

3 |:3kg

6 |:6kg

Para conocer detalles acerca de las especificaciones, consulte Configuracion y operacion:
2.6 Especificaciones.
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2.3 Nombres de piezas

Conector de E/S de la mano

Brazon.° 2

Etiqueta de firma
(N.° de serie del
manipulador)

NOTA

T3/ T6 Rev.12

Articulaciéon n.° 3
desbloqueo del freno

231 T3

Unidad de
alimentacién

Conector TP

[[] Conector de
EMERGENCIA

‘ 17 NI

» I~
r o | j Conectores rapidos
Conector LAN (Ethernet)

(-] ) ’ (azul) para tubos
[ ol e neumaticos de g4 my[]'g
J c e M | Conector de E/S (salida)

Interruptor RESET
Puerto de MEMORIA

Puerto de PC de desarrollo

Conectores rapidos
(azul) para tubos
neumaticos de 6 mm

Conector de E/S (entrada)

Conectores rapidos (blanco) Cubierta de suministro de energia
para tubos neumaticos de g6 mm (conector de alimentacion de CA
al interior)

El desbloqueo del freno solo afecta a la articulaciéon n.° 3. Cuando se presiona el
desbloqueo del freno en modo de emergencia, se libera el freno de la articulacion n.° 3.

Mientras la luz LED esté encendida, se aplica corriente al manipulador. Realizar trabajos
con la energia encendida es extremadamente peligroso y puede provocar una descarga
eléctrica o el funcionamiento incorrecto del sistema de robot. Aseglirese de APAGAR el
manipulador antes de realizar trabajos de mantenimiento.

15
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232 T6

Conector de E/S de la mano

Luz LED
Articulacion n.° 3 = -
desbloqueo del freno 3 |
- Unidad de
alimentacion
Brazo n.° 2 =
Eje Brazon. 1 T Base

Conector TP Interruptor RESET

Puerto de MEMORIA

Conector de
EMERGENCIA

Conectores rapidos

(azul) paratubos  —_|
neumaticos de @4 mm

Puerto de PC de desarrollo
Conector LAN (Ethernet)

1l
Etiqueta de firma ¢

(N.° de serie d
del manipulador) E

Conectores rapidos
(azul) para tubos
neuméticos de g6 mm

Conector de E/S (salida)

Conector de E/S (entrada)

Conectores rapidos

(blanco) para tubos Cubierta de suministro de
neumaticos de g6 mm energia (conector de
alimentacion de CA al interior)

NOTA - El desbloqueo del freno solo afecta a la articulacion n.° 3. Cuando se presiona el
i desbloqueo del freno en modo de emergencia, se libera el freno de la articulacion n.° 3.

- Mientras la luz LED esté encendida, se aplica corriente al manipulador. Realizar trabajos
con la energia encendida es extremadamente peligroso y puede provocar una descarga
eléctrica o el funcionamiento incorrecto del sistema de robot. Aseglrese de apagar el
manipulador antes de realizar trabajos de mantenimiento.
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241 T3
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Detalle de “A”
(Posicion del punto de calibracion de Articulaciones n.° 3y n.° 4)
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(Posicion del punto de calibracién de Articulaciones n.° 3y n.° 4)
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2.5 Ejemplo de sistema

T3/ T6 Rev.12

Estandar

E/S estandar

E/S remota

Ethernet

E/S de la mano

USB (para guardar)
USB (para desarrollo)
ModBus

Opcion

Bus de campo
Esclavo

(llustracion: T3-401S)

*1

*2
*3

1
USB 2.0 '

0 |
Ethernet !

Windows *1

Software
EPSON RC+ 7.0

Opcién

*2

Opcion: Teaching Pendant

*3

TP2

EPSON RC+ 7.0 es compatible con los siguientes sistemas operativos
Windows 8.1 Pro (EPSON RC+7.0 version 7.1.0 o superior)
Windows 10 Pro (EPSON RC+7.0 version 7.2.0 o superior)

Cualquiera de los Teach Pendant esta disponible.

Cuando se conecta a T3/ T6, se necesita el cable de conversion especificado.
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2.6 Especificaciones

Elemento T3-401S T6-602S
Brazon.® 1,n.°2 400 mm 600 mm
Longitud del brazo Brazon.® 1 225 mm 325 mm
Brazon.”2 175 mm 175 mm
Peso (no se incluyen los cables) 16 kg: 351b 22 kg: 49 1b
Meétodo de transmision gli?causlzlﬁones Servomotor de CA
Articulaciones n.° 1
Velocidad max. de n.°2 , 3700 mm/s 4180 mm/s
funcionamiento*1 Articulacién n.° 3 1000 mm/s 1000 mm/s
Articulacion n.° 4 2600 °/s 1800 °/s
ﬁgtlzculamones n° 1, +0,02 mm 10,04 mm
Repetibilidad Articulacion n.° 3 +0,02 mm +0,02 mm
Articulacion n.° 4 +0,02° +0,02°
Articulacion n.° 1 +132° +132°
Rango Articulacion n.° 2 +141° +150°
méx. de movimiento Articulacién n.° 3 150 mm 200 mm
Articulacion n.° 4 + 360 ° +360 °
Articulacion n.° 1 — 95574 ~ 505174 — 152918 ~ 808278
Rango Articulaciéon n.° 2 + 320854 +341334
méx. de pulsos Articulacion n.° 3 —187734~0 — 245760 ~ 0
Articulacion n.° 4 + 71760 + 245760
Articulaciéon n.® 1 0,000439 °/pulso 0,000275 °/pulso
., Articulacién n.° 2 0,000439 °/pulso 0.000439 °/pulso
Resolucion - —
Articulacién n.° 3 0,000799 mm/pulso 0,000814 mm/pulso
Articulacién n.° 4 0,005017 °/pulso 0,001465 °/pulso
Articulaciéon n.® 1 200 W 300 W
) ) Articulacion n.° 2 100 W 200 W
Capacidad nominal del motor Articulacion e 3 100W
Articulacion n.° 4 100 W
Carga util (Carga) I&:ﬁmal ; tg é Eg
Momento de inercia permisible | Nominal 0,003 kg-m’ 0,01 kg-m’
de la articulacién n.° 4*2 Max. 0,01 kg-m? 0,08 kg'm?
Didmetro del eje ¢ 16 mm 020 mm
Mano Agujero pasado o 11 mm o 14 mm
Fuerza hacia abajo de la articulacion n.° 3 83N

Conector de E/S de la mano

15 pines: D-sub

Tubo neumatico instalado

para uso del cliente

2 tubos neumaticos (g6 mm):
0,59 MPa (6 kgf/cm? 86 psi)

1 tubo neumatico (94 mm):
0,59 MPa (6 kgf/cm? 86 psi)

Agujero de montaje

120 x 120 mm

| 150 x 150 mm

4-M8

Temp. ambiente

5a40°C

(con variaciéon minima de temperatura)

Requisitos ambientales

Humedad ambiental
relativa

20 a 80 % (sin condensacion)

Nivel de ruido  *3

Laeq= 80 dB (A) o inferior

T3/T6 Rev.12
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Elemento T3-401S T6-602S
Speed 1~(5)~100 1~(5)~100
Valor asignable| Accel *4 1~(10)~120 1 ~(10)~ 120
0 SpeedS 0,1 ~(50) ~ 2000 0,1 ~ (40) ~ 2000
Valores AccelS 0,1 ~(200) ~ 10000 0,1 ~(200) ~ 10000
predetern’]jnados Fine 0~ (1250) ~ 65535 0~ (1250) ~ 65535
Peso 0,175 ~(1175) ~ 3175 0,275 ~ (2,275) ~ 6,275
Entorno de desarrollo EPSON RC+ 7.0
Lenguaje de SPEL+ (lenguaje de robot multitarea)
programacion
Control de Control estandar simultdneo de 4 articulaciones
articulaciones Servocontrol digital de CA
Control de PTP (control punto a punto)
Control de posicionamiento CP (control de ruta continua)
movimiento Movimiento de PTP : Programable en el intervalo
. de 1a100 %
Control de velocidad Movimiento de CP : Programable (el valor real se
debe ingresar manualmente).
Conirol de Movimiento de PTP : Programable en el intervalo
aceleracion/ o de 1 a 100 %; Automatico
d leracis Movimiento de CP : Programable (el valor real se
esaceleracion .
debe ingresar manualmente).
PARADA DE EMERGENCIA:
Redundante (Categoria 3) Compatible con fuente
EMERGENCIA Qe alimentacion iI.lt’erna y externa
Sistema de proteccion:
Redundante (Categoria 3) Compatible con fuente
de alimentacion externa
E/S estandar Entrada: 18 puntos
(Lado posterior Salida: 12 puntos
del manipulador) | No polarizado, compatible con receptor y fuente
Interfaz /S remota Enl‘;rada: 8 puntos
externa rograma, 3 puntos
(Las funciones Start, Stop, Pause, Continue, Reset
remotas se Salida: 8 puntos
E/S ap tl }Czn %E/S Ready, Running, Paused, ErrorEStopOn,
estandat SafeguardOn, SError, Warning
Entrada: 6 puntos
E/S de la mano Salida: 4 puntos
) No polarizado, compatible con receptor y fuente
(Lado superior Fuente de alimentacion: Disponible hasta 24 V, 500 mA
del brazo n.” 2) Energia: 24 V Energia: 24 V
max. 500 mA max. 700 mA
Subordinado de bus de Ent}r ad.a. 256 puntos
campo (Opcién) Sahda}. 256 puntos ’ ’
Permite agregar solo un médulo mas
Puerto de conexion TP Compatible con Teach Pendant (Opcion: TP2, TP3)
Conector USB B
Puerto de conexion PC Compatible con USB 2.0 de alta velocidad /
Interfaz .
externa velocidad plena
Conector USB A

Puerto de conexion
de memoria USB

Compatible con USB 2.0 de alta velocidad /
velocidad plena

Puerto Ethernet

Compatible con 10/100 Mbps
Disponible hasta 8 puertos

Interruptor RESET

Active para el restablecimiento del sistema

T3/ T6 Rev.12
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Elemento T3-401S | T6-602S
LED de pantalla de TEACH, AUTO, PROGRAM, TestMode, Error,
Pantalla
modo E-STOP
Guardar a memoria USB
Guardado de estado del controlador Guardar en RC+ (PC)
Voltaje 100 V para 240 VCA
Fase Monofasico
Frecuencia 50/60 Hz
Interrupcion de energia momentanea | Menos de 10 ms
Consumo de energia 660 VA 1.200 VA
Corriente mixima , Max. 30 A Max. 60 A
(Cuando la energia de CA esta
. (Menos de 2 ms) (Menos de 2 ms)
encendida)
Corriente de fuga Méx. 10 mA
Resistencia de tierra Menos de 100 Q
Marca CE
Directiva EMC, Directiva de maquinaria
Norma de seguridad > Directiva RoHS
Marca KC, Marca KCs
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79

*1:

*2:

*3:

*4.

En caso de un comando PTP. La velocidad maxima de funcionamiento para el comando
CP es de 2000 mm/s en el plano horizontal.

En el caso donde el centro de gravedad esté en el centro de la articulaciéon n.° 4. Si el
centro de gravedad no esta en el centro de la articulacion n.° 4, defina el parametro con
el comando Inertia (Inercia).

Las condiciones del manipulador durante la medicion son las siguientes:

Condiciones : Bajo carga nominal, movimiento simultdneo con 4 articulaciones,

de funcionamiento velocidad maxima, aceleracion/desaceleracion maxima y trabajo
al 50 %.

Punto de medicion  : Detras del manipulador, a 1000 mm de distancia del rango de
movimiento, 50 mm sobre la superficie instalada en la base.

En el uso general, la configuracion de Accel en 100 es la configuracion dptima que
mantiene el equilibrio de la aceleracion y la vibracion cuando se ajusta la posicion.
Aunque se pueden establecer valores mayores que 100 en Accel, se recomienda
minimizar el uso de valores grandes a movimientos necesarios, ya que el operar el
manipulador continuamente con una configuraciéon de Accel grande puede reducir
considerablemente la vida 1til del producto.
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2.7 Cobémo configurar el modelo

El modelo del manipulador para su sistema se ha configurado antes del envio desde la
fabrica. Normalmente no es necesario cambiar el modelo cuando recibe el sistema.

A T

Cuando necesite cambiar la configuracion del modelo del manipulador, asegurese
de configurar el modelo del manipulador correctamente. La configuracion
incorrecta del modelo del manipulador puede provocar una operacién anormal del

PRECAUCION manipulador o que este no funcione, y causar problemas de seguridad.
NOTA  Si se describe el nimero de especificaciones personalizadas (MT***) en MODEL (Modelo)
&

T3/ T6 Rev.12

en la etiqueta de firma (etiqueta de N/S), el manipulador tiene especificaciones
personalizadas. Es posible que las especificaciones personalizadas requieran un
procedimiento de configuracion distinto; revise el numero de especificaciones

personalizadas (MT***) y comuniquese con el proveedor de su region cuando sea necesario.

El modelo del manipulador se puede configurar desde el software.
Consulte el capitulo Configuracion del robot en el Manual del usuario de EPSON RC+.
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3. Entornos e instalacion

3.1 Condiciones ambientales

Es necesario un entorno adecuado para que el sistema de robot funcione de forma correcta
y segura. Asegurese de instalar el sistema de robot en un entorno que cumpla las siguientes
condiciones:

Elemento Condiciones

Temperatura ambiente | 5 a 40 °C (con variacion minima de temperatura)

Humedad ambiental . .
. 20 a 80 % (sin condensacion)
relativa

Rafaga de ruido rapida | 2 kV o menos (Cable de alimentacion)

y transitoria 1 kV o menos (cable de sefial)
Ruido electrostatico 4 kV o menos
Entorno - Instalar en interiores.

- Mantener lejos de la luz solar directa.

- Mantener lejos del polvo, humo grasiento, salinidad, polvo
metalico u otros contaminantes.

- Mantener lejos de solventes y gases inflamables o corrosivos.

- Mantener lejos del agua.

- Mantener lejos de golpes o vibraciones.

- Mantener lejos de fuentes de ruido eléctrico.

- Mantener lejos de los campos eléctricos o magnéticos fuertes.

NOTA  Los manipuladores no son adecuados para su operacion en entornos adversos, como areas

& de pintura, etc. Cuando use manipuladores en entornos inadecuados que no cumplan las

condiciones anteriores, comuniquese con el proveedor de su region.

Condiciones ambientales especiales

La superficie del manipulador tiene una resistencia general al aceite. Sin embargo, si sus
requisitos especifican que el manipulador debe soportar ciertos tipos de aceite, comuniquese
con el proveedor de su region.

Los cambios rapidos en la temperatura y la humedad pueden causar condensacion dentro
del manipulador.

Si los requisitos especifican que el manipulador manipule alimentos, comuniquese con el
proveedor de su region para comprobar si el manipulador dafiard los alimentos o no.

El manipulador no se puede usar en entornos corrosivos donde se usen sustancias acidas o
alcalinas. El manipulador es susceptible a la oxidacion en entornos salados donde se puede
acumular 6xido.

®m Use un disyuntor de fuga a tierra en el cable de alimentacion de CA de los
manipuladores para evitar descargas eléctricas y averias del circuito causadas

ADVERTENCIA|  POr cortocircuitos.

®m Cuando limpie el manipulador, no lo frote con fuerza con alcohol o benceno.
Puede perder el lustre de la superficie recubierta.

PRECAUCION
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3.2 Mesa base

' ' |11 o
Conector TP - 9 (Unidad: mm)

No se incluye una mesa base para fijar el manipulador. Fabrique u obtenga la mesa base
para su manipulador. La forma y el tamafio de la mesa base difiere segun el uso del sistema
de robot. Para su referencia, incluimos algunos requisitos para la mesa del manipulador aqui.
La mesa base es necesaria para soportar no solo el peso del manipulador, sino que también

el movimiento dinamico cuando se opera a maxima aceleracion/desaceleracion.
Proporciona suficientes vigas para ofrecer la resistencia suficiente.

El torque y la fuerza de reaccion producidos por el movimiento del manipulador son los

siguientes:
T3 T6
Torque de reaccién max. en la placa horizontal 150 N'm 350 N'm
Fuerza de reaccioén horizontal max. 500 N 750 N
Fuerza de reaccion vertical max. 900 N 1500 N

Los agujeros roscados necesarios para el montaje de la base del manipulador son M8. Use
pernos de montaje con especificaciones que cumplan con la clase de propiedad ISO898-1:
10.9 0 12.9.

Para conocer las dimensiones, consulte Configuracion y operacién: 3.3 Dimensiones de
montaje.

La placa para la superficie de montaje del manipulador debe tener 20 mm de grosor o mas
y estar hecha de acero para reducir la vibracion. La dureza de la superficie de la placa de
acero debe ser de 25 pm o menos.

La mesa se debe fijar al suelo o a la pared para impedir que se mueva.

El manipulador se debe instalar horizontalmente.

Cuando use un nivel para ajustar la altura de la mesa base, use un tornillo con didmetro M16
0 superior.

Sipasard cables a través de los agujeros en la mesa base, consulte las figuras a continuacion.

54

\

026 | 37 | | _
Conector de E/S (entrada) Conector de EMERGENCIA ;

34 |

Conector de E/S (salida) Conector de alimentacion de CA

ADVERTENCIA

j ® Para garantizar la seguridad, se debe instalar una proteccién para el sistema de

robot.
Para conocer detalles acerca de la proteccion, consulte el Manual del usuario de
EPSON RC+.

T3/ T6 Rev.12
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3.3 Dimensiones de montaje

El espacio maximo descrito en las figuras muestra que el radio del efector final es de 60 mm
o menos. Si el radio del efector final supera los 60 mm, defina el radio como la distancia
hasta el borde exterior del espacio maximo.

Siuna cdmara o véalvula de solenoide se extiende fuera del brazo, configure el rango méximo,

lo que incluye el espacio que puedan alcanzar.
Asegurese de permitir los siguientes espacios adicionales, ademas del espacio necesario para
el montaje del manipulador y los equipos periféricos.

Espacio para la ensefianza

Espacio para mantenimiento e inspeccion
(Asegurese de tener un espacio para abrir las cubiertas y placas para realizar
mantenimiento).

Espacio para los cables
El radio minimo de curva del cable de alimentacion es de 90 mm. Cuando instale el cable,

asegurese de mantener suficiente distancia con respecto a los obstdculos. Ademads, deje
suficiente espacio para otros cables, de modo que no se doblen a la fuerza.

Asegurese de que la distancia de la proteccion hasta el rango méaximo de movimiento sea

mayor que 100 mm.

T3

Centro de la articulacién n.° 3

Y

1470

Espacio maximo

Rango de
movimiento

246
325.6
333.5

o —

/BO\% Area limitada por el tope mecanico

6.5

150

10.7
9.3

/ Superficie de
montaje de la base
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T6

Centro de la articulaciéon n.° 3

Rango de movimiento

Espacio méaximo

10

504

Area limitada

por el tope mecénico

200

19.5

11.8

T3/ T6 Rev.12

Superficie de montaje de la base
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3.4 Desembalaje y transporte

PERSONAL DE INSTALACION CALIFICADO DEBERA REALIZAR LA
INSTALACION Y ESTA DEBERA CUMPLIR CON TODOS LOS CODIGOS
NACIONALES Y LOCALES.

AN

ADVERTENCIA

Solo personal autorizado debe realizar trabajo de eslinga y operar una gria o un
montacarga. Es extremadamente peligroso que personal no autorizado realice
estas operaciones, ya que se pueden provocar lesiones corporales graves o
dafios importantes a los equipos del sistema de robot.

JAN

PRECAUCION

® Asegurese de no sostener la unidad de potencia mientras transporta el

® Estabilice el manipulador con sus manos cuando lo eleve.

B Cuando transporte el manipulador una gran distancia, fijelo directamente al

Use una carretilla o un equipo similar para transportar el manipulador de la misma
manera en que lo recibid.

Después de retirar los pernos que fijan el manipulador al equipo de entrega, el
manipulador se puede caer. Tenga cuidado de que sus manos o dedos no queden
atrapados.

El brazo esta fijado con un fleje. Deje el fleje fijo hasta que termine la instalacion
para impedir que sus manos o dedos queden atrapados.

Para transportar el manipulador, solicite que dos 0 mas
personas trabajen en él y lo fijen al equipo de entrega, o
sostengan la parte inferior del Brazo n.° 1 o la parte
inferior de las areas base (indicada en gris en la imagen)
de forma manual.

Cuando sostenga la parte inferior de la base de forma
manual, tenga cuidado de que sus manos o dedos no
gueden atrapados.

T3-401S: aprox. 16 kg: 35 Ib
T6-602S: aprox. 22 kg: 49 Ib

(Hustracién: T3-401S)

manipulador.

equipo de entrega, de modo que nunca se caiga.
Si es necesario, embale el manipulador de la misma manera en la que se entregé.

28
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3.5 Procedimiento de instalacion

AN

B Se debe instalar el manipulador para evitar interferencia con edificios, estructuras,
servicios publicos, otras maquinas y equipos que puedan crear un peligro de
atrapamiento o puntos de apriete.

B Se puede producir oscilacién (resonancia) durante la operacion, segun la rigidez
de la mesa de instalacion.
Si se produce oscilacién, mejore la rigidez de la mesa o cambie la configuracion
de velocidad o de aceleracion y desaceleracion.

PRECAUCION| u |nstale el manipulador de montaje en sobremesa con dos o mas personas.
Los pesos del manipulador son los siguientes. Tenga cuidado de que sus manos,
dedos o pies no queden atrapados, o de que los equipos sufran dafios por la
caida del manipulador.
T3-401S: aprox. 16 kg: 35 1b
T6-602S: aprox. 22 kg: 49 Ib
Fije la base a la mesa base con cuatro pernos.
NOTA
(&= Use pernos con especificaciones que cumplan con la clase de propiedad ISO898-1: 10.9 o
12.9.
NOTA Torque de ajuste: 32,0+1,6 N-m
=

Asegurese de retirar el amarracables del protector del tope mecanico.

4-M8x30
Arandela
de presion
Arandela de
ajuste
Agujero de tornillo

(20 mm o mas de
produndidad)

(llustracién: T3-401S)
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3.6 Fuente de alimentacion

m El manipulador no cuenta con un interruptor de encendido. Inmediatamente
& después de insertar el enchufe en el suministro, se enciende el sistema de

robot.

ADVERTENCIA . o )
Tenga cuidado con las descargas eléctricas cuando inserte el enchufe.

3.6.1 Especificaciones

Asegtirese de que la energia disponible cumpla con las siguientes especificaciones.

Elemento Especificacion

100 a240 V CA

Voltaje (El voltaje de entrada debe estar dentro de £10 % del voltaje
nominal).

Fase Monofasico

Frecuencia 50/60 Hz

Interrupcrlon de energia Menos de 10 ms.

momentanea

. . T3: 660 VA
Capacidad nominal T6: 1.200 VA

Corriente maxima

(Cuando la energia de CA esta T3: aproximadamente 30 A (menos de 2 ms)

T6: aproximadamente 60 A (menos de 2 ms)

encendida)
Corriente de fuga Max. 10 mA
Resistencia de tierra 100 Q o menos

3.6.2 Cable de alimentacion de CA

m Asegurese de que personal calificado realice las operaciones.

m Aseglrese de conectar el cable a tierra (verde/amarillo) del cable de
alimentacion de CA al terminal de conexion a tierra de la fuente de
alimentacion de la fabrica.

Ademas, recomendamos conectar directamente a tierra a través del agujero
en la base para conectar el manipulador completamente a tierra.
El equipo debe estar conectado a tierra de forma correcta en todo momento

para evitar el riesgo de descargas eléctricas.
ADVERTENCIA _ . N »
m Siempre use un enchufe o un dispositivo de desconexion para el cable de

alimentaciéon. Nunca conecte el controlador de forma directa a la fuente de
alimentacioén de la fabrica.

m Seleccione un enchufe o un dispositivo de desconexiéon que cumpla con los
estandares de seguridad de cada pais.

Cuando conecte el conector del cable de CA al manipulador, asegurese de insertarlo
completamente.

Especificaciones de conexion del cable

Elemento Especificacion

Cable de alimentacion de
Negro, Blanco

CA (2 cables)

Cable a tierra Verde/Amarillo

Longitud de cable Sm

Terminal Terminal redondo sin soldadura

M4
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Use un sujetador de cable en el lado posterior del manipulador para fijar el cable de alimentacion de CA.

T3/ T6 Rev.12

Sujetador del cable de alimentacion de CA
]

(llustracion: T3-401S)

3.6.3 Disyuntor

Instale un disyuntor de fuga a tierra o un disyuntor en la linea de cable de alimentacion de
CA.

Para la corriente eléctrica nominal del disyuntor, consulte los siguientes valores definidos.

Manipulador Energia Corriente eléctrica
nominal
3 100 VCA 10 A
200V CA 5A
6 100 V CA 20 A
200 V CA 10 A

Si instala un disyuntor, seleccione uno que pueda maneje la “corriente maxima” descrita en
la seccidn siguiente.

Configuracién y operacion 3.6.1 Especificaciones

El tomacorriente debe estar instalado cerca del equipo y debe tener un acceso facil.
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3.6.4 Unidad de alimentacion

m Antes de realizar mantenimiento a la unidad de alimentacion, apague el
sistema de robot y los equipos relacionados, luego desconecte el enchufe de
la fuente de alimentacion.

Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal

& funcionamiento del sistema de robot.

ADVERTENCIA | m No aplique peso a la unidad de alimentacion para aplicar una carga. Hacerlo
puede provocar deformacion o dafios en las piezas.

m NUNCA conecte una unidad de alimentacién deformada o dafada al sistema
de robot o a equipos relacionados. Puede provocar un incendio o descarga

eléctrica.
T3 T6
e S
// N\ Unidad de Unidad de

alimentacion alimentacion

=

L

T
vy

—— =
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3.6.5 Conexion a tierra

/AN

ADVERTENCIA

La resistencia de tierra debe ser de 100 Q o menos. La resistencia de tierra
incorrecta puede provocar un incendio o descarga eléctrica.

No use la linea de conexion a tierra del manipulador en conjunto con otras lineas
o electrodos de conexidn a tierra para otros dispositivos de energia eléctrica,
energia mecanica, soldadura, etc. Usar la linea de conexién a tierra del
manipulador en conjunto con otras lineas o electrodos de conexion a tierra puede
provocar descargas eléctricas o el mal funcionamiento del sistema de robot.

Cuando use conductos metalicos o racks de distribucién para los cables,
conéctelos a tierra de acuerdo con las normas técnicas para equipos eléctricos
nacionales y locales. La conexidn a tierra que no cumpla con las normas puede
provocar descargas eléctricas o el mal funcionamiento del sistema de robot.

T3/ T6 Rev.12

Siga los reglamentos locales para la conexion a tierra. Se recomienda que el tamafio del
centro del cable de conexion a tierra sea de 5,5 mm? o mas.
Conecte de forma directa la linea de conexion a tierra al manipulador a través del agujero

para pernos que se muestra en la figura a continuacion.

Agujero para pernos
(para conexion a tierra)

(Hlustracion: T3-401S)
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3.7 Conexioén de los cables

ADVERTENCIA

/N

m Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe de la

fuente de alimentacion. Asegurese de conectar el cable de alimentacion de CA a
un tomacorriente.
NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacién de la fabrica.

Antes de realizar algun procedimiento de reemplazo, apague el controlador y los
equipos relacionados, luego desconecte el enchufe de la fuente de alimentacion.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

Asegurese de conectar los cables correctamente. No permita una tension
innecesaria en los cables. (No coloque objetos pesados en los cables. No doble
ni tire de los cables por la fuerza). La tension innecesaria en los cables puede
provocar dafios en los cables, desconexién o error de contacto.

Los cables dafiados, la desconexion o el error de contacto son extremadamente
peligrosos y pueden provocar descargas eléctricas o el funcionamiento incorrecto
del sistema de robot.

La conexidn a tierra del manipulador se realiza mediante la conexién con el cable
de alimentacion. Asegurese de que el cable de alimentacién y el cable de
conexion a tierra estén conectados correctamente. Si el cable de conexion a tierra
se conecta incorrectamente a tierra, puede provocar incendio o descarga
eléctrica.

JAN

PRECAUCION

®  Asegurese de que coincidan los nimeros de serie en cada equipo. La conexion
incorrecta entre el manipulador y el controlador no solo pueden causar el
funcionamiento incorrecto del sistema de robot, sino que ademas pueden
causar graves problemas de seguridad.

®  Antes de conectar el conector, asegurese de que los pines no estén doblados.
Si lo conecta con los pines doblados, se puede dafiar el conector y causar un
mal funcionamiento en el sistema de robot.

34
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3.7.1 Ejemplo de conexion

(1) Conector de E/S de la man

_(2) Conector TP

"]l’Dispositivo de entrada/ salida
o

l Teach Pendant

Manipulador

T3/ T6 Rev.12

(5) Puerto de PC de desarrollo

(7) Conector de E/S (entrada)

(8) Conector de E/S (salida)

(3) Conector de EMERGENCIA Parada de emergencia,

*puerta de seguridad

*+ Memoria USB |

:+ PC de desarrollo |

"lfDispositivo de salida |

*+ Dispositivo de entradal

100-240V CA

+ E/S de bus de campo

Conector accesible

Cable incluido

(1) Conector de E/S de la mano
Sirve para conectar los dispositivos de entrada y sali

con el envio

Cable no incluido (prepare usted mismo)

da de los usuarios.

Cuando haya dispositivos de entrada y salida, use este conector.
Tenga cuidado con la corriente permisible cuando use el conector de E/S de la

mano.

Para conocer detalles, consulte Configuracion y operacion 13. Conector de E/S de la

mano.

Conector de TP
Sirve para conectar la opcidon de Teach Pendant.

2)

Para conocer detalles, consulte Configuracion y operacién 10. Puerto TP.

(3) EMERGENCIA

El conector EMERGENCY (Emergencia) tiene entradas para conectar el interruptor
de parada de emergencia y el interruptor de la puerta de seguridad. Por motivos de
seguridad, conecte los interruptores adecuados para estos dispositivos de entrada.
Para conocer detalles, consulte Configuracion y operacion 11. EMERGENCIA.

Puerto de memoria
Sirve para conectar la memoria UBS.

4)

Para conocer detalles, consulte Configuracién y operacion 8. Puerto de memoria.

)

Computadora de desarrollo
Sirve para conectar la computadora de desarrollo.

Para conocer detalles, consulte Configuracion y operacién 7. Puerto de conexion de

la computadora de desarrollo

(6) LAN (comunicacion EtherNet)

Sirve para conectar el cable EtherNet.

Para conocer detalles, consulte Configuracion y operacion 9. Puerto LAN

(comunicacién Ethernet).
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(7)

®)

)

Conector de E/S (Entrada)

Este conector de entrada sirve para un dispositivo de salida del usuario.
Cuando haya un dispositivo de salida, use este conector.

Para conocer detalles, consulte Configuracion y operacion 12. Conector de E/S
estandar.

Conector de E/S (Salida)

Este conector de salida sirve para un dispositivo de entrada del usuario.
Cuando haya un dispositivo de entrada, use este conector.

Para conocer detalles, consulte Configuracion y operacién 12. Conector de E/S
estandar.

Conector de alimentacion de CA
Conector de la fuente de alimentacion de CA al manipulador.

3.7.2 Medidas contra el ruido

Para minimizar las condiciones de ruido eléctrico, se deben observar los siguientes

elementos en el cableado del sistema:

36

El cable a tierra de la fuente de alimentacion debe estar conectado a tierra. (Resistencia
de tierra: 100 © 0 menos). Es importante conectar a tierra la estructura del manipulador,
no solo con fines de prevencion de descargas eléctricas, sino que ademas para reducir la
influencia del ruido eléctrico alrededor del manipulador. Por lo tanto, asegurese de
conectar el cable a tierra (amarillo/verde) del cable de alimentacion del manipulador al
terminal de conexion a tierra de la fuente de alimentacion de la fabrica. Para conocer
detalles acerca del enchufe y el cable de alimentacion de CA, consulte Configuracién y
operacion 3.6 Fuente de alimentacién.

No extraiga energia de una linea de alimentacion que se conecte a cualquier equipo que
pueda causar ruido.

No pase las lineas de alimentacion de CA y las lineas de alimentacion de CC por los
mismos conductos de cableado y separelas lo mas posible. Por ejemplo, separe la linea
de alimentacion del motor de CA y la linea de alimentacion del manipulador lo mas
posible de las lineas de E/S del sensor o de la valvula; no agrupe ambos conjuntos de
cableado con el mismo amarracables. Si uno o mas conductos o cables se deben cruzar,
deben hacerlo de manera perpendicular. El ejemplo preferido se muestra en la figura a la
derecha.

Conducto de linea de CA
N

Lo mas lejos posible

\ Conducto de linea de CC

Conecte con los cables lo mas cortos posibles al conector de E/S y al conector
EMERGENCY. Use un cable blindado y afirme el blindaje al interior del conector
adjunto. Aseglirese de mantenerse lo mas alejado posible de fuentes de ruido periféricas.

Asegurese de que los elementos de induccidon que se usan para conectar a la E/S del
manipulador (como relés y valvulas de solenoide) sean piezas de supresion de ruido. Si
se usa un elemento de induccidn sin proteccion contra ruido, asegurese de conectar una
pieza de supresion de ruido, como un diodo, ubicada en paralelo al elemento de induccion.
Cuando seleccione piezas de supresion de ruido, aseglrese de que puedan soportar el
voltaje y la corriente en la que incurre la carga de induccion.

Mantenga los cables como USB, Ethernet o de bus de campo alejados de fuentes de ruido
periféricas, ya que se influencian ficilmente con estas.
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3.8 Tubos neumaticos

Los tubos neumaticos se contienen en la unidad de cable.

., " ; - " Diametro exterior x Diametro
Presién neumatica max. utilizable Tubos neumaticos interior
2 . 2 9 6 mm x g 4 mm
0,59 MPa (6 kgf/cm™ 86 psi)
1 ¢4 mm x g 2,5 mm

Se proporcionan conectores rapidos para los tubos neumaticos de @6 mm y g4 mm (diametro
exterior) en ambos extremos de los mismos.

T3
e
Vista detallada Vista detallada
desde A desde B

Conector rapido (azul) o
para tubos neumaticos de 6 mm Conector rapido (azul)
para tubos neumaticos de g4 mm

Conector rapido (azul)
para tubos neumaticos

de g4 mm
Conector rapido (blanco) Conector rapido (azul) [I] 3
para tubos neumaticos de g6 mm para tubos neuméaticos % &g
de g6 mm H“IID
Conector rapido (blanco) ==8 v
para tubos neuméticos h‘i 1.

de 6 mm
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T6
A
I
11
] R
[
p < B
1)
Vista detallada Vista detallada
desde A desde B
Conector rapido (azul) L.
para tubos neumaticos de g6 mm Conector rapido (azul)
para tubos neuméticos de g4 mm
Conector rapido (blanco) ® ®

para tubos neumaticos de g6 mm

Conector rapido (azul) " O 9
para tubos neumaticos de g4 mm

1 !
==
WL

Conector rapido (azul) |
para tubos neumaticos de g6 mm :g i

-
oa

Conector rgpido (blanco)
para tubos neuméticos de g6 mm
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3.9 Reubicacion y almacenamiento

3.9.1 Precauciones para la reubicacién y el almacenamiento

Observe lo siguiente cuando reubique, almacene y transporte los manipuladores.

PERSONAL DE INSTALACION CALIFICADO DEBERA REALIZAR LA
INSTALACION, Y ESTA DEBERA CUMPLIR CON TODOS LOS CODIGOS
NACIONALES Y LOCALES.

N

ADVERTENCIA

Solo personal autorizado debe realizar trabajo de eslinga y operar una gria o un
montacarga. Es extremadamente peligroso que personal no autorizado realice
estas operaciones, ya que se pueden provocar lesiones corporales graves o
dafios importantes a los equipos del sistema de robot.

/\ |-

PRECAUCION

Antes de reubicar el manipulador, pliegue el brazo y fijelo firmemente con un fleje
para evitar que las manos o dedos queden atrapados en el manipulador.

Cuando retire los pernos de anclaje, proporcione soporte al manipulador para
evitar que caiga. Retirar los pernos de anclaje sin un soporte puede provocar la
caida del manipulador y que queden atrapados manos, dedos o pies.

Para transportar el manipulador, solicite que dos 0 mas personas trabajen en ély
lo fijen al equipo de entrega, o sostengan la parte inferior del Brazo n.° 1y la parte
inferior de la base con la mano. Cuando sostenga la parte inferior de la base de
forma manual, tenga cuidado de que sus manos o dedos no queden atrapados.

Estabilice el manipulador con sus manos cuando lo eleve. Una elevacién
inestable es extremadamente peligrosa y puede provocar la caida del
manipulador.

T3/ T6 Rev.12

Cuando transporte el manipulador una gran distancia, fijelo al equipo de entrega, de modo
que no se pueda caer.
Si es necesario, embale el manipulador de la misma manera en la que se entrego.

Cuando se usa el manipulador para un sistema de robot después de un almacenamiento
prolongado, realice un funcionamiento de prueba para verificar que funcione

correctamente y luego hagalo funcionar de principio a fin.

Transporte y almacene el manipulador dentro del rango de -25 °C a +55 °C.
Se recomienda una humedad entre el 10 % y el 90 %.

Cuando se produzca condensacion en el manipulador durante el transporte, encienda la
energia solo después de que se seque la condensacion.

No golpee ni agite el manipulador durante el transporte.
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3.9.2 Reubicacion

B |nstale o reubique el manipulador con dos o mas personas. Los pesos del
manipulador son los siguientes. Tenga cuidado de que sus manos, dedos o pies
A no queden atrapados, o de que los equipos sufran dafios por la caida del

] manipulador.
PRECAUCION
T3-401S: aprox. 16 kg: 35 Ib

T6-602S: aprox. 22 kg: 49 Ib

(1) CORTE la energia en todos los dispositivos y desenchufe los cables.
NOTA  Retire todos los topes mecanicos, si los usa para limitar el rango de movimiento de
&~ 1as articulaciones n.° 1 y n.° 2. Para conocer detalles acerca del rango de movimiento,
consulte Configuracion y operacion: 5.2 Configuracién del rango de movimiento con
topes mecéanicos.

(2) Cubra el brazo n.° 2 y la unidad de fuente de alimentacion con un fleje de modo que

no se dafie el brazo.
Ejemplo de postura de retencion del brazo

Unidad de
suministro de
energia
Brazon.1

(llustracion: T3-401S)

(3) Afirme la parte inferior del brazo n.° 1 con la mano para destornillar los pernos de
anclaje.

Luego, retire el manipulador de la mesa base.
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4. Configuracion de los efectores finales

4.1 Instalacion de un efector final

Los usuarios son responsables de hacer sus propios efectores finales. Antes de instalar un

efector final, respete las siguientes pautas.

m Si usa un efector final equipado con un gripper o un manguito portaherramientas,
conecte los cables o tubos neuméticos correctamente para que el gripper no
suelte la pieza de trabajo cuando se apague la alimentacion del sistema de robot.

Una conexién incorrecta de los cables o tubos neumaticos podria dafiar al sistema
de robot o la pieza de trabajo, en caso de que esta Ultima se suelte cuando

PRECAUCION| presiona el interruptor de parada de emergencia.

Las salidas de E/S se configuran de fabrica para que se apaguen

automaticamente (0) mediante la desconexién de la alimentacién, el interruptor

de parada de emergencia o las caracteristicas de seguridad del sistema de robot.

Eje

- Conecte un efector final en la parte inferior del eje.

Para conocer las dimensiones del eje, y las dimensiones generales del manipulador,
consulte Configuracion y operacion: 2. Especificaciones.

- No mueva el tope mecanico del limite superior en el lado inferior del eje. De lo
contrario, cuando se realice el “movimiento de salto”, el tope mecanico del limite
superior podria golpear al manipulador y el sistema de robot podria no funcionar
correctamente.

- Use un acoplamiento de manguito dividido con un perno M4 o mas grande para fijar el
efector final en el eje.

Desbloqueo del freno

_ La articulaciéon n.° 3 no puede moverse hacia
arriba/abajo con la mano porque se aplico el
freno de solenoide en la articulacion mientras la
alimentacion del sistema de robot estaba
apagada.

|| Desbloqueo del freno
Esto evita que el eje golpee equipos periféricos =
en caso de que el eje baje debido al peso del
efector final cuando se desconecta la
alimentacion durante la operacion, o cuando se
apaga el motor incluso estando encendida la
alimentacion.

Para mover la articulacion n.° 3 hacia
arriba/abajo mientras instala un efector final,
encienda el manipulador y presione el
desbloqueo del freno.

Este interruptor de pulsador es de tipo
momentaneco; el freno se suelta solamente
mientras presiona este pulsador.

El eje puede bajar
- Tenga cuidado con el eje mientras se por el peso del
presiona el desbloqueo del freno, ya que es efector final.
posible que el eje baje debido al peso del
efector final.

Disefios

- Cuando hace funcionar el manipulador con un efector final, este puede interferir con el
manipulador debido al didmetro exterior del efector final, el tamafio de la pieza de trabajo
o la posicion de los brazos. Cuando determine el disefio del sistema, preste atencion al
area de la interfaz del efector final.
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La parte inferior del brazo n.° 2 tiene agujeros roscados, como se muestra en la siguiente
figura. Uselos para instalar camaras, valvulas y otro tipo de equipo.

T3

236.2

Desde la superficie de montaje de la base

35_58 20 4-M4 profundidad 8

4.5

96
20

2-M4 profuﬁdid 8
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4.3 Configuracion de peso e inercia

Para asegurarse de obtener un rendimiento optimo del manipulador, es importante
asegurarse de que la carga (el peso del efector final y la pieza de trabajo) y el momento de
inercia de la carga estén dentro del valor limite del manipulador, y que la articulacion n.° 4
no se vuelva excéntrica.

Si la carga o el momento de inercia superan este valor nominal, o si la carga se vuelve
excéntrica, siga los siguientes pasos, Configuracion y operacién: 4.3.1 Configuracion de
peso y 4.3.2 Configuracion de inercia para establecer los parametros.

Configurar los pardmetros permite que el movimiento PTP del manipulador sea optimo,
reduce las vibraciones para acortar el tiempo de funcionamiento y mejora la capacidad para
cargas mas grandes. Asimismo, reduce la vibracion persistente que se produce cuando el
momento de inercia del efector final y la pieza de trabajo es mas grande que la configuracion
predeterminada.

4.3.1 Configuracion de peso

AN

PRECAUCION

El peso total del efector final y la pieza de trabajo no deben superar T3: 3 kg / T6:
6 kg. Los manipuladores serie T3 no estan disefiados para trabajar con cargas
superiores a T3: 3 kg / T6: 6 kg

Siempre configure los parametros Weight (Peso) en funcién de la carga.
Configurar un valor que sea inferior a la carga real puede generar errores,
impactos excesivos y una funcion insuficiente del manipulador. Ademas, se acorta
el ciclo de vida util de las piezas y el espacio de posicién debido a que ocurren
golpes de los dientes de la correa.

T3/T6 Rev.12
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EPSON
RC+

La capacidad de peso aceptable (efector final y pieza de trabajo) en la serie T:

T3: valor nominal predeterminado 1 kg, maximo 3 kg
T6: valor nominal predeterminado 2 kg, maximo 6 kg

Cuando la carga (peso del efector final y la pieza de trabajo) supera el valor nominal, cambie
la configuracion del parametro Weight.

Después de haber cambiado la configuracion, se establece automaticamente la velocidad de
aceleracion/desaceleracion maxima del sistema de robot en el movimiento PTP que
corresponde al “Pardmetro Weight”.

Carga en el eje

La carga (peso del efector final y la pieza de trabajo) en el eje puede configurarse mediante
el pardmetro Weight.

Ingrese un valor en el cuadro de texto [Load inertia:] (Inercia de carga) en el panel [Inertia]
(Inercia), [Tools]-[Robot Manager]| (Herramientas - Administrador de robot). (También
puede ejecutar el comando Inertia en la ventana [Command Window] [Ventana Comando]).

Carga en el brazo
Cuando instale una camara u otro dispositivo en el brazo, calcule el peso como un valor
equivalente del eje. Luego, agregue este calculo a la carga e ingrese el peso total en el
parametro Weight
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Férmula de peso equivalente

Cuando instala el equipo cerca al centro de giro de la Wwm =M (L1)*(L1+L2)
articulacion n.° 2: Wnm =M (Lm)%/(L2)?
Cuando instala el equipo cerca al final del brazo n.® 2:

WM : peso equivalente

M : peso de la camara, etc.

L1 : largo del brazon.° 1

L2 : largo del brazo n.° 2

Lm  :distancia desde el centro de giro de la articulacion n.° 2 hasta el centro

de gravedad de la camara, etc.

<Ejemplo> Una camara de “1 kg” se instala al final del brazo de la serie T3 (225 mm lejos del centro de
giro de la articulacion n.° 2) con un peso de carga de “1 kg”.
M=1

w _Eje
L2=175 :1/ a
Lm=225 Pesodela || =7
camara —— /U—TT
Wn=1x225%175? T

M=1 kg

=1653 - 1,7 (redondeo ascendente)

¢ Articulacion n.° 2
W+Wu=1+1,7=27 :

/‘. .

Ingrese “2,7” como el parametro Weight. L,=175 mm

Lm=225 mm

Configuracion de velocidad automatica por peso

T3
(%)120 100_100
100 ._.100 DZI.OO

80

60

40

20

| | | | |
0 1 2 3 (kg Parametro de peso del efector final

* El porcentaje del grafico se basa en la velocidad a un peso nominal (1 kg) como el 100 %.
T6

(%)1201
100¢
80
60
40
20

100 100 100 100 100

I I I |
0 1 2 3 4 5 6 (kg

Parametro de peso del efector final
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* El porcentaje del grafico se basa en la velocidad a un peso nominal (2 kg) como el 100 %.
Configuracién de aceleracion/desaceleracion automatica por peso
T3

o
80 \80
50 \_60

=)

40
20

0o 1 2

3 (kg)

Parametro de peso del efector final

* El porcentaje del grafico se basa en la velocidad a un peso nominal (1 kg) como el 100 %.
T6

Dl =

100 100 -

80 \E\ 70
60 \D\

40
20

30 45

I I I |
0 1 2 3 4 5 6 (kg

Parametro de peso del efector final

* El porcentaje del grafico se basa en la velocidad a un peso nominal (2 kg) como el 100 %.

4.3.2 Configuracion de inercia

Momento de inercia y la configuracion de inercia
El momento de inercia se define como “la relacion de torque aplicado a un cuerpo rigido y
su resistencia al movimiento”. Este valor se conoce cominmente como “el momento de

LIS

inercia”, “inercia”, o “GD*’. Cuando el manipulador funciona con objetos adicionales
(como un efector final) instalados en el eje, se debe considerar el momento de inercia de la

carga.

A

El momento de inercia de la carga (peso del efector final y la pieza de trabajo)
debe ser T3. 0,01 kg-m?/ T6: 0,08 kg-m? 0 menos. Los manipuladores de la serie
T no estan disefiados para trabajar con un momento de inercia superior a T3:
0,01 kg-m?/ T6: 0,08 kg-m?. Siempre configure los parametros Weight en funcién
de la carga. Configurar un valor que sea inferior a la carga real puede generar

PRECAUCION errores, impactos excesivos y una funcion insuficiente del manipulador.
Ademads, se acorta el ciclo de vida util de las piezas y el espacio de posicion
debido a que ocurren golpes de los dientes de la correa.

El momento de inercia aceptable de carga para un manipulador de la serie T:
T3: valor nominal predeterminado 0,003 kg m?, maximo 0,01 kg m?
T6: valor nominal predeterminado 0,01 kg m?, maximo 0,08 kg m?
46 T3/T6 Rev.12



Configuracion y operacion

EPSON
RC+

T3/T6 Rev.12

Cuando el momento de inercia de la carga supera el valor nominal, cambie la configuracion
del parametro de momento de inercia del comando Inertia. Después de haber cambiado la
configuracion, se establece automaticamente la velocidad de aceleracion/desaceleracion
maxima de la articulacion n.° 4 en el movimiento PTP que corresponde al valor de “momento
de inercia”.

Momento de inercia de la carga en el eje
El momento de inercia de la carga (peso del efector final y la pieza de trabajo) en el eje se
puede configurar mediante el pardmetro de “momento de inercia” del comando Inertia.

Ingrese un valor en el cuadro de texto [Load inertia:] en el panel [Inertia], [Tools]-[Robot
Manager]. (También puede ejecutar el comando Inertia en la ventana [Command Window]).

Configuracion de aceleracion/desaceleracién automatica de la articulacion n.° 4
por inercia (momento de inercia)
T3

(%) 120

o h—

60
40
20

\|:|30

| | | | | |
0 0.002 0.004 0.006 0.008 0.01 0.012 (kg -m2)
Parametro de momento de inercia

T6

(%) 120
100

80

60

40

20

100

—a
35

0 0.020 0.040 0.060 0.080 0.1 (kg -mz)
Parametro de momento de inercia
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Cantidad excéntrica y configuracion de inercia

mla cantidad excéntrica de la carga (peso del efector final y la pieza de trabajo)
debe ser de T3: 100 mm / T6: 150 mm o menos. Los manipuladores de la serie T
no estan disefiados para trabajar con cantidad excéntrica superior a T3: 100 mm

A / T6: 150 mm

Siempre configure los pardmetros Weight en funcién de la carga. Configurar un
PRECAUCION | valor que sea inferior a la carga real puede generar errores, impactos excesivos
y una funcion insuficiente del manipulador. Ademas, se acorta el ciclo de vida util
de las piezas y el espacio de posicion debido a que ocurren golpes de los dientes
de la correa.

La cantidad excéntrica de la carga en la serie T:

T3: valor nominal predeterminado 0 mm, a un maximo de: 100 mm

T6: valor nominal predeterminado 0 mm, a un maximo de: 150 mm
Cuando la cantidad excéntrica de la carga supera el valor nominal, cambie la configuracion
del parametro de cantidad excéntrica del comando Inertia. Después de haber cambiado la
configuracion, se establece automaticamente la velocidad de aceleracion/desaceleracion

maxima del manipulador en el movimiento PTP que corresponde a la “cantidad excéntrica”.

Centro de giro

@ Posicion del centro de gravedad de la carga

| ﬁ Cantidad excéntrica
D (T3: 100/ T6: 150 mm o menos)

Cantidad excéntrica

Cantidad excéntrica de la carga en el eje
La cantidad excéntrica de la carga (peso del efector final y la pieza de trabajo) en el eje se
puede configurar mediante el pardmetro de “cantidad excéntrica” del comando Inertia.

EPSON Ingrese un valor en el cuadro de texto [Eccentricity:] (Excentricidad) en el panel [Inertia],
RC+ [Tools]-[Robot Manager]. (También puede ejecutar el comando Inertia en la ventana

[Command Window]).
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Configuracion de aceleracidén/desaceleracion automatica por inercia (cantidad
exceéntrica)

T3 (%) 120 l
100 100

% \.60

60
40 T
\n25

20

| |
0 50 75 100 (mm)
Configuracién de excentricidad

T6

(%) 120
100 Lo

80 \
60 \:70\
40 \nw\nzo

20

| | |
0 50 75 100 150 (mm)
Configuracion de excentricidad

* El porcentaje del gréafico se basa en la aceleracion/desaceleracion a una excentricidad
nominal (0 mm) como el 100 %.

Calculo del momento de inercia
Consulte los siguientes ejemplos de las férmulas para calcular el momento de inercia de la
carga (efector final con pieza de trabajo).

El momento de inercia de toda la carga se calcula mediante la suma de cada parte (a), (b) y (c).

Centro de giro
@» Eje de articulacién n.° 3

Efector final (a)

Pieza de trabajo (b) Pieza de trabajo (c)

r d
Momento B Momento de inercia Momento de inercia Momento de inercia
completo de ~ del efector final (a) i+ de la pieza de * de la pieza de
inercia trabaijo (b) trabaijo (c)

Los métodos para calcular el momento de inercia de (a), (b) y (c) aparecen a continuacion.
Calcule el momento de inercia total mediante las formulas basicas.
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(a) Momento de inercia de un paralelepipedo rectangular

Centro de giro Centro de gravedad del paralelepipedo rectangular

b2 + h2
12

+m x L?

(a) Momento de inercia de un cilindro

Centro de gravedad del cilindro  Centro de giro

r
m—+mx L2
2

(a) Momento de inercia de una esfera

Centro de gravedad de la esfera

Centro de giro 5

mir2+m><L2
5
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4.4 Precauciones para la aceleracién/desaceleracion automatica de la
articulacion n.° 3

Cuando mueve el manipulador en el movimiento PTP horizontal con la articulacién n.° 3
(Z) en la posicion alta, el tiempo de movimiento serd mas rapido.

Cuando la articulaciéon n.° 3 queda por debajo de un punto determinado, se usa la
aceleracion/desaceleracion automdtica para reducir la aceleracion y desaceleracion.
(Consulte las siguientes figuras). Mientras mds alta sea la posicion del eje, mas rapida sera
la aceleracion/desaceleracion del movimiento. Sin embargo, el movimiento ascendente o
descendente de la articulacion n.° 3 demora mas tiempo. Ajuste la posicion de la articulacion
n.° 3 para el movimiento del manipulador después de considerar la relacion entre la posicion
actual y la posicion de destino.

Con el comando LimZ se puede configurar el limite superior de la articulacion n.° 3 durante
el movimiento horizontal que usa el comando Jump (Saltar).

Aceleracién/desaceleracion automatica vs. posicion de la articulacion n.° 3

T3

(%)120
100 _100

100 \

80

60 \g50__50
40

20

|
0 -50 -100

|
-200 (mm)
Altura del eje

!
-150

T6

(%)1201
100
80
\\\\\\\ﬁo
60 =
40
20

100 _100

|
0 -50 -100

|
-200 (mm)
Altura del eje

!
-150

* Las cifras en el grafico (%) corresponden a la proporcion segun la velocidad de
aceleracion/desaceleracion en la posicion de limite superior del eje.

NOTA  Cuando mueve horizontalmente el manipulador mientras se baja el eje, puede sobrepasarse
&~ al momento del posicionamiento final.
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5. Rango de movimiento

®m Cuando configura el rango de movimiento para la seguridad, tanto el rango de
pulsos como los topes mecanicos se deben configurar al mismo tiempo.

PRECAUCION

El rango de movimiento estd predeterminado de fabrica como se explica en Configuracion
y operacion: 5.4 Rango de movimiento estandar. Este es el rango maximo de movimiento
del manipulador.

Existen tres métodos para configurar el rango de movimiento, como se describen a
continuacion:

1. Configuracion mediante el rango de pulsos (para todas las articulaciones)
2. Configuracion mediante los topes mecanicos (para las articulaciones n.° 1 a n.° 3)

3. Configuracion del rango cartesiano (rectangular) en el sistema de coordenadas X,
Y del manipulador (para las articulaciones n.° 1 y n.° 2)

< Configuracion de rango rectangular >

Tope mecénico Tope mecénico

Rango de movimiento

<€——  Rango de pulsos ——mm™>

Cuando se cambia el rango de movimiento por temas de eficiencia o seguridad del disefio,
siga las descripciones en 5.1 a 5.3 para configurar el rango.

5.1 Configuracién del rango de movimiento por rango de pulsos (para
todas las articulaciones)

Los pulsos corresponden a la unidad bésica del movimiento de un manipulador. El rango de
movimiento del manipulador se controla mediante el rango de pulsos entre el limite inferior
y el limite superior del pulso de cada articulacion.

Los valores de pulsos se leen desde la salida del codificador del servomotor.

Para conocer el rango méaximo de pulsos, consulte las siguientes secciones.
El rango de pulsos se debe configurar dentro del rango del tope mecanico.

5.1.1 Rango maximo de pulsos de la articulacién n.° 1
5.1.2 Rango maximo de pulsos de la articulacién n.° 2
5.1.3 Rango méximo de pulsos de la articulacién n.’ 3
5.1.4 Rango maximo de pulsos de la articulacién n.° 4.

NOTA  Una vez que el manipulador recibe el comando de operacioén, comprueba si la posicion

& objetivo que especifica el comando esta dentro del rango de pulsos antes de comenzar a
operar. Si la posicion objetivo estd fuera del rango de pulsos establecido, ocurre un error y
el manipulador no se mueve.

El rango de pulsos se puede configurar en el panel [Range] (Rango) que aparece cuando
RCH selecciona [Tools]-[Robot Manager]. (También puede ejecutar el comando Range en la
ventana [Command Window]).
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5.1.1 Rango maximo de pulsos de la articulacion n.° 1

La posicion del pulso 0 (cero) de la articulacion n.° 1 es la posicion donde el brazo n.° 1 se
orienta hacia la direccion positiva (+) en el eje de la coordenada X.

Cuando el pulso 0 se encuentra en el punto de inicio, el valor del pulso hacia la izquierda se
define como positivo (+) y el valor de pulso hacia la derecha se define como negativo (-).

+Y

/ +X 0 de pulso
\ B

+B -

A: Rango maximo de movimiento | B: Rango maximo de pulsos

T3 41300 — 95574 a 505174 pulsos
T6 - — 152918 a 808278 pulsos

5.1.2 Rango maximo de pulsos de la articulacion n.° 2

La posicion del pulso 0 (cero) de la articulacion n.° 2 es la posicion donde el brazo n.° 2 se
encuentra en linea con el brazo n.° 1. Con el pulso 0 en el punto de inicio, el valor del pulso
hacia la izquierda se define como positivo (+) y el valor de pulso hacia la derecha se define
como negativo (-).

0 de pulso

+B -B

A: Rango maximo de movimiento | B: Rango maximo de pulsos
T3 + 141° + 320854 de pulso

T6 +150° + 341334 de pulso
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5.1.3 Rango méximo de pulsos de la articulacion n.° 3

La posicion del pulso 0 (cero) de la articulacién n.° 3 es la posicion donde el eje se encuentra
en su limite superior.

El valor de pulso siempre sera negativo, porque la articulacion n.° 3 siempre se mueve mas
abajo que la posicion del pulso 0.

Limite superior: O de pulso l 1

Carrera de la articulacién n.° 3 Pulso del limite inferior
T3 150 mm —187734 de pulso
T6 200 mm —245760 de pulso

5.1.4 Rango maximo de pulsos de la articulacion n.° 4

La posicion del pulso 0 (cero) de la articulacion n.° 4 es la posicion donde la parte plana
cerca del eje se orienta hacia el extremo del brazo n.° 2. Con el pulso 0 en el punto de inicio,
el valor del pulso hacia la izquierda se define como positivo (+) y el valor de pulso hacia la
derecha se define como negativo (-).

+Y Hacia la izquierda (+valor)

fanmmmy
f /P\O » *X T3:0+ 71760 de pulso
Q T6: 0 + 245760 de pulso

Hacia la derecha (-valor)
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5.2 Configuracion del rango de movimiento con topes mecanicos

Los topes mecanicos limitan fisicamente el area absoluta en la que se puede mover el
manipulador.

T3/T6

Las articulaciones n.° 1 y n.° 2 tienen agujeros roscados en las posiciones que corresponden
a los angulos de la configuracion de tope mecanico. Instale los pernos en los agujeros
correspondientes al angulo que desea definir.

Las articulaciones n.° 3 se pueden definir en cualquier longitud inferior a la carrera maxima.

Tope mecanico de Articulcion n.°
(tope mecanico de limite inferior)

|L\
co? 11

(No mueva el tope mecani
de limite superior).

Tope mecanico de
Articulacion n.° 2 (ajustable)

[B

Tope mecanico de Articulacion

n.° 2 (fija)

Tope mecanico de
Articulacion n.° 1

(ajustable)

)
bl L]

Tope mecénico de
1 Articulacion n.° 1 (fija)

Rev.12

5.2.1 Configuracion de los topes mecanicos de las articulaciones n.°

lyn°?2

Las articulaciones n.° 1 y n.° 2 tienen agujeros roscados en las posiciones que corresponden
a los angulos de la configuracion de tope mecanico. Instale los pernos en los agujeros
correspondientes al angulo que desea definir.

Instale los pernos para el tope mecanico en la siguiente posicion.
Topes mecanicos de la articulacion n.° 1 (vistas desde la parte inferior del brazo n.° 1)

a b
Angulo de 110° ~110°
T3 configuraciéon
Valor de pulso | 455112 de pulso | —45512 de pulso
Angulo de 115° ~115°
T6 configuraciéon
Valor de pulso | 466489 de pulso | —56889 de pulso

55




Configuracion y operacion

Topes mecénicos de la articulaciéon n.° 2 (vistas desde la parte superior del brazo
n.°1)

a b

Angulo de
T3 configuraciéon
Valor de pulso | 273066 de pulso | —273066 de pulso
Angulo de
T6 configuraciéon
Valor de pulso | 284444 de pulso | —284444 de pulso

120° —-120°

125° —-125°

(1) Apague el manipulador.

(2) Instale un perno de cabeza hueca hexagonal en el agujero correspondiente al angulo de
configuracion y apriételo.

Solamente la Saque la placa del usuario en la cubierta del brazo.
articulaciéon n.° 2 Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7. Cubierta.
T3
Perno de cabeza
Articulacion hueca hexagonal El nimero Torque de ajuste
(completamente de pernos recomendado
roscado)
M8x10 Uno para cada
! Todos los tornillos lado 12,3 N'm (125 kgf-cm)

(3) Encienda el manipulador.

(4) Configure el rango de pulsos que corresponda a las nuevas posiciones de los topes

NOTA mecanicos.

(&=  Aseglrese de configurar el rango de pulsos dentro de las posiciones del rango del tope

mecanico.

Ejemplo: Uso de T3-401S
El angulo de la articulacion n.° 1 esta definido desde —110° hasta +110°.
El angulo de la articulacion n.° 2 esta definido desde —120° hasta +120°.
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EPSON Ejecute los siguientes comandos en [Command Window]
RC+

>JRANGE 1, -45512, 455112 ' Define el rango de pulsos de Ia
articulacion n.° 1

>JRANGE 2,- 273066, 273066 ' Define el rango de pulsos de la
articulacion n.° 2

>RANGE ' Revisa la configuracion usando el
rango

-45512, 455112, -273066, 273066, -187734
,0, -71760, 71760

(5) Mueva el brazo con la mano hasta que toque los topes mecéanicos y asegurese de que el
brazo no golpee ningtn equipo periférico durante la operacion.
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(6)

EPSON
RC+

Haga funcionar la articulacion cambiada a baja velocidad hasta que llegue a las
posiciones del rango minimo y maximo de pulsos. Asegurese de que el brazo no golpee
los topes mecanicos. (Revise la posicion del tope mecéanico y el rango de movimiento
que configuro).

Ejemplo: Uso de T3-401S

El angulo de la articulacion n.° 1 esta definido desde — 110° hasta +110°.
El angulo de la articulacion n.° 2 esta definido desde —120° hasta +120°.

Ejecute los siguientes comandos en [Command Window].

>MOTOR ON ' Enciende el motor

>POWER LOW ' Ingresa al modo de baja potencia
>SPEED 5 ' Se configura a baja velocidad

>PULSE -45512,0,0,0 ' Se mueve a la posicion del pulso minimo

de la articulacién n.° 1
>PULSE 455112,0,0,0 ' Se mueve a la posicion del pulso maximo
de la articulacién n.° 1
>PULSE 204800,-273066,0,0 ' Se mueve a la posicion del pulso minimo
de la articulacion n.° 2
>PULSE 204800,273066,0,0 ' Se mueve a la posicion del pulso maximo

de la articulaciéon n.° 2

El comando Pulse (comando Go Pulse) mueve todas las articulaciones hasta las
posiciones especificadas al mismo tiempo. Especifique las posiciones seguras después
de considerar el movimiento no solo de las articulaciones cuyos rangos de pulsos hayan
cambiado, sino también de las otras articulaciones.

En este ejemplo, la articulaciéon n.° 1 se movio hasta el centro de su rango de
movimiento (valor de pulso: 204800) cuando se comprobaba la articulacién n.° 2.

Si el brazo golpea los topes mecanicos o si ocurre un error después de que el brazo
golpea los topes mecanicos, restablezca el rango de pulsos a una configuracion mas

acotada o extienda las posiciones de los topes mecanicos dentro del limite.

5.2.2 Configuracion del tope mecanico de la articulacion n.° 3

(1)

)

NOTA

Encienda el manipulador y apague los motores usando el comando Motor OFF (Apagar

motor).

Mueva el eje mientras presiona el desbloqueo
del freno.

. . . . . | Desbloqueo del freno
No empuje el eje hacia arriba hasta su limite | .

superior o sera dificil sacar la cubierta superior (Eqi;;jﬁ
AN Nz
|

del brazo. Empuje el eje hacia arriba hasta una

.., . Tornillo de tope
posicion donde se pueda cambiar el tope

mecénico de
mecanico de la articulacion n.° 3. limite inferior
T3:M3x10
Cuando presiona el desbloqueo del freno, el eje U T6:M4x15
puede bajar debido al peso del efector final. N ‘q:f
Aseglrese de retener el eje con la mano Tf/ Eje

mientras presiona el boton.
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(3) Apague el manipulador.
(4) Suelte el tornillo del tope mecanico del limite inferior (T3: M3x10, T6: M4x15).

NOTA  Hay un tope mecanico montado en la parte superior e inferior de la articulacion n.° 3.

&~ No obstante, solo se puede cambiar la posicion del tope mecanico del limite inferior que
estd en la parte superior. No saque el tope mecanico del limite superior que estd en la
parte inferior, porque el punto de calibracion de la articulacion n.° 3 se especifica con
ese tope.

(5) El extremo superior del eje define la
carrera maxima. Mueva el tope mecanico
del limite inferior hacia abajo hasta la | Mida esta j%
posicion donde desea limitar la carrera. distancia. % §
Por ejemplo, cuando configura el tope ﬁ /_,_
mecanico del limite inferior en una carrera = i
de “150 mm”, el valor de la coordenada Z /T/ I | I
del limite inferior es “~150”. Para cambiar - \

el valor a “~130”, mueva el tope mecanico == A
del limite inferior hacia abajo “20 mm”. ﬁ
Use calibradores para medir la distancia

cuando ajuste el tope mecanico.

(6) Apriete firmemente el tornillo del tope mecéanico del limite inferior (T3: M3x10, T6:
M4x15).

Torque de ajuste recomendado:
T3:2.4+0,1 N-m
T6: 5,5+0,25 N-m

(7) Encienda el manipulador.

(8) Mueva la articulacién n.° 3 a su limite inferior mientras presiona el desbloqueo del freno
y luego revise la posicion del limite inferior. No baje demasiado el tope mecanico. De lo
contrario, la articulacion podria no alcanzar la posicion de destino.

(9) Calcule el valor de los pulsos del rango de pulsos para el limite inferior mediante la

formula que se muestra a continuacion y configure el valor.

El resultado del célculo siempre es negativo porque el valor de la coordenada Z de limite
inferior es negativo.

Limite inferior del pulso

= valor de coordenada Z de limite inferior (mm) / resolucion de la articulacion n.° 3
(mm/pulso)**

** Para conocer la resolucion de la articulacion n.° 3,
consulte la seccién Configuracién y operacion 2.6 Especificaciones.

Ejecute el siguiente comando en [Command Window]. Ingrese el valor calculado en X.
RC+ >JRANGE 3,X,0 ' Configura el rango de pulsos de la articulacion n.° 3
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(10) Use el comando Pulse (comando Go Pulse), mueva la articulacion n.° 3 a la posicion del

limite inferior del rango de pulsos a baja velocidad. Si el rango del tope mecanico es
inferior al rango de pulsos, la articulaciéon n.° 3 golpea el tope mecéanico y ocurre un
error. Cuando se genera el error, cambie el rango de pulsos a una configuracién inferior
o extienda la posicion del tope mecéanico dentro del limite.

NOTA  Es dificil comprobar si la articulacion n.° 3 ha golpeado el tope mecanico. Apague el

manipulador y levante la cubierta superior del brazo para comprobar la condicion que
produjo el problema desde el costado.

Ejecute los siguientes comandos en [Command Window]. Ingrese el valor calculado en
RC+
el paso (9) en X.
>MOTOR ON ' Enciende el motor
>SPEED 5 ' Configura una baja velocidad
>PULSE 0,0,X,0 'Se mueve a la posicion del pulso de limite inferior de la

articulacién n.° 3.

(En este ejemplo, todos los pulsos, excepto aquellos para la
articulacion n.° 3, son “0”. Reemplace estos “0” con los otros
valores de pulsos que especifican una posicion donde no existe
interferencia, incluso cuando se baja la articulacion n.° 3).

5.3 Configuracién del rango cartesiano (rectangular) en el sistema de

coordenadas XY del manipulador (para las articulaciones n.° 1y n.° 2)

Use este método para configurar los limites superior e inferior de las coordenadas X e Y.

Esta configuracion solo la aplica el software. Por lo tanto, no cambia el rango fisico. El

rango fisico maximo se basa en la posicion de los topes mecanicos.

Ajuste la configuracion XYLim en el panel [XYZ Limits] (Limites XYZ) que se muestran
cuando selecciona [Tools]-[Robot Manager].
(También puede ejecutar el comando XYLim en la ventana [Command Window]).

5.4 Rango de movimiento estandar

60

Los siguientes diagramas de “rango de movimiento” muestran las especificaciones estandar
(maximas). Cuando el motor de cada articulacion se encuentra bajo servocontrol, el centro
del punto mas bajo de la articulacion n.° 3 (del eje) se mueve a las areas que aparecen en la
figura.

El “area limitada por el tope mecéanico” es el area donde el centro del punto mas bajo de la
articulacion n.° 3 puede moverse cuando el motor de cada articulacion no se encuentra bajo
servocontrol.

El “tope mecanico” configura el rango de movimiento limitado para que el centro de la
articulacioén n.° 3 no pueda moverse mas alla del area mecanicamente.

El “espacio maximo” es el area que incluye el punto de alcance mas lejano de los brazos. Si
el radio méaximo del efector final es superior a 60 mm, agregue el “area limitada por el tope
mecanico” y el “radio del efector final”. El valor total queda especificado como el area
maxima.

Para las figuras del area de movimiento, consulte Configuracion y operacion 3.3
Dimensiones de montaje.
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6. Modo de operaciéon y LED

6.1 Descripcion general

El sistema de robot tiene tres modos de operacion.

Modo TEACH
(Enseniar)

Modo AUTO
(Automatico)

Modo TEST
(Prueba)

Este modo permite ensefiar y revisar datos de puntos cercanos al
manipulador con el Teach Pendant.
En este modo, el manipulador funciona en estado de baja potencia.

Este modo permite la operacion automatica (ejecucion del programa)
del sistema de robot para las actividades de fabricacion y, ademas, para
la programacion, depuracion, ajuste y mantenimiento del sistema de
robot.

Este modo no puede accionar los manipuladores ni ejecutar
programas con la puerta de seguridad abierta.

Este modo permite la verificacion del programa mientras se mantiene
presionado el interruptor de activacion y la proteccion esta abierta.
Esta es una funcion de verificacion del programa de baja seguridad (T1:
modo de desaceleracion manual), la que se define en las normas de
seguridad.

Este modo puede accionar la funcion especificada con varias tareas /
una sola tarea, varios manipuladores / un solo manipulador a baja
velocidad.

6.2 Modo de operacion del interruptor

Cambie el modo de operacion con el interruptor de llave selector de modo en el Teach

Pendant.

Modo TEACH

Modo AUTO
(Automatico)

Modo TEST

T3/T6 Rev.12

Gire el interruptor de llave selector de modo a “Teach” para el modo
TEACH.

Si cambia al modo TEACH, se pausa el programa si estaba
ejecutandose.

El manipulador operativo se detiene con Quick Pause (Pausa rapida).

Gire el interruptor de llave selector de modo a “Auto” y active la
sefal de entrada de liberacion del enganche para el modo AUTO.

Gire el interruptor de llave selector de modo a “Teach” para el modo
TEACH. Presione la tecla <F1> [Test Mode] (Modo de prueba) en el
cuadro de didlogo [Jog & Teach] (Desplazar y ensefiar) del modo
TEACH. El modo se cambia a TEST
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6.3.1 ¢Qué es el modo Program (AUTO)?

El modo Program (Programar) sirve para la programacion, depuracién, ajuste y

mantenimiento del sistema de robot.

Siga los siguientes procedimientos para cambiar al modo Program.
6.3.2 Configuracion desde EPSON RC+ 7.0

Cambie al modo Program desde EPSON RC+ 7.0.

(1) En EPSON RC+ 7.0, seleccione menu-[Setup]-[System Configuration] (Configuracién
- Configuracion de sistema) para mostrar el didlogo [System Configuration].

IH System Gonfiguration

o Startup Start Mode

o (5) I:>
i - Auto Start %

Windows Login .

(- Controller (2) (4) |:> Apply

@ Security
- Wision O Auto Restore

(3) I:> (%) Program

(2) Seleccione [Startup] (Inicio).
(3) Seleccione [Start mode]-botén <Program> (Modo Inicio - boton Programar).
(4) Haga clic en el boton <Apply> (Aplicar).

(5) Haga clic en el boton <Close> (Cerrar).
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6.4 Modo automatico (AUTO)

Né%TA
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6.4.1 ¢Qué es el modo automético (AUTO)?

El modo automatico (AUTO) sirve para la operacion automatica del sistema de robot.

Los siguientes corresponden a los procedimientos para cambiar al modo automatico
(AUTO).

A : Configure el modo de inicio de EPSON RC+ 7.0 en “Auto” e inicie EPSON RC+
7.0.
(Consulte Configuracion y operacion 6.3.2 Configuracion desde EPSON RC+ 7.0.)

B : Desconecte de Internet EPSON RC+ 7.0.

Ejecute y detenga el programa desde el dispositivo de control que especifica EPSON RC+
7.0. (Consulte Configuracion y operacion 6.4.3 Configuracién del dispositivo de control).

6.4.2 Configuracion desde EPSON RC+ 7.0
Cambie al modo automatico (AUTO) desde EPSON RC+ 7.0.

(1) En EPSON RC+ 7.0, seleccione menu-[Setup]-[System Configuration] para mostrar el
dialogo [System Configuration].

IH System Gonfiguration El@
— 1 Start Mod
@S e (6) o= )

otart Mods
Auto Start
Windows Login

- Gontroller

[+ Security

+ Vigion

@) @ r—>

?3) |::>@ futo

() Proeram

Paszward...

(2) Seleccione [Startup].
(3) Seleccione [Start mode]-botéon <Auto> (Modo Inicio - boton Automatico).
(4) Haga clic en el boton <Apply>.

(5) Haga clic en el botoén <Close>.
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6.4.3 Configuracion desde el dispositivo de control

Configure el dispositivo de control desde EPSON RC+ 7.0.
(1) En EPSON RC+ 7.0, seleccione menu-[Setup]-[System Configuration] para mostrar el
dialogo [System Configuration].

Ik System Gonfiguration

Controller Gonfiguration

- Startup
O o=
i i General 2
i L.Gonfiguration Name:
i i Preferences %
- Simulator (2) P Address:
! [@-Robots
i i-Tnputs £ Outputs P Mask:

+- Remote Contral =
i - RE232 § i
TR/ IP Gateway: [oo00
- Security N
& Vision USE Spesd: [ Auta v/

Control Device: |_'5C E'_ <::| (3)
TP Pagsword:

(2) Seleccione [Controller]-[Configuration] (Controlador - Configuracion).

(3) Seleccione [Control Device] (Dispositivo de control) para seleccionar el dispositivo de
control desde los siguientes dos tipos.
-PC
- Remoto (E/S)

(4) Haga clic en el boton <Apply>.

(5) Haga clic en el botén <Close>.
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6.5 LED

T3/T6 Rev.12

Existen seis LED instalados en el panel delantero del manipulador.
Los LED (ERROR, E-STOP, TEACH, TEST, AUTO, PROGRAM [Error, Parada de

emergencia, Ensefiar, Prueba, Automatico, Programar]) se encienden de acuerdo con el

estado del controlador (error, parada de emergencia, modo TEACH, modo Auto, modo

Program).

(llustracién: T3-401S)

Estado del controlador

Pantalla LED

Inicio

(EI tiempo necesario varia
dependiendo del estado de la
conexion del dispositivo).

1. TEST, TEACH, AUTO y PROGRAM parpadean
(15 segundos)

. Todos se apagan (10 segundos)

. Todos se encienden (hasta 10 segundos)

. Todos se apagan (10 a 30 segundos)

. TEACH, AUTO o PROGRAM se enciende

DB~ W N

Ejecute la funcion de
almacenamiento del estado del
controlador en la memoria USB

TEACH AUTO, PROGRAM parpadean.

Complete el almacenamiento
del estado del controlador en la
memoria USB

TEACH, AUTO, PROGRAM se encienden
(durante 2 segundos).
ERROR se apaga incluso si ocurre un error.

Error en el almacenamiento
del estado del controlador en la
memoria USB

ERROR, TEACH, AUTO, PROGRAM se encienden
(durante 2 segundos).

Error

ERROR se enciende

Advertencia

ERROR parpadea.

Parada de emergencia

E-STOP se enciende.

Modo TEACH TEACH parpadea.
Modo automatico (modo AUTO) | AUTO parpadea.
Modo Program (modo AUTO) PROGRAM parpadea.

Caida de 1la
alimentacion de CA

fuente  de

TEACH, AUTO se encienden.

Modo TEST

TEST parpadea.
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7. Puerto de conexion de la computadora de desarrollo

NOTA

=

(llustracion: T3-401S)

- Para otros detalles acerca de la conexién de la computadora de desarrollo y el
manipulador, consulte Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0, 5.12.1 Comando PC to
Controller Communications.

- Asegurese de instalar el software EPSON RC+ 7.0 en la computadora de desarrollo
primero, y luego conectar la computadora de desarrollo y el manipulador con el cable
USB. Si el manipulador y la computadora de desarrollo se conectan sin instalar EPSON
RC+ 7.0 en la computadora de desarrollo, aparecerd [Add New Hardware Wizard]
(Asistente para agregar nuevo hardware). Si aparece este asistente, haga clic en el botén
<Cancel> (Cancelar).

7.1 ¢Qué es el puerto de conexion de la computadora de desarrollo?

66

El puerto de conexion de la computadora de desarrollo es compatible con los siguientes
tipos de USB.

- USB2.0 de alta velocidad/velocidad completa (seleccion de velocidad automatica o modo
de velocidad completa)
- USBI1.1 de velocidad completa

Estandar de interfaz: Especificacion de USB compatible con version 2.0
(compatible con USB version 1.1 y superior)

Conecte el manipulador y la computadora de desarrollo mediante un cable USB para
desarrollar el sistema de robot o ajustar la configuracién del manipulador con el software
EPSON RC+ 7.0 instalado en la computadora de desarrollo.

El puerto de conexion de la computadora de desarrollo es compatible con la conexion directa.
La insercion y retiro de los cables desde la computadora de desarrollo y el manipulador estan
disponibles cuando la alimentacion esta encendida. Sin embargo, se produce una detencioén
cuando el cable USB se saca del manipulador o la computadora de desarrollo durante una
conexion.
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Cuando conecte la computadora de desarrollo y el manipulador, asegurese de lo siguiente:

- Conecte la computadora de desarrollo y el manipulador con un cable USB de 5m o
menos.
No use un concentrador USB o cable de extension.

- Asegurese de que el puerto de conexion de la computadora de desarrollo no se use con
ningtn dispositivo que no sea la computadora de desarrollo.

- Use una computadora y un cable de USB que sea compatible con el modo de alta
velocidad de USB 2.0 para operar en modo de alta velocidad de USB 2.0.

- No tire del cable con fuerza ni lo doble.

- No aplique presiones innecesarias al cable.

- Cuando la computadora de desarrollo y el manipulador estan conectados, no inserte ni
retire otros dispositivos USB de la computadora de desarrollo. La conexion con el
manipulador se puede desconectar.

Se indica la conexion de la computadora de desarrollo con el manipulador.

(1) Asegurese de que el software EPSON RC+ 7.0 esté instalado en el manipulador
conectado con la computadora de desarrollo.
(Si el software no esta instalado, instalelo). Consulte Seguridad e instalacion del
sistema de robot o el Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0.

(2) Conecte la computadora de desarrollo con el manipulador con el cable USB.
(3) Encienda el manipulador.
(4) Inicie EPSON RC+ 7.0.

(5) En EPSON RC+ 7.0, seleccione menu-[Setup]-[PC to Controller Communications]
(Configuracion - Comunicaciones de computadora a controlador) para mostrar el
didlogo [PC to Controller Communications] (Comunicaciones de computadora a
controlador).

* PG to Gontroller Communications

Current Gonnection: 1 Gonnection Status: Dis@@:jed
Mumber Name IP Address Connect

Type

Digcopnect

[elete

Apply

Bestore

[ Wark. Offline Auto Connect

(6) Seleccione “No.1 USB” (USB n.°1) y haga clic en el boton <Connect> (Conectar).
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(7) Después de que la conexion de la computadora de desarrollo con el manipulador esta
completa, aparecera “Connected” (Conectado) en el [Connection status:] (Estado de
conexion). Asegurese de que aparezca “Connected” y haga clic en el boton <Close>
para cerrar el didlogo de [PC to Controller Communications].

+*+ PC to Controller Communications

Current Connection: 1 Connection Status: Connected

Nurber Marme Type IP Address

[] Work. Offline futo Connect

I

Cloze

Se completd la conexion entre la computadora de desarrollo y el manipulador. Ahora se
puede usar el sistema de robot desde EPSON RC+ 7.0.

7.4 Desconexion de la computadora de desarrollo y el manipulador
Se indica la desconexion de la computadora de desarrollo con el manipulador.

(1) En EPSON RC+ 7.0, seleccione menu-[Setup]-[PC to Controller Communications]
para mostrar el didlogo [PC to Controller Communications].

(2) Haga clic en el botén <Disconnect> (Desconectar).
La comunicacion entre el manipulador y la computadora de desarrollo estd

desconectada y se puede retirar el cable USB.

NOTA  Si se retira el cable USB mientras el manipulador y la computadora de desarrollo se
encuentran conectados, el manipulador se detendra. Asegurese de hacer clic en el boton
<Disconnect> en el didlogo [PC to Controller Communications] antes de retirar el cable
USB.
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8. Puerto de memoria

Conecte una memoria USB comercial al puerto de memoria del manipulador para usar la
funcién de almacenamiento del estado del controlador en la memoria USB.

8.1 ¢Qué es la funcion de almacenamiento de estado del controlador?

Esta funcion guarda diversos tipos de datos del manipulador en la memoria USB. Los datos
guardados en la memoria USB se cargan en EPSON RC+ 7.0 para obtener el estado del

manipulador y el programa de forma simple y precisa.

Los datos guardados también se pueden usar para restaurar el manipulador.
No puede ejecutar el almacenamiento de estado en la memoria USB cuando hace funcionar

al manipulador.

8.2 Antes de usar la funcién de almacenamiento del estado del controlador

8.2.1 Precauciones

® La funcion de almacenamiento del estado del controlador esta disponible en
cualquier momento y en cualquier estado del manipulador después de iniciarlo.
Sin embargo, las operaciones desde la consola, como la detencién y pausa, no
estan disponibles mientras ejecuta esta funcion.

PRECAUCION| Asimismo, esta funcion influye en el tiempo del ciclo del manipulador y la

comunicacion con EPSON RC+ 7.0. Aparte de cuando es estrictamente

necesario, no ejecute esta funcién mientras esté funcionando el manipulador.

- Asegurese de que el puerto USB se usa solamente para la memoria USB, incluso si el
puerto del controlador sea uno universal.

- Inserte la memoria USB directamente en el puerto de memoria de manipulador. No se
garantiza que se establezca la conexion con cables o concentradores entre el
manipulador y la memoria USB.

- Asegurese de insertar y sacar lentamente la memoria USB.

- No edite los archivos guardados con un editor. No se garantiza la operacion del sistema
de robot después de restaurar los datos en el manipulador.

8.2.2 Memoria USB adoptable

Use la memoria USB que cumpla las siguientes condiciones.
- Compatibilidad con USB2.0

- Sin funcioén de seguridad
No se puede usar una memoria USB con funcion de entrada de contraseiia.

- No se necesita instalar un driver o un software para Windows 8 o Windows 10, Linux.
(Para conocer los sistemas operativos compatibles con EPSON RC+ 7.0, consulte
Configuracién y operacion 2.5 Ejemplo de sistema).
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8.3 Funcién de almacenamiento del estado del controlador
8.3.1 Almacenamiento del estado del controlador

® |La funcion de almacenamiento del estado del controlador esta disponible en
cualquier momento y en cualquier estado del manipulador después de iniciarlo.
Sin embargo, las operaciones desde la consola, como la detencion y pausa, no
estan disponibles mientras ejecuta esta funcion.

PRECAUCION| Asimismo, esta funcion influye en el tiempo del ciclo del manipulador y la

comunicacion con EPSON RC+ 7.0. Aparte de cuando es estrictamente

necesario, no ejecute esta funcién mientras esté funcionando el manipulador.

Use este procedimiento para guardar el estado del manipulador en la memoria USB.

(1) Inserte la memoria USB en el puerto de memoria.
Cuando se inicie la transferencia de datos, los LED TEACH, AUTO y PROGRAM
comienzan a parpadear. Espere hasta que el estado de los LED cambie.
(El tiempo de transferencia de datos varia segun el tamafio de los datos, asi como el de
los proyectos).

(2) Cuando el almacenamiento de estado del manipulador termina satisfactoriamente, los
LED TEACH, AUTO y PROGRAM se encienden durante dos segundos. Observe que
el LED ERROR se apaga, incluso en el estado de error.

Si termina con errores, los LED ERROR, TEACH, AUTO y PROGRAM se encienden
durante dos segundos.

(3) Saque la memoria USB del manipulador.

NOTA .  Se recomienda usar una memoria USB con LED para comprobar los cambios de estado.

- Cuando el almacenamiento se ejecuta durante un estado de motor encendido, podria no
almacenarse el estado. Use otra memoria USB o ejecute el almacenamiento durante el

estado de motor apagado.
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8.3.2 Carga de datos con EPSON RC+ 7.0

Lo siguiente corresponde al procedimiento para cargar datos almacenados en una memoria
USB mediante EPSON RC+ 7.0 y la visualizacion del estado del controlador.

(1) Inserte la memoria USB en la computadora con EPSON RC+ 7.0.

(2) Asegurrese de que la siguiente carpeta aparezca en la memoria USB.
Se guardé B_ T ntimero de serie_estado de datos
— Ejemplo: B T 12345 2013-10-29 092951

(3) Copie la carpeta confirmada en el procedimiento (2) en la carpeta
“\EpsonRC70\Backup”.

(4) En EPSON RC+ 7.0, seleccione menu-[Tools]-[Controller] para mostrar el dialogo
[Controller Tools] (Herramientas del controlador).

-~ Gontroller Tools

1 Save all controller data and
Backup Gontroller.. status to a PG folder.
Restore all controller data from

Bestare Contraller... e e e e

Wiew controller status from a

Wiew Controller Status... RS besa.

Wiew maintenance data and

Ve configure alarms.

Reset controller to startup
state

Close

Reget Controller

(5) Haga clic en el boton <View Controller Status...> (Ver estado del controlador...).

(6) Aparece el cuadro de didlogo [Browse For Folder] (Navegar hasta carpeta). Seleccione
la carpeta copiada en el procedimiento (3) y haga clic en el boton <OK> (Aceptar).

Browse For Folder

Select Folder For controller status bo view

@ Deskiop -~
hrJ My Documents
=] -j My Computer
[=] “e# Local Disk (i)
|5) S0e14a4585d70605F7
| Documents and Setkings
|2) EpsonRCAN
= I5) EpsonR.CFO
I APL
I Backup

v
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(7) Aparece el cuadro de didlogo [Controller Status Viewer] (Visor de estado del

controlador) para confirmar el estado del controlador.
Para conocer detalles, consulte Ver estado del controlador en Manual del usuario de
EPSON RC+ 7.0, 5.11.8 Comando Controller (men( Tools).

Controller Status Viewer

Status Folder: | E (L] StatusDate s Time: 2012-11-19 13:45:28
General
- General
- Input # Dutput
- Tasks Item Yalue o

i+ System History Controller Marne:

&- F‘rogram Fiies Controller Serial #

. Mainprg Firmsare \ersion 693913

- Include F|.|as Controller Tatal Hours i}

& HEOth Foris Contraller Max On Hours oo

Cominon Praoject Mame 1
ehont | IP Address
el IP Mask

IP Gateway 0000 B
EStop Count 1]
EStop O
Saleguard O
Errar 0
Operation Mode Program
Contral Device FC
Dizplay Device PC
Rieset turns off outputs Disabled v

8.3.3 Transferencia con correo electréonico

Siga este procedimiento para transferir los datos que se guardaron en la memoria USB por
correo electronico.

(1) Inserte la memoria USB en una computadora compatible con el envio de correo
electronico.

(2) Asegtirese de que la memoria USB tenga las siguientes carpetas.
Se guardé B_T numero de serie_estado de datos
— Ejemplo: B T 12345 2013-10-29 092951
(3) Envie todas las carpetas por correo electronico.
NOTA
(&= Elimine los archivos que no se relacionen con el proyecto antes de la transferencia.
Esta funcion se usa para enviar los datos al director del sistema y EPSON desde los usuarios
finales para el andlisis de problemas.
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8.4 Detalles de los datos

Los siguientes archivos de datos se crearon mediante la funcion de almacenamiento del estado del

controlador.

Nombre de archivo

Descripcion

Backup.txt

Archivo de
informacion

para restauracion

Archivo con informacion para restaurar el manipulador.

CurrentMnp01.PRM

Parametro del robot

Guarda informaciéon como ToolSet.

CurrentStatus.txt

Estado guardado

Guarda el estado del programa y E/S.

ErrorHistory.csv

Historial de errores

InitFileSrc.txt

Configuracion
inicial

Guarda diversas configuraciones del controlador.

MCSys01.MCD

Configuracion del
robot

Guarda informacion del manipulador conectado.

SrcmcStat.txt

Informacion de

Guarda informacion de instalacion del hardware.

hardware
ProjectName.obj Archivo OBJ Resultado de la compilacion del proyecto.
El archivo Prg no se incluye.
GlobalPreserves.dat Variables globales Guarda los valores de las variables globales conservadas.
conservadas
WorkQueues.dat Informacion de Guarda informacion de las colas de WorkQue.
WorkQue
MCSRAM.bin Informacién interna
MCSYSTEMIO.bin del manipulador
MCTABLE.bin
MDATA .bin
SERVOSRAM.bin
VXDWORK.bin
Todos los archivos | Proyecto Cuando estd marcada la casilla de verificacién [Include

relacionados con
el proyecto, excepto
ProjectName.obj *1

project files when status exported] (Incluir archivos de
proyecto cuando se exporta el estado) en EPSON RC+ 7.0,
menu-[Setup]-

[System Configuration]-[Controller]-

[Preference] (Configuracion - Configuracion de sistema -
Controlador - Preferencia), se almacena el archivo del
proyecto.

Incluye los archivos de programa.

*1 El almacenamiento de “Todos los archivos relacionados con el proyecto, excepto ProjectName.obj” se
puede especificar con una configuracion.
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9. Puerto LAN (comunicacion Ethernet

NOTA Consulte el Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0, 5.12.1 Comando [PC to
C Controller Communications] (menu Setup) para otros detalles sobre la conexién entre
la computadora de desarrollo y el manipulador.

- Para conocer la comunicacion Ethernet (TCP/IP) con el software de la aplicacion del
robot, consulte la Ayuda en linea de EPSON RC+ 7.0 o el Manual del usuario 14.
Comunicaciones TCP/IP.

9.1 Qué es el puerto LAN (comunicacion Ethernet)
El puerto de comunicacion Ethernet admite 100BASE-TX / 10 BASE-T.

Este puerto se usa para dos fines distintos.

Conexién con la computadora de desarrollo
El puerto LAN (comunicacién Ethernet) se usa para conectar el manipulador y la
computadora de desarrollo.
Existe una operacion equivalente para realizar la conexion entre el manipulador y la
computadora de desarrollo con el puerto de conexion de la computadora de desarrollo.
(Consulte Configuracion y operacion 7. Puerto de conexién de la computadora de
desarrollo)

Conexioén con otro manipulador, controlador o computadora
El puerto LAN (comunicacion Ethernet) se puede usar como un puerto de comunicacion
Ethernet (TCP/IP) para comunicarse entre varios controladores desde el software de la

aplicacion del robot.

9.2 Direccion IP

Desde la siguiente version de firmware se requiere contrasefla de autenticacion cuando

conecte controladores y computadoras a una red global accesible.

F/W : Version 7.4.58.x
Nuestro sistema de robot se entrega bajo el supuesto de que los clientes lo utilizaran en redes
de area local cerradas. Tuvimos en cuenta que la configuracion de la direccion IP global es
el acceso a Internet y cambiamos la especificacion para realizar la autenticaciéon con
contrasefia a fin de asegurar las conexiones.
La autenticacion con contrasefia no se realiza en caso de las conexiones USB.

Asegtirese de usar las siguientes direcciones IP privadas.

Lista de direccion privada
10.0.0.1 a 10.255.255.254
172.16.0.1 a 172.31.255.254
192.168.0.1 a 192.168.255.254

A continuacion, se encuentra la configuracion del manipulador del controlador al momento
del envio.

Direccion IP : 192.168.0.1

Mascara I[P :255.255.255.0

Puerta de enlace de IP : 0.0.0.0
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9.3 Cambio de la direccién IP del manipulador

En esta seccidn, se indica el procedimiento para cambiar la direccion IP del manipulador
cuando realiza la conexion entre el manipulador y la computadora de desarrollo mediante el
puerto de conexion y el cable USB.

(1) Para conocer la conexion entre la computadora de desarrollo y el manipulador,
consulte Configuracion y operacion: 7. Puerto de conexion de la computadora de
desarrollo.

(2) En EPSON RC+ 7.0, seleccione menu-[Setup]-[Controller] para abrir el siguiente
cuadro de dialogo.

[ System Configuration

1 Controller Gonfiguration

BT
= Controller Elose

General S )
Gonfizuration Hame: i_contorolleﬂ |
Simulator IP Address: |19216801 |
Inputs / Qutputs 1P Mask: |266.2566.256.0 |
¥ Remote Contral —

- R5232 . S T

= TGP /1P IP Gateway: i_D.D.D.D
[+ Security S :
- Vizion USE Speed: | Auto |

Gontrol Device: P

TP Password:

(3) Seleccione [Controller]-[Configuration].

U System Configuration

Contraller Gonfiguration

- Gontraoller Glose
General - - -
R Hame: |contoroller] ,
Preferences N
Simulatar IP Address: 119216801
Inputs # Outputs IP Mask: 2552552550 T
[+ Remaote Cantrol ————,
& IF Gateway: D-DDD '
) Vizion USE Speed: P.uto v‘;
Control Device: -PC v

TP Password:

(4) Ingrese la direccion IP correspondiente y la mascara de subred, y luego haga clic en el
botéon <Apply>.

(5) Haga clic en el boton <Close>. El manipulador se reinicia automaticamente.
La configuracion de la direccion IP se completa y vuelve a aparecer el didlogo
Manipulator reboot (Reinicio del manipulador).

NOTA  Cuando el manipulador y la computadora de desarrollo estan conectados mediante Ethernet,
la direccién IP del manipulador también puede cambiarse. Sin embargo, el manipulador y
la computadora de desarrollo no se conectan automaticamente después de reiniciar el
manipulador en la conexion Ethernet.
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A continuacion, se muestra la conexion entre la computadora de desarrollo y el manipulador.

(1) Conecte la computadora de desarrollo y el manipulador con el cable Ethernet.

(2) Encienda el manipulador.

(3) Inicie EPSON RC+ 7.0.

(4) Muestre el dialogo [PC to Controller Communication] en [Setup] en el menti de EPSON

RC+17.0.

(5) Haga clic en el boton <Add> (Agregar).

**PC to Controller Communications

76

Current Connection; 2

Connection Status: Disconnected

Number Name:

2 Ethernet 1

Type IP Address Connect

Ethemet 15216801 Ir

Digcannect
Add

Delete

Apply

Bestore

[] work Offline Auta Connect

Cloze

(6) Se agrega la conexion “No.2”. Configure lo siguiente y haga clic en el boton <Apply>.

Name (Nombre): Valor valido para identificar el manipulador que desea conectar

IP Adress (Direccion IP): Direccion IP del manipulador que desea conectar

* * PG to Controller Communications

Gurrent Gonnection: 2

Connection Status: Disconnected

Murmber MName

Twpe IP Address Connect

Dizconnect

Bestore

[ Work Offline futo Connect

Glose

(7) Aparece el [Name] y [IP Address] especificados en el procedimiento (6).

* ¢ PG to Controller Communications

Current Connection: 1

Connection Status: Dizconnected

Number Mame
1

Type IP Address Connect

Disconnect

Bestore

[] Work. Offline futa Connect

Gloze

T3/T6
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NOTA

T3/T6 Rev.12

(8) Asegurese de que esté seleccionado “No.2” y haga clic en el boton <Connect>.

** PG to Gontroller Communications

Connection Status: Disconnected
Type IP Address Connect

Gurrent Connection: 1

Mumber Mame

1 UsE UsE Dizconnect

Apply

Bestore

[] Whork. Offline futo Gonnect

(9) Después de que la conexion de la computadora de desarrollo con el manipulador esta
completa, aparecera “Connected” en [Connection status:]. Asegurese de que aparezca
“Connected” y haga clic en el boton <Close> para cerrar el didlogo de [PC to Controller

Communications].
*»* PG to Gontroller Gommunications
Gurrent Connection: 2 Connection Status: Connected
MHumber Mame Type IP Addiess Gonnect
1 UsB USE N
4 2 {METDSS 192168.219.585 |
Add
Apply
Bestare
[ Work. Otfline futo Connect

Se completd la conexion entre la computadora de desarrollo y el manipulador. Ahora se
puede usar el sistema de robot desde EPSON RC+ 7.0 mediante la conexion Ethernet.

A continuacién, se muestra la desconexion entre la computadora de desarrollo y el
manipulador.

(1) Muestre el didlogo [PC-Controller Connection] en [Setup] en el menu de EPSON RC+
7.0.

(2) Haga clic en el boton <Disconnect>.
La comunicacién entre el manipulador y la computadora de desarrollo esta
desconectada y se puede retirar el cable Ethernet.

Si se retira el cable Ethernet mientras el manipulador y la computadora de desarrollo se
encuentran conectados, se produce una parada de emergencia y el manipulador se detiene.
Aseglirese de hacer clic en el boton <Disconnect> en el didlogo [PC to Controller
Communications] antes de retirar el cable Ethernet.
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10. Puerto TP

10.1 ¢Qué es el puerto TP?

NOTA

El puerto TP conecta el Teach Pendant con el manipulador. Puede conectar el Teach Pendant
(TP2, TP3).

Se necesita un cable de conversion dedicado* si conecta TP2 al manipulador serie T.
Comuniquese con el proveedor de su region para ver si solo es necesario el cable de

conversion.

* Cable de intercambio TP: R12NZ900L6

Cuando no hay nada conectado al puerto TP, se genera un estado de parada de emergencia
en el manipulador. Cuando no estd conectado el Teach Pendant, conecte el enchufe de
derivacion TP.

No conecte los dispositivos, excepto TP2, TP3 al puerto TP. Conectar estos dispositivos
puede provocar el mal funcionamiento del dispositivo, ya que las asignaciones de los pines

son distintas.

10.2 Conexion del Teach Pendant

NOTA
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Se instala un cable dedicado en el Teach Pendant. Conecte este conector de cable al puerto
TP.
La comunicacion se configura de manera automatica. Active el Teach Pendant mediante uno
de los siguientes procedimientos.

- Inserte el conector del Teach Pendant en el manipulador y encienda este altimo.

- Inserte el conector del Teach Pendant mientras el manipulador estd encendido.

La conexion y desconexion del Teach Pendant desde el controlador se permite cuando el
manipulador esta encendido.

Cuando se saca el conector del Teach Pendant desde el manipulador, con el interruptor de
llave selector de modo de dicho dispositivo en la posicion “Teach”, el modo de operacion
seguira en TEACH. El modo de operacion no se puede cambiar a AUTO. Aseglirese de

retirar el Teach Pendant después de cambiar el modo de operacion a “Auto”.

Para conocer detalles, consulte el manual
Teach Pendant TP2 opcional del controlador de robot RC700/RC90.
Teach Pendant TP3 opcional del controlador de robot RC700-A.
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11. EMERGENCIA

NOTA  Los detalles sobre los requisitos de seguridad de esta seccion se describen en el Manual del
(&=  usuario de EPSON RC+ 7.0, 2. Seguridad. Consulte este manual para mantener seguro el
sistema de robot.

B AsegUrese de que la parada de emergencia o la proteccion funcionen
correctamente antes de su operacion; no solo el arranque, sino que también los
cambios de uso, como opciones agregadas o piezas reemplazadas por

A mantenimiento.

ADVERTENCIA | ® Antes de conectar el conector, asegurese de que los pines no estén doblados.
Si lo conecta con los pines doblados, se puede dafar el conector y causar un
mal funcionamiento en el sistema de robot.

Conecte un interruptor de proteccion o un interruptor de parada de emergencia al conector

de EMERGENCIA por motivos de seguridad.
Cuando no hay nada conectado al conector d¢ EMERGENCIA, el sistema de robot no

funciona de forma normal.

?

j Conector de
3 ” EMERGENCIA
|

(llustracién: T3-401S)

11.1 Interruptor de proteccion y de liberacién de enganche

El conector de EMERGENCIA tiene terminales de entrada para el interruptor de proteccion
y el interruptor de parada de emergencia. Asegurese de usar estos terminales de entrada para

mantener el sistema seguro.

Conector Estandar
Conector de EMERGENCIA D-Sub de 25 pines hembra (lado del cable)
(lado del manipulador) D-Sub de 25 pines macho (lado del tablero)

* La CAJA DE PARADA DE EMERGENCIA, el cable del conector de EMERGENCIA,
el bloque de terminales y el kit del conector de EMERGENCIA se ofrecen como

opciones.
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11.1.1 Interruptor de proteccién

JAN

ADVERTENCIA

B F|enclavamiento de la proteccion debe estar en funcionamiento cuando se opere

el sistema de robot. No opere el sistema si no se puede encender o apagar el
interruptor (por ejemplo, si el interruptor esta envuelto con cinta). Operar el
sistema de robot cuando el interruptor no funciona correctamente es
extremadamente peligroso y puede causar problemas de seguridad graves, ya
gue la entrada de la proteccién no puede cumplir su funcién designada.

80

NOTA

Con el fin de mantener una zona de trabajo segura, se debe construir una proteccion
alrededor del manipulador. La proteccion debe tener un interruptor de enclavamiento en la
entrada de la zona de trabajo. La proteccion que se describe en este manual es una de las
protecciones, y uno de los enclavamientos de esta se denomina interruptor de proteccion.
Conecte el interruptor de proteccion al terminal de entrada de la proteccion en el conector
EMERGENCIA.

El interruptor de proteccidon cuenta con caracteristicas de seguridad, como una retencién
temporal del programa o el estado de operacion prohibida, que se activan siempre que se
abre la proteccion.

Respete lo siguiente en el disefio del interruptor de proteccion y la proteccion.

- Para el interruptor de proteccion, seleccione un interruptor que se abra cuando se abra la
proteccién, y no con el resorte del propio interruptor.

- La sefial de la proteccion (entrada de proteccion) estd disefiada para producir dos sefiales
redundantes. Si las sefiales de las dos entradas difieren en dos segundos o mas, el sistema
lo reconoce como un error critico. Por lo tanto, asegurese de que el interruptor de
proteccion tenga dos circuitos redundantes separados y que cada uno se conecte a los pines
especificados en el conector de EMERGENCIA en el controlador.

- Asegurese de disefar la proteccion a fin de evitar que la puerta se cierre por accidente.

11.1.2 Interruptor de liberacion de enganche
El software del controlador engancha estas condiciones:
- La proteccion esta abierta.
- El modo de operacion esta ajustado en “TEACH”.
El conector de EMERGENCIA cuenta con un terminal de entrada para un interruptor de
liberacion de enganche que cancela las condiciones de enganche.

Abierto : El interruptor de liberacion de enganche engancha las condiciones de que la
proteccion esté abierta o el modo de operacion esté en “TEACH”.

Cerrado : El interruptor de liberacion de enganche libera las condiciones de enganche.

Cuando el modo TEACH enganchado se libera mientras la proteccion esta abierta, el estado
de la energia del manipulador es operacion prohibida, ya que en ese momento la proteccion
esta abierta.

Para ejecutar una operacion del manipulador, vuelva a cerrar la proteccion y cierre la entrada
de liberacion de enganche.
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NOTA

11.1.3 Comprobacion de la operacion del interruptor de liberacién de
enganche
Después de conectar el interruptor de proteccion y el interruptor de liberacion de enganche
al conector de EMERGENCIA, asegurese de comprobar la operacion segura del interruptor
con los procedimientos descritos a continuacion, antes de operar el manipulador.

(1) Active el controlador mientras la proteccion esta abierta para iniciar el software del
controlador.

(2) Asegurese de que se muestre “Safety” (Seguridad) en la barra de estado de la ventana
principal.

(3) Cierre la proteccion y encienda el interruptor que se conecta a la entrada de liberacion
de enganche.
Asegurese de que “Safety” esté atenuado en la barra de estado.

La informacion de que la proteccion esta abierta se puede enganchar con el software, segun

la condicién de entrada de la liberacion de enganche. Para cancelar la condicion, cierre la

proteccion y luego cierre la entrada de liberacion de enganche de la proteccion.

Abierto : El interruptor de liberacion de enganche engancha la condicion de que la
proteccion esta abierta.

Cerrado : El interruptor de liberacion de enganche no engancha la condicion de que la
proteccion esta abierta.

La entrada de liberacion de enganche también sirve para reconocer el cambio al modo
TEACH.

Con el fin de cambiar la condicion enganchada del modo TEACH, coloque el interruptor de
llave selector de modo del Teach Pendant en “Auto” (Automatico). Luego, cierre la entrada
de liberacion de enganche.

11.2 Conexion del interruptor de parada de emergencia

NOTA
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11.2.1 Interruptor de parada de emergencia
Si se desea agregar interruptores de parada de emergencia externos, ademas de la parada
de emergencia en el Teach Pendant y el panel del operador, asegtrese de conectar estos
interruptores de parada de emergencia al terminal de entrada de parada de emergencia en
el conector de EMERGENCIA.

El interruptor de parada de emergencia conectado debe cumplir con las siguientes normas
de seguridad y otras normas relacionadas (IEC60947-5-5, etc.):

- Debe ser un interruptor de boton pulsador que esté “normalmente cerrado”.

- Un pulsador que no regrese ni reanude el funcionamiento automaticamente.

- El pulsador debe tener forma de hongo y debe ser rojo.

- El pulsador debe tener un contacto doble que esté “normalmente cerrado”.

La sefial del interruptor de parada de emergencia esta disefiada para usar dos circuitos
redundantes.

Si las sefiales de los dos circuitos difieren en dos segundos o mas, el sistema lo reconoce
como un error critico. Por lo tanto, asegurese de que el interruptor de parada de
emergencia tenga dos contactos y que cada circuito se conecte a los pines especificados en
el conector de EMERGENCIA en el controlador. Consulte Configuracion y operacion 11.4
Diagramas de circuitos.
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11.2.2 Comprobacion de la operacion del interruptor de parada de
emergencia
Una vez que el interruptor de parada de emergencia esté conectado al conector de

EMERGENCIA, continte con el siguiente procedimiento para asegurarse de que el

interruptor funcione correctamente. Para la seguridad del operador, no se debe encender el

manipulador hasta que se complete la siguiente prueba.

(M

2

3)
“)
®)
(6)

Active el manipulador para iniciar el software del controlador mientras presiona el
interruptor de parada de emergencia.

Asegurese de que el indicador LED E-STOP (Parada de emergencia) del manipulador
esté encendido.

Asegurese de que “E.Stop” aparezca en la barra de estado de la ventana principal.
Suelte el interruptor de parada de emergencia.
Ejecute el comando RESET (Restablecer).

Aseglrese de que el indicador LED E-STOP esté apagado y que “E-Stop” esté
atenuado en la barra de estado de la ventana principal.

11.2.3 Recuperacién desde la parada de emergencia

Para recuperarse desde la condicion de parada de emergencia, siga el procedimiento de

comprobacion de seguridad como lo requiere el sistema.

Después de la comprobacion de seguridad, se necesitan las siguientes operaciones para

recuperarse de una condicion de parada de emergencia.

- Suelte el interruptor de parada de emergencia

- Ejecute el comando RESET
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11.3 Asignaciones de pines
Las asignaciones de pines del conector de EMERGENCIA son las siguientes: (D-Sub de 25

pines macho)

N.° de . N.° de .
) Sefial Funcién ) Sefial Funcién
pin pin
Contacto del interruptor de parada de Contacto del interruptor de parada de
1 ESWI11 } i 14 | ESW21 i .
emergencia (1) emergencia (2)
Contacto del interruptor de parada de Contacto del interruptor de parada de
2 ESW12 } i 15 | ESW22 i .
emergencia (1) emergencia (2)
Circuito de parada de emergencia 1 (+) Circuito de parada de emergencia 2 (+)
3 ESTOPI+ |, l6 | ESTOP2+ |,
Circuito de parada de emergencia 1 (=) Circuito de parada de emergencia 2 (-)
4 ESTOPI- |, 17 | ESTOP2- “
5 Sin uso 'l 18 | SDLATCHI |Liberacion de enganche de la proteccion
6 Sin uso *l 19 | SDLATCH?2 |Liberacién de enganche de la proteccion
7 SD11 Entrada de la proteccién (1) * 20 | SD21 Entrada de la proteccién (2) *
8 SD12 Entrada de la proteccion (1) 21 | SD22 Entrada de la proteccion (2)
9 24V Salida de +24 V 22 |24V Salida de +24 V
10 |24V Salida de +24 V 23 |24V Salida de +24 V
11 | 24VGND |Salida de +24 V a tierra 24 | 24VGND Salida de +24 V a tierra
12 | 24VGND |Salida de +24 V a tierra 25 | 24VGND Salida de +24 V a tierra
13 | Sinuso !
*1 No conecte nada a estos pines.

*2  Ocurre un error critico si los valores de entrada desde la proteccion 1 y la proteccion 2
son distintos en dos o mas segundos. Deben estar conectadas al mismo interruptor con

dos grupos de contactos.
*3

Ocurre un error critico si los valores de entrada desde el contacto del interruptor de

parada de emergencia 1 y el contacto del interruptor de parada de emergencia 2 son
distintos en dos 0 mas segundos. Deben estar conectados al mismo interruptor con dos

grupos de contactos.

*4  No aplique voltaje inverso al circuito de parada de emergencia.

Carga nominal de salida del interruptor de parada de emergencia

+30V 0,3 A o inferior

Pines 1-2, 14-15

Rango de voltaje de entrada nominal de parada de emergencia

Corriente de entrada nominal de parada de emergencia

+24 V £10 %

37,5 mA+£10 % /Entradade +24 V

Pines 3-4, 16-17

Rango de voltaje de entrada nominal de la proteccion +24 V £10 % Pines 7-8, 20-21
Corriente de entrada nominal de la proteccion 10 mA / Entrada de +24 V

Rango de voltaje de entrada nominal de liberacion de enganche | +24 V 10 % Pines 18-19
Corriente de entrada nominal de liberacion de enganche 10 mA / Entrada de +24 V

NOTA

&

La resistencia eléctrica total de los interruptores de parada de emergencia y sus circuitos

debe ser de 1 Q o menos.

JAN

PRECAUCION

B |a salida de 24V es para la parada de emergencia. No la utilice para otros
propésitos. De hacerlo, puede causar un mal funcionamiento del sistema.

® No aplique voltaje inverso al circuito de parada de emergencia. De hacerlo, puede
causar un mal funcionamiento del sistema.
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11.4.1 Ejemplo 1: Aplicacion tipica del interruptor de parada de

emergencia externo
Interruptores externos de

Manipulador )
— parada de emergencia
Interruptor de Q s 9
parada de L= 3
emeargencia de | 0w
Lna unidad de 0
aperacion (TP)

; B

F\/l 15

ESTOP1+] 3

+5V

—I—_M@ ESTOP2+]16
Cantrol de i
circuito principal
3 D Tenga cuidado
con la direccidn
e B

de la aplicacian
Driver del Q _\'I

de voltaje
|
motor <
[ J
A ﬂ ESTOP1-
q

Entrada de CA —
ESTORP2—|17
Deteccidn de [.1.1
parada de
emergencia 12
4
5  Externo
v o +24 o
AP -1
Entrada de puera
de seauridad 1 a i
A -—--'”2':J :
Entrada de puerta ge
seouridad 2 21
A 18 -~
Entrada de liberacidn
de enganche 19
T
- Externo +24 v
Entrada de liberacion de enganche # A tierra

MOTA+24 Y atierraw

+ B 5 tions o Cerrado: Enganche apagado

Abierto: Enganche encendido
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11.4.2 Ejemplo 2: Aplicacion tipica de relé de seguridad externo

M anipu lador Exterm +24V
Interrupior de
parads da %‘w a6
emergencia de 4
uns unidad de .
operacisn (TP}
2
CF 1 Exterm
! +24
i 2z atierra
" o
q" -
15
R ExErm
3 - | 2
+5V 1 ‘r
: ‘ 16 -
"!:. Rel de seguridsd =xt=mo
Control de J {E dizgrama anerior esti
dircuii principal simplificado para represenoon).
LY
—| ‘z: * Para la protecdon del circuits
de parads de emsergencis, 3
capacdad del usible debena
- =ar la siguients:
Loy ?EI - Eur:nple |z capacidad del
rele de segundsd exEmo
- 0,4 A o menos
Entrada de CA 4
: 17
Detecconde 1
parads de L
SMENDENCis 12 Exten?
+24W 3 tizrrs
4
ExErna
75 +24
r
: --ir_.v.-u‘.‘"_.
Ernrada de pusrts de
segurdad 1 g i
At o A ]
g Entrada de pusrts d¢
sequridad 2 |
18 -~ 1 |
g Erltrada de liberacién
de enganche 13
L J
TS 2 Extermo
NOTA+Z4 Vs terma ¥ Entrad a d e liberacion de enganche +24 Y
+IWatiema ¥ Cerrado: Enganche spagade 3 tizrs

Abierio: Enganchs encendido
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12. Conector de E/S estandar

B Tenga cuidado de no superar el rango de corriente nominal o la corriente
A nominal definida en el manual.

Si supera la corriente nominal, el manipulador podria funcionar en su peor
condicion.

PRECAUCION

El conector de E/S estandar es un conector montado en el lado posterior del manipulador
que sirve para conectar el equipo de entrada o salida al sistema.

Nombre del conector Pines Num&:o de
Conector de E/S (entrada) 18 0-17
Conector de E/S (salida) 12 0-11

Para conocer detalles sobre el cableado, Consulte Configuracion y operacion 3.7.2 Medidas
contra el ruido para evitar el ruido.

La funcién remota se asigna inicialmente tanto para la entrada como para la salida, de 0 a 7.
Para mayor informacion, consulte Configuracion y Operacion 14. Configuracion remota de
E/S.

Asimismo, para conocer detalles de la E/S de la mano, consulte Configuracion y operacion
13. Conector de E/S de la mano

12.1 Circuito de entrada

Rango de voltaje de entrada :+12Va24VvV+10%

Voltaje de encendido :+10,8 V (min.)

Voltaje de apagado 145V (méx.)

Corriente de entrada : 10 mA (TYP) en la entrada de +24 V

Hay disponibles dos tipos de cableados para usar con el optoacoplador bidireccional en el
circuito de entrada.
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12.1.1 Aplicacion tipica 1 del circuito de entrada

Conector de E/S (entrada) estandar

Tierra +CC
|4 51 EntradaN.°0 a7 comin | l

_ 1 _Entrada N.°20 |
(Idéntico) 115 I Entrada N.° 1 |
(Idéntico) 1 2 I Entrada N.° 2 |
(Idéntico) 716 | Entrada N.° 3
(Idéntico) 1 3 | Entrada N.° 4
(Idéntico) 117 | Entrada N.°5
(Idéntico) 14 | Entrada N.° 6
(Idéntico) 18 | Entrada N.° 7

J19 | Entrada N.° 8 a 15 comin |
(Idéntico) | 6] EntradaN.°8 |

120 | Entrada N.° 9

- (Idéntico) Omitir L

(Idéntico) 23[Entrada N.°15

14 | Entrada N.°16 to 17 comun |
(idéntico) 110 i EntradaN.°16© 1
(Idéntico) 24y Entrada N.° 17
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12.1.2 Aplicacion tipica 2 del circuito de entrada

Conector de E/S (entrada) estandar

Tierra +CC
5] Entrada N.° 0 a 7 comun
1| Entrada N.°0
(Idéntico) '15I Entrada N.° 1
(Idéntico) 4 2| Entrada N.° 2
(Idéntico) +16 | Entrada N.° 3
(Idéntico) . 3| Entrada N.° 4
(Idéntico) +17 | Entrada N.° 5
(Idéntico) . 4| Entrada N.° 6
(Idéntico) l8| Entrada N.° 7
19 | Entrada N.° 8 a 15 comln,
(Idéntico) | 6] EntradaN.°8 |
+20 | Entrada N.° 9
~ (Idéntico) Omitir L
(Idéntico) 23] Entrada N.° 15
14 | Entrada N.° 16 a 17 coml]_n
(Idéntico) 10| Entrada N.° 16
(Idéntico) 24| Entrada N.° 17
éntico
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12.1.3 Asignaciones de pines del circuito de entrada

N.° de pin Nombre de sefial N.° de pin Nombre de sefial
1 Entrada n.° 0 (Iniciar) 15 Entrada n.° 1 (SelProgl)
2 Entrada n.° 2 (SelProg?2) 16 Entrada n.° 3 (SelProg4)
3 Entrada n.° 4 (Parar) 17 Entrada n.° 5 (Pausar)
4 Entrada n.° 6 (Continuar) 18 Entrada n.° 7 (Restablecer)
5 Entrada cominn.° 0 a 7 19 Entrada comiin n.° 8 a 15
6 Entrada n.° 8 20 Entradan.®9
7 Entrada n.° 10 21 Entradan.° 11
8 Entrada n.° 12 22 Entradan.® 13
9 Entrada n.° 14 23 Entradan.° 15
10 Entradan.® 16 24 Entradan.® 17
11 Sin uso 25 Sin uso
12 Sin uso 26 Sin uso
13 Sin uso 27 Sin uso
14 Entrada comiinn.° 16 a 17 28 Sin uso

La funcién remota dentro de los paréntesis () en la tabla anterior se asigna inicialmente a la
entrada de 0 a 7. Para mayor informacion, consulte Configuracion y Operacion 14.
Configuracién remota de E/S.

Conector Modelo del conector
DMC 0,5/14-G1-2,54 P20THR R72 (lado del tablero)
Conector de E/S (entrada) DFMC 0,5/14-ST-2,54 (lado del cable)
(PHOENIX CONTACT)

* El conector de E/S se incluye con el envio.

Asignacion de pines del conector de E/S (entrada)
14 < 1

28 « 15

12.2 Circuito de salida
Voltaje nominal de salida :+12Va+24V £10 %
Corriente maxima de salida : Salida TYP de 100 mA/1
Dispositivo de salida : Relé PhotoMOS
Resistencia de encendido : Menos de 0,7 Q

Los siguientes dos cableados estan disponibles dado que el relé PhotoMOS no polarizado

se usa para el circuito de salida.

B Asegurese de cablear el circuito de salida correctamente, porque no cuenta con
A circuitos de proteccién contra cortocircuitos y conexion inversa. Un cableado

inadecuado puede provocar un mal funcionamiento de las piezas del tablero y
un funcionamiento incorrecto del sistema de robot posteriormente.

PRECAUCION
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12.2.1 Aplicacion tipica 1 del circuito de salida: Tipo de receptor
(NPN)

Conector de E/S (salida) estandar

_ _ _ L Tierra +CC
1] SalidaN.°0 ,_|[
LL i

i I Carga

| |

- ) ) 1| 10| salidaN.°1

L
-

(Idéntico) ] 2] Salida N.2 2

. (lgéntico) 1+ 1 11| salidane3

|___ (|_d9nt|C0_) ____'i_‘ 3| Salida N.2 4

' (ldéntico) ' | 12| salidancs

F——m - - ———d

| (identico) | | 4] salidance

[T - - T [ -

(Idéntico) L 13] SalidaN.c7

A . - Salida N.° 0 a 7 comun (Tierra)
i (Idéntico) i

N - - I

pmmn - - —_— 6] SalidaN.c8

! (Idéntico) I

Lo _ _ 4 15| SalidaN.°9

I

i (Idéntico) !

Lo___ _ - -
L L 4

Omitir

T T T 14] Salida N.° 8 a 11 comin (Tiefra)
| I - - _

12.2.2 Aplicacion tipica 2 del circuito de salida: Tipo de fuente (PNP)

Conector de E/S (salida) estandar

77777777777777777777777777777 GND +DC
| | 1] salidaN°0 @_
| | L

i i Carga

| |

: |

o ! | 10] salidaN.°1 @
T . 1 L

i (Idéntico) t ] 2| salidane?
2 i

1 " . H

ir_________f'_d_e_‘jt_"f?z _________ 1 11 saidanes

| (Idéntico) | | 3| salidanca
et B

1 |

| (Idéntico) | | 12] salidaN.°5

I ettt e e -

1 I

i (Idéntico) i_ 4| salidaN.°6

i (Idéntico) 13| SalidaN.°7
e | 5] SalidaN.°0 a7 comdn (+CC)
i (Idéntico)

. 6] salidanes

! (Idéntico) !

b 4 15| SalidaN.°9

| (Idéntico) i

L J

L iy A

N _Omitir _

] | T 147 salida N.°8 a 11 comun (+CC)
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12.2.3 Asignaciones de pines del circuito de salida

N.° de pin Nombre de sefial N.° de pin Nombre de sefial
1 Salida n.° 0 (Ready) 10 Salida n.° 1 (Running)
2 Salida n.° 2 (Paused) 11 Salida n.° 3 (Error)
3 Salida n.° 4 (EstopOn) 12 Salida n.° 5 (SafeguardOn)
4 Salida n.° 6 (SError) 13 Salida n.® 7 (Warning)
5 Salida cominn.°0a 7 14 Salida cominn.° 8 a 11
6 Salida n.° 8 15 Salidan.’ 9
7 Salida n.° 10 16 Salidan.® 11
8 Sin uso 17 Sin uso
9 Sin uso 18 Sin uso

La funcién remota dentro de los paréntesis ( ) en la tabla anterior se asigna inicialmente a la
salida de 0 a 7. Para mayor informacion, consulte Configuraciéon y Operacion 14.
Configuracién remota de E/S.

Conector Modelo del conector
DMC 0,5/9-G1-2,54 P20THR R44 (lado del tablero)
Conector de E/S (salida) DFMC 0,5/ 9-ST-2,54 (lado del cable)
(PHOENIX CONTACT)

* El conector de E/S se incluye con el envio.

Asignacion de pines del conector de E/S (salida)
9 « 1
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Lo siguiente describe el procedimiento para productos del cable de E/S sobre la conexion
de los dispositivos de entrada/salida del usuario.

12.3.1 Método de conexion del cable de E/S

(1) Preparese para el conector de E/S y el cable que vienen incluidos con el envio.
Cable para adaptacion:
Capacidad del cable eléctrico: 0,14 mm? a 0,5 mm?
Tipo de cable: cable tinico, cable trenzado, cable trenzado con terminal de varilla.

(2) Empuje el borde del cable hacia la ranura de insercion para cables.

En el caso de cable unico y cable
trenzado, quite el recubrimiento del
cable.

- Si usa un cable torcido o un cable unico mas delgado, insértelo mientras presiona
el boton de apertura de color naranja.

NOTA

- Los pines de presion de color naranja son faciles de sacar. Tenga cuidado durante
la operacion.

- Sobre el boton de apertura hay un agujero de comprobacion del cable. Puede
comprobar los cables mediante un medidor.

12.3.2 Como fijar el cable de E/S

Puede fijar los cables de E/S con el sujetador de cable en la parte posterior del manipulador.

Sujetador de cable

(llustracion: T3-401S)

NOTA Fije los cables con el sujetador de cable E/S, ya que resulta dificil desconectar el cableado
de los cables de E/S.
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13. Conector de E/S de la mano

j B Tenga cuidado de no superar el rango de corriente nominal o la corriente

nominal definida en el manual.

PRECAUCION Si supera la corriente nominal, el manipulador podria funcionar en su peor
condicion.

El conector de E/S de la mano es un conector que sirve para conectar el equipo de entrada
o salida al sistema. Se encuentra montado en la parte superior del brazo n.° 2.

Nombre del conector | Polaridad | Pines Ditlmero de
Entrada 6 18-23
Conector de E/S de la mano Salida " TRT:

Para conocer detalles sobre el cableado, Consulte Configuracién y operacion 3.7.2 Medidas
contra el ruido para evitar el ruido.

Asimismo, para conocer detalles sobre la E/S estandar montada en la parte posterior del
manipulador, consulte Configuracion y operacion 12. Conector de E/S.

13.1 Especificaciones de la fuente de alimentacion

El conector de E/S de la mano tiene una fuente de alimentacion que puede utilizar el usuario.
Active el uso de esta fuente para operar dispositivos externos.
Tenga cuidado y no supere la corriente permitida cuando use la fuente de alimentacion.

Voltaje: 24 V £5 %
Corriente permitida: T3: 500 mA
T6: 700 mA

T3/T6 Rev.12 93




Configuracion y operacion
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13.2 Circuito de entrada

Rango de voltaje de entrada
Voltaje de encendido
Voltaje de apagado

Corriente de entrada

:+12Va24V=£10%
:+10,8 V (min.)
145V (méx.)

: 10 mA (TYP) en la entrada de +24 V

Hay disponibles dos tipos de cableados para usar con el optoacoplador bidireccional en el

circuito de entrada.

13.2.1 Aplicacion tipica 1 del circuito de entrada

Conector de E/S de la mano

4
—e

(Idéntico)

(Idéntico)

(Idéntico)

(Idéntico)

(Idéntico)

1 l Entrada N.° 18
+9 l Entrada N.° 19
+2 | Entrada N.° 20
i 10| Entrada N.° 21
*+3 ] Entrada N.° 22

1 ll_l_ Entrada N.° 23

|

13.2.2 Aplicacion tipica 2 del circuito de entrada

Conector de E/S de la mano

(Idéntico)

(Idéntico)

(Idéntico)

(Idéntico)

(Idéntico)

4

1‘ Entrada N.° 18

1 9_1_ Entrada N.° 19
1 2_[ Entrada N.° 20
1 10] Entrada N.° 21

. 3] Entrada N.° 22

4 11] Entrada N.° 23

|

Entrada N.° 18 a 23 comun

Entrada N.° 18 a 23 comL’Jp
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13.3 Circuito de salida
Voltaje nominal de salida :+12Va+24V £10%
Corriente maxima de salida : Salida TYP de 100 mA/1
Dispositivo de salida : Relé PhotoMOS

Resistencia de encendido  : Menos de 0,7 Q

Los siguientes dos cableados estan disponibles dado que el relé PhotoMOS no polarizado
se usa para el circuito de salida.

circuitos de proteccidn contra cortocircuitos y conexion inversa. Un cableado
inadecuado puede provocar un mal funcionamiento de las piezas del tablero y
un funcionamiento incorrecto del sistema de robot posteriormente.

: B Asegurese de cablear el circuito de salida correctamente, porque no cuenta con

PRECAUCION

13.3.1 Aplicacidn tipica 1 del circuito de salida
Conector de E/S de la mano

~_ Tierra +CC
6 | Salida N.c12 L
57 ay Carga
.\\ ¥ /':I /r}".\
—" -— - ) _)_
14| Salida N.° 13 L
(dentico) . 7 l Salida N.0 14
(Idéntico) . 15 I Salida N. 15
(Idéntico) |8 | Salida N.° 12 a 15 comin (Tierra)

13.3.2 Aplicacion tipica 2 del circuito de salida

Conector de E/S de la mano

., Tierra +CC
6 |Salida N.0 12 L
A :-\ < o
(< ~ Carga
\ -
| /
14 | saidcane1s [T
e 1 5 - -
(Idéntico) .7 ]Salida N.0 14
(Idéntico) . 15 | Salida N.° 15
éntico alida N. a 15 comun (Tierra,
(Idéntico) 8 [SalidaN.°12a 15 T
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13.4 Asignaciones de pines

Lo siguiente corresponde a las asignaciones de pines del conector de E/S de la mano (D-sub
de 15 pines macho).

N.° de pin Nombre de sefial N.° de pin Nombre de seial
1 Entrada n.° 18 9 Entrada n.° 19
2 Entrada n.° 20 10 Entrada n.° 21
3 Entrada n.° 22 11 Entrada n.° 23
s | aacomin 2 s
5 +24V 13 GND
6 Salidan.® 12 14 Salida n.° 13
7 Salidan.®° 14 15 Salidan.° 15
g Salida comun
n°l12al5
Conector Estandar
Conector de E/S de la D-Sub de 15 pines hembra (lado del manipulador)
mano D-Sub de 15 pines macho (lado del cable)

* El conector de E/S se incluye con el envio.

13.5 Cobmo controlar la E/S de la mano

La serie T tiene la E/S (entrada: 6 bits; salida: 4 bits) para el control de la mano.
Puerto del bit de entrada: 18, 19, 20, 21, 22, 23
Puerto del bit de salida: 12, 13, 14, 15

Como operar
La E/S de la mano solo es compatible con los comandos de operacion del puerto del bit.

No se admiten los comandos de bytes o palabras.

Comandos disponibles

Comando Funcién
Sw E/S de puerto del bit de entrada.
SetSw Establece una entrada de la E/S virtual.

Encendido | Activa el bit de salida.

Apagado | Desactiva el bit de salida.

Restriccion 1: E/S remota
La E/S de la mano no puede establecerse en Remote 1/O (E/S remota).

Restriccion 2: Entrada/salida por puerto de byte o puerto de palabra
Existen restricciones para operar la entrada/salida de la E/S estandar mediante el puerto de
byte o el puerto de palabra, dado que la E/S de la mano se incluye en el puerto de byte y el
puerto de palabra.
Entrada: Se lee siempre “0” para el bit de la E/S de la mano.
Salida: Sucede un error de ejecucion cuando se especifica “1” para el bit de la E/S de
la mano.
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Ejemplo de entrada:
Cuando se opera la entrada de byte mediante las siguientes condiciones
E/S de la mano de entrada 23: ACTIVADA
Bit de E/S estandar de entrada: 16=DESACTIVADO, 17=ACTIVADO

In(2)---> 0x02 (0000 0010B)

Ejemplo de salida:
Cuando se opera la salida de byte mediante las siguientes condiciones
Puerto de bit de E/S estandar de salida 11 =ACTIVADO, 10~8 = DESACTIVADO

Out 1,7HO8

Ejemplo de salida de error:
Cuando se opera la salida de byte mediante las siguientes condiciones
Puerto de bit de E/S estandar de salida 11=ACTIVADO, 10~8 = DESACTIVADO

Out 1,"H18 <--- Esunerrordado que el bit de E/S de la mano estd ACTIVADO

Puerto de byte Puerto de palabra
Puerto Descripcion Puerto Descripcion
Entrada ) Se lee “0” para los 6 bits superiores 1 Se lee “0” para los 6 bits superiores
0000 00xx 0000 00xx XXXX XXXX
. Siempre especifique “0” para los 4 bits Siempre especifique “0” para los 4
Salida 1 superiores. 0 bits superiores.
0000 xxxx 0000 XXXX XXXX XXXX
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14. Configuracion remota de E/S

En esta seccion se describen las funciones y temporizaciones de las sefales de entrada y
salida.

Las funciones remotas se pueden asignar a sus placas de E/S estandar, o las placas de E/S
de bus de campo, para mejorar el control del sistema de robot; ya sea desde una unidad
operativa de su eleccidon o un secuenciador.

La funcién remota se asigna inicialmente tanto para la entrada como para la salida, de 0 a 7.

Para aceptar las entradas remotas externas, asigne las funciones remotas y el dispositivo de
control debe ser remoto. Para mayor informacion, consulte la seccion Configuracion de
software del control remoto en el Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0 - Control remoto.

El usuario define el numero de E/S que se asigna a la funcion remota mediante la
configuracion de software. Para mayor informacidn, consulte la seccién Configuracion de
software del control remoto en el Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0 - Control remoto.

Para conocer detalles sobre la conexion del cable de E/S, consulte las secciones de
Configuracién y operacién 12: Conector de E/S estdndar, 13. Conector de E/S de la mano
y 17. E/S de bus de campo.

Para conocer detalles sobre la comunicacion con el equipo externo, consulte el Manual del
usuario de EPSON RC+ 7.0 - 12. Control remoto.

JAN

PRECAUCION

B Cuando use la E/S remota, siempre asegurese de lo siguiente. Usar el sistema
de robot en condiciones poco satisfactorias puede provocar un mal
funcionamiento del sistema o problemas de seguridad.

- Asigne funciones remotas correctamente a las entradas/salidas y realice un
cableado adecuado cuando configure las sefales de E/S remota.

- Asegurese de que las funciones corresponden a las sefiales de
entrada/salida correspondientes antes de encender el sistema.

Cuando verifique la operacion del sistema de robot, preparese para enfrentar

errores con la configuracion inicial o el cableado. Si el manipulador funciona de

forma inusual a causa de los errores con la configuracion inicial o el cableado,

presione el interruptor de parada de emergencia de inmediato para detener el

manipulador.

98

NOTA

La funcion remota esta disponible cuando esté activada la E/S virtual.

Cuando defina una sefial de E/S remota, mantenga un registro escrito de la configuracion o
guarde los datos en un archivo como referencia futura.

Cuando configura la sefial de E/S de bus de campo a la funcidon remota, la respuesta
dependera de la velocidad en baudios del bus de campo. Para conocer detalles sobre la
respuesta del bus de campo, consulte E/S de bus de campo opcional del controlador de robot
RC700/ RC90.

El conector de E/S de la mano no puede establecerse en la sefial remota.
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14.1 Descripcion de la sefal de E/S

NOTA

La funcién remota se asigna inicialmente tanto para la entrada como para la salida, de 0 a 7.

Para cambiar la asignacion de la funcion a partir de la configuracién inicial, use EPSON
RC+ 7.0.
Para usar todas las sefales, necesitara agregar un modulo de E/S de bus de campo.

14.1.1 Sefiales de entrada remota
Las entradas remotas se usan para controlar los manipuladores e iniciar programas. Ciertas
condiciones se deben cumplir antes de poder activar las entradas, como se muestra en la
siguiente tabla.
Para aceptar entradas remotas externas, asigne la funcion remota y ajuste el dispositivo de
control en Remoto. Cuando esta disponible la entrada remota externa, se enciende la “salida
AutoMode”.
Excepto para “SelProg”, las sefiales ejecutan cada funcion cuando la sefial se inicia en la
condicion de aceptacion de la entrada. La funcion se ejecuta automaticamente. Por lo tanto,
no se necesita programacion especial.

Cuando ocurre un error, debe ejecutar un “Restablecimiento” para borrar la condicion de
error antes de poder ejecutar cualquier otro comando de entrada remota. Use la “salida Error”
y la “entrada Reset” (Restablecer) para monitorear el estado de error y borrar las condiciones
de error del dispositivo remoto.

. N Condicion de aceptacion
Nombre Inicial Descripcion
de entrada (*1)
Salida Ready ACTIVADA
Salida Error DESACTIVADA
Salida EStopOn
- Ejecuta la funcion seleccionada en SelProg. | DESACTIVADA
Inicio 0 (*2) Salida SafeguardOn
DESACTIVADA
Entrada Pause DESACTIVADA
Entrada Stop DESACTIVADA
SelProgl 1
SelProg2 2
SelProg4 3 Especifica la ejecucion del nimero de Main
SelProg8 No config. | function (Funcion principal). (*2)
SelProgl6 No config.
SelProg32 No config.
Stop 4 Se detienen todas las tareas y comandos.
Pause 5 Se pausan todas las tareas. (*3) | Salida Running ACTIVADA
Salida Paused ACTIVADA
Continue 6 Continuar la tarea pausada‘ Entrada Pause DESACTIVADA
Entrada Stop DESACTIVADA
R Restablece la parada de emergencia y el Salida Ready ACTIVADA
eset 7
error. (*4)
Shutdown No config. | Finaliza el sistema

T3/T6 Rev.12
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. L Condicion de aceptacién
Nombre Inicial Descripcion .
de entrada (*1)
Funciona como la funcién de baja potencia | En cualquier momento
forzada. Esta entrada es aceptable
El manipulador se hace funcionar en el | incluso cuando la salida
modo de baja potencia. AutoMode esta apagada.
ForcePowerLow No config No se acepta el control de alta potencia
(*6) desde el comando.
Ejecuta lo siguiente de acuerdo con las
preferencias del manipulador.
Para o detiene temporalmente todas las
tareas y comandos. (*12)
Cambios a la condiciéon de salida de
SelRobot No config. | MotorsOn, AtHome, PowerHigh vy
MCalReqd. (*9)
SelRobot1
SelRobot2 E 5 1 del - ulad
SelRobot4d No config. .spem ica el nimero del manipulador que
SelRobot8 ejecuta un comando. (*5)
SelRobot16
Salida Ready ACTIVADA
Salida EStopOn
Enciende los motores del manipulador. DESACTIVADA
SetMotorsOn No config. puiador. Salida SafeguardOn
(*5) (*6) | DESACTIVADA
Entrada SetMotorOff
DESACTIVADA
SetMotorsOff No config. | Apaga los motores del manipulador. (*5) Salida Ready ACTIVADA
Salida Ready ACTIVADA
Salida EStopOn
. . . DESACTIVADA
SetPowerHigh No config. Ajusta el modo de potencia del manipulador | ¢ ;.4 SafeguardOn
en Alta (*5) | DESACTIVADA
Entrada SetPowerLow
DESACTIVADA
Ajusta el modo de potencia del manipulador Salida Ready ACTIVADA
SetPowerLow No config. .
en Baja. (*5)
Salida Ready ACTIVADA
Salida Error DESACTIVADA
Salida EStopOn
DESACTIVADA
Home No config. Muf:v.cf el brazo del 'rnampulador a' la | Salida SafeguardOn
posicion de reposo definida por el usuario. | DESACTIVADA
Salida MotorsOn ACTIVADA
Entrada Pause DESACTIVADA
Entrada Stop DESACTIVADA
Salida Ready ACTIVADA
Salida Error DESACTIVADA
Salida EStopOn
DESACTIVADA
MCal No config. | Ejecuta MCal (*5) (*7) | Salida SafeguardOn
DESACTIVADA
Salida MotorsOn ACTIVADA
Entrada Pause DESACTIVADA
Entrada Stop DESACTIVADA
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. S Condicion de aceptacion
Nombre Inicial Descripcion N
de entrada (*1)
Salida Paused ACTIVADA
Salida Error DESACTIVADA
Salida EStopOn
. . ., DESACTIVADA
Después de que se cierra la proteccion,
.., ., Salida SafeguardOn
Recover No config. | recupera la posicion donde la proteccion
. DESACTIVADA
estaba abierta.
Salida RecoverReqd
ACTIVADA
Entrada Pause DESACTIVADA
Entrada Stop DESACTIVADA
No
ResetAlarm Cancela la alarma (*11)
config.
SelAlarm1
SelAlarm2 Especifica el nimero de alarma que se debe
No config.
SelAlarm4 cancelar (*10)
SelAlarm8
Sefial de entrada para el monitoreo en vivo
del manipulador. Para la salida ALIVE, se
generan las mismas sefiales que las de
ALIVE No config. | entrada. El equipo maestro puede realizar
monitoreo en vivo del manipulador,
mediante el cambio periddico de la entrada
y la revision de la senal de salida.
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(*1) La “salida AutoMode output” activada se omite de la tabla. Esta es una condiciéon de aceptacion de la
entrada para todas las funciones.

(*2) La “entrada Start” (Iniciar) ejecuta la funcion especificada mediante los siguientes seis bits: SelProg 1, 2,
4,8,16y 32.

Nomzrgé%e la SelProgl SelProg2 SelProg4 SelProg8 | SelProgl6 | SelProg32

Main 0 0 0 0 0 0
Mainl 1 0 0 0 0 0
Main2 0 1 0 0 0 0
Main3 1 1 0 0 0 0
Main60 0 0 1 1 1 1
Main61 1 0 1 1 1 1
Main62 0 1 1 1 1 1
Main63 1 1 1 1 1 1

0=DESACTIVADO, 1=ACTIVADO

(*3) La “tarea NoPause” y la “tarea NoEmgAbort” no se pausan.
Para conocer detalles, consulte la Ayuda en linea de EPSON RC+ 7.0 o Pausa en la Referencia del lenguaje
SPEL".

(*4) Desactiva la salida de E/S e inicia el parametro del manipulador.
Para conocer detalles, consulte la Ayuda en linea de EPSON RC+ 7.0 o Restablecimiento en la Referencia
del lenguaje SPEL™.

(*5) Laserie T no es valida.

(*6) Inicia el parametro del manipulador.
Para conocer detalles, consulte la Ayuda en linea de EPSON RC+ 7.0 o Motor en la Referencia del lenguaje
SPEL™.

(*7) Para conocer detalles, consulte la Ayuda en linea de EPSON RC+ 7.0 o MCal en la Referencia del
lenguaje SPEL*.

(*8) Esto solo es para usuarios experimentados. Asegurese de que comprende completamente la especificacion
de entrada antes de usarla. La salida CmdRunning y la salida CmdError no cambian para esta entrada.
La “tarea NoEmgAbort” no se detendra con esta entrada.
Cuando cambia la entrada de ON (Activado) a OFF (Desactivado), se detienen todas las tareas y los
comandos.

(*9) Esta funciéon cambia la condicion de salida de MotorsOn, AtHome, PowerHigh y MCalReqd.

Cuando configura esta sefial con la condicion seleccionada mediante SelRobot1 - SelRobot16, puede
cambiar la condicion de salida. Luego de seleccionar la condicion, se mantendra hasta que la cambie o
desactive/reinicie el controlador. Todos los manipuladores se han seleccionado de manera predeterminada.

(*10)Los valores especificados mediante “SelAlarml, 2, 4 y 8” corresponden a los nimeros de la alarma.

N.° de alarma Destino SelAlarml | SelAlarm2 | SelAlarm4 | SelAlarm8
1 Bateria del controlador 1 0 0 0
2 - 0 1 0 0
3 Grasa del manipulador 1 1 0 0
4 - 0 0 1 0
5 - 1 0 1 0
6 - 0 1 1 0
7 - 1 1 1 0
8 - 0 0 0 1
9 - 1 0 0 1

0=DESACTIVADO, 1=ACTIVADO
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Las siguientes piezas estan sujetas al engrase.

Unidad de ranura de tornillo esférico en la articulacion n.° 3

(*11)Podra cancelar la alarma especificada si selecciona las condiciones mediante SelAlarm1-SelAlarm8 y
configura esta sefial.

(*12)Operacion de todas las tareas y comandos, modo de potencia del manipulador y comando PowerHigh
mediante la configuracion de las preferencias del manipulador.

Preferencias (1): "Motor power low when ForcePowerLow signal OFF" (Baja potencia del motor cuando
la sefial ForcePowerLow esta DESACTIVADA)

Preferencias (2): "ForcePowerLow signal change pauses all tasks" (El cambio en la sefial ForcePowerLow

pausa todas las tareas)

Para conocer detalles de las preferencias del manipulador, consulte el Manual del
usuario de EPSON RC+ 7.0
[Setup]-[System Configuration]-[Controller]-[Preferences] en 5.12.2 Comando

[System Configuration] (menu Setup).

: . Todas las Modo de :
Preferencias (1) | Preferencias (2) | ForcePowerLow tareas y . PowerHigh
comandos potencia

0 0 1—0 Detener Solo bajo Aceptar

0 0 0—1 Detener Solo bajo No aceptar

0 1 1-0 Continuar Alto/Bajo Aceptar

0 1 0—1 Detener temp. Solo bajo No aceptar

1 0 1—0 Detener Solo bajo No aceptar

1 0 0—1 Detener Solo bajo Aceptar

1 1 1—0 Detener temp. Solo bajo No aceptar

1 1 0—1 Continuar Alto/Bajo Aceptar
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14.1.2 Sefiales de salida remota
La salida remota es una funcidén para generar un estado del manipulador o el modo de
operacion.

Las salidas remotas suministran las funciones asignadas que se usan con cualquier
dispositivo de control. Las salidas se ejecutan automaticamente. Por lo tanto, no se necesita
programacion especial.

Nombre Inicial Descripcion
Read 0 Se activa cuando el inicio del manipulador se completa y no
Y se ejecuta ninguna tarea.
Se activa cuando hay una tarea en ejecucion.
Running 1 Sin embargo, se desactiva cuando la “salida Paused” esta
desactivada.
Paused 2 Se activa cuando existe una tarea de pausa.
Se activa cuando ocurre un error.
Error 3 Use la “entrada Reset” (Restablecer) para recuperarse del
error.
EStopOn 4 Se activa en la parada de emergencia.
SafeguardOn 5 Se activa cuando la proteccion esta abierta.
Se activa cuando ocurre un error critico.
SError 6 Cuando ocurre un error critico, la “entrada Reset” no
funciona. Reinicie el controlador para recuperarse.
Se activa cuando ocurre una advertencia.
Warnin 7 La tarea funciona de forma normal con la advertencia. No
£ obstante, asegurese de eliminar la causa de la advertencia lo
antes posible.
No Se activa cuando el motor del manipulador estd activado.
MotorsOn *5
config. (*5)
AtHome No Se activa cuando el manipulador estd en la posicion de
config. | €POSO. (*35)
. i 1 ia del ipul
PowerHigh No iﬁitactlva cuando el modo de potencia del manipu ador( :z
config 0. )
i 1 ipul ha ¢j MCal.
MCalReqd No Se activa cuando el manipulador no ha ejecutado >kCa
config. (*5)
RecoverReqd No Se activa cugndo hay al menos un manipulador es'perando
fi la recuperacion después de que se cierra la proteccion.
config
No Se activa cuando hay al menos un manipulador ejecutando
RecoverInCycle la recuperacion
config :
CmdRunning No Se activa cuando se ejecuta un comando de entrada.
config
Se activa cuando no se puede aceptar un comando de
CmdError No ntrad P p
config, | €ntrada.
CurrProgl
CurrProg2 . . ., 1 , . .
CllirrProg 4 No Indica la ejecucion del ultimo numero de main function
g8 (funcion principal)
CurrProg COl’lﬁg. (* 1 )
CurrProgl6
CurrProg32
AutoMode Ng Se activa en el estado aceptable de la entrada remota. (*2)
config
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TeachMode No config.| Se activa en modo TEACH (Ensefiar).
N .
TestMode conf?lg Se activa en modo TEST.
No . . ., L
EnableOn config Se activa cuando el interruptor de activacion esta activado.
ErrorCodel
. No . ,
. f Indica el numero de error.
ErrorCode8192 | <°™'&
InsideBox1 ) )
: No Se activa cuando el manipulador estd en el area de control
: de acercamiento. *3
InsideBox 15 config, *3)
Nombre Inicial Descripcion
InsidePlanel . .
: No Se activa cuando el manipulador esta en el plano de control
o fio. | de acercamiento. *4
InsidePlanel5 contig *4)
Alarm No Se activa cuando sucede cualquiera de las alarmas. (*9)
config.
Alarml] No Se activa cuando sucede la alarma de la bateria del
config. manipulador.
Alarm? No Se activa cuando sucede la alarma de la bateria del
config. manipulador conectado a CU.
Alarm3 No Se activa cuando sucede la alarma de engrase del
config. manipulador conectado a CU. (*10)
Alarmd No Se activa cuando sucede la alarma de la bateria del
config. manipulador conectado a DUI.
Alarms No Se activa cuando sucede la alarma de engrase del
config. manipulador conectado a DUI. (*10)
Alarmé No Se activa cuando sucede la alarma de la bateria del
config. manipulador conectado a DU2.
Alarm7 No Se activa cuando sucede la alarma de engrase del
config. manipulador conectado a DU2. (*10)
Alarms No Se activa cuando sucede la alarma de la bateria del
config. manipulador conectado a DU3.
Alarmo No Se activa cuando sucede la alarma de engrase del
config. manipulador conectado a DU3. (*10)
o No Genera la coordenada X actual en el sistema de coordenadas
PositionX config, | World (Mundial) (*6) (*7)
Positiony No Genera la coordenada Y actual en el sistema de coordenadas
osition config, | World (*6) (*7)
N Genera la coordenada Z actual en el sistema de coordenadas
0
PositionZ World
COl’lfig. (*6) (*7)
o No Genera la coordenada U actual en el sistema de coordenadas
PositionU Conﬁg. World (*6) (*7)
o No Genera la coordenada V actual en el sistema de coordenadas
PositionV Conﬁg. World (*6) (*7)
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PositionW No config. Genera la coordenada W actual en el sistema de coordenadas World
*6) (*7)
Torquel No config. | Produce el valor de torque actual de la articulacion n.° 1(*6) (*7)
No Produce el valor de torque actual de la articulacion n.° 2(*6)
Torque2 (*7)
config.
No Produce el valor de torque actual de la articulacion n.° 3(*6)
Torque3 (*7)
config.
No Produce el valor de torque actual de la articulacion n.° 4(*6)
Torque4 (*7)
config.
No Produce el valor de torque actual de la articulacion n.° 5(*6)
Torque5 (*7)
config.
No Produce el valor de torque actual de la articulacion n.° 6(*6)
Torque6 (*7)
config.
No Genera el factor de carga de la CPU del programa del usuario
CPU (*8)
config.
No Genera la cantidad de veces que se han ejecutado las paradas
ESTOP config. de emergencia.
Sefial de salida para el monitoreo en vivo del manipulador.
No Se genera la entrada de sefial mediante la entrada ALIVE.
ALIVE El equipo maestro puede realizar monitoreo en vivo del
config. manipulador, mediante el cambio periddico de la entrada y

la revision de la senal de salida.
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(*1) Genera el Gltimo nimero de funcién o el actual de CurrProgl, 2, 4, 8, 16 0 32.

Nom?lrceizéc:‘e la CurrProgl CurrProg2 CurrProg4 CurrProg8 CurrProg16 CurrProg32
Main 0 0 0 0 0 0
Mainl 1 0 0 0 0 0
Main?2 0 1 0 0 0 0
Main3 1 1 0 0 0 0
Main60 0 0 1 1 1 1
Main61 1 0 1 1 1 1
Main62 0 1 1 1 1 1
Main63 1 1 1 1 1 1

0=DESACTIVADO, 1=ACTIVADO
(*2) La funcién remota esta disponible en las siguientes condiciones.
- La configuracion es el modo Auto y el dispositivo de control es remoto.
- La configuracion estd en modo Program y E/S remotas estan activadas.

(*3) Para conocer detalles, consulte la Ayuda en linea de EPSON RC+ 7.0 o Caja en la Referencia del lenguaje
SPEL™.

(*4) Para conocer detalles, consulte la Ayuda en linea de EPSON RC+ 7.0 o Plano en la Referencia del lenguaje
SPEL*.

(*5) Se genera el estado del manipulador de la siguiente manera, de acuerdo con la condicion seleccionada en
SelRobot.

Espere al menos 40 ms antes de ingresar la sefial después de cambiar la condicién en SelRobot.

La condicion (SelRobotl- SelRobot16) cuando se ingresa SelRobot

Nombre 0: Todos los robots estan 1 - 16: Se seleccione el numero de robot
seleccionados en particular
MotorsOn Se activa cuando hay al menos un Se activa cuando el motor del manipulador
motor del manipulador encendido. seleccionado estd encendido.
Se activa cuando todos los Se activa cuando el manipulador

AtHome manipuladores estan en la posicion de | seleccionado esté en la posicion de reposo.

reposo.
. Se activa cuando al menos un modo Se activa cuando el modo de potencia del
PowerHigh . . . .
de potencia del manipulador es Alto. manipulador seleccionado es Alto.
Se activa cuando existe al menos un Se activa cuando el manipulador
MCalReqd | manipulador que no ha ejecutado seleccionado no ha ejecutado MCal.
MCal.

(*6) La serie T no es valida.
(*7) Genera la informacion en el formato real.

(*8) Genera el factor de carga de las tareas creadas por el usuario. Para conocer detalles sobre el factor de carga
de la CPU, consulte el administrador de tareas.

(*9) La senal se activa cuando sucede la alarma en la informacion de alarma del manipulador.

(*10) Las siguientes piezas estan sujetas a engrase.

Unidad de ranura de tornillo esférico en la articulaciéon n.° 3
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14.2.1 Precauciones sobre las sefales de entrada remota
Las siguientes tablas indican las secuencias de temporizaciébn para las operaciones

principales del controlador.
Los lapsos de tiempo sefialados (duraciones) se deben consultar solo como valores de
referencia, dado que los valores de temporizacion actuales varian en funcion de nimero de
tareas en ejecucion, asi como la velocidad de CPU del manipulador. Revise cuidadosamente
y consulte las siguientes tablas para conocer la interrelacion de temporizacion cuando
ingrese una sefial de entrada.
Durante el disefio del sistema, asegurese de que acciona solamente una operacion de entrada
remota a la vez, de lo contrario, se generara un error.
El ancho del pulso de una sefial de entrada debe ser de 25 o mas milisegundos para que se
pueda detectar.
[Unidad: ms]

14.2.2 Diagrama de temporizacion para la secuencia de ejecucion de

la operacion

Salida 1 940 ; :
MotorsOn ' : :

1250
Salida
AtHome

—
' Segun el
: movimiento HOME
Entrada — :
SetMotorsOn ! '
Entrada 5 ’
SetMotorsOff
Entrada |_|
Home

14.2.3 Diagrama de temporizacion para la secuencia de ejecucion de
la operacion

Salida
Ready

Salida
CurrProgl

110

1o® il I
I

Salida
Running

&

W
S

1

=

|

* Salida 0

Paused

Entrada
SelProgl

1L

Entrada
Start

Entrada
Pause

|

Entrada
Continue

|

Entrada
Stop ]_l

* La duracion varia en funcion de la configuracion de Quick Pause (QP, Pausa rapida) y

el estado de funcionamiento del programa en el momento de la entrada Pause (Pausar)
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14.2.4 Diagrama de temporizacion para la secuencia de entrada de
la puerta de seguridad

Entrada —,—l

Safety

Entrada

Salida 1066 | 17
Running — : o]
Salida 1066 g il
Paused : : :
- 112 '9
Salida o =
SafeguardOn ' ' '
Salida i 600 : | 940
—) : — ]
MotorsOn '

Latch

Entrada

Continue

Salida
Running

Salida
MotorsOn

Salida
EStopOn

Entrada
Emergency

Entrada
Reset

14.2.5 Diagrama de temporizacién para la secuencia de la parada de
emergencia

; 5 -

112 P
— —
10 L
] L
8

il
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15. Ranuras para tarjeta SD

JAN

PRECAUCION

B No use ninguna tarjeta SD distinta a la de los accesorios.
Si utiliza otra tarjeta SD, el sistema podria no funcionar correctamente.

B |atarjeta SD solo esta disponible para el sistema de robot.
Se escribe en la tarjeta SD solo para el sistema de robot. No se puede usar para
leer o escribir datos.
Si escribe datos en la tarjeta SD, el sistema de robot podria no funcionar
correctamente.

110

Ranuras para tarjeta SD
(Ranura opcional: interior)

(llustracién: T3-401S)

La ranura de la tarjeta SD es una ranura para insertar tarjetas SD.
El firmware para hacer funcionar el manipulador esta escrito en la tarjeta SD.

Para conocer un método de reemplazo, consulte Mantenimiento: 14.3 Reemplazo de la
tarjeta SD.
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16. Interruptor RESET

(=]

| Interruptor RESET

El interruptor RESET tiene la siguiente funcion.

(Hustracién: T3-401S)
Reinicio del manipulador

Presione el interruptor RESET por tres segundos cuando inicia el manipulador.
El manipulador se reinicia.

La forma del interruptor RESET es dificil de presionar. Utilice un objeto puntiagudo,
como se muestra en la siguiente imagen, cuando presione el interruptor RESET.

T3/T6 Rev.12
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17. E/S de bus de campo

La E/S de bus de campo de la serie T admite el siguiente modelo.

DeviceNet™ CC-Link
PROFIBUS-DP PROFINET
EtherNet/IP™ EtherCAT®
Modbus

Para conocer detalles, consulte los siguientes manuales.

E/S de bus de campo opcional del controlador de robot RC700 / RC90
Manual del usuario EPSON RC+ 7.0 11.7 E/S del escavo del bus de campo

® No conecte ni desconecte los conectores del motor mientras el sistema de robot
esté encendido. Conectar o desconectar los conectores del motor con la energia
encendida es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves, ya que el manipulador puede moverse de manera anormal; ademas,
puede provocar descargas eléctricas y el mal funcionamiento del sistema de
robot.

A ® Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe de la
fuente de alimentacién. Asegurese de conectar el cable de alimentacion de CA a

ADVERTENCIA| un tomacorriente.
NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacién de la fabrica.

® Asegurese de realizar el procedimiento de instalacion con el sistema de robot y
el equipo relacionado apagados, y desconecte el enchufe de alimentacion.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

correctamente enganchadas en el tablero cuando instale dicho mddulo. Si los
ganchos no se enganchan correctamente, puede que se produzcan dafios en el
conector o0 el médulo de E/S de bus de campo.

j B Revise que los ganchos del médulo de E/S de bus de campo queden

PRECAUCION
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Instalacion del (1) Apague el manipulador.
Lneogﬂlso ddeecEa/ripo (2) Saque la cubierta de la ranura opcional en la parte Yo ~
posterior del manipulador. 7N\

Perno Sem: 2-M3x6 " | H
:[ ’ H Jan °, .

(llustracién: T3-401S)

(3) Inserte el modulo de E/S de bus de campo en la ranura opcional.

correctamente enganchadas en el tablero cuando instale dicho médulo. Si los

: B Revise que los ganchos del médulo de E/S de bus de campo queden
ganchos no se enganchan correctamente, puede que se produzcan dafios en el

PRECAUCION J
conector o el modulo de E/S de bus de campo.
(4) Apriete los tornillos con una herramienta especial
hasta que el modulo de E/S de bus de campo esté fijo
completamente.
Adelante Atras

Retiro del (1) Destornille los tornillos con una herramienta especial hasta que el médulo de E/S
madulo de E/S de bus de campo esté suelto.

de bus de campo (2) Saque el médulo de E/S de bus de campo.
Puede sacar el modulo mientras tira hacia delante los tornillos sueltos.

(3) Monte la cubierta de la ranura opcional.
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Este volumen contiene procedimientos con precauciones de seguridad para los manipuladores
de la serie T.







Mantenimiento

1. Mantenimiento de sequridad

Lea atentamente este capitulo, este manual y otros manuales relacionados para comprender
los procedimientos de mantenimiento seguro antes de realizar cualquier tipo de
mantenimiento de rutina.

Solo se debe permitir que personal autorizado que ha realizado una capacitacién
en seguridad realice mantenimiento al sistema de robot.

La capacitacion en seguridad es el programa para los operadores de robots
industriales que cumple con las leyes y reglamentos de cada pais.

El personal que ha realizado la capacitacion en seguridad adquiere conocimiento
acerca de robots industriales (operaciones, ensefianza, etc.), conocimiento
acerca de las inspecciones y conocimiento de normas y reglamentos
relacionados.

Se permite que el personal que haya completado las clases de capacitacion en
sistemas de robot y en mantenimiento que ha realizado el fabricante, el
distribuidor o la empresa incorporada localmente, realice mantenimiento al
sistema de robot.

m No retire las piezas que no estan cubiertas en este manual. Siga estrictamente
el procedimiento de mantenimiento, como se describe en este manual. El retiro
incorrecto de piezas o el mantenimiento inadecuado no solo pueden causar el
funcionamiento incorrecto del sistema de robot, sino que ademas pueden causar
graves problemas de seguridad.

m Manténgase alejado del manipulador mientras la energia esté ENCENDIDA si no
ha tomado cursos de capacitacion. No ingrese al &rea de funcionamiento
mientras la energia esté ENCENDIDA. Ingresar al area de funcionamiento con la
energia encendida es extremadamente peligroso y puede provocar graves
problemas de seguridad, ya que es posible que el manipulador se mueva, incluso

é si parece estar detenido.

m Cuando revise la operacion del manipulador después de reemplazar piezas,
ADVERTENCIA asegurese de revisarlo desde fuera del area protegida. Revisar la operacion del
manipulador mientras esta en el interior del area protegida puede causar
problemas graves de seguridad, ya que el manipulador se puede mover de
improviso.

m Antes de operar el sistema de robot, asegurese de que tanto los interruptores de
parada de emergencia como el interruptor de protecciébn funcionen
correctamente. Operar el sistema de robot cuando los interruptores no funcionan
correctamente es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones
corporales graves o dafios graves al sistema de robot, ya que los interruptores
no pueden cumplir las funciones para las que estdn disefiados en una
emergencia.

m Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe de la
fuente de alimentacion. Asegurese de conectar el cable de alimentacién de CA a
un tomacorriente.

é NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacion de la fabrica.

m Antes de realizar algun procedimiento de reemplazo, apague el controlador y los
ADVERTENCIA equipos relacionados, luego desconecte el enchufe de la fuente de alimentacion.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal
funcionamiento del sistema de robot.
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/N

ADVERTENCIA

m Asegurese de conectar los cables correctamente. No permita una tension
innecesaria en los cables. (No coloque objetos pesados en los cables. No doble
ni tire de los cables por la fuerza). La tensién innecesaria en los cables puede
provocar dafios en los cables, desconexion o error de contacto. Los cables
dafiados, la desconexion o el error de contacto son extremadamente peligrosos
y pueden provocar descargas eléctricas o el funcionamiento incorrecto del
sistema de robot.

A

PRECAUCION

m Es posible que el manipulador se caliente debido al calor del motor o a causas
similares. No toque el manipulador hasta que baje la temperatura. Ademas,
asegurese de confirmar que la temperatura del manipulador haya bajado y no se
sienta caliente al tacto. Entonces, realice la ensefianza o el mantenimiento.

2. Mantenimiento general

Este capitulo describe las inspecciones y procedimientos de mantenimiento. Realizar
inspecciones y procedimientos de mantenimiento es esencial para evitar problemas y
garantizar la seguridad.

Aseglirese de realizar las inspecciones de mantenimiento en conformidad con el programa.

2.1 Inspeccion de mantenimiento
2.1.1 Programa de inspeccion de mantenimiento
Los puntos de inspeccion se dividen en cinco etapas: diaria, mensual, trimestral, semestral
y anual. Los puntos de inspeccion se agregan en cada etapa.
Si el manipulador se opera durante 250 horas o mas al mes, se deben agregar puntos de
inspeccion cada 250 horas, 750 horas, 1500 horas y 3000 horas de operacion.
Punto de inspeccién
Inspeccion Inspeccion Inspeccion Inspeccion Inspeccion Revision
diaria mensual trimestral semestral anual (reemplazo)
1mes (250 h) \
2 meses (500 h) S
3 meses (750 h) S S
4 meses (1000 h) _g v
5 meses (1250 h) g_ \
6 meses (1500 h) § S S Y
7 meses (1750 h) g v
8 meses (2000 h) § \
9 meses (2250 h) Z S S
10 meses (2500 h) B \
11 meses (2750 h) v
12 meses (3000 h) S S \/ S
13 meses (3250 h) S
20.000 h v
h = hora

T3/T6 Rev.12
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2.1.2 Punto de inspeccion

Inspeccion mientras esta APAGADO (el manipulador no esta en funcionamiento)

Punto de inspeccién Lugar de inspeccion Diario | Mensual | Trimestral | Semestral | Anual
Pernos de montaje del
efector final J v v ! ! v
Verifique la soltura o juego de los | Pernos de montaje del J J J J J
pernos y tornillos. manipulador
Apriételos, de ser necesario. Pernos de bloqueo de cada J J J J J
(Para el torque de ajuste, consulte |brazo
Mantenimiento: 2.4 Apretar Pernos, tornillos alrededor J
pernos de cabeza hueca del eje
hexagonal). Pernos, tornillos que fijan
motores, unidades de \
engranaje reductor, etc.
Conectores externos del
Verifique si los conectores estan .
sueltos. Si los conectores estan manipulador (en las placas v v v v v
del conector, etc.).
sueltos, presionelos o apriételos de
forma segura. Unidad de cable del J J J J
manipulador
Verifique visualmente si hay Apariencia externa del J J J J J
defectos externos. manipulador
Limpie, de ser necesario. Cables externos \ \/ \/ J
Verifique si estan doblados o en
posicion incorrecta. Reparelos o Protecciones, etc. J J J J J
coléquelos correctamente, de ser
necesario.
Verifique la tensién de las correas
de regulacion. Interior del brazo n.° 2 v S
Ténselas, de ser necesario.
Condiciones de engrase Consulte Mantenimiento: 2.3 Engrase.
Bateria de litio Consulte Mantenimiento: 14 Bateria de litio, tarjeta SD, placas y filtro
Inspeccionar mientras estd ENCENDIDO (el manipulador esta en operacion)
Punto de inspeccién Lugar de inspeccion Diario | Mensual | Trimestral | Semestral | Anual
Revise el rango de movimiento Cada articulacion \
Mueva los cables hacia adelante y | Cables externos
atras suavemente para verificar si | (incluida la unidad de cable v S
hay cables desconectados. del manipulador)
Empuje cada brazo en el estado
MOTOR ON (Motor encendido) Cada brazo \
para verificar si hay juego.
Verifique si ocurren sonidos o Completo J J J J J

vibraciones inusuales.
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Mida la precision varias veces con

la galga de cuadrante cuando se Completo \/

produzca un espacio de posicion.

Active y desactive el desbloqueo
del freno y revise el sonido del freno
de solenoide. Si no produce un
sonido, reemplace el freno.

Freno N v y y N

2.2 Revision (Reemplazo de piezas)

AN

PRECAUCION

m E| tiempo de revisidn se basa en la suposicion de que todas las articulaciones se
operan para una distancia equivalente. Si una unidad en particular tiene mucho
trabajo o una carga alta, recomendamos revisar todas las articulaciones (tantas
como sea posible) antes de superar las 20.000 horas de operacién con la
articulacién como base.

NOTA

T3/T6 Rev.12

Las piezas de las articulaciones del manipulador pueden causar una disminucién en la
precision o un mal funcionamiento debido al deterioro del manipulador causado por el uso
a largo plazo. A fin de usar el manipulador a largo plazo, recomendamos revisar las piezas
(reemplazo de piezas).

Una indicacion general para el periodo entre revisiones es de 20.000 horas de operacion del

manipulador.

Sin embargo, el lapso puede variar segun las condiciones de uso y el grado de carga (como
cuando se opera con la velocidad de movimiento y la aceleracién/desaceleracion maximas

en operacion continua) aplicado en el manipulador.

Para EPSON RC+ 7.0, el plazo de reemplazo recomendado para las piezas sujetas a

mantenimiento (motores, unidades de engranaje reductor y correas de regulacion) se puede

comprobar en el cuadro de didlogo [Maintenance] (Mantenimiento).
Consulte Mantenimiento: 4. Alarma.

Nota:

El plazo de reemplazo recomendado para las piezas de mantenimiento es cuando alcanzan

una vida util de L10 (tiempo para un 10 % de probabilidad de error). En el cuadro de didlogo
[Maintenance], la vida util de L10 se muestra como 100%.
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Las horas de operacion del manipulador se pueden revisar en el didlogo [Controller Status
Viewer] (Visor de estado del controlador) -[Motor On Hours] (Horas de funcionamiento del
motor).

(1) En EPSON RCH, seleccione menti-[ Tools]-[ Controller] (Herramientas - Controlador)
para abrir el didlogo [Controller Tools] (Herramientas del controlador).

(2) Haga clic en el boton <View Controller Status> (Ver estado del controlador) para abrir
el didlogo [Browse For Folder] (Navegar hasta carpeta).

(3) Seleccione la carpeta en la que se almacena la informacion.

(4) Haga clic en <OK> (Aceptar) para ver el didlogo [Controller Status Viewer] (Visor
de estado del controlador).

(5) Seleccione [Robot] desde el ment de arbol a la izquierda.

IE Controller Status Viewer

Status Folder:|_RCT00_021427_2014-09-30_145019 E] Status Date / Time: 2014-09-30 145019
Robot
Gieneral
Tnput / Output
Item Walue 4\
. Model C4-AB015
wetem Hl_story Hame mnpl
Frogram Files :
= Thclude Files Serial # CAOECOO1427
Constanting Matar On Hours 1286
V]BIO_N-i”C Matar On Court E7
Robot Points Hefs Date 2114708728 171820413
Hofs 112251, 28625, 31741, 30416, 4793, 128541, 0.0
Motors aff
Power Lo
Arm 1]
Tool 1]
“w/orld Position -25.036, 487,275, 579,295, 83,380, 0.298. 83.967. 0
Jaint Position 10,465, -37.820, 52126, 92,652, 100,151, 14.842,
Pulze Position 304303, -1101601, 1328495, 2188120, -2365212, 2
“w'gight 1.000
wheight Length 0.000
Inertia 0.005
w

Para las piezas sujetas a revision, consulte Mantenimiento: 19. Lista de piezas de
mantenimiento.

Para conocer detalles sobre el reemplazo de cada pieza, consulte la seccion Mantenimiento.

Comuniquese con el proveedor de su region para obtener mas informacion.
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2.3 Engrase

La ranura del tornillo esférico y las unidades de engranaje reductor se deben engrasar
regularmente. Use solo la grasa que se especifica en la siguiente tabla.

A

PRECAUCION

® Mantenga el manipulador con suficiente grasa. Operar el manipulador sin suficiente
grasa dafiara las piezas deslizantes o causard un rendimiento insuficiente del
mismo. Si se dafian las piezas, se necesitara mucho tiempo y dinero para
repararlas.

AN

PRECAUCION

m Sj le entra grasa en los 0jos, la boca o cae en su piel, siga las instrucciones a
continuacion.
Si le entra grasa en los ojos
: Enjuaguelos a fondo con agua limpia y, luego, consulte a un médico de
inmediato.
Si le entra grasa en la boca
. Si se ingiere, no induzca el vdmito. Consulte a un médico de inmediato.
: Sila grasa solo entra en su boca, enjuaguese la boca a fondo con agua.
Si le cae grasa en la piel
: Enjuague el &rea fondo con agua y jabon.

Pieza de engrase Intervalo de engrase Grasa Consulte Mantenimiento:
Articulacion n.° 1 |Unidades de 9. Articulacién n.° 1

engranaje Tiempo de revision T3:5K-2
Articulacién n.° 2 T6: SK-1A | 10. Articulaciéon n.° 2

reductor

) Alos 100 km de operacién )
) » Unidad de ranura ) 13. Engrase de la unidad de ranura

Articulacion n.° 3 ) . (50 km para el primer AFB i .

de tornillo esférico de tornillo esférico

engrase)

Unidades de engranaje reductor de la articulacién n.° 1, 2

Como indicacion general, realice el engrase en los mismos lapsos que las revisiones.

Sin embargo, el lapso puede variar segtn las condiciones de uso y el grado de carga (como
cuando se opera con la velocidad de movimiento y la aceleracion/desaceleracion maximas

en operacion continua) aplicado en el manipulador.

Unidad de ranura de tornillo esférico de la articulacion n.° 3

El intervalo de engrase recomendado es a los 100 km de operacion. Sin embargo, los
lapsos de engrase también se pueden verificar a partir de la condicion de engrase.
Realice el engrase si la grasa esta descolorida o seca.

Grasa descolorida

Grasa normal

Realice el engrase a los 50 km de operacion para el primer engrase.

Para EPSON RC+ 7.0, el plazo de reemplazo recomendado para la grasa de la unidad de

NOTA
& ranura de tornillo esférico se puede comprobar en el cuadro de didlogo [Maintenance].
Para conocer detalles, consulte el siguiente manual.
Consulte Mantenimiento 4. Alarma
T3/T6 Rev.12 121
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2.4 Apretar pernos de cabeza hueca hexagonal

Los pernos de cabeza hueca hexagonal (en adelante llamados pernos) se usan en lugares en
los que se necesita fuerza mecéanica. Estos pernos se aprietan con los torques de ajuste que
aparecen en la siguiente tabla.

Cuando es necesario volver a apretar los pernos en algunos procedimientos en este manual
(excepto en casos especiales, segun se indica), use un torquimetro para que los pernos
queden apretados con los torques de ajuste correctos que se muestran a continuacion.

Consulte a continuacion para obtener informacion

Tornillo Torque de ajuste acerca del tornillo de fijacion.
M3 | 2,0+01Nm (211 kgf-cm) T‘;i';g'c”i%r?e Torque de ajuste
M4 4,0+0,2N-m (41 £ 2 kgf-cm) M4 2,4+£0,1N-m (26 * 1 kgf-cm)
M5 8,0+ 0,4 N-m (82 * 4 kgf-cm) M5 4,0+ 0,2N-m (41 + 2 kgf-cm)

M6 13,0+ 0,6 N-m (133 + 6 kgf-cm)
M8 32,0+ 1,6 N-m (326 + 16 kgf-cm)
M10 | 58,0+ 2,9 N-m (590 + 30 kgf-cm)
M12 [100,0 £5,0 N-m (1,020 + 51 kgf-cm)

Los pernos alineados en una circunferencia se deben apretar en un patréon entrecruzado,
como se muestra en la figura a continuacion.

Agujero 1 No apriete todos los pernos firmemente a la vez.
para 8 Divida la cantidad de veces que se aprietan los
pernos pernos en dos o tres y apriete los pernos firmemente
3 4 | conuna llave hexagonal. Luego, use un torquimetro
para apretar los pernos con los torques de ajuste que

se muestran en la tabla anterior.

7 6
2

2.5 Origenes coincidentes

Después de reemplazar las piezas (motores, unidades de engranaje reductor, un freno,
correas de regulacion, una unidad de ranura de tornillo esférico, etc.), el manipulador no
puede operar correctamente, ya que el origen almacenado en cada motor y el origen
correspondiente almacenado en el sistema de robot no coinciden.

Por lo tanto, es necesario realizar una calibracion (descanso y calibracion de codificador)
para hacer coincidir estos origenes.

Para realizar la calibracion, es necesario registrar los valores del pulso para una posicion

especifica. Antes de reemplazar piezas, seleccione datos de pose del dato del punto

registrado para verificar la precision. Luego siga los pasos a continuacion para mostrar los

valores del pulso y registrelos.

EPSON R Ejecute el siguiente comando en [Command Window].
RC: >PULSE

PULSE: [Valor de pulso de articulacion n.° 1] pls [Valor de pulso de articulacion n.°
2] pls [Valor de pulso de articulacion n.° 3] pls [Valor de pulso de articulacion n.° 4]
pls
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2.6 Distribucion de las piezas de mantenimiento

T3 \ / Unidad de cable
Desbloqueo del freno l\ J Luz LED
# b
." Motor de la ' ) Filtro de aire
Motor de la articulacion n.° 4 \__{ articulacion

Placa de suministro
~, de energia

A n°3

Unidad de
ranura de
tornillo esférico

Unidad de engranaje
reductor de la

Cubierta

superior del Unidad de CPU/DPB

brazo Motor de lal ||

; articulacion | |

_(:ub|.erta Freno de la |nu0 2' ' Tarjeta SD
gﬁerlor del articulacion n.° 3 '

razo

Correa U Unidad de engranaje
reductor de la Bateria de litio
articulacion n.° 2 . L
Motor de la articulacion n.° 1
T6 - Unidad de cable

Unidad de ranura
de tornillo esférico

Desbloqueo
del freno Luz LED
Unidad de placa
de AMP para Motor de la — Filtro de aire
articulaciones n.° articulaciéon n.° 4 =
2,3 W4 N Placa de
) . suministro de
. Special =|energia
Cubierta Power Supply
superior .
del F:b)r'azo C] Motor de la Unldad_de
s rticulacién ne 3 engranje reductor
: de la articulacion
A T3 H- Motor de la no1
- articulacién n.° 2
—
|
l ;fﬁr Qc..-—-"
I ® — Unidad de
— CPU/DPB
Correa Ul — N
Unidad de engranaje . ° )
Cubierta Correa U reductor de la . I
inferior articulacion n.° 2 4
del brazo Correa Z
Freno de la Motor de la Tarieta SD
articulaciéon n.° 3 articulacién n.° 1 - arjeta
Bateria de litio <
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Interr. E/S

del de la
freno  mano

o =N

Unidad de

I\JI [

motor de la
ariculacion.
CN2
- Unidad de CN4
m motor de la
articulacion [CN1
ﬁla n°4100W
-]
= — i
C
qo]
m __3?5; de
— motor de la
(D] mawz&_%
© n°1200W
@© —
-
- — Linea de E/S de la mano CPU CN14: TP
..mu. — Linea de comunicacion " CN7 : USB-A
-] 1 DPB CN8 : USB-B
U r_:mm de on::o_ Qm. _._mU CN2 CN1 CN22 CN9 : LAN
%) = Linea de alimentacion CN5 CN11: E/S de bus de campo
LL — Linea de 100-240 V CA CN2 = CN10: E/S estandar ENTRADA (18)
. CN3 CN9 : E/S estandar SALIDA (12)
o CN8 CN16: Emergencia <
i CN20 CN1 : ENT-CA (100-240 V) a
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T6

CN1| [cN2 cN1| |cN2
Unidad de [CN4 Unidad de
motor de la CN1 motor de la CN1
articulacion articulacion mEﬂﬁ__%m mm
n°2200W mumﬁmw mm
oO::._cﬁmo_o:
CN1 _
— Linea regenerativa c%mug_m CPU CN14: TP
— Linea de E/S de la mano T CN7 - USB-A
— Linea de comunicacion n°1300W xoz.u.monw/ mnw m F_._bm,_m-m
— r_:mm de oozqo_ Qm. _.mD CN5 ) CN11: E/S de bus de campo ey
—_ r_:mm de alimentacion CN2|CN1 CN2 CN10: E/S estandar mzju>_u>1hpmv
— Linea de 100-240 V CA CN3 CN9 : E/S estandar SALIDA ﬁ%
muwo mn“mm Emergencia
ST ICN 12 * ENT-CA (100-240 V) W
esIStor ~
regenerativo oTo
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Cuando se agotan las baterias de litio, se produce una alarma de advertencia de

reduccion de voltaje. Sin embargo, la advertencia no garantiza que la bateria durara
hasta que la cambie. Por lo tanto, debe reemplazar la bateria de inmediato. Si la bateria

se agota, se perderan los pardmetros del manipulador, y se debera volver a calibrar.

Ademas, las piezas de las articulaciones del manipulador pueden causar una
disminucion en la precision o un mal funcionamiento debido al deterioro de las piezas
causado por el uso a largo plazo. Si el manipulador se averia a causa del deterioro de

las piezas, se necesitard mucho tiempo y dinero para repararlo.

Las siguientes secciones describen el funcionamiento de la alarma, lo que anuncia los
siguientes lapsos de mantenimiento para realizar el mantenimiento antes de tiempo
antes de la advertencia de error.

- Reemplazo de la bateria

- Engrase

- Reemplazo de la correa de regulacion

- Reemplazo del motor

- Reemplazo de la unidad de engranaje reductor

- Reemplazo de la unidad de ranura de tornillo esférico
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4.1 Mantenimiento

Los plazos de reemplazo recomendados se pueden configurar para las baterias, la grasa, las
correas de regulacion, los motores, las unidades de engranaje reductor y las unidades de
ranura de tornillo esférico.

JAN

PRECAUCION

® Aseglrese de que la fecha y hora del manipulador estén configuradas
correctamente. No se puede realizar el mantenimiento correctamente con una
configuracion incorrecta de la fecha y la hora.

B Sjsereemplazala placa de la CPU/DPB o la tarjeta SD, es posible que se pierda
la informacion del mantenimiento. Cuando reemplace estas piezas, confirme la
fecha y la hora del manipulador y la informacién de mantenimiento.

Né §TA

La configuracion del Mantenimiento varia segin los métodos de instalacion del firmware.
Instalacion inicial : Est4 activado Maintenance (Mantenimiento).

Actualizaciones : Maintenance hereda los datos anteriores.
(Esta desactivado de forma predeterminada)

Para conocer detalles sobre como activar o desactivar Maintenance, consulte Manual del
usuario de EPSON RC+ 7.0, Pagina de [Setup]-[System Configuration]-[Controller]-
[Preferences] (Configuracion - Configuracion de sistema, Controlador, Preferencias) en
5.12.2 Comando [System Configuration] (Setup Menu) (Menl configuracién).

Maintenance se activa al momento del envio.

Si esto se encuentra activado, la informacion de mantenimiento sobre la bateria, las correas
de regulacion, los motores, las unidades de engranaje reductor, las unidades de ranura de
tornillo esférico y el engrasado se configuraran automaticamente cuando se configure o
modifique el robot.

Las siguientes piezas estan sujetas al engrase:
Unidad de ranura de tornillo esférico en la articulaciéon n.° 3

Cuando el manipulador se elimina de la configuracion, la informaciéon de mantenimiento
también se eliminard automaticamente.

Para conocer detalles de la configuracion del manipulador, consulte Manual del usuario de
EPSON RC+ 7.0 10.1 Configuracidn del modelo de robot.

JAN

PRECAUCION

®m E| cambio del manipulador se debe realizar con mucho cuidado. La configuracion
de la alarma se restablecera cuando se cambie el manipulador.

T3/T6 Rev.12

Si Maintenance estd activado, la bateria se configura automdticamente en su primera
conexion.
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4.2 Informacion de mantenimiento
421 Como ver la informacion de mantenimiento

La informacion de mantenimiento configurada se puede revisar en EPSON RC+.

(1) En EPSON RC+ 7.0, seleccione menti-[ Tools]-[Maintenance] para mostrar el cuadro
dialogo [Controller Tools].

-+ Gontroller Tools

Save all controller data and

Backup Gontroller... status to a PG faolder

Restore all controller data from

Beztore Gontroller.. a previous backup.

Wiew controller status from a

Wiew Controller Status previous backup.

Wiew maintenance data and

Maintenance.. configure alarms:

Reset controller to startup

Reset Controller state

Close

(2) Para verificar la informacion de mantenimiento del controlador, haga clic en el boton
<Maintenance> y muestre el cuadro de didlogo [Maintenance].

Maintenance Elgl
Maintenance Summary

A
Contraller

Robots Double-click on an item below for more details, or select an item from the tree on the lef
Ciomponent Status
Controller 0K
Robot 1 A RNING

(3) Seleccione “General” o especifique el eje en el arbol para mostrar informacion sobre
las piezas de objetivo.

Maintenance Elgl

Summary Controller Maintenance
Gerera Mote: If Gonsumption is 100% or more, the part should be replaced.
Part Ingtallation  Months Consumption
Date Remaining - 100%
» Battery 2016-02-19 99930 0% ‘
Ngm El plazo de reemplazo recomendado para la bateria se calcula segtn la capacidad de bateria

y el tiempo de ENCENDIDO del manipulador. La bateria puede agotarse si pasa el plazo de
reemplazo recomendado.
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Né;TA

&
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El plazo de reemplazo recomendado para el engrase se calcula segtin los dias que han pasado
desde la fecha del engrase. El plazo de reemplazo puede ser mas corto o largo segun la
condicion de uso, como la carga aplicada por el robot.

El plazo de reemplazo recomendado para las piezas (correas reguladoras, motores, unidades
de engranaje reductor y unidades de ranura de tornillo esférico) es cuando alcanza una vida
util de L10 (tiempo para alcanzar un 10 % de probabilidad de error). En la ventana de
dialogo, la vida util de L10 se muestra como 100 %.

4.2.2 Como editar la informacioén de mantenimiento
La informacion de mantenimiento configurada se puede editar en EPSON RC+.

(1) En EPSON RC+ 7.0, seleccione menu-[Tools]-[Maintenance] para mostrar el cuadro
didlogo [Controller Tools].

(2) Para editar la informacién de mantenimiento, muestre el cuadro de didlogo
[Maintenance].

(3) Seleccione “General” o especifique el eje en el arbol para mostrar informacion sobre
las piezas de objetivo.

(4) Seleccione la alarma que cambiara y haga clic en el boton <Change> (Cambiar).

(5) Muestre el cuadro de didlogo [Change Alarm] (Cambiar alarma) e ingrese alguna de
las siguientes opciones.

Chanee Alarm E|
Compohent: Fobat 1
Serial # robot_001

Alarm Twpe: Battery

Enter the date when the new battery was

Ihstallation Date: | EIEEL/04/28 v

[ oK ] [ Cancel ]

Fecha de compra o reemplazo de la bateria

Fecha de engrase

Fecha de compra o reemplazo de la correa de regulacion

Fecha de compra o reemplazo del motor

Fecha de compra o reemplazo de la unidad de engranaje reductor

Fecha de compra o reemplazo de la unidad de ranura de tornillo esférico

(6) Haga clic en el boton <OK> para restaurar la informacion del sistema.

La compensacion se puede configurar para la tasa de consumo de las piezas ya instaladas.
Siga los pasos a continuacién para calcular un valor aproximado de configuracion de
compensacion.

1. Mida los meses utilizables para la operacion anterior segiin HealthRB Analysis.

2. Confirme el tiempo anterior de ENCENDIDO del motor en el visor de estado del
controlador.

3. Calcule un valor de compensacion aproximado con la siguiente formula.

Tiempo encendido del motor
24x30.4375x Meses en los que se utiliza

Compensacion=100x
Para conocer detalles, consulte la Referencia del lenguaje SPEL+ de EPSON RC+ 7.0.
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4.2.3 Método de naotificacion de alarma

El estado del manipulador se convierte en una advertencia y muestra un mensaje de
advertencia si alguna pieza requiere que se realice un reemplazo o engrase.

Para conocer detalles, consulte el siguiente manual.
Referencia del lenguaje SPEL+ Error de mensaje SPEL+

El método de notificacion de alarma se puede configurar segin el bit de salida de la E/S
remota.

La E/S remota se puede configurar en EPSON RC+ 7.0- [Setup] - [System Configuration]
- [Controller] - [Remote Control] (Configuracion - Configuracion de sistema - Controlador
- Control remoto).

Para conocer detalles, consulte Manual del usuario EPSON RC+ 7.0 12.1 E/S remota.

# Startup Remate Control Cutputs
[ o]
= Controller
Gieneral
Configuration
Preferences N a
Simulator Output Signal Output #
4 Drive Units Alarml Mot uzed
Fobots
Alarm2 Mot used
#)-Inputs / Outputs arm ot Lse
= Remote Control Alarm3 Mot uzed
Ihputs Alarmd Mot uzed
Ui
User Outputs Alar m5 Mot us=d £
Ethernet Alarmé Mot used
RS2R32232 Alarm? Mot used
3
+ TGP /TP Alarmg Mot uzed
Force Sensine Alarm Mot used v
¥ Security
+- Wizion

El controlador entra en el estado de advertencia si ocurre una alarma.

4.2.4 Como cancelar la alarma

Ocurre una alarma cuando la tasa de consumo de las piezas alcanza un 100 %.

No se puede cancelar la alarma con la ejecucion del comando Reset (Restablecer) o si se
reinicia el controlador.
La alarma se puede cancelar con el siguiente método.

Operacion desde el cuadro de dialogo [Maintenance] de EPSON RC+ 7.0

Comando HealthCtrIReset

Comando HealthRBReset

Consulte Mantenimiento 4.2.2 Como editar la informacion de mantenimiento para cambiar

la informacion de alarma en los mismos pasos.
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5. Copia de seguridad

restauracion

5.1 Qué es la funcién Backup Controller

NQOTA

5.2

T3/T6 Rev.12

La configuracion del manipulador definida por EPSON RC+ 7.0 se puede almacenar con la
funcion “Backup Controller” (Realizar copia de seguridad del controlador).

La configuracién del manipulador se puede restaurar facilmente usando los datos
anteriormente almacenados con “Backup Controller” después de un error de configuracion
o un problema del manipulador.

Asegurese de ejecutar “Backup Controller” antes de cambiar la configuracion del
manipulador, antes del mantenimiento o después de ensefar.

Para algunos problemas, es posible que la copia de seguridad no esté disponible antes de
realizar el mantenimiento. Asegurese de realizar una copia de seguridad de los datos después
de realizar cambios, antes de que ocurran problemas.

“Controller Status Storage” (Almacenamiento de estado del controlador) es una de las
funciones de la serie T. Guarda la configuracion del controlador del mismo modo que

“Backup Controller”.

Los datos se pueden usar como datos de copia de seguridad en la restauracion.

Los métodos para “Controller Status Storage” son los siguientes:

A: “Controller status storage to USB memory” (Almacenamiento de estado del
controlador a memoria USB)
Para conocer detalles, consulte Configuracion y operacion 8. Puerto de memoria.

B: “Export Controller Status function” (Funcidon Exportar estado del controlador) en

EPSON RC+ 7.0.

Para conocer detalles, consulte Manual del usuario EPSON RC+ 7.0 5.9.9 Comando
Import (Importar) (Meni Project).

Tipos de datos de copia de seguridad

La tabla a continuacién muestra los archivos creados con “Backup Controller”.

Nombre de archivo

Descripcion general

Archivo de | Archivo que incluye informacion para
Backup.txt informacién  para | restaurar el manipulador.
restauracion
CurrentMnp01.PRM Parametros del | Almacena la informaciéon como ToolSet.
manipulador
InitFileSre.txt ngﬁgurac1on Almgcena varios parametros del
inicial manipulador.
MCSys01.MCD Conﬁguramon del | Almacena informacion del manipulador
manipulador conectado.

Todos los archivos
relacionados con el
proyecto

Relacionados con el
proyecto

Todos los archivos del proyecto
transferidos al controlador. Incluye
archivos de programa cuando se
configura EPSON RC+ 7.0 para transferir
el codigo fuente al controlador.

Variables globales Guarda los valores de las variables
GlobalPreserves.dat
conservadas globales conservadas.
WorkQueues.dat Informacion de Guarda informacion de las colas de
' WorkQue WorkQue.
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5.3 Copia de seguridad

Realiza una copia de seguridad del estado del manipulador desde EPSON RC+ 7.0.

(1)En EPSON RC+ 7.0, seleccione menu-|[Tools]-[Controller] para mostrar el didlogo
[Controller Tools].

~# Gontroller Tools

Save all controller data and
ctatug to a PO folder.

Backup Contraller..

Restore all controller data fram

Bestore Gontraller.. B s s,

Wigw controller status from a

Wiew Cantroller Status.. TS e,

Wiew maintenance data and

PR configure alarms.

Reset controller to startup

Reszet Contraller ctate

Glose

(2)Haga clic en el boton <Backup Controller...> (Realizar copia de seguridad del
controlador...) para mostrar el didlogo [Browse For Folder] (Examinar carpeta).

Browse For Folder @El

Select Falder for controller backup

@ Deskkop -
..'_J [y Documents
=] _J My Computer
[=] Se Local Disk {C:)
|5) 5021424535470605F7
I3 Documents and Settings
I3 EpsorRCe0
= I2) EpsonRiC70
1L AP
) Backup

e

[ Make Mew Folder ] [ Ok ] [ Cancel ]

(3) Especifique la carpeta en la que desea guardar los datos de copia de seguridad. Cree una
nueva carpeta si lo desea.

(4) Haga clic en el boton <OK>. Se crea una carpeta en la carpeta especificada que contiene
los datos de copia de seguridad con un nombre en el siguiente formato.
Se guardo el estado de B T numero de serie_ fecha
— Ejemplo: B T 12345 2016-04-03 092941

® No edite los archivos de copia de seguridad. De lo contrario, no se garantiza la
operacioén del sistema de robot después de la restauracion del manipulador.

PRECAUCION
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5.4 Restauracion
Restaura el estado del manipulador desde EPSON RC+ 7.0.

B Aseglrese de que los se hayan guardado anteriormente los datos utilizados
A para la restauracion para el mismo manipulador.

pPrRECAucioN! ™ No edite los archivos de copia de seguridad. De lo contrario, no se garantiza la

operacion del sistema de robot después de la restauracion del manipulador.

(1) En EPSON RC+ 7.0, seleccione ment-[Tools]-[Controller] para mostrar el didlogo
[Controller Tools].

~ Gontroller Tools

Save all controller data and
statug to a PG folder.

Backup Controller...

Restore all controller data from

Bestare Gontraller... e ey e iy

Wiew controller status from a

Wiew Controller Status.. TS e

Wien maintenance data and

VSRR configure alarms.

Reset contraller to startup

Reset Controller state

(2) Haga clic en el boton <Restore Controller...> para mostrar el didlogo [Browse For
Folder].
Browse For Folder @E|

Select Falder containing contraller backup

@' Deskkop ~
.D My Documents
=] _J My Computer
[=] % Local Disk (1)
|5) S0e14a4585d70805F7
() Documents and Settings
[0 EpsonR.CED
= [ EpsonRC70
1 aPL
) Backup a

(3) Especifique la carpeta que contiene los datos de copia de seguridad. Las carpetas de
datos de copia de seguridad se nombran con el siguiente formato:
Se guardo el estado de B T numero de serie_ fecha
— Ejemplo: B T 12345 2016-04-03 092941
NOoTA  También se puede especificar la funcién Controller status backup to USB memory para su

restauracion.
Especifique la siguiente carpeta.
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(4) Haga clic en el boton <OK> para mostrar el didlogo para seleccionar los datos de
restauracion.

Restore Controller X ‘

All basic controller settines will be restored

In addition, the following data can also be restored

[] Bobot names, serial numbers, calibrations
|:] Robot maintenance configuration

[] Project

D Vizion hardware configuration

[[] Force Sensing L/F configuration

[] Password authentication settings

Robot name, serial #, calibration (Nombre de robot, n.° de serie, calibracién)
Esta casilla de verificacion le permite restaurar el nombre del robot (manipulador),

el numero de serie del manipulador, los datos de Hofs y los datos de CalPls.
Asegurese de que se restauren los datos de Hofs correctos. Si se restauran los datos
de Hofs incorrectos, es posible que el manipulador se mueva a las posiciones
incorrectas.

La configuracion predeterminada no selecciona esto.

Robot maintenance configuration (Configuracién de mantenimiento del robot)
Esta casilla de verificacion le permite restaurar los archivos relacionados con la
alarma del robot. Para conocer detalles, consulte Mantenimiento 4. Alarma.

La configuracion predeterminada no selecciona esto.

Project (Proyecto)

Esta casilla de verificacion le permite restaurar los archivos relacionados con los
proyectos.

La configuracion predeterminada no selecciona esto.

Cuando se restaura un proyecto, se restauran los valores de las variables globales
conservadas.

Para conocer detalles acerca de la copia de seguridad de las variables globales
conservadas, consulte Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0 5.10.10 Comando
[Display Variables] (Menu Run).

Vision hardware configuration (Configuracion del hardware de vision)

Esta casilla de verificacion le permite restaurar la configuracion de hardware de
vision.

Para conocer detalles, consulte Opcién Vision Guide 7.0 de EPSON RC+ 7.0.

La configuracién predeterminada no selecciona esto.

Security configuration (Configuracion de seguridad)

Esta casilla de verificacion le permite restaurar la configuracion de seguridad.
Para conocer detalles, consulte Manual del usuario de EPSON RC+ 7.0. 15.
Seguridad.

La configuracion predeterminada no selecciona esto.

Force Sensing I/F configuration (Configuracion de I/F de deteccion de fuerza)
Esta casilla de verificacion le permite restaurar la configuracion I/F de deteccion de
fuerza. La configuracion predeterminada no selecciona esto.

Esta funcion no es compatible con el manipulador de la serie T.
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NOTA

NOTA

NOTA

T3/T6 Rev.12

Password authentication settings (Configuracién de la autenticacién con
contrasefia)
Esta casilla de verificacion le permite restaurar la configuracion de la autenticacion
de la conexion de la computadora.
Se restaura la contrasefia de autenticacion de la conexion de la computadora y la
configuracion para desactivar la autenticacion de la conexion.
La configuracion predeterminada no selecciona esto.

(5) Haga clic en el boton <OK> para restaurar la informacion del sistema.

Restaure la configuracion del sistema que se guardd con Backup Controller solo para el
mismo sistema.

Cuando se restaura una informacion del sistema diferente, aparece el siguiente mensaje de
advertencia.

EPSON RC+ 7.0

9 hiarning:
The zetial number of the backup data does not match the current controller serial number.

Continug?

Haga clic en el boton <No> (no restaurar datos) excepto por situaciones especiales como

el reemplazo del manipulador.

Al restaurar la copia de seguridad que incluye la informacion del robot distinta a la serie T,

se produce un error.

No se puede restaurar la copia de seguridad, incluido el robot de la serie T creado en el
controlador virtual de EPSON RC+ 7.0 en el robot de la serie T.
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6. Actualizacion del firmware

Este capitulo describe el procedimiento de actualizacion de firmware y la inicializacion de
archivo de datos cuando los errores de firmware o de configuracion del manipulador causan
un error en el inicio o la operacion del manipulador.

6.1 Actualizacion del firmware

Né;TA

El firmware (software almacenado en memoria no volatil) y los archivos de datos necesarios
para controlar el manipulador vienen preinstalados en el manipulador. La configuracion del
controlador definida desde EPSON RC+ 7.0 siempre se guarda en el Manipulador.

El firmware se proporciona en un CD-ROM, segun sea necesario. Comuniquese con el
proveedor de su region para obtener informacion.

Debe usar una computadora que ejecute EPSON RC+7.0 conectada al manipulador con
USB para actualizar el firmware del manipulador. No se puede actualizar el firmware con
una conexion Ethernet.

Al instalar el firmware Ver.7.5.0.x o superior, asegurese de que la computadora tenga
instalado EPSON RC+ 7.0 version 7.5.0 o superior.

6.2 Procedimiento de actualizacion de firmware

El procedimiento de actualizacion de firmware se describe del siguiente modo:

AN

PRECAUCION

® NO desconecte el cable USB ni apague el manipulador o la computadora de
desarrollo durante la actualizacion del firmware. Hacerlo puede provocar mal
funcionamiento del sistema de robot.
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(1) Conecte la computadora de desarrollo y el manipulador con un cable USB (el firmware
no se puede cambiar con una conexion Ethernet).

(2) Encienda el manipulador. (No inicie el software de desarrollo EPSON RC+ 7.0 hasta
que se haya completado la actualizacion del firmware).

(3) Inserte el “CD-ROM de firmware” en la unidad de CD-ROM de la computadora de
desarrollo

(4) Ejecute “CtrlsetupT.exe”. Aparece el siguiente didlogo.

(5) Seleccione el boton de la opcion <Upgrade> (Actualizar) y haga clic en el boton <Next>
(Siguiente).
GController Setup — Step 1/5 |X|
Select Installation Type
/\\ " Thitialize

(o ilpe

Uperade the controller firmware. The controller settings
will be maintained.

N

| Hest >

Cancel
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(6) Asegtirese de que la computadora de desarrollo esté conectada con el manipulador con
un cable USB y haga clic en el boton <Next>.

Controller Setup - Step 2/5

Caonnect a USB port on this PC to the controller USE port.
Click the MNext button to connect to the controller.

Cautiond! ) _ '
Do not turn off controller power or PC power during the installation,

M

cBack [ Hews | Cancel |

(7) Compruebe la version de firmware actual y la version de firmware nueva y haga clic en
el boton <Install> (Instalar).

CGontroller Setup — Step 3/5 X

Current New
Wersion: 1.0.2.0 1.0.21
MName: RC00 RC700
Serial Mo: 99399 De599

MAG Address:  00-E0-4B-0F-1F-3F
IP Address: 168001

Subnet Mask: 255255.265.0 Q

(8) Comienza la actualizacion de firmware. Se demora varios minutos.

Gontroller Setup — Step 4/5 )

Copying Firmware. This processing takes several seconds.

(9) Comienza la transferencia continua del archivo de datos.

Gontroller Setup - Step 4/5 X

Copying data file to contraller £32 /933

< Back Mext >
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(10) Aparece el siguiente didlogo cuando se completa la transferencia. Haga clic en el botén

<Next> para reiniciar el manipulador.

Controller Setup - Step 4/5 X

Tnitialization file has been checked.
IEEEEENNENNNNENEEENNENEENENNEEEEEEE

all filez have been copied.
Flease click the Mesxt button to restart the controller.

%

< Back | Newt > | ancel |

(11)El siguiente dialogo aparece después del reinicio del controlador. Haga clic en el botén
<Finish> (Finalizar).

Controller Setup — Step 5/5 X

Please wait for the controller to restart. Thiz may take several seconds.

Ihstallation completed.

N

Finish Caricel

Se completo6 la actualizacion de firmware.

Cuando instale el firmware (Ver.7.4.0.2 o superior) en el controlador, que tenga instalado el
NQTA . . . .
(&’ firmware (anterior a la version 7.4.0.2), aparecera el siguiente mensaje.

CiriSetup ¥

8 Failed to create new foldex Reinstall the firmware,

Cuando se muestre el mensaje, vuelva a instalar el firmware.
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Si el manipulador se vuelve inoperable, use los procedimientos descritos en esta seccion

para recuperarlo.

N Se recomienda Controller Backup para recuperar facilmente la operacion del controlador.
(g Para conocer detalles acerca de Controller Backup, consulte Mantenimiento 5. Copia de
seguridad y restauracion.
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6.4 Procedimiento de inicializacion de firmware

En esta seccidn se describen los procedimientos de inicializacion de firmware.

AN

PRECAUCION

® NO desconecte el cable USB ni apague el manipulador o la computadora de
desarrollo durante la actualizacion del firmware. Hacerlo puede provocar mal
funcionamiento del sistema de robot.
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(1) Conecte la computadora de desarrollo con el manipulador con un cable USB (el
firmware no se puede cambiar con una conexion Ethernet).

(2) Encienda el manipulador. No inicie el software de desarrollo EPSON RC+ 7.0 hasta
que se haya completado la inicializacion de firmware.

(3) Inserte el “CD-ROM de firmware” en la unidad de CD-ROM de la computadora de
desarrollo

(4) Ejecute “Ctrlsetup.exe”.

(5) Seleccione el boton de la opcidon <Initialize> (Inicializar) y haga clic en el botén
<Next>.

Controller Setup - Step 1/6 X

elect Inztallation Type

Initialize the contraller firmware. The contraller setting
will be cleared.

" Uperade

" Restore

(6) Asegtirese de que la computadora de desarrollo esté conectada con el controlador con
un cable USB y haga clic en el boton <Next>.

X

Controller Setup - Step 2/5

Connect a USB port on thiz PC to the controller USE port.
Click the Mext button to connect to the controller.

Caution!! .
Do not turn off controller power or PC power during the installation

N

<Back [ HNews | Cancel |

(7) Compruebe la informacion de version y haga clic en el boton <Install>.

Gontroller Setup — Step 3/5 X

Current Newy
Wersion: |Recovery Made 1.0.21

Mame:
Serial MNo:
MAC Address: D0-EQ-4B-0F-1F-3F
IP Address: 162.0.0.1
Subnet Mask: 255255.265.0
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(8) Comienza la transferencia del firmware y del archivo de datos. Se demora varios

minutos.

Gontroller Setup - Step 4/5 X

Gopying Firmware. This procezsing takes several zeconds

< Back | MNext > | Cancel I

(9) El siguiente didlogo aparece cuando se completa la transferencia. Haga clic en el boton
<Next> para reiniciar el manipulador.

Gontroller Setup - Step 4/5 X

Copying data file to controller (88 /88 )

All files have been copied.
Pleaze click the Mext button to restart the contraller.

N

<Back | Mews | ancel |

(10) El siguiente dialogo aparece después del reinicio del manipulador. Haga clic en el boton
<Finish>.

Gontroller Setup — Step 5/5 X

Please wait for the controller ta restart. This may take several zeconds.

Ihetallation completed.

N

Finish Caricel

Se completo la actualizacion de firmware.

Inicie EPSON RC+ 7.0 y restaure la configuracion del controlador.
Para conocer detalles acerca de la restauracion del sistema operativo, consulte
Mantenimiento 5. Copia de seguridad y restauracion.

%ﬁ Cuando instale el firmware (Ver.7.4.0.2 o superior) en el controlador, que tenga instalado el

firmware (anterior a la version 7.4.0.2), aparecera el siguiente mensaje.
CirlSetup *

€23 Foicd tocreste new foldes Reinstalthe firmmare.

Cuando se muestre el mensaje, vuelva a instalar el firmware.
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Desde la siguiente version de firmware se requiere contrasefia de autenticacion cuando conecte
controladores y computadoras a una red global accesible.
F/W: Ver.7.4.58.x

En los siguientes casos, las conexiones del conector EtherNet (computadora) y Ethernet remoto no
estan disponibles.

La direccion IP del controlador esta configurada como la direccion IP global

La version de firmware es Ver.7.4.58.x o superior

EPSON RC+7.0 es version 7.4.7 o anterior

Cuando se actualiza el firmware del controlador en las siguientes condiciones, se pueden ejecutar pasos
adicionales para confirmar si desea continuar con la actualizacion del firmware, dependiendo de los
ajustes de configuracion del controlador. (el paso 3 o posterior aparece a continuacion)

La direccion IP del controlador esta configurada como la direccion IP global

La version de firmware que se debe instalar es la 7.4.8.x o superior

A continuacién se describen los pasos para confirmar si se desea continuar con la actualizacion del

firmware.

(1) Inserte el “CD-ROM del firmware” que se instalara en la unidad de CD-ROM de la
computadora de desarrollo.

(2) Ejecute “CtrlsetupT.exe”.

(3) Aparece la ventana Controller Setup.

Seleccione el boton <Upgrade> y haga clic en el boton <Next>.
Controller Setup - Step 1/5

—Select Installation Type

Upgrade the controller firmware. The controller
settings will be maintained.

7 Initialize

< Back Next = Cancel
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(4) Se muestra la ventana Step 2 (Paso 2).

Haga clic en el boton <Next>.
Controller Setup - Step 2/5

This installer can only execute on the controller.

Caution!!
Do not tum off controller power during the installation.

< Back Cancel

(5) Se muestra la ventana Step 3 (Paso 3).

(5)-1 Cuando no se ejecutan los pasos para confirmar si se desea continuar con la
actualizacion: Se muestra la ventana Step 3.

Siga las instrucciones de la ventana e instale el firmware.
Controller Setup - Step 3/5

Current New
Version: [7. 4.57.53 7.4.57.53
Name: VT6-A9015 VTE-AS015
Serial No:  VT&0000092 \VTe0000092

MAC |FC-53-47-93-BC-8B
IP Address: |50.0.0.1

Subnet [255.255.0.0

< Back

Cancel |

(5)-2 Cuando se ejecutan los pasos para confirmar si se desea continuar con la

actualizacion: Aparece la siguiente ventana.
Attention *

If vou do not have the latest version of RG+, vou will not be able to connect to
the contraller by the following methods after installation the firmware.

Ethernet * Ihcluding RC+ APL
Remote Ethernet

To avoid thiz problem, dizable the connection password in the next step.
Connection will not be secured if the password iz dizabled.

" Tunderstand the contents.

Cuando se selecciona el boton <I understand the contents> (Entiendo los
contenidos), se activa el boton <OK>. Cuando se hace clic en el boton <OK>,
aparece la ventana Step3. Vaya al paso (6).

Cuando se hace clic en el botén <Cancel> (Cancelar), aparece la ventana Step3.
La casilla de verificacion [Disable connection password] (Desactivar la
contrasefia de conexion) y el boton <Install> (Instalar) estan desactivados y no se
pueden seleccionar.
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(6) Se muestra la ventana Step 3.
Controller Setup - Step 3/3

Curmrent New
Version: [7.4.57.53 [7.4.57.53
Name: VT6-A9015 VTE-AS015
Serial No:  VT60000092 VTE0000092

MAC  |FC-63-47-93-BC-8B
IP Address: 50.0.0.1

Subnet [255.255.0.0

™ Disable connection password

< Back

Cancel |

(6)-1 Si se selecciona la casilla de wverificacion [Disable connection password]
(Desactivar contrasefia de conexion), se desactiva la autenticacion de la conexion
después de actualizar el firmware.

(6)-2 Si se hace clic en el boton <Install>, aparece la ventana de confirmacion.

Cuando se selecciona la casilla de verificacion [Disable connection password]
CtrlSetupT >

Connection will not be secured if the password
', authentication is disabled.
Are you sure you want to install the firmware?

oK |cEm|

Cuando no se selecciona la casilla de verificacion [Disable connection password]
CtrlSetupT -

You may not be able to connect to the controller after
', installation.
Are you sure you want to install the firmware?

Cuando se hace clic en el boton <OK>, aparece la ventana Step 4. Vaya al paso (7).

Cuando se hace clic en el boton <Cancel>, se cierra la ventana.

(7) Comienza la instalacion del firmware.

Cuando el firmware esté instalado, haga clic en el boton <Next>. Reinicie el controlador.
Controller Setup - Step 4/5

Initialization file has been checked.

All files have been copied.
Please click the Next button to restart the controller.
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(8) Cuando se reinicia el controlador, aparece la siguiente ventana.
Confirme que el firmware esté instalado.
Haga clic en el boton <Finish>.

Controller Setup - Step 5/3

Please wait for the controller to restart. This may take several seconds.

Installation completed.

Finish
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7. Cubiertas

En este capitulo se describen todos los procedimientos para retirar e instalar cubiertas

durante el mantenimiento.

® No conecte ni desconecte los conectores del motor mientras el sistema de robot
esté encendido. Conectar o desconectar los conectores del motor con la energia
encendida es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves, ya que el manipulador puede moverse de manera anormal; ademas,
puede provocar descargas eléctricas y el mal funcionamiento del sistema de
robot.

m Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe de la
fuente de alimentacion. Asegurese de conectar el cable de alimentacién de CA a

un tomacorriente.
A NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacién de la fabrica.

m Antes de realizar algun procedimiento de reemplazo, apague el controlador y los
equipos relacionados, luego desconecte el enchufe de la fuente de alimentacién.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

ADVERTENCIA

m Tenga cuidado de no introducir sustancias externas en el manipulador, los
conectores y los pines durante el mantenimiento. ENCENDER la alimentacion del
sistema de robot cuando hay sustancias externas en su interior es
extremadamente peligroso y puede causar descargas eléctricas o el mal
funcionamiento del sistema de robot.
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T3

/ Placa del

usuario Cubierta superior

. . del brazo
Cubierta de la unidad
de alimentacioén
Gﬁ ﬁ A |LI:u'
Placa del conect VYT )
s ii == Cubierta inferior
) < T i del brazo

Cubierta lateral
de la base

Cubierta del cable
de alimentacién

T6

Placa del usuario

superior del

brazo
Placa del conector Cubierta de la Cubierta
unidad de inferior del
alimentacion brazo

Cubierta del cable
de alimentacién
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7.1 Cubierta superior del brazo

AN

m No retire la cubierta superior del brazo a la fuerza. Retirar la cubierta a la fuerza

puede provocar dafios en los cables, desconexion o error de contacto. Los cables
dafiados, la desconexién o el error de contacto son extremadamente peligrosos
y pueden provocar descargas eléctricas o el funcionamiento incorrecto del
sistema de robot.

Cuando instale la cubierta, tenga cuidado de no permitir que los cables interfieran
con el montaje de la cubierta y no doble los cables a la fuerza para empujarlos al
interior de la cubierta. Una tensién innecesaria en los cables puede provocar

PRECAUCION| dafios en los cables, desconexion o error de contacto. Los cables dafiados, la
desconexién o el error de contacto son extremadamente peligrosos y pueden
provocar descargas eléctricas o el funcionamiento incorrecto del sistema de
robot.

Cuando enrute los cables, observe la ubicacion de los cables después de retirar
la cubierta. Aseglrese de colocar los cables de vuelta en sus ubicaciones
originales.
A2 Té: 4 4.8 Sems
gl
TR
.y
Cubierta superior" e ==
del brazo

Retiro de la Destornille los pernos de montaje de la cubierta superior del brazo, y luego levante la

cubierta cubierta.

superior del NOTA ) ) ) )

brazo = Tenga cuidado con los cables y tubos del usuario cuando retire la cubierta.

Instalacion Coloque la cubierta superior del brazo y fijela con los pernos de montaje de la cubierta

de la cubierta superior del brazo. Después de fijar la cubierta superior del brazo, asegurese de que el

superior del tope mecanico del limite inferior no toque la parte cilindrica de la cubierta superior del
brazo brazo.
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Cubierta inferior del brazo

Destornille los pernos de montaje de la cubierta inferior del brazo, y luego retire la cubierta.

Tenga cuidado con el efector final. Cuando el efector final esté instalado, no se podra retirar
la cubierta inferior del brazo del eje.

NOTA  Cuando reemplace la unidad de ranura de tornillo esférico, debera retirar el efector final
&= para retirar completamente la cubierta inferior del brazo.

Cuando pueda trabajar (mantenimiento, inspeccion) sin retirar la cubierta completamente,
mueva el eje al limite inferior y baje la cubierta inferior del brazo.

Cubierta del
cable de )
alimentacién

Destornille los pernos de montaje de la cubierta del cable de alimentacion, y luego retire la
cubierta del cable de alimentacion.
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7.4 Placa del conector

m No retire la placa del conector a la fuerza. Retirar la placa del conector a la fuerza
puede provocar dafios en los cables, desconexion o error de contacto. Los cables
dafados, la desconexién o el error de contacto son extremadamente peligrosos
y pueden provocar descargas eléctricas o el funcionamiento incorrecto del
sistema de robot.

®m Cuando instale la placa del conector, tenga cuidado de no permitir que los cables
A interfieran con el montaje de la placa y no doble los cables a la fuerza para
empujarlos al interior de la cubierta.

PRECAUCION  Una tensién innecesaria en los cables puede provocar dafios en los cables,
desconexion o error de contacto. Los cables dafiados, la desconexion o el error
de contacto son extremadamente peligrosos y pueden provocar descargas
eléctricas o el funcionamiento incorrecto del sistema de robot.

Cuando enrute los cables, observe la ubicacion de los cables después de retirar
la placa del conector. Asegurese de colocar los cables de vuelta en sus
ubicaciones originales.

A 2T
\.I .'..'
0 "*" T3: 2-M4x6 Truss
NS T amaxao
T6: Perno de boton de cabeza hueca
Placa del hexagonal 4-M4x10
conector
M4x8 Sems
(Para fijacion del sujetador)
Retiro de la (1) Retire la cubierta del cable de alimentacion.
placa del Consulte Mantenimiento: 7.3 Cubierta del cable de alimentacion.
superior del
brazo (2) Retire el sujetador del cable de alimentacion y luego retire el conector del cable de

alimentacion.

NOTA Cuando retire el conector del cable de alimentacion, retirelo con los ganchos a presion a
&~  ambos lados del conector.

() Destornille los pernos de montaje de la placa del conector y retire la placa.

NOTA Algunos pernos fijos son los mismos que los pernos de fijacion de la cubierta de la unidad
(&= de alimentacion.

NOTA La posicion de los conectores rapidos y el tamaiio de la placa del conector son diferentes
(&~ entre T6 y T3. Tienen en comun la posicion y el tamafio de los tornillos. La ilustracién

anterior es del T3.
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Mantenimiento

Instalacion (1) Coloque la placa del conector en la base y fijela con los pernos de montaje.
de la placa Perno de boton de cabeza hueca hexagonal

. ) +
del conector Torque de ajuste: 2,0 £ 0,1 Nm

(2) Conecte el conector del cable de alimentacidon e instale el sujetador del cable de
alimentacion.
(3) Monte la cubierta del cable de alimentacion.
Consulte Mantenimiento: 7.3  Cubierta del cable de alimentacion.

NOTA Cuando instale la placa del conector, tenga cuidado con lo

siguiente.

No permita que el tubo de aire se doble considerablemente
dentro del manipulador. Tampoco bloquee el flujo de aire.

Si hay una torcedura en el tubo de aire, el flujo de aire se
bloqueara cuando el manipulador esté funcionando, y esto

puede causar problemas.
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Mantenimiento

Cubierta de la
unidad de
alimentacién

Destornille los pernos de montaje de la cubierta de la unidad de alimentacion, y luego retire

NOTA la cubierta de la unidad de alimentacion.

Algunos pernos fijos son los mismos que los pernos de fijacion de la placa del conector.

T6

Cubierta de la
unidad de
alimentacién

Destornille los pernos de montaje de la cubierta de la unidad de alimentacion, y luego retire
la cubierta de la unidad de alimentacion.

NOTA  Después de destornillar los pernos, asegurese de tirar la cubierta de la unidad de
& alimentacion hacia el frente del robot y retirarla.
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Mantenimiento

7.6 Cubierta lateral de la base

AN

® No retire la cubierta lateral de la base a la fuerza. Retirar la cubierta lateral de la

base a la fuerza puede provocar dafios en los cables, desconexion o error de
contacto. Los cables danados, la desconexiéon o el error de contacto son
extremadamente peligrosos y pueden provocar descargas eléctricas o el
funcionamiento incorrecto del sistema de robot.

Cuando instale la cubierta lateral de la base, tenga cuidado de no permitir que los
cables interfieran con el montaje de la placa y no doble los cables a la fuerza para
empujarlos al interior de la cubierta.

PRECAUCION|  Una tension innecesaria en los cables puede provocar dafios en los cables,
desconexién o error de contacto. Los cables dafiados, la desconexién o el error
de contacto son extremadamente peligrosos y pueden provocar descargas
eléctricas o el funcionamiento incorrecto del sistema de robot.

Cuando enrute los cables, observe la ubicacién de los cables después de retirar
la placa del conector. Asegurese de colocar los cables de vuelta en sus
ubicaciones originales.
T3
- 1 —4-M3x6
(% ¢ 47 Cubierta lateral de la base
Nime
Destornille los pernos de montaje de la cubierta lateral de la base, y luego retire la cubierta
lateral de la base.
NOTA
= T6
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No tiene cubierta lateral de la base.
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Mantenimiento

7.7 Placa del usuario

AN

® No retire la placa del usuario a la fuerza. Retirar la placa del usuario a la fuerza

puede provocar dafios en los cables, desconexion o error de contacto. Los cables
dafiados, la desconexién o el error de contacto son extremadamente peligrosos
y pueden provocar descargas eléctricas o el funcionamiento incorrecto del
sistema de robot.

Cuando instale la placa del usuario, tenga cuidado de no permitir que los cables
interfieran con el montaje de la placa y no doble los cables a la fuerza para
empujarlos al interior de la cubierta.

PRECAUCION| Una tension innecesaria en los cables puede provocar dafios en los cables,
desconexidn o error de contacto. Los cables dafiados, la desconexién o el error
de contacto son extremadamente peligrosos y pueden provocar descargas
eléctricas o el funcionamiento incorrecto del sistema de robot.

Cuando enrute los cables, observe la ubicacion de los cables después de retirar
la placa del conector. Asegurese de colocar los cables de vuelta en sus
ubicaciones originales.

Retiro de (1) Retire la cubierta superior del brazo.

la placa del Consulte Mantenimiento: 7.1 Cubierta superior del brazo.

usuario . . . .
(2) Destornille los pernos de montaje de la placa del usuario y retire la placa.

Instalacion (1) Coloque la placa del usuario en el brazo y fijela con los pernos de montaje.

de la placa . .

P i (2) Monte la cubierta superior del brazo.
del usuario
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Consulte Mantenimiento: 7.1 Cubierta superior del brazo.
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Mantenimiento

8. Cable

/N

ADVERTENCIA

m No conecte ni desconecte los conectores del motor mientras el sistema de robot

esté encendido. Conectar o desconectar los conectores del motor con la energia
encendida es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves, ya que el manipulador puede moverse de manera anormal; ademas,
puede provocar descargas eléctricas y el mal funcionamiento del sistema de
robot.

Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe de la
fuente de alimentacion. Asegurese de conectar el cable de alimentacién de CA a
un tomacorriente.

NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacion de la fabrica.

Antes de realizar algin procedimiento de reemplazo, apague el controlador y los
equipos relacionados, luego desconecte el enchufe de la fuente de alimentacion.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

Tenga cuidado de no introducir sustancias externas en el manipulador, los
conectores y los pines durante el mantenimiento. ENCENDER la alimentacion
del sistema de robot cuando hay sustancias externas en su interior es
extremadamente peligroso y puede causar descargas eléctricas o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

JAN

PRECAUCION

Asegurese de conectar los cables correctamente. No permita una tensién
innecesaria en los cables. (No cologue objetos pesados en los cables. No doble
ni tire de los cables por la fuerza). La tension innecesaria en los cables puede
provocar dafios en los cables, desconexién o error de contacto. Los cables
dafiados, la desconexién o el error de contacto son extremadamente peligrosos
y pueden provocar descargas eléctricas o el funcionamiento incorrecto del
sistema de robot.

8.1 Reemplazo de la unidad de cable

Nombre Cantidad Nota

Pieza de
mantenimiento

Unidad de cable 1

T3: 2182565
T6: 2190924

ancho a lo largo de Para voltaje de boton M3

superficies planas: 2 mm

Llave hexagonal

ancho a lo largo de

Para tornillo de fijacion M3,

Herramientas

superficies planas: 2,5 mm perno de boton M4
ancho a lo largo de { Para tornillo M4
superficies planas: 3 mm
Llave de tuercas | ancho a lo largo de 1 Para retirar el conector de E/S de
superficies planas: 5 mm la mano
Destornillador de | ancho a lo largo de 1 Para retirar el conector de E/S de

tuercas

superficies planas: 5 mm

la mano

Torquimetro

Destornillador de cruz (n.° 2)

Para tornillos con ranura en cruz

Alicates de corte

Para cortar amarracables

Material

Amarracables

T3/T6 Rev.12
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Mantenimiento

.

\/ Unidad de cable

(llustracion: T3-401S)

JAN

® Si los conectores se desconectaron durante el reemplazo de la unidad de cable,

asegurese de volver a conectar los conectores en sus posiciones correctas.
Consulte los diagramas de cableado.

La conexidn incorrecta de los conectores puede provocar un funcionamiento
incorrecto del sistema de robot.

Para conocer detalles acerca de las conexiones, consulte Mantenimiento: 3.
Estructura del manipulador.

Cuando instale la cubierta, tenga cuidado de no permitir que los cables interfieran
con el montaje de la cubierta y no doble los cables a la fuerza para empujarlos al
interior de la cubierta. Una tension innecesaria en los cables puede provocar dafios
en los cables, desconexién o error de contacto. Los cables dafiados, la
desconexién o el error de contacto son extremadamente peligrosos y pueden
provocar descargas eléctricas o el funcionamiento incorrecto del sistema de robot.
Cuando enrute los cables, observe la ubicacién de los cables después de retirar la
cubierta. Asegurese de colocar los cables de vuelta en sus ubicaciones originales.

m AsegUrese de conectar los cables correctamente. No permita una tensién

innecesaria en los cables. (No coloque objetos pesados en los cables. No doble ni
tire de los cables por la fuerza). La tension innecesaria en los cables puede
provocar dafios en los cables, desconexion o error de contacto. Los cables
dafiados, la desconexion o el error de contacto son extremadamente peligrosos y
pueden provocar descargas eléctricas o el funcionamiento incorrecto del sistema
de robot.

PRECAUCION
NOTA
=

156

Hay un freno montado en el motor de la articulacion n.° 3 para evitar que el eje baje debido
al peso del efector final mientras la alimentacién del manipulador estda APAGADA o mientras
el motor esta en el estado APAGADO (MOTOR OFF).

Baje el eje hasta su limite inferior antes del procedimiento de reemplazo después de los pasos
de retiro.
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Mantenimiento

Retiro de la (1)
unidad de cable

@

3)
4

)

(6)
(7

®)

)

(10) Retire el conector de la placa del AMP.

T3/T6 Rev.12

APAGUE el manipulador y cambie el motor al estado APAGADO (MOTOR OFF).

Mantenga presionado el desbloqueo del freno para bajar el eje. Asegurese de mantener
suficiente espacio y evitar que el efector final golpee alglin equipo periférico.

El desbloqueo del freno solo afecta a la articulacién n.® 3. Cuando se presiona el
desbloqueo del freno, se libera el freno de la articulacion n.° 3.

Tenga cuidado con el eje mientras esta presionado el desbloqueo del freno, ya que es
posible que el eje baje debido al peso del efector final.

APAGUE el manipulador.
Retire la cubierta de la unidad de alimentacion.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.5 Cubierta de la unidad de
alimentacion.

Retire el cable de conexion a tierra que esta fijo en la placa de fijacion del cable lateral
de la carcasa.

Corte los amarracables que atan los cables en el lado de la base.
Retire la placa del conector.
Referencia: Mantenimiento: 7.4 Placa del conector
Retire las siguientes piezas que estan conectadas a la placa del conector (interior).

Tubo de aire
Conector TP

T3: Retire la cubierta lateral de la base.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.6 Cubierta lateral de la base.

T6: Retire el conector del cable de unién del
resistor regenerativo.
Destornille los pernos de la articulacion n.° 1
de la placa del AMP y la placa del resistor
regenerativo.

Pernos de montaje: 4-M4x8 sems

A: Conector del cable de
alimentacion

B: Conector del cable de senal
C: Conector del motor
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Mantenimiento

(11) Destornille el tornillo de montaje de la placa de
CPU/DPB.

Perno de botdn de cabeza hueca hexagonal: 5-M3x5

Retire la placa de CPU/DPB de la base. Placa de
NOTA P CPU/DPB

& La lamina de radiacion se encuentra en la parte
posterior de las placas de la CPU/DPB. Tenga cuidado
de no romperla o perderla.

(12) Retire el conector de la placa de CPU/DPB.

A: Conector de alimentacion

(ENTRADA/SALIDA x1 para cada uno)

B: Conector del cable de alimentacion (x2)

C: Conector del cable de senal

D: Conector de E/S de la mano

E: Conector LED

F: Conector del resistor regenerativo 1 (solo T6)
NoTA  G: Conector del resistor regenerativo 2 (solo T6)

(&~ Recuerde la distribucion de los cables para volver a
conectarlos correctamente después de realizar el
reemplazo.

(13) Retire la cubierta superior del brazo.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.1 Cubierta superior del brazo.
(14) Retire la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.7 Placa del usuario.
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Mantenimiento

(15) T3:Retire los conectores de la unidad del motor de las
articulaciones 2, 3 y 4.

A: Conector del cable de alimentacion
B: Conector de cable de sefial (ENTRADA/SALIDA
NOTA  x1 para cada uno)

Cable de sefial para la articulacion n.° 4 es solo ENTRADA.

T6: Retire el conector de la unidad de la placa del AMP y
los conectores de la unidad de motor de la articulacion

2,3y4.

Unidad de motor
NOTA Conector de cable de sefial (ENTRADA/SALIDA
= x1 para cada uno)

Cable de sefial para la articulacion n.° 4 es solo ENTRADA.

Unidad de la placa del AMP
Conector del cable de alimentacion (total: 3
conectores)

(16) Desconecte el cable de E/S de la mano y el tubo de aire de la placa del usuario.

NOTA Los tornillos de montaje del cable de E/S de la mano son muy pequeiios. Asegurese
= de conservar los tornillos.
Presione el anillo sobre los conectores rapidos para sacar el tubo de aire. (86x2, g4x1)
Recuerde la distribucion de los cables para volver a conectar las piezas desconectadas
después de realizar el reemplazo.

(17) Retire el cable de conexidn a tierra que esta fijo en la placa del usuario.
(18) Corte los amarracables que atan los cables en el lado del brazo.

(19) Retire la tuerca que fija los conectores rapidos del conducto de cable a la placa del
usuario y saque los cables de la placa del usuario.

(20) Retire la tuerca que fija los conectores rapidos del conducto del cable a la base.

Lado de la base Lado del brazo n.° 2

Tuerca Tuerca
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Mantenimiento

Instalacion de la (1) Pase los nuevos cables a través de la base, la placa de fijacion de cable y la tuerca, y

unidad de cable

160

gire los conectores rapidos para fijar los cables.

(2) Pase los cables en la placa del usuario a través de la placa del usuario y la tuerca, y gire

los conectores rapidos para fijar los cables.

(3) Conecte las siguientes piezas a la placa del usuario.

Tubo de aire
Cable de E/S de 1a mano

(4) T3:Conecte los conectores de la unidad del motor de las

articulaciones 2, 3 y 4.

A: Conector del cable de alimentacion
B: Conector de cable de sefial (ENTRADA/SALIDA x1
NOTA para cada uno)

&

Cable de sefial para la articulacion n.° 4 es solo ENTRADA.

T6: Conecte el conector de la unidad de placa del AMP y los
conectores de la unidad de motor de la articulacién 2, 3

y 4.
Unidad de motor
NOTA Conector de cable de sefial (ENTRADA/SALIDA
& x1 para cada uno)

Cable de sefial para la articulacion n.° 4 es solo ENTRADA.

Unidad de la placa del AMP
Conector del cable de alimentacion (total: 3
conectores)

(5) Monte la placa del usuario.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.7 Placa del usuario.

(6) Conecte el cable de conexidn a tierra al lado del brazo de la placa del usuario.

(7) Ate los cables con un amarracables, tal como estaban antes de retirarlos en el paso de
retiro (18).
(8) Conecte el cable de conexion a tierra en el lado de la base a la placa de fijacion del cable

en el lado de la base.
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Mantenimiento

(9) Conecte el conector de la placa de CPU/DPB.

A: Conector de alimentacion (ENTRADA/SALIDA x1
para cada uno)

B: Conector del cable de alimentacion (x2)

C: Conector del cable de sefial

D: Conector de E/S de la mano

E: Conector LED

F: Conector del resistor regenerativo 1 (solo T6)

G: Conector del resistor regenerativo 2 (solo T6)

(10) Monte la placa de CPU/DPB de la base.

Perno de boton de cabeza hueca hexagonal: 5-M3x5
Torque de ajuste: 0,45 + 0,1 Nm

NOTA Coloque la lamina de radiacion en la parte posterior de las
& placas de la CPU/DPB cuando la instale.

A-SAL.

G- —'—ﬁ_ N

8
==A-ENT.

Placa de

CPU/DPB

(11) Conecte las siguientes piezas que se conectan a la placa del conector.

Tubo de aire
Conector TP

(12) Conecte el conector de la placa del AMP.

A: Conector del cable de alimentacion
B: Conector del cable de sefial
C: Conector del motor

(13) T3: Monte la cubierta lateral de la base.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.6 Cubierta lateral de la base.
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Mantenimiento

T6: Monte la articulacion n.° 1 de la placa del AMP y la placa
del resistor regenerativo.
Conecte el conector del cable de uniéon del resistor
regenerativo.

Pernos de montaje: 4-M4x8 sems

(14) Ate los cables con un amarracables, tal como estaban antes de retirarlos en el paso de
retiro (6).

(15) Coloque y fije la cubierta superior del brazo sin que se atasquen los cables.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.1 Cubierta superior del brazo.

(16) Monte la cubierta de la unidad de alimentacion.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.5 Cubierta de la unidad de
alimentacion.

(17) Monte la placa del conector.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.4 Placa del conector.

162 T3/T6 Rev.12



Mantenimiento

Nombre Cantidad Nota

i i Para tornillos con ranura
Herramientas | Destornillador de cruz (n.° 2) 1

cn Cruz

=

Cable de @ 5—'

alimentacion : ﬂ
_—
-

Retiro del cable (1) Apague el manipulador.

de alimentacion (2) Retire la cubierta del cable de alimentacion.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.3 Cubierta del cable de
alimentacion.

(3) Retire el sujetador del cable de alimentacion y luego retire el conector del cable de

NOTA alimentacion.

(&~ Cuando retire el conector del cable de alimentacion, retirelo con los ganchos a presion
a ambos lados del conector.

Instalacion del (1) Conecte el conector del cable de alimentacion y monte el sujetador del cable de
cable de alimentacion.

alimentacién (2) Monte la cubierta del cable de alimentacion.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.3 Cubierta del cable de
alimentacion.
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Mantenimiento

9. Articulacion n.° 1

/N

ADVERTENCIA|

m No conecte ni desconecte los conectores del motor mientras el sistema de robot
esté encendido. Conectar o desconectar los conectores del motor con la energia
encendida es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves, ya que el manipulador puede moverse de manera anormal; ademas,
puede provocar descargas eléctricas y el mal funcionamiento del sistema de
robot.

® Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe de la
fuente de alimentacién. Asegurese de conectar el cable de alimentacion de CA a
un tomacorriente.
NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacion de la fabrica.

® Antes de realizar algun procedimiento de reemplazo, apague el controlador y los
equipos relacionados, luego desconecte el enchufe de la fuente de alimentacion.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

AN

PRECAUCION

®m Tenga cuidado de no aplicar descargas eléctricas excesivas al eje del motor
cuando reemplace los motores. Las descargas eléctricas pueden reducir el ciclo
de vida de los motores y el codificador o dafiarlos.

® Nunca desarme el motor y el codificador. Un motor y codificador desarmado
causara un espacio de posicién y no se puede volver a usar.

T3

=h

b R,

o i

(.

e
_—

LN
e

El
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Después de reemplazar las piezas (motores, unidades de engranaje reductor, un freno,
correas de regulacion, unidad de ranura de tornillo esférico, etc.), el manipulador no puede
operar correctamente, ya que el origen almacenado en cada motor y el origen
correspondiente almacenado en el sistema de robot no coinciden.

Por lo tanto, es necesario realizar una calibracion (descanso y calibracion de codificador)
para hacer coincidir estos origenes.

Consulte Mantenimiento 16. Calibracion para ejecutar la calibracion.

Unidad de engranaje | |
reductor de la
articulacion n.° 1

Mo_tor dce_]a . 1 Motor de la
articulacion n.° 1 articulacién n.° 1

. i Unidad de engranaje
<l "L - reductor de la
! articulacion n.° 1
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Mantenimiento

9.1 Reemplazo del motor de la articulacién n.° 1

Nombre Cantidad Nota
200W 1 T3: 2182560
Motor
300W 1 T6: 2190962
Entre la unidad de engranaje T3: 1213266
reductor y el brazo n.° 1 1 T6: 1510528
Piezas de : K
mantenimiento Entre la unldgd de engranaje 1 T3: 1653819
Junta torica | reductor y la brida T6: 1650901
Entre las bridas 1 T6: 1213266
Entre el motor y la brida 1 T3:1709549
T6: 1520371
ancho a lo largo de superficies 1 Para tornillo de fijacion M4
. Para perno de boton M3
planas: 2 mm
ancho a lo largo de superficies 1 Para tornillo de fijacion M3
Llave planas: 2,5 mm Para perno de boton M4
hexagonal | ancho a lo largo de superficies 1 Para tornillo M4
) planas: 3 mm
Herramientas .
ancho a lo largo de superficies .
1 Para tornillo M5
planas: 3 mm
Torquimetro 1
. Para tornillos con ranura en
Destornillador de cruz (n.° 2) 1
cruz
Pafo de limpieza 1 Para limpiar grasa
SK-2 - Para T3
Grasa Grasa
SK-1A - Para T6

Retiro del motor (1) Apague el manipulador.
de la articulacion (2) Retire la cubierta de la unidad de alimentacion.
n°1 Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.5 Cubierta de la unidad de
alimentacion.
3) Retire la placa del conector.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.4 Placa del conector.
(4) Retire las siguientes piezas que estan conectadas a la placa del conector (interior).

Tubo de aire
Conector TP

(5) T3: Retire la cubierta lateral de la base.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.6 Cubierta lateral de la base.
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Mantenimiento

T6: Retire la placa del AMP de la articulacién n.° 1.
2-M4x8 sems

(6) Retire el conector de la placa del AMP.
A: Conector del cable de alimentacion
B: Conector del cable de senal
C: Conector del motor

(7) Retire la placa del AMP.
3-M3x6 sems

NOTA
T3: No hay lamina de radiacion.
@ y

T6: Lalamina de radiacion se encuentra en la parte
posterior de la placa del AMP. Tenga cuidado
de no perderla o romperla.

T6: Desconecte el conector del cable de unién del
resistor regenerativo. Luego, retire la placa
de fijacion del resistor regenerativo.

2-M4x8 sems

(8) Destornille los tornillos de montaje de la placa de
CPU/DPB,

Perno de botdn de cabeza hueca hexagonal: 5-M3x5
NOoTA Retire la placa de CPU/DPB de una base.

La lamina térmica se encuentra en la parte posterior
de la placa de CPU/DPB. Tenga cuidado de no
romperla o perderla.

166

T3

g

| ___;g')f".:ﬁ) Placa AMP

Ja

Placa de
CPU/DPB

T3/T6 Rev.12



Mantenimiento

(9) Retire el conector de la placa de CPU/DPB.

NOTA

A: Conector de alimentacion
(ENTRADA/SALIDA x1 para cada uno)
B: Conector del cable de alimentacion (x2)
C: Conector del cable de sefal

D: Conector de E/S de la mano

E: Conector LED

F: Resistor regenerativo 1 (solo T6)

G: Resistor regenerativo 2 (solo T6)

Recuerde la distribucion de los cables para volver
a conectarlos correctamente después de realizar el
reemplazo.

(10) Retire el conector de la unidad del motor de la

articulaciéon n.° 1.

Conector de cable de sefial (ENTRADA/SALIDA

x1 para cada uno)

(11) T3: Retire la cubierta de la placa de alimentacion.

T3/T6 Rev.12
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Mantenimiento

T6: Retire el conector de la placa LED.

A: LED - .Conector de placa LED.

Corte los amarracables que atan los cables
internos. Entonces, retire la placa superior.

Perno de botén de cabeza hueca hexagonal: 4-
M4x10

(12) Destornille los tornillos de montaje de la unidad de
alimentacion.
T3: 3-M4x10
T6: 4-M4x10

Retire la unidad de alimentacion desde la base.

(13) Retire el perno de montaje del brazo n.° 1 en el
lado de la articulacion n.° 1 y retire el brazo.

T3: A: 8-M3x30
B: 4-M3x15

T6: A: 8-M4x40
B: 4-M3x20

Hay una junta tdrica (entre la unidad de engranaje
reductor y el brazo n.° 1) entre la articulacion n.° 1
y el brazo. Aseglrese de conservar la junta torica.

(14) Retire los tornillos de montaje de la brida de la
articulacion n.° 1 en la base.
T3: 8-M4x15
T6: 6-M5x15

Retire la unidad del motor de la articulaciéon n.° 1

NOTA desde la base.

(&~ Cuando retire la unidad del motor de la
articulacion n. 1, tire hacia arriba lentamente para

evitar golpear la base.

168
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Mantenimiento

T3/T6 Rev.12

(15) T3:

T6:

Suelte los tornillos de montaje del motor en la
brida del motor de la articulacion n.° 1 y retire
la unidad del motor.

Arandela pequefia 4-M4x15+

Hay una junta torica (entre el motor y la brida)
entre el motor y la brida del motor de la
articulacion n.° 1. Asegurese de conservar la

junta torica.

Suelte los tornillos de montaje del motor en la
brida del motor de la articulaciéonn. 1y retire
la unidad del motor.

4-M4x12

Hay una junta térica (entre la brida) entre el
motor y la brida del motor de la articulacién

n. 1. Asegurese de conservar la junta torica.

(16) Retire el generador de forma de onda desde el

motor de la articulacion n.° 1.

Hay un casquillo de bronce en uno de los agujeros

de tornillo de fijacion. Asegurese de conservar el

casquillo.

T3: A: Casquillo de bronce M4

B: Tornillo de fijacion 2-M4x6

T6: A: Casquillo de bronce M5

B: Tornillo de fijacion 2-M5x6

Unidad de motor de
la articulacion n.° 1

Unidad de motor de
la articulacién n.° 1

T3 Generador de forma de onda

bronce
B:Tornillo de
. fijacion

Motor de la
articulacién n.° 1

T6 Generador de forma de onda

A: Casquillo de
bronce

B: Tornillo de|
fijacion )

Motor de la ;
articulacion n.° 1
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Mantenimiento

(17) T6: Destornille los tornillos de montaje del motor.
Entonces, retire la brida del motor y la junta T6
torica.

Arandela pequefia 4-M4x12+

Hay una junta torica (entre el motor y la brida)

entre el motor y la brida del motor.
NOTA

V=

Asegurese de conservar la junta torica.

Brida del motor

T3: No hay brida del motor.

(18) Retire el cable de conexion a tierra del motor.

Perno de cabeza hueca hexagonal con arandela: 2-M2x5

170
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Mantenimiento

Instalacion (1) Conecte el cable de conexion a tierra del motor al motor.
del motor de la Perno de cabeza hueca hexagonal con arandela: 2-M2x5
articulacion n.° 1 Torque de ajuste: 0,2 + 0,05 N-
(2) T6: Coloque una junta térica (entre el motor T6 Brida del motor
y la brida) en la superficie de montaje del -j'h=3\/ Arandela
motor ¢ instale la brida del motor. pequefia
Arandela pequefia 4-M4x12+ 1 Aleeg~Motor de la
Py \articulacién nei
’\(%T:A T3: No hay brida del motor. % 4-M4x12

(3) Aplique grasa entre el generador de forma de onda y el motor. Monte el generador
de forma de onda en el motor de la articulacion n.° 1.

Asegurese de alinear el lado del extremo del generador de forma de onda con el
lado del extremo del eje del motor. Apriete uno de los tornillos de fijacion
verticalmente en el lado plano del eje del motor. Inserte un casquillo en el otro

agujero de tornillo de fijacion para evitar dafios al eje del motor.

T3: Volumen de grasa: SK-2: 4 kg T3  Generador de forma de onda

_._A: Casquillo
| de bronce

A: Casquillo de bronce 1 M4

B: Tornillo de fijacion 1 2-M4x6 B Tornillo de
fijacion
Motor de la
articulacion n.° 1
T6: Volumen de grasa: SK1-A: 13 kg T6  Generador de forma de onda
A: Casquillo de bronce  : M5 A: Casquillo
B: Tornillo de fijacién : 2-M5x%6 de bronce

B: Tornillo de
fijacién

i)
Motor de la

articulaciéon n.° 1

onda. Asegurese de instalar el generador de forma de onda correctamente. Una
instalacién incorrecta del generador de forma de onda tendra como resultado un
funcionamiento incorrecto del manipulador.

j ® Consulte la figura anterior para conocer la orientacion del generador de forma de

PRECAUCION
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Mantenimiento
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(4) T3: Coloque una junta torica (entre el motor y la

NOTA

®)

(6)

0

(8) Monte la unidad de alimentacion a la base.

brida) en la superficie de montaje del motor
y arme el motor con la brida de la

articulaciéon n.° 1.

Arandela pequefia 4-M4x15+

T6: Coloque una junta torica (entre las bridas) en
la superficie de montaje del motor e instale

el motor con la brida.

4-M4x12

Unidad de

— 7 motor de la
(@ N “@ /2 articulacion
NE e nel
Ranura de =

la brida :}C,_j,% N}

Tenga cuidado con la ranura de la brida y la posicion del motor cuando monte la brida.

Para insertar el motor, girelo lentamente de lado a lado manualmente y presione.

Reemplace la junta térica con una nueva si se hincha, raya o desgasta.

Monte la unidad de la articulacion n.° 1 en la base.

Fije los cables del motor en la articulacion n.° 1 en la direccion de la parte posterior de

la base.

Coloque la junta térica del paso de retiro (10) en la ranura de la junta torica (entre la

unidad de engranaje reductor y el brazo n.° 1) del brazo.

Reemplace la junta torica con una nueva si se hincha, raya o desgasta.

Monte el brazo de la unidad de la articulacion n.°

1.

Apriete parcialmente todos los pernos en un
patrén entrecruzado, para poder apretar de forma

pareja todos los pernos.

T3: A: 8-M3x30
B: 4-M3x15

T6: A: 8-M4x40
B: 4-M3x20

Luego, con un torquimetro, apriete cada perno de

forma segura en un patrén entrecruzado al par

especificado en la siguiente tabla.

Torque de ajuste:
M3: 2,4+0,21 N'm
M4:5,5+ 0,25 N-m

Unidad'de engranaje .
reductor \,
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Mantenimiento

(9) T3: Monte una cubierta de la placa de
alimentacion.

T6: Monte la placa superior de la unidad de
potencia.

Perno de boton de cabeza hueca hexagonal:
4-M4x10

Torque de ajuste: 2,0 £ 0,1 N-m

Ate los cables internos con un amarracables,
tal como estaban antes de retirarlos durante
del procedimiento de retiro (11).

Conecte el conector de la placa LED.

A: LED - .Conector de placa LED.

(10) Conecte el conector de la unidad del motor de la articulacién n.° 1.

Conector de cable de sefial (ENTRADA/SALIDA x1 para cada uno)
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Mantenimiento

(11) Conecte el conector de la placa de CPU/DPB.

A: Conector de alimentacion
(ENTRADA/SALIDA x1 para cada uno)
B: Conector del cable de alimentacion (x2)
C: Conector del cable de seal

D: Conector de E/S de la mano

E: Conector LED

F: Resistor regenerativo 1 (solo T6)

G: Resistor regenerativo 2 (solo T6)

(12) Monte la placa de CPU/DPB a la base.

Perno de boton de cabeza hueca hexagonal: 5-M3x5
Torque de ajuste: 0,45+0,1 N-m

NOTA  Coloque la lamina de radiacién en la parte posterior
&= delas placas de la CPU/DPB cuando la instale.

(13) Monte la placa del AMP.

T6: Coloque la 1amina de radiacion se encuentra en la parte posterior de la placa del
NOTA AMP.

T3: No se necesita la lamina de radiacidn.

(14) Conecte el conector de la placa del AMP.

A: Conector del cable de alimentacion
B: Conector del cable de sefial
C: Conector del motor

(15) T3: Monte la cubierta lateral de la base.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.6 Cubierta lateral de la base.

T6: Monte la placa del AMP de la articulacion n. °© 1
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Mantenimiento

(16) Conecte las siguientes piezas que se conectan a la placa del conector.

Tubo de aire
Conector TP

(17) Monte la cubierta de la unidad de alimentacion.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.5 Cubierta de la unidad de
alimentacion.

(18) Monte la placa del conector.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.4 Placa del conector.
(19) Encienda el manipulador.
Para conocer detalles, consulte Configuracion y Operacién 6.5. LED
’\g NO corte la energia mientras el manipulador se enciende.

(20) Ejecute la calibracion para la articulacion n.° 1.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 16. Calibracion.
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Mantenimiento

9.2 Reemplazo de la unidad de engranaje reductor de la articulacién n.° 1.

Una unidad de engranaje reductor consta de las siguientes tres piezas. Cuando reemplace la
unidad de engranaje reductor, asegurese siempre de reemplazar el generador, la lamina
flexible y la brida circular juntas como un conjunto.

Generador de forma de onda, lamina flexible, brida circular

Para conocer detalles acerca de la unidad de engranaje reductor, consulte Mantenimiento 19.
Lista de piezas de mantenimiento.

Nombre Cantidad Nota
Pieza de T3:1718303
imi Unidad d je reduct 1
mantenimiento | Unidad de engranaje reductor T6: 1750570
ancho a lo largo de ! Para tornillo de fijacion M4
superficies planas: 2 mm
ancho a lo largo de Para tornillo M3
Llave hexagonal . 1
superficies planas: 2,5 mm
ancho a lo largo de ! Para tornillo M4

superficies planas: 3 mm

Herramientas

Torquimetro

Alicates de corte

Para limpiar grasa (Brida)

1
1
Espatula 1 Para aplicar grasa
1
1

Pafio de limpieza .
Para limpiar grasa (Perno)

Alrededor de 20 mm de

Tornillo (M4) 2 longitud
Para retirar lamina flexible
SK-2 - Para T3
Grasa Grasa

SK-1A - Para T6

Retiro de la (1) Retire la unidad del motor de la articulaciéon n.° 1.

unidad de

engranaje Para conocer detalles, consulte Mantenimiento:

reductor de la
articulacién n.° 1

176

9.1 Reemplazo del motor de la articulaciéon n.° 1 “Procedimiento de retiro”

(2) Retire el engranaje reductor de la brida de Ia
articulacion n.° 1

T3:10-M3x20
T6: 16-M4x25

<" Unidad de
engranaje
reductor
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Mantenimiento

Instalacion de 1a (1) Una nueva unidad de engranaje reductor Lamina flexible y Unidad
unidad de tiene las pi " 1 de cojinete de rodillo
engranaje contiene las piezas que se muestran en la Junta  cruzado

reductor de la

articulacién n.° 1

figura a la derecha cuando se desembala. térica

Las ranuras del engranaje de la lamina
flexible, la brida circular y los cojinetes del
generador de forma de onda estan
engrasadas. Limpie el exceso de grasa de
la superficie de montaje.

-
Brida circular

Generador de forma

A

PRECAUCION

® Nunca ajuste (suelte ni apriete) los pernos de montaje entre la lamina flexible y la
unidad de cojinete de rodillo cruzado. Si se ajustan los pernos de montaje , la
lamina flexible y la unidad de cojinete de rodillo cruzado deben ser alineados por
el fabricante de la unidad de engranaje reductor.

T3/T6 Rev.12

(2) Coloque las juntas toricas (entre la unidad TR T Lado convexa |
de engranaje reductor y la brida) en las
ranuras de ambos lados de la nueva brida

/ ]
El otro lado

circular.

Asegurese de que las juntas no se salgan de
las ranuras.

(3) Coloque el lado convexo de la brida
circular hacia abajo y encdjela en la lamina
flexible.

(4) Haga coincidir los agujeros del circulo
interno de la unidad de cojinete de rodillo
cruzado y los agujeros pasados de la brida
circular.
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Mantenimiento

)

NOTA

(6)

0

178

Fije la brida del engranaje reductor a la brida

circular.

10-M3x20

Apriete parcialmente todos los pernos en un

patron entrecruzado, para poder apretar de forma

pareja todos los pernos.

Luego, con un

torquimetro, apriete cada perno de forma segura

en un patron entrecruzado al par especificado en

la siguiente tabla.

Unidad de
engranaje
reductor

nel

Elemento Modelo | Tipo de perno Pernos | Torque de ajuste
Unidad de T3 M3x20 10 2,4+0,1N-m
engranaje reductor
de la articulacion T6 M4x25 16 5,5+ 0,25 N-m

Tenga cuidado de no aplicar demasiada fuerza ya que puede dafiar las piezas.

Aplique grasa dentro de la lamina flexible.

Volumen de grasa

T3: SK-2

T6: SK-1A 37¢

Monte el motor de la articulacion n.® 1.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento:
9.1 Reemplazo del motor de la articulacion n.° 1 “Procedimiento de instalacion™.
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Mantenimiento

10. Articulacién n.¢ 2

/\

ADVERTENCIA

m No conecte ni desconecte los conectores del motor mientras el sistema de robot
esté encendido. Conectar o desconectar los conectores del motor con la energia
encendida es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves, ya que el manipulador puede moverse de manera anormal; ademas,
puede provocar descargas eléctricas y el mal funcionamiento del sistema de
robot.

m Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe de la
fuente de alimentacién. Asegurese de conectar el cable de alimentacién de CA a
un tomacorriente.

NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacion de la fabrica.

® Antes de realizar algun procedimiento de reemplazo, apague el controlador y los
equipos relacionados, luego desconecte el enchufe de la fuente de alimentacion.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

AN

PRECAUCION

m Tenga cuidado de no aplicar descargas eléctricas excesivas al eje del motor
cuando reemplace los motores. Las descargas eléctricas pueden reducir el ciclo
de vida de los motores y el codificador o dafiarlos.

®m Nunca desarme el motor y el codificador. Un motor y codificador desarmado
causara un espacio de posicién y no se puede volver a usar.

T3

Articulacion n.° 2
Unidad de
engranaje reductor ' reductor

Después de reemplazar las piezas (motores, unidades de engranaje reductor, un freno, correas
de regulacion, unidad de ranura de tornillo esférico, etc.), el manipulador no puede operar
correctamente, ya que el origen almacenado en cada motor y el origen correspondiente
almacenado en el sistema de robot no coinciden.

Por lo tanto, es necesario realizar una calibracion (descanso y calibracion de codificador) para

hacer coincidir estos origenes.

Consulte Mantenimiento: 16. Calibracidn para ejecutar la calibracion.

T6 /'
p = . Yy
~ Motor de la /S
articulacion! / /' Motor de la

articulacién
) -

Articulacion n.° 2
Unidad de engranaje
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Mantenimiento

10.1 Reemplazo del motor de la articulacién n.° 2

Retiro del motor

Nombre Cantidad Nota
100W(J2/]3) 1 T3: 2182562
Motor
Piezas de 200W 1 T6: 2190963
mantenimiento o Entre la unidad de engranaje T3: 1653819
Junta torica 1
reductor y el brazo n.° 2 T6: 1653181
ancho a lo largo de superficies 1 Para tornillo de fijacion M4
planas: 2 mm
Llave hexagonal ; ;
ancho a lo largo de superficies 1 Para tornillo M4
. planas: 3 mm
Herramientas .
. Para tornillos con ranura en
Destornillador de cruz (n.° 2) 1
cruz
Torquimetro 1
Pafio de limpieza 1 Para limpiar grasa
SK-2 - Para T3
Grasa Grasa
SK-1A - Para T6
NOTA Hay un freno montado en el motor de la articulacion n.° 3 para evitar que el eje baje debido al

peso del efector final mientras la alimentacion del manipulador esta APAGADA o mientras el

motor esta en el estado APAGADO (MOTOR OFF).

Baje el eje hasta su limite inferior antes del procedimiento de reemplazo después de los pasos

de retiro.

(1) Encienda el manipulador.

de la articulacion (2) Empuje el eje hasta su limite inferior mientras presiona el desbloqueo del freno.

n.o?2

180

Aseglirese de mantener suficiente espacio y evitar que el efector final golpee algliin

equipo periférico.

El desbloqueo del freno solo afecta a la articulacién n.° 3. Cuando se presiona el
desbloqueo del freno, se libera el freno de la articulacion n.° 3.

Tenga cuidado con el eje mientras esta presionado el desbloqueo del freno, ya que es
posible que el eje baje debido al peso del efector final.

Apague el manipulador.

3)
“)

Retire la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.1 Cubierta superior del brazo.

Retire la placa del usuario.

)

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.7 Placa del usuario.

(6)

articulacion n.° 2.

A: Conector del cable de alimentacion (solo T3)
sefal

B: Conector de cable de
(ENTRADA/SALIDA x1 para cada uno)
C: Conector del cable del AMP (solo T6)

T6: Retire el conector de la unidad de la placa del

AMP en la articulacion n.° 2.

D: Conector del cable del motor (solo T6)

Retire el conector de la unidad del motor de la
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Mantenimiento

(7

(8)

NOTA

)

Destornille los tornillos de montaje de la unidad del
motor.

T3: Tornillos de montaje de la brida del motor 3-
M4x10

T6: Tornillos de montaje del motor 4-M4x12

Retire la unidad del motor de la articulacién n.° 2
desde el brazo n.° 2.

Para sacar el motor sin problemas, mueva
manualmente el brazo n.° 2 lentamente mientras
tira del motor.

Retire el generador de forma de onda desde el motor
de la articulacion n.° 2.

Tornillo de fijacion 2-M4x6

Casquillo de bronce M4

Hay un casquillo de bronce en uno de los agujeros
de tornillo de fijacion. Asegurese de conservar el

casquillo.

T3: Retire la brida del motor desde el motor de la
articulacion n.° 2.

Arandela pequefia 2-M4x55+M4

NOTA Volvera a necesitar la arandela cuando monte

(&~ la brida del motor. Asegurese de conservar la

arandela.

T6: No hay brida del motor.

(10) T6: Retire el cable de conexion a tierra del motor.

NOTA

=

T3/T6 Rev.12

Perno de cabeza hueca hexagonal con arandela: 2-

M2x5

T3: No hay cable de conexion a tierra del motor.

Brazo2 D\ Unidad de motor
4, de la articulacion
YA ne2

Generador de forma de onda
Casquillo de broch

'I_'_orr?i’IIo de e
fijacion

Brida del
motor

Motor de la
" articulacion
n.e2
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Mantenimiento

Instalacion del
motor de la
articulacién n.° 2

NOTA

(1) T6: Instale el cable de conexion a tierra del motor.

Perno de cabeza hueca hexagonal con arandela: 2-

M2x5
Torque de ajuste: 0,2 + 0,05 N-

T3: No hay cable de conexion a tierra del motor.
(2) T3: Monte la brida del motor en el motor de la
articulacion n.° 2.

Arandela pequefia 2-M4x55+M4

NOTA Tenga cuidado con la posicion de la brida y el

motor cuando monte la brida.

NOTA

NOTA

T6: No hay brida del motor.
(3) Monte el generador de forma de onda en el motor de
la articulacion n.° 2.

Tornillo de fijacion 2-M4x6

Casquillo de bronce M4

Apriete uno de los tornillos de fijacion verticalmente
en el lado plano del eje del motor. Inserte un
casquillo en el otro agujero de tornillo de fijacion

para evitar dafios al eje del motor.

Motor de la
articulacion
n.e2

Generador de forma de onda
Casquillo de bronce/

Tornillo de =,
fijacion - -

T3: Asegurese de alinear el lado del extremo del generador de forma de onda con el

lado del extremo del eje del motor.

T6: Asegurese de poner el lado del extremo del generador de forma de onda en una

posicién de 0,5 mm sobre el lado del extremo del eje del motor.

AN

® Consulte las figuras anteriores para conocer la orientacion del generador de forma
de onda. Asegurese de instalar el generador de forma de onda correctamente.
Una instalacién incorrecta del generador de forma de onda tendra como resultado

PRECAUCION| 1 funcionamiento incorrecto del manipulador.
(4) Aplique grasa entre el generador de forma de onda y la brida del motor.
Volumen de grasa T3:SK-24 ¢
T6:SK-1A 6¢g
(5) Monte la unidad del motor de la articulacién n.° 2 en —
el brazo n.° 2.
T3: Tornillos de montaje de la brida del motor 3-
M4x10
T6: Tornillos de montaje del motor 4-M4x12
Para insertar el motor, mueva manualmente el brazo |Brazo n.° 2 § %gig"’r‘%g?a
n.° 2 de forma manual y presionelo hacia adentro. ¥ articulacion
n.C2
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Mantenimiento

(6) Monte un conector de la unidad del motor de la articulacion
n.°2.
A: Conector del cable de alimentacion (solo T3)
B: Conector de cable de sefial (ENTRADA/SALIDA x1

para cada uno)
C: Conector del cable del AMP (solo T6)

T6: Instale el conector de la placa del AMP de la
articulacion n.° 2.

D: Conector del cable del motor (solo T6)

(7) Monte la placa del usuario.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.7 Placa del usuario.
(8) Monte la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.1 Cubierta superior del brazo.

(9) Encienda el manipulador.
Para conocer detalles, consulte Configuracion y operacion 6.5. LED

NOTA Cuando inicie el manipulador por primera vez después de reemplazar la unidad de
(Z= motor, se actualiza automaticamente el firmware de la unidad del motor. NO apague

el manipulador hasta que se encienda.
(10) Ejecute la calibracion para la articulacion n.° 2.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 16. Calibracion.
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Mantenimiento

10.2 Reemplazo de la unidad de engranaje reductor de la articulacién n.° 2.

Una unidad de engranaje reductor consta de las siguientes tres piezas. Cuando reemplace la
unidad de engranaje reductor, aseglrese siempre de reemplazar el generador, la lamina
flexible y la brida circular juntas como un conjunto.

Generador de forma de onda, lamina flexible, brida circular

Para conocer detalles acerca de la unidad de engranaje reductor, consulte Mantenimiento 19.
Lista de piezas de mantenimiento

Nombre Cantidad Nota
Piezas de , _ T3: 1718304
mantenimient | Unidad de engranaje reductor 1
) T6: 1750571
ancho a lo largo de 1 Para tornillo de fijaciéon M4

superficies planas: 2 mm

Llave hexagonal ancho a lo largo de 1 Para tornillo M3

superficies planas: 2,5 mm

ancho a lo largo de 1 Para tornillo M4
_ superficies planas: 3 mm
Herramientas ,
Torquimetro 1
Para tornillos con ranura en
Destornillador de cruz (n.° 2) 1
cruz
Espatula 1 Para aplicar grasa
N o 1 Para limpiar grasa (Brida)
Pafio de limpieza ..
1 Para limpiar grasa (Perno)
Material Tornillo (M3 longitud alrededor de 20 mm) 2 Para retirar la lamina flexible
atera Amarracables -
SK-2 - Para T3
Grasa Grasa
SK-1A - Para T6
NOTA Hay un freno montado en el motor de la articulacion n.° 3 para evitar que el eje baje debido al
(&= peso del efector final mientras la alimentacion del manipulador estda APAGADA o mientras el
motor esta en el estado APAGADO (MOTOR OFF).
Baje el eje hasta su limite inferior antes del procedimiento de reemplazo después de los pasos
de retiro.
Retiro de la (1) Retire el generador de forma de onda desde el motor de la articulacion n.° 2.
unidad de Para conocer detalles, consulte Mantenimiento:
engranaje 10.1 Reemplazo del motor de la articulacién n.° 2 “Procedimiento de retiro”.
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Mantenimiento

reductor

de la articulacion

n.t2

(2) Retire los tornillos que montan el brazo
n.° 2 en la unidad del engranaje reductor
para retirar el brazo n.° 2.

T3:A: 10-M3x18

B: Arandela pequefia 8-M3x30+M3
C: Arandela pequefia 4-M3x15+M3

T6: A: 16-M3x28

B: Arandela pequefia 8-M3x32+8-M3
C: Arandela pequefia 4-M3x12+4-M3

Retire el brazo n.° 2

Unidad de
ZLff engranaje
I reductor

Junta
térica

Brazon.° 1

(3) Retire los tornillos que montan la unidad de engranaje reductor del brazo n.° 1 para

retirar el engranaje reductor del brazo n.° 1.

Hay una junta toérica entre el brazo n.° 1 y la unidad de engranaje reductor.

Asegtirese de conservar la junta torica.

Instalacion de la (1) Una nueva unidad de engranaje reductor

unidad de
engranaje
reductor

contiene las piezas que se muestran en la
figura a la derecha cuando se desembala.

de la articulacién

n.°c2

Las ranuras del engranaje de la lamina
flexible, la brida circular y los cojinetes
del generador de forma de onda estan
engrasadas. Limpie el exceso de grasa de
la superficie de montaje.

Lamina flexible y Unidad
de cojinete de rodillo cruzado

\

Junta térica

D
*

_'I:'_'l-"’".
Brida circular

Generador de forma de onda

JAN

PRECAUCION

®m Nunca ajuste (suelte ni apriete) los pernos de montaje entre la ldmina flexible y la
unidad de cojinete de rodillo cruzado. Si se ajustan los pernos de montaje, la
lamina flexible y la unidad de cojinete de rodillo cruzado deben ser alineadas por
el fabricante de la unidad de engranaje reductor.

T3/T6 Rev.12

(2) Coloque las juntas toricas en las ranuras de
ambos lados de la nueva brida circular.

Asegurese de que las juntas no se salgan
de las ranuras.

Lado convexo

Ranuras | |

El otro lado
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Mantenimiento

(3) Coloque el lado convexo de la brida
circular hacia abajo y encéjela en la lamina
flexible.

(4) Haga coincidir los agujeros del circulo
interno de la unidad de cojinete de rodillo
cruzado y los agujeros pasantes de la
brida circular.
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Mantenimiento

(5) Coloque la junta torica del paso de retiro

(6) en la ranura de junta tdrica (entre el

brazo n.° 1 y la unidad de engranaje : _J A
reductor) del brazo n.° 1 e instale la —41 ﬁ; Unidad de
lamina flexible en el brazo n.° 1. L ' b T engranaje
Lozl ] | reductor
T3: A: 10-M3x18 /Fq
B: Arandela pequefia 8-M3x30+M3 Brazo n.° 2 Junta
C: Arandela pequefia 4-M3x15+M3 %, torica

T6: A: 16-M3x28
B: Arandela pequefia 8-M3x32+8-M3 I U b
C: Arandela pequefia 4-M3x12+4-M3 ﬂ’ B/ ! Brazon®1

Fije parcialmente todos los pernos en un patrén entrecruzado, para poder apretar de
forma pareja todos los pernos. Luego, con un torquimetro, apriete cada perno de forma
segura en un patron entrecruzado al par especificado en la siguiente tabla.

Elemento Tipo de perno Torque de ajuste
articulacién n.° 2
unidades de engranaje M3 2,4+0,1 N-m
reductor
NOTA
& Tenga cuidado de no aplicar demasiada fuerza ya que puede dafiar las piezas

(6) Aplique grasa entre la brida del motor y el generador de forma de onda y en el interior
de la lamina flexible.

Entre la brida del motor y el generador de forma de onda

Volumen de grasa T3: SK-2 4¢g
T6:SK-1A  6¢g

Dentro de la lamina flexible

Volumen de grasa T3: SK-2 I1g
T6: SK-1A  16¢g

(7) Coloque la junta térica incluida en la ranura de junta térica de la brida circular.
Fije el brazo n.° 2 en la brida circular.
(8) Monte el motor de la articulacion n.° 2.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento:
10.1 Reemplazo del motor de la articulacion n.° 2 ““Procedimiento de instalacion”.
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11. Articulacién n.° 3

® No conecte ni desconecte los conectores del motor mientras el sistema de robot
esté encendido. Conectar o desconectar los conectores del motor con la energia
encendida es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves, ya que el manipulador puede moverse de manera anormal; ademas,
puede provocar descargas eléctricas y el mal funcionamiento del sistema de

robot.
& ® Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe de la
fuente de alimentacion. Asegurese de conectar el cable de alimentacion de CA a

ADVERTENCIA un tomacorriente.
NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacion de la fabrica.

® Antes de realizar algun procedimiento de reemplazo, apague el controlador y los
equipos relacionados, luego desconecte el enchufe de la fuente de alimentacion.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

® Tenga cuidado de no aplicar descargas eléctricas excesivas al eje del motor
cuando reemplace los motores. Las descargas eléctricas pueden reducir el ciclo
de vida de los motores y el codificador o dafiarlos.

PRECAUCION| m Nunca desarme el motor y el codificador. Un motor y codificador desarmado
causara un espacio de posicién y no se puede volver a usar.

Después de reemplazar las piezas (motores, unidades de engranaje reductor, frenos, correas
de regulacion, unidad de ranura de tornillo esférico, etc.), el manipulador no puede operar
correctamente, ya que el origen almacenado en cada motor y el origen correspondiente
almacenado en el sistema de robot no coinciden.

Por lo tanto, es necesario realizar una calibracion (descanso y calibracion de codificador)

para hacer coincidir estos origenes.

Consulte Mantenimiento: 16. Calibracién para ejecutar la calibracion.

T3 N T6
Motor de la Yl
articulacion
/ /Motordela | |
[ | articulacion

n.3

p?) Correa Z
Hl Freno de la

Freno de la | : _
articulaciéon n.° 3

articulaciéon n.° 3g. =

Correa Z
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Nombre Cantidad Nota
Piezas de 100W(J2/]13) 1 T3:2182562
mantenimiento | Motor
100 W 1 T6: 2182601
ancho a lo largo de ! Para tornillo de fijacion M3
superficies planas: 1,5 mm
ancho a lo largo de Para tornillo de fijacion M5
Llave hexagonal . 1
superficies planas: 2,5 mm
ancho a lo largo de ! Para tornillo M4
superficies planas: 3 mm
Herramientas Torquimetro I
) Para tornillos con ranura en
Destornillador de cruz (n.° 2) 1
cruz
Alicates de corte 1 Para cortar amarracables
_ , 1 Z: Tension de correa
Dinamémetro 69 N (7,0 £ 0,5 kgf-cm)
Cable adecuado (longitud de alrededor de .,
1 Para tension de correa
800 mm)
Material Amarracables -

NOTA Hay un freno montado en el motor de la articulacion n.° 3 para evitar que el eje baje debido
(&= al peso del efector final mientras la alimentacion del manipulador esta apagada o mientras el
motor esta en el estado apagado (MOTOR OFF) (Motor apagado)

Baje el eje hasta su limite inferior antes del procedimiento de reemplazo después de los pasos
de retiro.

Retiro del motor (1) Encienda el manipulador.
de la

) y (2) Empuje el eje hasta su limite inferior mientras presiona el desbloqueo del freno.
articulacion n.° 3

Asegurese de mantener suficiente espacio y evitar que el efector final golpee algiin
equipo periférico.

El desbloqueo del freno solo afecta a la articulacion n.° 3. Cuando se presiona el
desbloqueo del freno, se libera el freno de la articulacion n.° 3.

Tenga cuidado con el eje mientras estd presionado el desbloqueo del freno, ya que es
posible que el eje baje debido al peso del efector final.

(3) Apague el manipulador.
(4) Retire la cubierta superior del brazo.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.1 Cubierta superior del brazo.

(5) Corte los amarracables que atan los cables.
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Mantenimiento
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(6) Retire la placa del usuario.

(7) T6:

(8) Retire los conectores de la unidad del

(9) Destornille los pernos de montaje de la

NOTA

(10) T3: Destornille los pernos de montaje del

NOTA

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.7 Placa del usuario.

Retire la placa del AMP.
Perno Sem: 2-M3x6

Retire todos los conectores de la unidad
del amplificador. Retire los siguientes
conectores de la placa del AMP.

A: Conector del cable de alimentacion (3
conectores)

B: Conector del cable del AMP (3
conectores)

C: Conector del cable del motor (3
conectores)

D: Conector del cable del freno (1
conector)

motor de la articulacion n.° 3.

A: Conector del cable de alimentacion
(solo T3)

B: Conector de cable de sefial
(ENTRADA/SALIDA x1 para cada uno)
C: Conector del cable del freno (solo T3)

unidad del motor de la articulacion n. 3y
retire la arandela.

T3:a: Arandela con agujero ovalado 2-
M4x15+M4 Arandela con agujero ovalado
M3x12+M3

T6:ab: Arandela 3-M4x15+M4

Volvera a necesitar la arandela cuando
monte la correa Z. Asegurese de conservar
la arandela del agujero ovalado.

Unidad de motor
de la articulacion
n°3

freno del motor de la articulacion n.° 3.
3-M3x12

Retire la unidad del motor de la
articulacién n.° 3 y el freno de
solenoide.

La polea transporta la correa. Incline

%eyf Unidad de
ol motor de la

_.."_/articulacién
/A ne3

un poco el motor de la articulacion n.°
3 y tire de ¢l hacia arriba, evitando la
correa. Luego retire el motor.
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Mantenimiento

(11) Retire la placa del motor desde el motor de

la articulacion n.° 3.
Arandela pequefia 2-M4x55+M4
Volverd a necesitar la arandela cuando

monte la placa del motor. Asegurese de

conservar la arandela.

. Motor de la
Y. articulacion

(12) Suelte los tornillos de la polea y el cubo de
freno y retirelos del motor de la articulacion
n.° 3.
a: Tornillo de fijacion M5x8
b: Tornillo de fijacion M5x8 + casquillo M5
c: T3: Tornillo de fijacion M3x3
T6: Tornillo de fijacion M3x4

d: T3: Tornillo de fijacion M3x3 + casquillo M3
T6: Tornillo de fijacién M3x4 + casquillo M3

Motor de la ﬂ il

articulacion -+ n il g 7
n.°3 &LF_;

Cubo de
freno

Hay un casquillo de bronce en uno de los agujeros de tornillo de fijacion. Asegurese de

conservar el casquillo.

(13) T6: Retire el cable de conexidn a tierra del motor.

Perno de cabeza hueca hexagonal con arandela: 2-

NOTA M2x5

&

T3: No hay cable de conexiodn a tierra del motor.

T3/T6 Rev.12

191
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Motor de la (1
articulacién n.° 3
Instalacion

NOTA

@

T6: Conecte el cable de conexion a tierra del motor al motor.

Perno de cabeza hueca hexagonal con arandela: 2-M2x5

Torque de ajuste: 0,2 £ 0,05 N m

T3: No hay cable de conexion a tierra del motor

Monte la polea y el cubo de freno al motor de la
articulacion n.° 3.

a: Tornillo de fijaciébn M5x8
b: Tornillo de fijacion M5x8 + casquillo M5

c¢: T3: Tornillo de fijacion M3x3
T6: Tornillo de fijacion M3x4

d: T3: Tornillo de fijacion M3x3 + casquillo M3
T6: Tornillo de fijacion M3x4 + casquillo M3

T3: Fije la polea dejando 5,5 mm de espacio
desde el motor.
Asegurese de dejar 5,5 mm entre el motor y
la polea.

T6: Fije la polea dejando 0,5 mm de espacio
desde la placa del motor.
Asegurese de dejar 0,5 mm entre la placa del
motor y la polea cuando la instale.

n°3

Motor de la T 71| [0l
articulaciop || | || |1~

Cubo de
freno

T6 Articulaciéon n.° 3

P
o:

Freno de
solenoide

NOTA  Apriete uno de los tornillos de fijacion verticalmente en el lado plano del eje del motor.
Inserte un casquillo en el otro agujero de tornillo de fijacion para evitar dafios al eje del

€)

NOTA

192

motor.

Monte la unidad del motor de la articulacion n.°

3 en la placa del motor.
Arandela pequefia 2-M4x55+M4
Tenga cuidado con la posicion de la placa del

motor y el motor cuando monte la placa del

motor.

B\ Motor de la
L8 articulacién
7y no3

2
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Mantenimiento

(4) T3: Pase la polea a través de la correa Z y Unida(jj dfT
. ,---. motor de la
coloque el disco de freno en el cubo. g.}»ff—g articulacion
NOTA o o
Cuando pase la correa, asegurese de que no \no3

salga de la polea. (

Monte el freno del motor de la articulacion
n.° 3. G Qe
3-M3x12 B

Fije los cables del motor hacia la parte
delantera del brazo.

(5) Fije parcialmente la unidad del motor de la articulacion n.° 3 al brazo n.° 2.

NOTA  Verifique que la unidad del motor se pueda mover manualmente, y que no se incline
= cuando se tire de ella.
Si la unidad esta asegurada demasiado suelta o demasiado apretada, la correa no tendra
la tension correcta.

(6) Aplique la tension correcta a la correa Z 'y
fije la unidad del motor de la articulacién n.°

3.
Unidad de
T3:a: Arandela con agujero ovalado 2- motor de la

M4x15+M4 Arandela con agujero ovalado articulacion

M3x12+M3 n.e3

T6: ab: Arandela 3-M4x15+M4

Pase un cable o una cuerda adecuada

alrededor del agujero de la placa de la |-g0q 7
unidad del motor de la articulacion n.° 3.
Luego, tire del cable wusando un
dinamometro o una herramienta similar para
aplicar la tensién especificada que se

muestra en la figura a la derecha. ‘L
{

Tension de correa Z:
34,5N (3,5 £ 0,5 kgf)

Fuerza axial (al tirar):
69 N (7,0 £ 0,5 kgf)

NOTA  Para comprobar la tension de la correa con un tensidmetro, consulte a continuacion.

& Mantenimiento: 11.4 Comprobar la tension de la correa de regulacion (Correa 2).
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(7) Conecte los conectores de la unidad del motor

de la articulacion n.° 3.

A: Conector del cable de alimentacion (solo

T3)

B: Conector de cable de sefial

(ENTRADA/SALIDA)
C: Conector del cable del freno (solo T3)

(8) T6: Instale la placa del AMP.
Perno Sem: 2-M3x6

Conecte todos los conectores a la placa del
AMP.

A: Conector del cable de alimentacion (3
conectores)

B: Conector del cable del AMP (3
conectores)

C: Conector del cable del motor (3
conectores)

D: Conector del cable del freno (1
conector)

(9) Monte la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.7 Placa del usuario.

(10) Amarre los cables del freno con un amarracables en las posiciones originales en las que

estaban antes de retirarlos en el paso de retiro (5).

(11) Monte la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.1 Cubierta superior del brazo.

(12) Encienda el manipulador.

Para conocer detalles, consulte Configuracion y operacion 6.5. LED

NOTA  Cuando inicie el manipulador por primera vez después de reemplazar la unidad de motor,

&

194

manipulador hasta que se encienda.

(13) Ejecute la calibracion de las articulaciones n.° 3 y 4.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 16. Calibracion

se actualiza automaticamente el firmware de la unidad del motor. NO apague el
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11.2 Reemplazo de la correa de regulacion

Nombre Cantidad Nota
Pieza de ancho: 9 mm 1 T3: 1554773
mantenimiento | Correa Z
ancho: 10 mm 1 T6: 1563316
ancho a lo largo de superficies 1 Para tornillo M3
planas: 2,5 mm
Llave hexagonal : ;
ancho a lo largo de superficies 1 Para tornillo M4
planas: 3 mm
_ Torquimetro 1
Herramientas K
. Para tornillos con ranura
Destornillador de cruz (n.° 2) 1
en cruz
. , Z: Tension de correa
Dinamémetro 1
69N (7,0+0,5 kgf)
Cable adecuado (longitud de alrededor de 800 mm) 1 Para tension de correa

Material

Amarracables

NOTA

&

Retiro
de correa Z

Instalacion
de correa Z

T3/T6 Rev.12

Hay un freno montado en el motor de la articulacion n.° 3 para evitar que el eje baje debido
al peso del efector final mientras la alimentacion del manipulador estd apagada o mientras

el motor esta en el estado apagado (MOTOR OFF).

Baje el eje hasta su limite inferior antes del procedimiento de reemplazo después de los

pasos de retiro.

(1) Retire la unidad del motor de la articulacién n.° 3.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento:
11.1 Reemplazo del motor de la articulacion n.° 3 “Procedimiento de retiro™.

(2) Retire los tornillos de la placa de la ranura.
3-M4x12

Tire de la correa Z para sacarla mientras sostiene
la placa de la brida hacia arriba.

(1) Pase una nueva correa Z a través del eje.

Placa de la
ranura

(2) Baje la placa de la brida con la correa Z ubicada alrededor de la polea de la placa de

la brida.

Fije la placa de la brida con 3 tornillos.

Fije parcialmente la placa de la brida en el brazo n.° 2 y mueva el ¢je hacia arriba y

hacia abajo varias veces antes de fijar firmemente la placa de la brida.

(3) Instale la unidad del motor de la articulacion n.° 3.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento:
11.1 Reemplazo del motor de la articulacién n.° 3 “Procedimiento de instalacion™
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Mantenimiento

11.3 Reemplazo del freno

Nombre Cantidad Nota
Pieza de ) . 1 T3: 2182694
mantenimiento | Unidad de freno de solenoide ) T6: 1750573
ancho a lo largo de 1 Para tornillo de fijacion
superficies planas: 2 mm M2.5
ancho a lo largo de 1 Para tornillo M3
superficies planas: 2,5 mm
Llave hexagonal ;
ancho a lo largo de 1 Para tornillo M4
superficies planas: 3 mm
ancho a lo largo de 1 Para tornillo M5
Herramientas superficies planas: 4 mm
Torquimetro 1
Para tornillos con ranura
Destornillador de cruz (n.° 2) 1
en cruz
. , Z: Tension de correa
Dinamémetro 1
69N (7,0 +0,5 kef)
Cable adecuado (longitud de alrededor de .,
1 Para tension de correa
800 mm)
Material Amarracables -
NOTA  Hay un freno montado en el motor de la articulacion n.° 3 para evitar que el eje baje debido

&

Retirar freno de
articulacién n.° 3

Instalacion del
freno de la
articulacién n.° 3

196

al peso del efector final mientras la alimentacion del manipulador esta apagada o mientras

el motor esta en el estado apagado (MOTOR OFF).

Baje el eje hasta su limite inferior antes del procedimiento de reemplazo después de los

pasos de retiro.

(1) Retire la unidad del motor de la articulacion n.° 3.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento:
11.1 Reemplazo del motor de la articulacion n.° 3 “Procedimiento de retiro™.

(2) T3:Retire el freno del soporte del freno.

3-M2.5x12

T6:Retire el freno de la placa del motor y la placa
del freno.

4-M3x8

(1) T3:Monte el soporte del freno en el freno.

3-M2.5x12
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T6: Instale el freno a la placa del motor y la placa del freno.
4-M3x8

(2) Monte la unidad del motor de la articulacioén n.° 3 y el freno de solenoide.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento:
11.1 Reemplazo del motor de la articulacion n.? 3 “Procedimiento de instalacion”.

11.4 Comprobacion de la tension de la correa de regulacion (Correa 2)

Nombre Cantidad Nota
Para conocer detalles de uso y los métodos de medicion del
Herramienta | Tensiometro sonico 1 tensidmetro, consulte el manual de instrucciones del
tensidmetro.

Articulacion n.° 3(1) Ingrese los valores de configuracion adecuados para el tensidmetro.

Comprobacion Longitud
de la tension de Masa de unidad M Ancho W de
la correa Modelo | Correa | [g/ (1 mm de ancho x1 m de [mm] separacion
longitud)] S
[mm]
T3 C";ea 1,9 9 127
T6 C";ea 1,9 212

(2) Toque la correa y mida la tension.

NOTA Puede ocurrir un error en la medicion si el microfono toca

la correa durante la medicion.
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12. Articulacién n.° 4

/\

ADVERTENCIA

No conecte ni desconecte los conectores del motor mientras el sistema de robot
esté encendido. Conectar o desconectar los conectores del motor con la energia
encendida es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves, ya que el manipulador puede moverse de manera anormal; ademas,
puede provocar descargas eléctricas y el mal funcionamiento del sistema de
robot.

Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe de la
fuente de alimentacion. Asegurese de conectar el cable de alimentacién de CA a
un tomacorriente.

NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacion de la fabrica.

Antes de realizar algin procedimiento de reemplazo, apague el controlador y los
equipos relacionados, luego desconecte el enchufe de la fuente de alimentacion.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

AN

PRECAUCION

Tenga cuidado de no aplicar descargas eléctricas excesivas al eje del motor
cuando reemplace los motores. Las descargas eléctricas pueden reducir el ciclo
de vida de los motores y el codificador o dafiarlos.

No monte la unidad del motor de la articulacién n.°
4 en las otras articulaciones ya que la
especificacion es distinta que la de las unidades de
motor de las articulaciones n.° 2 o n.° 3. Se aplican
las marcas de la caja del motor de la unidad del
motor de la articulacion n.° 4.

Nunca desarme el motor y el codificador. Un motor y codificador desarmado
causara un espacio de posicién y no se puede volver a usar.

198

Después de reemplazar las piezas (motores, unidades de engranaje reductor, un freno,
correas de regulacion, unidad de ranura de tornillo esférico, etc.), el manipulador no puede
operar correctamente, ya que el origen almacenado en cada motor y el origen
correspondiente almacenado en el sistema de robot no coinciden. Por lo tanto, es necesario
realizar una calibracion (descanso y calibracion de codificador) para hacer coincidir estos
origenes.

Consulte Mantenimiento: 16. Calibracién para ejecutar la calibracion.
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e — T6 —
™3 TN —\
Motor de la // Vo Motor de la \ \‘.
articulacionne 4 |/ P articulacion n.° |

; I____J. 2 L . ;Tr ==
d A \ ¢
2 == S
Bl 5

Nombre Cantidad Nota
Pieza de 1 T3: 2182669
mantenimiento Motor 100W(J4) 1 T6: 2182670
ancho a lo largo de 1 Para tornillo de fijacion M4

superficies planas: 2 mm

Llave hexagonal

ancho a lo largo de 1 Para tornillo M4
superficies planas: 3 mm
Torquimetro 1
Herramientas . Para tornillos con ranura
Destornillador de cruz (n.° 2) 1
en cruz
. , U: Tension de correa
Dinamémetro 1
69 N (7,0 £ 0,5 kgf)
Cable adecuado (longitud de alrededor de .
1 Para tension de correa

800 mm)

B |a correa se debe instalar con la tension correcta; de lo contrario, pueden ocurrir
los siguientes problemas.
Si es menor al limite inferior : Salto de los engranajes de la correa (espacio
de posicion)

PRECAUCION Si es mayor que el limite superior : Ruidos o vibraciones anormales
(oscilacion), disminucion de la vida util de las
piezas accionadoras

NOTA Hay un freno montado en el motor de la articulacion n.° 3 para evitar que el eje baje debido
& al peso del efector final mientras la alimentacién del manipulador esta apagada o mientras
el motor esta en el estado apagado (MOTOR OFF).

Baje el eje hasta su limite inferior antes del procedimiento de reemplazo después de los

pasos de retiro.

Retiro del (1) Encienda el manipulador.
motor de la
articulacién n.° 4
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(2) Empuje el eje hasta su limite inferior mientras presiona el desbloqueo del freno.
Asegurese de mantener suficiente espacio y evitar que el efector final golpee algun
equipo periférico.

El desbloqueo del freno solo afecta a la articulacién n.° 3. Cuando se presiona el
desbloqueo del freno, se libera el freno de la articulacion n.° 3.

Tenga cuidado con el eje mientras estd presionado el desbloqueo del freno, ya que es
posible que el eje baje debido al peso del efector final.

(3) Apague el manipulador.
(4) Retire la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.1 Cubierta superior del brazo.

(5) Retire la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.7 Placa del usuario.

(6) T6: Retire la placa del AMP.
Perno Sem: 2-M3x6

|

|

|

Retire los siguientes conectores de la _ !
|

placa del AMP.

A: Conector del cable de alimentacion (3
conectores)

B: Conector del cable del AMP (3
conectores)

C: Conector del cable del motor (3

conectores)

D: Conector del cable del freno (1

conector)

(7) Retire los conectores de la unidad del motor de

la articulacion n.° 4.

A: Conector del cable de alimentacion (solo
T3)
B: Conector del cable de sefial (solo entrada)
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(8) Retire la unidad del motor de la articulacion

)

n.° 4 desde el brazo n.° 2.

Retire los pernos que fijan el motor de la
articulacion n.° 4 de la placa del motor y saque
el motor.

T3: Arandela
M4x20+M4

con agujero ovalado 3-

T6: Arandela 3-M4x20+M4

Unidad de
motor de la
articulacion
ne4

La polea transporta la correa. Al momento de retirar el motor, inclinelo un poco desde

la articulacion n.° 4 y tire de ¢l hacia arriba, evitando la correa. Volvera a necesitar la

arandela cuando instale la correa U. Asegurese de conservar la arandela.

Retire la polea y el cojinete del motor de la
articulacion n.° 4.

Tornillo de fijacion M4x8
Tornillo de fijacion M4x8 + casquillo M4

Hay un casquillo de bronce en uno de los
agujeros de tornillo de fijacion. Asegurese de
conservar el casquillo.

T

I i
I -*H‘Lirf
Cojinete\'/-'-'".f-"'- \
Polea —=— Cajinete
M4
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Mantenimiento

(10) Retire la placa del motor desde el motor de la
articulacion n.° 4.

Arandela pequefia 2-M4x55 +M4

Volvera a necesitar la arandela cuando monte la
placa del motor.
arandela.

Asegurese de conservar la

(11) T6: Retire el cable de conexion a tierra del
motor.

Perno de cabeza hueca hexagonal con
NOTA arandela: 2-M2x5

&

T3: No hay cable de conexion a tierra del motor.

bo-

Placa del
motor
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Mantenimiento

Instalacion (1)
del motor de la
articulacién n.° 4

@

NOTA

3)

NOTA

T6: Conecte el cable de conexion a tierra

del motor al motor.

Perno de cabeza hueca hexagonal con
arandela: 2-M2x5

Torque de ajuste: 0,2 £ 0,05 N m

T3: No hay cable de conexion a tierra del
motor

Fije parcialmente la unidad del motor de la
articulacioén n.° 4 a la placa del motor.

Arandela pequefia 2-M4x55 +M4

Tenga cuidado con la posicion de la placa

del motor y el motor.

Verifique que la unidad del motor se pueda
mover manualmente, y que no se incline
cuando se tire de ella.

Monte la polea y el cojinete al motor de la
articulaciéon n.° 4.

Tornillo de fijacion M4x8
Tornillo de fijacion M4x8 + casquillo M4

Apriete uno de los tornillos de fijacion
verticalmente en el lado plano del eje del
motor.

Inserte un casquillo en el otro agujero de
tornillo de fijacion para evitar dafios al eje
del motor. Luego apriete ambos tornillos de
fijacion.

Asegurese de que el cojinete esté insertado
completamente cuando monte la polea. Si
las caras de los extremos de la placa del
motor y el cojinete encajan, el cojinete esta
completamente insertado.

Ademas, aplique presion al cojinete cuando
apriete.

presion: 2,9+0,1 kg

Placa del
motor

Cojinete~ -
Polea / 5 Casquillo

M4

; ~Cuando se aprieta el

chinlete\'\ tornillo de fijacion
o€ = Carga util: 2,9+0,1 kg

(4) Fije la brida del motor en el motor de la articulacion n.° 4.

(5) Coloque la polea alrededor de la correa U y fijela parcialmente al brazo n.° 2.
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NOTA Asegtirese de que la unidad del motor se pueda mover manualmente, y que no se incline
&= cuando se tire de ella. Si la unidad estd asegurada demasiado suelta o demasiado
apretada, la correa no tendra la tension correcta.
Aseglirese de que las ranuras del engranaje de la correa encajen en las de la polea
completamente.

(6) Aplique la tension correcta a la correa U y

fije la unidad del motor n.° 4.
Unidad de

motor de la
articulacién

T3: Arandela con agujero ovalado 3-
M4x20+M4

T6: Arandela 3-M4x20+M4

Pase un cable o una cuerda adecuada
alrededor del agujero de la placa de la
unidad del motor de la articulaciéon n.° 4

cerca de su placa de montaje.

Luego, tire del cable usando un dinamoémetro
0 una herramienta similar para aplicar la
tension especificada que se muestra en la NI
figura. Y R
Dinamémetro ;&“@'

Tension de correa U:
T3:34,5N (3,5 £ 0,5 kgf)
T6: 29,0 N (3,0 = 0,5 kgf)

Fuerza axial (al tirar):
T3:69,0 N (7 + 0,5 kgf)
T6: 58,0 N (5,9 £ 0,5 kgf)

NOTA  para comprobar la tension de la correa con un tensiémetro, consulte a continuacion.

Mantenimiento: 12.3 Comprobacién de la tensidn de la correa de regulacion (Correa
U).

(7) Conecte los conectores de la unidad del motor
de la articulacion n.° 4.

A: Conector del cable de alimentacion (solo
T3)
B: Conector del cable de sefial
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(8) T6: Monte la placa del AMP.
Perno Sem: 2-M3x6

Conecte los siguientes conectores de la
placa del AMP.

A: Conector del cable de alimentacion (3
conectores)
B: Conector del cable del AMP (3
conectores)
C: Conector del cable del motor (3
conectores)

D: Conector del cable del freno (1 conector)

(9) Monte la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.7 Placa del usuario.
(10) Monte la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.1 Cubierta superior del brazo.
(11) Ejecute la calibracion para las articulaciones n.° 3 y 4.

Para conocer detalles acerca de los métodos de calibraciéon, consulte Mantenimiento:
16. Calibracion.
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12.2 Reemplazo de la correa de regulacion

Nombre Cantidad Nota
Correa U ancho de 17 mm 1 T3: 1709608
Pieza de
mantenimiento | Correa Ul ancho de 10 mm 1 T6: 1674797
Correa U2 ancho de 15 mm 1 T6: 1674798
ancho a lo largo de .
Llave superficies planas: 2,5 mm 1 Para tornillo M3
h 1
eRAGea ancho 2 lo largo de 1 Para tornillo M4
superficies planas: 3 mm
Torquimetro 1
Destornillador de cruz (n.° 2) 1 Para tornillos con ranura en cruz
Herramientas Tensié
ension
: +
Dinamo6metro 1 U: 69 N (7,0 £0,5 kef)

UlL: 58 N (5,9 £ 0,5 kgf)
U2: 102 N (10,4 £ 0,75 kgf)

Cable adecuado (longitud de alrededor de

800 mm) 1 Para tension de correa

® | a correa se debe instalar con la tension correcta; de lo contrario, pueden ocurrir
los siguientes problemas.

Si es menor al limite inferior : Salto de los engranajes de la correa (espacio
de posicion)
PRECAUCION Si es mayor que el limite superior : Ruidos o vibraciones anormales

(oscilacion), disminucion de la vida util de las
piezas accionadoras

NOTA Hay un freno montado en el motor de la articulacion n.° 3 para evitar que el eje baje debido
& al peso del efector final mientras la alimentacion del manipulador esta apagada o mientras el
motor esta en el estado apagado (MOTOR OFF).

Baje el eje hasta su limite inferior antes del procedimiento de reemplazo después de los pasos
de retiro.
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12.2.1 Correa U2 (T6)
Retiro de la (1) Encienda el manipulador.

correa U2 (2) Empuje el eje hasta su limite inferior mientras presiona el desbloqueo del freno.

Asegurese de mantener suficiente espacio y evitar que el efector final golpee algliin
equipo periférico.

El desbloqueo del freno solo afecta a la articulacion n.° 3. Cuando se presiona el
desbloqueo del freno, se libera el freno de la articulacion n.° 3.

Tenga cuidado con el eje mientras esta presionado el desbloqueo del freno, ya que es
posible que el eje baje debido al peso del efector final.

(3) Apague el manipulador.
(4) Retire la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.1 Cubierta superior del brazo.

(5) Retire la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.7 Placa del usuario.

(6) Retire la placa del AMP.
Perno Sem: 2-M3x6

Retire los siguientes conectores de la placa
del AMP.

TT
H
1
i1
i1
1
1
1
H
L3

A: Conector del cable de alimentacion (3
conectores)
B: Conector del cable del AMP (3
conectores)
C: Conector del cable del motor (3
conectores)
D: Conector del cable del freno (1
conector)

(7) Suelte los pernos de montaje de la unidad del
motor de la articulacion n.° 3.

Arandela 3-M4x15+M4
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(8) Suelte los pernos de montaje de la unidad del

motor de la articulacion n.° 4.

Arandela 3-M4x20+M4

(9) Destornille los tornillos de montaje de la
unidad intermedia de la articulacién n.° 4. Tire
de la unidad intermedia de la articulacién n.°

4 y levante la correa Ul.

Arandela 3-M4x12+M4

Volvera a necesitar la arandela cuando instale
la unidad intermedia. Asegurese de conservar

la arandela.

(10) Retire los tornillos de la placa de la ranura.
Tire de la correa Z y la correa U2 mientras

sostiene la placa de la ranura.

3-M4x12

14
L4
[
[
11
11
I
14
L4
Ly
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Instalacion (1) Sostenga la placa de la ranura y coloque la
de correa U2 correa U2 alrededor de la polea U3.

Asegtirese de que las ranuras del engranaje de
la correa encajen en las de la polea
completamente. Correa U2

(2) Sostenga la placa de la brida y coloque la correa Z alrededor de la polea Z2.

Asegurese de que las ranuras del engranaje de la correa encajen en las de la polea
completamente.

(3) Fije parcialmente la placa de la brida en el brazo n.° 2 y mueva el eje hacia arriba y
hacia abajo varias veces antes de fijar firmemente la placa de la brida.

3-M4x12
(4) Mientras coloca la correa Ul alrededor de la Unidad
polea grande de la unidad intermedia de la intermedia de la

articulacion n.° 4, ponga la correa U2 dentro del |Polea pequefia  &rticulacion n.° 4
brazo n.° 2, alrededor de la polea pequeia, y
ponga la superficie superior en el brazo n.° 2.

Asegtirese de que las ranuras del engranaje de
la correa encajen en las de la polea

completamente.

(5) Fije parcialmente la unidad intermedia de la articulaciéon n.° 4 con los tornillos.
Arandela 3-M4x12+M4

Asegurese de que la unidad intermedia de la articulaciéon n.° 4 se pueda mover
manualmente, y que no se incline cuando se tira de ella. Si la unidad est4 asegurada
demasiado suelta o demasiado apretada, la correa no tendra la tension correcta.

(6) Aplique la tension correcta a la correa U2 Unidad intermedia de la
y fije la unidad intermedia de la articulacién n.° 4

articulacion n.° 4.

Coloque un cable o una cuerda adecuada

alrededor de la pieza cercana a la placa
3-M4x12 1
+ Arandela de ajuste

de la unidad del motor de la articulacion

n.° 4 cerca de su placa de montaje.

Tension de la correa U2:
51N (5,2 +£0,75 kgf)

Fuerza axial (al tirar):
102,0 N (10,4 £ 0,75 kgf)
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(7) Aplique la tension correcta a la correa Ul
y fije la unidad del motor de la articulacion
n.° 4.

Pase un cable o una cuerda adecuada Unidad de
motor de la

) . o articulacion
articulacion n.° 4 cerca de su placa de no4

alrededor de la unidad del motor de la

montaje. Luego, tire del cable usando un
dinamdmetro o una herramienta similar para
aplicar la tension especificada que se + arandela

muestra en la figura a la derecha.

Tension de la correa Ul: Dinamémetro

29,0 N (2,95 + 0,5 kgf)

Fuerza axial (al tirar):
58 N (5,9 £ 0,5 kgf)

NOTA  Para comprobar la tension de la correa con un tensiometro, consulte a continuacion.

& Mantenimiento: 12.3 Comprobacion de la tensién de la correa de regulacion

(8) Aplique la tension correcta a la correa Z Unidad de
y fije la unidad del motor de la articulacion motor de la
n.° 3. articulacién

Pase un cable o una cuerda adecuada
alrededor de la unidad del motor de la

articulaciéon n.° 3 cerca de su placa de Dinamémetro

montaje. Luego, tire del cable usando un
dinamometro o una herramienta similar Correa Z

) N ) 3-M4x12 + arandela
para aplicar la tension especificada que se

muestra en la figura a la derecha.

Tension de correa Z:
34,5N (3,5 £ 0,5 kgf)

Fuerza axial (al tirar):
69,0 N (7,0 £ 0,5 kgf)

NOTA Para comprobar la tension de la correa con un tensiometro, consulte a continuacion.

&

Mantenimiento: 11.4 Comprobacion de la tensién de la correa de regulacién
(Correa 2)
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(9) Monte la placa del AMP.
Perno Sem: 2-M3x6
Conecte el conector de la placa del AMP.

A: Conector del cable de alimentacion (3

conectores)
B: Conector del cable del AMP (3
conectores)
C: Conector del cable del motor (3
conectores)

D: Conector del cable del freno (1 conector)

(10) Monte la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.7 Placa del usuario.
(11) Monte la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.1 Cubierta superior del brazo.
(12) Ejecute la calibracion de las articulaciones n.° 3 y 4.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 16. Calibracién
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Retiro de la
correa Ul

Instalacion
de la correa Ul

212

12.2.2 Correa Ul (T6)

(1) Retire la unidad del motor de la articulacién n.° 4.

Para conocer detalles, consulte lo siguiente.
Mantenimiento: 12.1 Reemplazo del motor de la articulacion n. 4, “Retiro del
motor de la articulacién n. 4”

(2) Retire la unidad intermedia de la articulacion n.° 4 y la correa Ul.

Para conocer detalles, consulte lo siguiente.

Mantenimiento: 12.2.1 Correa U2 (T6) “Retiro de la correa U2”
(1) Aplique la tension correcta a la correa U2 y fije la unidad intermedia.

Para conocer detalles, consulte lo siguiente.
Mantenimiento: 12.2.1 Correa U2 (T6) “Instalacion de la correa U2”

) Aplique la tensidn correcta a la correa U1 y fije la unidad del motor de la articulacién
n.’ 4.

Para conocer detalles, consulte lo siguiente.
Mantenimiento: 12.1 Reemplazo del motor de la articulacion n.° 4, “Instalacion
del motor de la articulacion n.° 4”

(3) Ejecute la calibracion de la articulacion n.° 4.

Para conocer detalles, consulte lo siguiente.
Mantenimiento: 16. Calibracion
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12.2.3 Correa U (T3)

Retiro de la (1) Retire la unidad del motor de la articulacion n.° 4.

correa U -
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento:

12.1 Reemplazo del motor de la articulacion n.° 4 “Procedimiento de retiro™.

(2) Suelte los pernos de montaje de la unidad del P
A=

motor de la articulacion n.° 3.

a: Arandela con agujero ovalado 2-M4x15+M4 b
b: Arandela con agujero ovalado M3x12+M3 Unidad de
motor de la
articulacion _
ne3 Nt
(3) Retire el tornillo de montaje de la placa de la N Placade
brida. \
3-M4x12 GESN St
Tire de la correa Z y la correa U hacia el lado / ) )
. . . Correa U g
superior mientras sostiene la placa de la / .
. Eie | Correa Z
brida. ] ;
Instalacion (1) Sostenga la placa de la brida y coloque la correa U alrededor de la polea U2.
de la correa U 3-Mdx12

Asegurese de que las ranuras del engranaje de la correa encajen en las de la polea

completamente.

(2) Sostenga la placa de la brida y coloque la correa Z alrededor de la polea Z2.

Asegurese de que las ranuras del engranaje de la correa encajen en las de la polea
completamente.

(3) Fije parcialmente la placa de la brida en el brazo n.° 2 y mueva el eje hacia arriba y
hacia abajo varias veces antes de fijar firmemente la placa de la brida.

(4) Monte la unidad del motor de la articulacion n.° 4.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento:
12.1 Reemplazo del motor de la articulaciéon n.° 4 “Procedimiento de instalacion™.

(5) Aplique la tension correcta a la correa Z y fije la unidad del motor de la articulacion
n.° 3.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento:
11.1 Reemplazo del motor de la articulacion n.° 3 “Procedimiento de instalacion”.

(6) Ejecute la calibracion de las articulaciones n.° 3 y 4.

Para conocer detalles acerca de los métodos de calibracion, consulte Mantenimiento:
16. Calibracion.
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Nombre Cantidad Nota
Para conocer detalles de uso y los métodos de medicion del
Herramienta | Tensiometro sénico 1 tensiometro, manual de instrucciones
tensidmetro.

Articulacion
n°4

Comprobacion
de la tensién
de la correa

214

2) T3

NOTA

(1) Ingrese los valores de configuracion adecuados para el tensidmetro.

Longitud
Masa de unidad M de
Modelo | Correa [/ (1 mm de ancho x1 m de An[rcnhrﬁ]w separacion
longitud)] S
[mm]
T3 | Correa 13 17 127
U
Correa 2,0 10 54
Ul
T6 Correa
U2 2,0 15 170

: Toque la correa U y mida la tension.

T6: Toque la correa U2 y mida la tension.

Puede ocurrir un error en la medicion si el micréfono toca
la correa durante la medicion.

(3) T6:Retire el tapoén de goma desde el
agujero del brazo n.° 2.

NOTA

Toque la correa Ul y mida la tension.

Inserte el microéfono del tensidometro en el
agujero del brazo para medir la tension.

Puede ocurrir un error en la medicion si el
micrdéfono toca la correa durante la

medicion.

T3/T6
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Mantenimiento

13. Unidad de ranura de tornillo esférico

®m No conecte ni desconecte los conectores del motor mientras el sistema de robot
esté encendido. Conectar o desconectar los conectores del motor con la energia
encendida es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves, ya que el manipulador puede moverse de manera anormal; ademas,
puede provocar descargas eléctricas y el mal funcionamiento del sistema de

robot.
A ® Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe de la
fuente de alimentacion. Asegurese de conectar el cable de alimentacion de CA a

ADVERTENCIA un tomacorriente.
NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacién de la fabrica.

® Antes de realizar algun procedimiento de reemplazo, apague el controlador y los
equipos relacionados, luego desconecte el enchufe de la fuente de alimentacion.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

NOTA  Después de reemplazar las piezas (motores, unidades de engranaje reductor, frenos, correas
&> de regulacion, unidad de ranura de tornillo esférico, etc.), el manipulador no puede operar
correctamente, ya que el origen almacenado en cada motor y el origen correspondiente

almacenado en el sistema de robot no coinciden.
Por lo tanto, es necesario realizar una calibracion (descanso y calibracion de codificador)

para hacer coincidir estos origenes.

Consulte Mantenimiento: 16. Calibracion para realizar la calibracion.
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Mantenimiento

13.1 Engrase de la unidad de ranura de tornillo esférico

Nombre Cantidad Nota
Grasa Para unidad de ranura de tornillo esférico | Cantidad
(grasa AFB) correcta
Herramientas | Pafio de limpieza 1 Para limpiar grasa (Eje de ranura)

NOTA

216

El desbloqueo del freno solo afecta a la articulacion n.° 3. Cuando se presiona el desbloqueo

del freno, se libera el freno de la articulacion n.° 3.

Tenga cuidado con el eje mientras se presiona el desbloqueo del freno, ya que es posible que

el eje baje debido al peso del efector final

Cubra el area circundante como el efector final y los equipos periféricos, por si gotea la

grasa.

(1)
)

€)

(4)

©)

(6)
(7

®)

)

Encienda el manipulador. Detenga la excitacion del motor. (MOTOR OFF)

Mueva el brazo a la posicion en la que la articulacion n.° 3 se pueda mover realizando

la carrera completa.

Mueva el eje hasta su limite superior manualmente

mientras presiona el desbloqueo del freno. \
I. | Desblogueo del freno

Apague el manipulador.

Limpie la grasa antigua de la parte superior del eje

y apliquele grasa nueva.

Cuando aplique la nueva grasa a la parte superior
del eje, llene directamente las ranuras de forma

manual. Limpie el exceso de grasa del eje.

Encienda el manipulador.

Empuje el eje hasta su limite superior manualmente mientras presiona el desbloqueo
del freno.

Limpie la grasa antigua de la parte inferior del eje y apliquele grasa nueva.

Cuando aplique la nueva grasa a la parte inferior del eje, llene directamente las ranuras
de forma manual. Limpie el exceso de grasa del eje.

Mueva el eje hacia arriba y abajo varias veces mientras presiona el desbloqueo del

freno para suavizar la grasa del eje. Limpie el exceso de grasa del eje.

Cuando limpie el exceso de grasa de la parte superior del eje, apague el manipulador y
retire la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.1 Cubierta superior del brazo.
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Mantenimiento

13.2 Reemplazo de la unidad de ranura de tornillo esférico

NOTA

&

Hay un freno montado en el motor de la articulacion n.° 3 para evitar que el eje baje debido

al peso del efector final mientras la alimentacion del manipulador esta apagada o mientras
el motor esta en el estado apagado (MOTOR OFF).

Sin embargo, el freno no funciona durante la operacion de reemplazo. Baje el eje hasta su

limite inferior antes de operar el reemplazo después de realizar el procedimiento de retiro

1000 mm)

(1)a(3).
Nombre Cantidad Nota
Pieza de Unidad de ranura de tornillo | 150st 1 T3: 1718877
mantenimiento | osferico 200st 1 T6: 1750572
Grasa Para unidad de ranura de tornillo esférico | Cantidad
(grasa AFB) correcta
Llave hexagonal (ancho a lo largo de 1 Para tornillo M4
superficies planas: 3 mm)
Torquimetro 1
Destornillador de cruz (n.° 2) 1 Para tornillos con ranura en cruz
Tension de correa:
Herramientas ) i Z,U: 69 N (7,0 £ 0,5 kgf)
Dinamoémetro 1
UlL: 58 N (5,9 £ 0,5 kgf)
U2: 102 N (10,4 £0,75 kgf)
Cable adecuado (longitud de alrededor de .,
1 Para tension de correa

Pafio de limpieza

Para limpiar grasa (Eje de ranura)

Material

Amarracables

T3/T6 Rev.12
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Mantenimiento

Retiro de la (1) Encienda el manipulador.

unidad _de fanura (2) Empuje el eje hasta su limite inferior mientras presiona el desbloqueo del freno.

de tornillo , . . . ,
i Asegurese de mantener suficiente espacio y evitar que el efector final golpee algun

esrerico

equipo periférico.

El desbloqueo del freno solo afecta a la articulacion n.° 3. Cuando se presiona el
desbloqueo del freno, se libera el freno de la articulacion n.° 3.

Tenga cuidado con el eje mientras esta presionado el desbloqueo del freno, ya que es
posible que el eje baje debido al peso del efector final.

(3) Apague el manipulador.
(4) Desconecte los cables/tubos desde el efector final y retire el efector final.

(5) Retire la cubierta superior del brazo y la cubierta inferior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7. Cubiertas.

(6) Retire los tres tornillos que montan la placa de

la ranura.
a: 3-M4x12

(7) Retire los cuatro tornillos que montan la placa
de la ranura.

b: T3: 4-M4x10
T6: 4-M4x12

(8) Tire de lo siguiente hacia el lado superior del brazo n.° 2.

Unidad de ranura de tornillo esférico Correa U (T3) Correa U2 (T6)
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Mantenimiento

Instalacion de la (1) Inserte una nueva unidad de ranura de tornillo esférico en el brazo n.° 2.
unidad de ranura

(2) Fije la tuerca de la ranura desde el lado

de tornillo

esférico inferior del brazo n.° 2.
T3: 4-M4x10
T6: 4-M4x12

o
[ ==
11|}

(3) Monte lo siguiente.
Correa U (T3) Correa U2 (T6) CorreaZ

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento:
12.2 Reemplazo de la correa de regulacion "Instalacion”

(4) Monte la cubierta superior del brazo y la cubierta inferior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7. Cubiertas.

(5) Engrase el je.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento 13.1: Engrase de la unidad de ranura
de tornillo esférico.

(6) Monte el efector final, los cables y tubos.

(7) Realice la calibracion de las articulaciones n.° 3 'y 4.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 16. Calibracion.
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Mantenimiento

14. Bateria de litio, tarjeta SD,

® No conecte ni desconecte los conectores del motor mientras el sistema de robot
esté encendido. Conectar o desconectar los conectores del motor con la energia
encendida es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves, ya que el manipulador puede moverse de manera anormal; ademas,
puede provocar descargas eléctricas y el mal funcionamiento del sistema de
robot.

& ® Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe de la
fuente de alimentacion. Asegurese de conectar el cable de alimentacion de CA a

ADVERTENCIA un tomacorriente.
NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacién de la fabrica.

® Antes de realizar algun procedimiento de reemplazo, apague el controlador y los
equipos relacionados, luego desconecte el enchufe de la fuente de alimentacion.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

® Sea meticuloso y cuidadoso cuando manipula la bateria de litio. Como se
menciona a continuacion, la manipulacion incorrecta de las baterias de litio es
extremadamente peligrosa y puede causar generacion de calor, filtraciones,
explosiones o inflamacién, y puede causar problemas graves de seguridad.

<Manipulacién incorrecta>

- Carga de bateria - Deformacién por presion
- Desmontaje - Cortocircuito (polaridad; positiva/negativa)
A - Instalacion incorrecta - Calefaccién (85 °C o mas)
ADVERTENCIA - Exposicién al fuego - Soldar el terminal de la bateria de litio directamente
- Descarga forzosa

® Cuando elimine la bateria, consulte con servicios de eliminacién profesionales o
cumpla los reglamentos locales.
Sin importar si las baterias estan gastadas o no, asegurese de que su terminal
esté aislado. Si los terminales hacen contacto con otros metales, pueden hacer
cortocircuito y generar calor, filtraciones, explosiones o inflamacién.

La duracién de una bateria de litio varia segun las horas de energizacion y el entorno de
instalacion del manipulador. Como guia general, es de alrededor de 7 afios (cuando el
manipulador esta conectado a la energia por 8 horas al dia).

Cuando el manipulador no esta conectado a la energia, el consumo de bateria sera
significativamente mayor que cuando el manipulador esta energizado. Si se producen
advertencias de reduccion de voltaje, reemplace la bateria de litio, incluso si no ha
alcanzado la vida 1til de producto indicada anteriormente.

NOTA  Para EPSON RC+ 7.0, el plazo de reemplazo recomendado para la bateria se puede revisar
(&~  enel cuadro de dialogo [Maintenance] de EPSON RC+ 7.0.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 4. Alarma.
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La bateria puede agotarse si pasa el plazo de reemplazo recomendado.

Si no se producen advertencias de reduccion de voltaje, no es necesario calibrar todas las
articulaciones. Debera realizar una calibracion si la posicion se mueve desde la original
después de reemplazar la bateria.

Use siempre la bateria de litio y la placa de baterias que designamos.
Consulte Mantenimiento: 19. Lista de piezas de mantenimiento.

Tenga cuidado con la polaridad de la bateria para conectarla correctamente.
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Mantenimiento

14.1 Reemplazo de las placas de CPU/DPB

/N

® Asegurese de que el indicador LED de confirmacién de carga de color naranja en
el DPB se apague cuando retire la CPU o el DPB. Si opera sin apagar el indicador
LED, pueden ocurrir descargas eléctricas y otros problemas de seguridad graves.

—

gl o

ADVERTENCIA
Nombre Cantidad Nota
Pieza de T3: 2182747
mantenimiento Placas de CPU/DPB 1 T6: 2191143

Herramientas

Llave hexagonal | ancho a lo largo de
superficies planas: 2 mm

Para perno de botén M3

Destornillador de cruz

Reemplazo
de placas de
CPU/DPB

222

(1) Apague el manipulador.

(2) Retire la placa del conector.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento 7.4. Placa conectora

(3) Retire las siguientes piezas que estan conectadas a la placa del conector.

Tubo de aire
Conector TP

(4) Retire los tornillos de montaje de la placa de CPU/DPB. —

Perno de botén de cabeza hueca hexagonal: 5-M3x5

Retire las placas de CPU/DPB de la base.

T6: Desconecte el conector del cable de unién del
resistor regenerativo. Luego, retire la placa de

fijacion del resistor regenerativo.

2-M4x8 sems
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Mantenimiento

©)

NOTA

Retire el conector de la placa de CPU/DPB.

A: Conector de alimentacion
(ENTRADA/SALIDAXx1 para cada uno)
B: Conector del cable de alimentacion (x2)
C: Conector del cable de senal

D: Conector de E/S de la mano

E: Conector LED

F: Resistor regenerativo 1 (solo T6)

G: Resistor regenerativo 2 (solo T6)

& Recuerde la distribucion de los cables para volver a

(6)

NOTA

=

T3/T6 Rev.12

()

conectarlos después de realizar el reemplazo.

Retire la lamina de radiacién que se encuentra en la
placa de CPU.

Se volvera a utilizar la lamina de radiacion.

Asegtirese de conservar la lamina.
Tenga cuidado de no romperla.
Coloque la lamina de radiacion en la cara de los

nuevos conectores de la placa de CPU/DPB para que
no se salgan.

Tenga cuidado de no colocar la lamina en la cara

incorrecta.

\1\ Lamina de

radiacion
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Mantenimiento

(8) Conecte los conectores de la placa de CPU/DPB.

A: Conector de alimentacion
(ENTRADA/SALIDAXx1 para cada uno)
B: Conector del cable de alimentacion (x2)
C: Conector del cable de sefal

D: Conector de E/S de la mano

E: Conector LED

F: Resistor regenerativo 1 (solo T6)

G: Resistor regenerativo 2 (solo T6)

(9) Monte la placa de CPU/DPB de una base.
Perno de botdn de cabeza hueca hexagonal: 5-M3x5

Torque de ajuste: 0,45+ 0,1 N'm

(10) T6: Monte la placa de fijacion del resistor
regenerativo y conecte el conector del cable de
unioén del resistor regenerativo.

2-M4x8 sems

(11) Conecte las siguientes piezas al interior de la placa del conector.

Tubo de aire
Conector TP

(12) Monte la placa del conector.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento 7.4. Placa del conector
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Mantenimiento

Nombre Cantidad Nota
Pieza de
mantenimient | Bateria de litio 1 2113554
)
Llave hexagonal ancho a lo largo de 1 Para perno de botoén
Herramientas superficies planas: 2 mm M3
Destornillador de cruz 1

NOTA Reemplace la bateria dentro de 30 minutos de APAGARLA.
(&=  Sipasan mas de 30 minutos después de retirar la bateria, el voltaje del capacitor disminuye

y se puede restablecer el tiempo.

Reemplazo de (1) Retire las placas de CPU/DPB de la base.

unidad de bateria
(bateria de litio)

@

3)

T3/T6 Rev.12

Para mas detalles, consulte Mantenimiento 14.1 Reemplazo de las placas del

CPU/DPB

Retire el conector de la bateria y conecte la bateria

nucva.

Monte la placa de CPU/DPB a la base.

Para mas detalles, consulte Mantenimiento 14.1 Reemplazo de las placas del

CPU/DPB
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Mantenimiento

Nombre Cantidad Nota
Pieza de Tarjeta SD 1 2182748
mantenimiento
Herramienta Destornillador de cruz (n.° 2) 1

NOTA

V=

Retiro de la (1)
tarjeta SD @)
3)
“4)

Instalacion de (1)
tarjeta SD

@

226

Retire la tarjeta SD después de retirar el modulo de E/S de bus de campo si este esta
insertado en la ranura opcional. También instale el modulo de E/S de bus de campo
después de instalar la tarjeta SD.

Para conocer detalles acerca del médulo de E/S de bus de campo, consulte los temas a
continuacion.

Configuracién y operacion 17: E/S de bus de campo.
Apague el manipulador.
Retire el enchufe de alimentacion.

Saque la cubierta de la ranura opcional en la cara posterior del manipulador.

Cubierta de la
ranura opcional

Perno Sem: 2-M3x6

(llustracién: T3-401S)

Presione la tarjeta SD que esta insertada cerca de la ranura opcional para extraerla.

Presione la tarjeta SD e insértela en la ranura para tarjeta SD cerca de la ranura
opcional.

Monte la cubierta de la ranura opcional con tornillos.

Perno Sem: 2-M3x6
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14.4 Reemplazo de la placa de alimentacion

14.4.1 Reemplazo del filtro de aire

Nombre Cantidad Nota

Pieza de Filtro de ai 1 T3: 1713720
mantenimiento tltro de aire T6: 1743656

ancho a lo largo de

, Llave hexagonal superficies planas: 1 Para perno de boton M4

Herramienta

2,5 mm

Destornillador de cruz (n.° 2) 1 Para tornillo Truss

Reemplazo del (1)
filtro de aire

Apague el manipulador.

(2) Retire la cubierta de la unidad de alimentacion.

3)

“4)
®)

(6)

T3/T6 Rev.12

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.5 Cubierta de la unidad de

alimentacion.
Retire la cubierta del filtro.

T3: Perno Sem: 2-M4x8

T6: Perno de botén de cabeza hueca

hexagonal:
2-M4x10

Retire el filtro.

Cubierta del filtro

T3

_/o

Filtro /}/I//\
Cubierta del filtro

Cubierta de la unldad
de alimentacién

]
J .f"

T6

Filtro

Coloque un filtro nuevo o limpio en la cubierta del filtro e instélela.

T6: Perno de botén de cabeza hueca hexagonal

Torque de ajuste: 2,0+ 0,1 N m

Monte en la cubierta de la unidad de alimentacion.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.5 Cubierta de la unidad de

alimentacion.
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Mantenimiento

14.4.2 Reemplazo de la placa de alimentacion

Nombre Cantidad Nota
Pieza de Placa de alimentacic 1 T3:2182749
mantenimiento aca de alimentacion 5 T6- 2188638
Destornillador de cruz (n.° 2) 1 Para tornillos con ranura en cruz
Herramienta | Llave 1nglesa (ancho a lo largo de { Para postes hexagonales
superficies planas: 5,5 mm

Reemplazo
de la placa de
alimentacion

(1) Apague el manipulador.

(2) Retire la cubierta de la unidad de alimentacion.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.5 Cubierta de la unidad de
alimentacion.

(3) Retire la cubierta de la placa de alimentacion. T3
T3: Tornillo Truss: 2-M4x6

T6: Tornillo de cabeza fijadora: 3-M3x6 T6

(4) Retire los conectores de la placa de alimentacion.
Conector de alimentacion

NOTA . .,
i T6: La placa de alimentacion es una estructura

de dos etapas.
Retire el conector superior.

228

(ENTRADA/SALIDA x1 para cada uno) I
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- \ape
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Mantenimiento
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©)

(6)

()

)

€))

T3: Retire la placa de alimentacion.
Tornillo pequefio de cabeza fijadora: 4-M3x10

T6: Primero, retire la placa de alimentacion
superior.
Tornillo de cabeza fijadora: 4-M3x10 — _ @
A continuacion, retire los postes . |
hexagonales. Después, retire la placa de

alimentacion inferior y el conector.

Monte la nueva placa de alimentacion.

Tornillo pequefio de cabeza fijadora: 4-M3x10
Conecte el conector de la placa de alimentacion.

Conector de alimentacion (ENTRADA/SALIDA X1 para cada uno)
Instale la cubierta de la placa de alimentacion.

T3: Tornillo Truss: 2-M4x6
T6: Tornillo de cabeza fijadora: 3-M3x6

Monte la cubierta de la unidad de alimentacion.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.5 Cubierta de la unidad de
alimentacion.
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Mantenimiento

15. Unidad de luz LED

®m No conecte ni desconecte los conectores del motor mientras el sistema de robot
esté encendido. Conectar o desconectar los conectores del motor con la energia
encendida es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones corporales
graves, ya que el manipulador puede moverse de manera anormal; ademas,
puede provocar descargas eléctricas y el mal funcionamiento del sistema de
robot.

® Para cortar la energia hacia el sistema de robot, desconecte el enchufe de la
fuente de alimentacion. Asegurese de conectar el cable de alimentacion de CA a

ADVERTENCIA un tomacorriente.
NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacion de la fabrica.

® Antes de realizar algun procedimiento de reemplazo, apague el controlador y los
equipos relacionados, luego desconecte el enchufe de la fuente de alimentacion.
Realizar cualquier procedimiento de reemplazo con la energia encendida es
extremadamente peligroso y puede provocar una descarga eléctrica o el mal
funcionamiento del sistema de robot.

Nombre Cantidad Nota

Pieza de

mantenimiento Unidad de luz LED 1 2182673

Para tornillos con

) Destornillador de cruz (n.° 2) 1
Herramientas ranura €n cruz

Alicates de corte 1

Material Amarracables 1
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Reemplazar
unidad de luz

LED

T3/T6 Rev.12

(M

3)

“)

®)

(6)

O

®)

)

Apague el manipulador.

Retire la cubierta de la unidad de alimentacion.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.5 Cubierta de la unidad de

alimentacioén.

Retire el conector de la placa LED.

A: LED - .Conector de placa LED.

Desconecte los terminales X1 y X2 del
indicador LED.

Gire el lente hacia la izquierda para extraerlo.
Luego gire el soporte del lente hacia la
izquierda para extraerlo.

Retire el indicador LED y el anillo de la
unidad de alimentacion.

Conecte los terminales X1 y X2 al nuevo
LED.

Cada terminal debe estar conectado al mismo
namero de terminal del indicador LED.

Coloque la placa del usuario entre el anillo y
el soporte de lente y fije el indicador LED a
la cubierta.

Monte el lente.

(10) Conecte el conector de la placa LED.

LED - .Conector de placa LED.

| l _— Lente
| ——Soporte de lente
S | F==—=— Anillo
Terminal\//’/ LED

X2 =

ﬁ\ Terminal X1

(11) Retire la cubierta de la unidad de alimentacion.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 7.5 Cubierta de la unidad de

alimentacion.
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16. Calibracion

16.1 Acerca de la calibraciéon

Después de reemplazar las piezas (motores, unidades de engranaje reductor, un freno,
correas de regulacion, unidad de ranura de tornillo esférico, etc.), el manipulador no puede
ejecutar el posicionamiento correctamente, ya que el origen almacenado en cada motor y el
origen correspondiente almacenado en el sistema de robot no coinciden.

Por lo tanto, es necesario realizar una calibracion (descanso y calibracion de codificador)
para hacer coincidir estos origenes. Tenga en cuenta que la calibraciéon no es lo mismo que

la enseflanza*.

*: “Ensefianza” significa ensefiar al manipulador los puntos de coordenada (incluidas las
poses) en cualquier lugar del area de funcionamiento del manipulador.

AN

ADVERTENCIA

® Para garantizar la seguridad, se debe instalar una proteccion para el sistema de
robot.
Para conocer detalles sobre la proteccién, consulte el Manual del usuario de
EPSON RC+: 2.4 Precauciones de disefio e instalacion.

® Antes de operar el sistema de robot, asegurese de que no haya nadie al interior
del area protegida. El sistema de robot se puede operar en el modo de
ensefianza, incluso cuando alguien esta al interior del area protegida.
El movimiento del manipulador siempre estd en estado restringido (bajas
velocidades y baja potencia) para garantizar la seguridad de un operador. Sin
embargo, operar el sistema de robot mientras alguien esta al interior del area
protegida es extremadamente peligroso y puede provocar problemas graves de
seguridad en caso de que el manipulador se mueva de manera inesperada.

232

Entrada de comando
Los procedimientos de calibracion incluyen el proceso para ingresar comandos. En EPSON
RCH+, seleccione el ment-[Tools]-[Command Window] para usar la ventana Command.

La informacion anterior se omite en el procedimiento de calibracion.

Movimiento de desplazamiento

El proceso para definir el movimiento de desplazamiento se incluye en la pagina [Jog &
Teach] de Robot Manager. En EPSON RC+, seleccione menu-[Tools]-[Robot Manager] y
seleccione la pestafia [Jog & Teach] para usar la pagina [Jog & Teach].

La pagina anterior se indica como [Jog & Teach] en el procedimiento de calibracion.

T3/T6 Rev.12
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16.2 Procedimiento de calibracion

NOTA

EPSON RC+ tiene un asistente para la calibracion.
Esta seccion indica la calibracion usando el asistente de calibracion de EPSON RC+.

Se usa el mismo procedimiento de calibracion para cada articulacion.
Los pasos a continuacioén son una calibracién que usa la articulacion n.° 1. Para calibrar las
otras articulaciones, siga el procedimiento detallado a continuacion.

Cuando las coordenadas para el punto de trabajo del manipulador requieren calculos, es
importante que la articulacion n.° 2 esté calibrada de forma precisa. Ejecute el procedimiento
en “Calibration Using Right / Left Arm Orientations” (Calibracién con orientaciones de
brazo derecho/brazo izquierdo) para calibrar la articulacion n.° 2 de forma precisa. Para
conocer detalles, consulte Mantenimiento: 16.3 Calibracion precisa de la articulacion n.® 2.

Cuando calibre la articulacion n.° 4, debe calibrar la articulacion n.° 3 y 4 al mismo tiempo.
No puede calibrar la articulacion n.° 4 por si sola, debido a la estructura del manipulador.

Si ocurre Err9716 o 5016 (Error de suministro de alimentacion del codificador absoluto.
Reemplace la bateria. Compruebe el cableado interno del robot), aplique el procedimiento
de Mantenimiento: 16.4 Procedimiento de calibracion sin usar el asistente de calibracion -

3. Inicializacién de codificador, y luego inicie el asistente de calibracion.
Se debe especificar el punto de referencia (un punto para comprobar la precision) para la
calibracion.

(1) Inicie el asistente de calibracion.

i.  En EPSON RC+ 7.0, seleccione menu-[Setup]-[System Configuration] para
mostrar el didlogo [System Configuration].

ii.  Seleccione [Robot]-[Robot**]-[Calibration] para mostrar [Robot**: Calibration].
iii. Seleccione la articulacion y haga clic en el boton <Calibrate...>.

PR

I Systemn Configuration
Robot 1: Calibration

-
| Contraller ) o : i
General Caution: Calibration change poinl tiohs
Configuration _ 57 -
Preferences Joint To Calibrate: | 1 =
Simulator
= Robats Walues are in encoder pulses
b Hobt | Jairt CalPls Hots =]
Model - |
Additional &xes U i
Configuration 2 3436 1859496
3 -451520 a
Amplifiers 4 89354 0

Inputs / Outputs

-

=

1- Remote Contral
|- R5232
- TCP /1P

Corwveyor Encoders

Eoopn i

v

-

Load Cal... ] [ Save Cal.. ]

T3/T6 Rev.12
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(2) Confirme el mensaje de advertencia y haga clic en el botdn <Yes> (Si).

EPSON RC+ 7.0

To perform a calibration using the wizard, a previously taught reference point is reguired in the current project.

2
e )
If you do not have a reference point, then vou cannot use the wizard and vou must Follow the steps For manual
calibration in your robot manual,

Do you hawve a previously taught reference point in the current project?

[ Yes l [ Mo ]

(3) Mueva manualmente la articulacion que desea calibrar hasta aproximadamente la
posicién cero, como se muestra en el didlogo. Después de mover la articulacion, haga

clic en el boton <Next> (Siguiente).

Calibration Wizard: Joint 1

Step 1: Move ToZera Pulze Pozsition

Move Joint 1 ta its approximate zero pulze

s position by hand
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Posicion del pulso 0 de la articulacion
n.° 1: posicion alineada con el eje
X en el sistema de coordenadas
del robot

Posicion del pulso 0 de la articulacion
n.° 2: posiciéon en la que los
brazos n.° 1 y 2 estan en linea
recta (Sin importar la direccion
de la articulacion n.° 1).

Posicion del pulso 0 de la articulacion

n.° 3: posicion de limite superior

||
1
'

en el rango de movimiento.

La altura de la articulacién n.° 3
depende del manipulador.

Posicion del pulso 0 de la articulacion

n.°

4: posiciobn en la que la
superficie plana (o ranura en el

tope mecanico superior/inferior)

en las caras del eje hacia la punta
del brazo n.° 2 -

Ranura

Superficie plana
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(4) Haga clic en el botén <Yes> para restablecer el codificador.

EPSON RC+ 7.0

The encoder For joint 1 will now be reset.

Continue?

(5) Reinicie el controlador (manipulador).

EPSON RC~+ 7.0

Restarting Controller

[ﬂlllllll ]

I Cloge

* Esta ventana desaparecera cuando el controlador se inicie.

(6) Seleccione el punto de referencia a usar para la calibracion y haga clic en el botén

<Next>.

Calibration Wizard: Joint 1

Step 2 Select Reference Point

Select a reference point ko uze for calibration

Faint File: | robot1, pts vi
Seleccione un punto

Paink:

- en los puntos actuales
para usar para revisar
la precision.

’ Cancel ] ’ < Back ] [ Mest - ]

(7) Luego haga clic en el botéon <Jog...> para mostrar el cuadro de dialogo [Jog & Teach]

(Desplazar y ensefiar).

Calibration Wizard: Joint 1

Step 2 Jog to reference paint

The center
of the shaft

Calibration jig at the
- f;‘fa‘;ﬁ;‘: shaft Jig the rabat Lkl the end effectar iz near
i ; the reference paint for rough calibration

>§-T.’:—— Target point

Cancel ] [ < Back Mest Jog...
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NOTA

T3/T6 Rev.12

(8) Desplace el efector final hasta aproximadamente el punto de referencia en el didlogo
[Jog & Teach] para una calibracion aproximada. Haga clic en el boton <OK> (Aceptar).
Antes de operar el robot, abra [Control Panel] (Panel de control) y haga clic en el boton
<Motor ON> (Motor encendido).

Mueva el efector final desde la posicion del pulso cero hasta el punto de referencia

aproximado en el que se ejecutard una calibracion general al realizar el movimiento de

desplazamiento. Puede producirse un espacio de posicion si el movimiento de

desplazamiento no mueve el efector final.

'r“' Calibration Wizard: Jog

Jog & Teach | Gontral Panel

Joggng

Mode: | Jomt v |  Speogd |low
| 51 i
J1 A2 [Nk
=] == 4
1 w2 43
| = = |
<4 45 J6
o= <=3 =A
w14 1% +JB

locat 0 = Tk D =

Cagrerit Position

fem 0 - nL‘EHi -

J1 (desgd J2 (de) J3 {mam}
[ oo [ ooo] [ oom] © kel
4 (deg) CIF]
[ o] | | | | © Pulse
Corrent Arm Orienbation
Hand ]
[ e —
SJog Digtance
J1 (g J2 g} J3 ) ) Conbtmasus
1.000 1000 1000] () o
M (e {B ==L LI
1EIZIJ_ ) Short

Jog To Reference Point

ot (st ]

(9) Haga clic en el boton <Next>.

Calibration Wizard: Joint 1

Step 2t Jog to reference paint

The center
ofthe shaft

Calibraton jig at the

2 b of fhe i, Jog the wbot until the end effector iz near
(Example) i % i
the reference paint for rough calibration
>§-T.’:—— Target point
Cancel ] [ < Back ] [ Mext > ] [ Jog
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(10) El manipulador se mueve al punto de referencia.

(Ejecutar).

Calibration Wizard: Joint 1

Step 4: Move to Reference Paint

1. Enter mation command to move near the reference point

2. Click Execute

Haga clic en el boton <Execute>

Motion command to move to reference point: Escriba JUMP PO:z (0) .
I « 0

Punto seleccionado en
el paso (6)

’ Cancel ] [ < Back l

(11) Configure el mensaje y haga clic en el botdon <Yes>.

EPSON RC+ 7.0

Ready ko move robot ko the reference point?

{If necessary, the motors will be turned on and all axes will be locked before executing motion. )

[ s ] ’ Mo ]

(12) Después de que el manipulador se mueva al punto de referencia, haga clic en el boton

<Next>.

Calibration Wizard: Joint 2

Step 4: Move to Feference Point

1. Enter motion command to move near the reference point

2. Click Execute

Motion command to move to reference point:

IJump| P

Cancel ] ’ % Back

T3/T6 Rev.12
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(13) Desplace a la posicion de referencia precisa.

Calibration Wizard: Joint 1

Step 5: Jog to reference point

The center
of the shaft

Calibration jig at the
end of the shaft
(Example}

>6{_——— Target point

’ Cancel ] I < Back l

et Jog...

Jog the robot to the exact reference
position

(14) Desplace el efector final hasta aproximadamente el punto de referencia en el didlogo

[Jog & Teach] para una calibracion aproximada. Haga clic en el boton <OK>.

i™ Galibration Wizard: Jog

Jog & Teach Contral Panel

locat @ = Took 0 = AmoO = ‘m;ﬁ

JogEng

Mode: | Joibt v | Speed low  w
1 == i
J1 42 +J3
] =] I
w1 2 43
= 1 |
-4 45 J6
=] =" ="
w14 1% B

Jog To Reference Point

Currenit Position

J1 (degd J2 (deg) J3 {mm}
[ 0000] | 0000 | o] (O Werld
4 (deg) @[kt
[ oooo] | | | | © Pusse

Cugrent Arm Orientation

7 — — T
Jog Digtance
JN deg) J2 e} 3 {enm} ) Continucus
1000 1000 1000 oy Lo
M (dag) &) Madmm
Aon) O Shont

J |L_concer |

* Posicione solo la articulacion n.° 2 y mueva la articulacion n.° 3 a cerca del pulso 0.
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(15) Haga clic en el boton <Next>.

Calibration Wizard: Joint 1

Step 5 Jog to reference poaint

The center
of the shaft

Calibration jig at the

~ ety Jog the robat to the exact eference
pozition
>5;’;__ Tanget point
’ Cancel ] [ < Back l Teut: Jog...

(16) Ejecute el procedimiento en “Calibration Using Right / Left Arm Orientations” para
calibrar la articulacion n.° 2 de forma precisa.
Vaya al paso (17) para la calibracion de las otras articulaciones.

1. Mueva a otro punto que tenga una pose diferente (de righty a lefty) con el comando
Jump. Haga clic en el boton <Yes> (Si).

EPSON RC+ 7.0

9 ‘\Warning
The robot will jump to the opposite arm orientation,

Ck to conkinue?

ii. Desplace a la posicion de referencia precisa.

Calibration Wizard: Joint 2

Step B: Jog to reference paint

The center
of the shaft

Calibration jig at the

_..end of the shaft
{Example} Jog the rabot to the exact reference
postion
>5;:—— Target point
Cancel ] [ < Back Mext Jog...
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iii. Desplace a la posicion de referencia precisa y ajuste la posicion. Haga clic en el

botén <OK>.

.I'“' Calibration Wizard: Jog

Jog & Tench | Gonteal Panel

Joggng

Mode: | Joimt v | Spesd low  w
= o 13
-1 42 E
o= =] I
1 42 J3
= = |
4 J5 J6
e =] =]
w4 5 «JE

Jog To Reference Point

locat 0 = TwokQ »= Am D = .[Eiﬁ

Carenit Pogition

J1 ideg) J2 deg? J& {mam}

[ 0000] | 0000 | opog] ' Morld
J ldeg) @[ Jant
| 0000 | & | © Puse

Caprent Arm Orentation

Hand
| —  —

Jog Digtance
J1 (deg) 2 ideg) JB3 (mm} () Gontinaous
1,000 1000 1000 ) Lone
M ideg) () Maddiins
300} O ghort

ok (Gwent

iv. Haga clic en el boton <Next>.

Calibration Wizard: Joint 2

Step B Jog to reference point

The center
of the shaft

Calibration jig at the
end of the shafi
(Example}

>§::—— Tarpet point

Jog the robot to the exact reference
pozition

Cancel J [ < Back

] [ Mewt > ] [ Jog...
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(17) La calibracion esta completa. Haga clic en el boton <Finish> (Finalizar).

Calibration Wizard: Joint 2
Firizh

Calibration for Joint 2 has been successfully completed

l

Cancel

l

[ < Back l

(18) Mueva el manipulador a otros puntos y compruebe si puede moverlo sin problemas.

Ensefie puntos cuando corresponda.
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16.3 Calibracién precisa de la articulacion n.° 2

NOTA

T3/T6 Rev.12

Cuando las coordenadas para el punto de trabajo del manipulador requieren calculos, es

importante que la articulacion n.° 2 esté calibrada de forma precisa.

Si no se logra la precision de la articulacion n.° 2 al usar los pasos en la seccion
Mantenimiento: 16.2 Procedimiento de calibracidn, siga el procedimiento en “Calibration

Using Right / Left Arm Orientations” para calibrar la articulacion n.° 2 de forma precisa.

El punto de referencia es el centro del eje de
ranura de tornillo esférico.

Cuando se produce una alineacién incorrecta
entre el centro del efector final y el centro del eje

El centro del eje

Esta es una alineacion
incorrecta entre el
centro del efector final

de ranura de tornillo esférico, retire el efector |y el centro del eje.

final y ejecute la calibracion del eje.

Cree una plantilla de calibracién como se muestra
El centro del eje

en la figura de la derecha y ubiquela en el

extremo del eje para dejar en claro el centro del

eje. |
Decida un punto objetivo y marquelo con una : Plantilla de
. . I . .z .
cruz (x) para poder verificar el centro del eje : — calibracion al final
facilmente después de cambiar la pose del brazo del mango
P p (Ejemplo)

entre derecha e izquierda.

>é Punto objetivo

Después de retirar el efector final y ejecutar la calibracion, instale el efector final y mueva

el manipulador al punto de ensefianza para verificar si hay un espacio de posicion. Si la hay,
ajuste la posicion de instalacion del efector final del efector y vuelva a ensefar el punto.

En los siguientes casos es necesario realizar célculos para obtener las
coordenadas del punto de trabajo:

- Ensefiar el punto de trabajo ingresando los valores de coordenada (ensefianza MDI)

- Cambiar la orientacion del brazo entre derecha e izquierda en un punto determinado

- Usar el comando Pallet

- Ejecutar el control CP (como una interpolacién lineal o circular)

- Usar el comando Local

- Datos de pose especificados con coordenadas relativas <Ejemplo: P1+X(100) >

- Calibraciones de camara de Vision Guide
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Calibracién con orientacion de brazo derecho/izquierdo

(M

@

€)

“)

®)

(6)

0

®)

©

(10)

Compruebe los datos de punto para la calibracion

Use un punto cuya precision puede verificar facilmente dentro del envolvente de trabajo
del brazo derecho e izquierdo. Luego verifique la cantidad de puntos que desea usar.

Abra el ment Tools | Robot Manager | Control Panel y haga clic en MOTOR ON.

Haga clic en el boton <Free All> (Liberar todos) para liberar todas las articulaciones
del servocontrol. Ahora puede mover los brazos manualmente.

Mueva los brazos a la posicion de los datos de punto para la calibracion en la
orientacion del brazo derecho.

Desde la posicion actual, ensefie cualquier nimero sin utilizar de datos de punto.
Este punto ahora se llama P1.

Especifique el numero de punto “1” y haga clic en el boton <Teach> en [Jog & Teach].

Haga clic en Lock All (Bloquear todos) en [Control Panel] para bloquear todas las
articulaciones en el servocontrol.

Cambie a la orientacion del brazo lefty. Luego mueva el brazo al mismo punto.

>Jump P1/L:Z(0) " Cambie la orientacion del brazo de righty a lefty
Z es la posicion maxima

* Si hay interferencia en el camino de righty a lefty, haga clic en Free All (Liberar
todos) en [Control Panel] y cambie la orientacion del brazo a lefty manualmente.
Luego, vaya al paso (6) y (7).

Las articulaciones estan levemente fuera de posicion.

Ajuste la separacion con —Z en el grupo de Jogging (Desplazamiento) en [Jog & Teach].
Luego ensefie otro niimero sin utilizar de datos de punto. Este punto ahora se llama P2.

Especifique el nimero de punto “P2” y haga clic en el boton <Teach> en [Jog & Teach].
Ingrese el nuevo valor Hofs.

>Hofs Hofs (1), Hofs (2) + (Ppls(P1,2) + Ppls(P2,2)) /
2, Hofs(3), Hofs(4)

Desde la orientacion lefty actual del brazo (1a posicion en el paso (8)), ensefie el nimero
de datos de punto utilizado en el paso (8). Este punto se llama P2.

Especifique el nimero de punto “P2” y haga clic en el boton <Teach> en [Jog & Teach].

(11) Cambie a la orientacion del brazo righty. Luego, asegurese de que el manipulador se

(12)
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mueva en la posicion correcta.
>Jump P2/R " Cambie la orientacion del brazo de lefty a righty

* Si hay alguna interferencia en el camino de lefty a righty, haga clic en Free All en
[Control Panel] y cambie la orientacion del brazo a righty manualmente. Luego, vaya

al paso (6) y (11).

Mueva el manipulador al otro dato de punto y asegurese de que se mueva a la posicion
correcta. Ensefie dos puntos mas, de ser necesario.

* Elimine los dos puntos ensefiados para la calibracion de la articulacion n.° 2.
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16.4 Referencia: Procedimiento de calibracién sin usar el asistente de

calibracion
NOTA

&

NOTA

T3/T6 Rev.12

Esta seccion indica la calibracion sin usar el asistente de calibracion de EPSON RC+. Para
conocer detalles de la calibracion usando el asistente de calibracion, consulte
Mantenimiento: 16.2 Procedimiento de calibracion.

Cuando las coordenadas para el punto de trabajo del manipulador requieren calculos, es
importante que la articulacion n.° 2 esté calibrada de forma precisa. Ejecute el procedimiento
en “Calibration Using Right / Left Arm Orientations” para calibrar la articulaciéon n.° 2 de
forma precisa. Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 16.3  Calibracion precisa
de la articulacion n.° 2.

No puede calibrar la articulacion n.° 4 por si sola, debido a la estructura del manipulador.
Cuando calibre la articulacion n.° 4, debe calibrar la articulacion n.° 3 y 4 al mismo tiempo.

Se debe especificar el punto de referencia (un punto para identificar la posicion del
manipulador) para la calibracion.

Siga los pasos 1 al 6 que se describen a continuacion para calibrar el origen.

1. Confirmacién de pose basica

(1)-1 Después del reemplazo de la pieza, ejecute la calibracion con los datos de punto
que estan registrados actualmente.
Confirme el nimero de datos de punto (P*) para volver a construir la posicién
correcta del manipulador.

* Se necesitan los puntos de dato antes del reemplazo de la pieza (motor,
engranaje reductor, correa, etc.) para la calibracion.

2. Reemplazo de pieza

(2)-1 Reemplace las piezas segun se indica en este manual.

* Tenga cuidado de no lesionarse o dafar las piezas cuando las reemplace.
3. Inicializacion del codificador

(3)-1 Encienda el manipulador cuando todas las articulaciones estén en el rango de

movimiento.
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(3)-2 Mueva manualmente la articulacion que necesite alinear el origen a su

posicion del pulso 0 aproximada.
Posicion del pulso 0 de la articulacion
n.° 1: posiciéon alineada con el
eje X en el sistema de
coordenadas del robot

Posicion del pulso 0 de la articulacion
n.° 2: posicion en la que los
brazos n.° 1 y 2 estan en linea
recta (Sin importar la direccion
de la articulacion n.° 1).

Posicion del pulso 0 de la articulacion
n.° 3: posicion de limite superior

en el rango de movimiento

La altura de la articulacion n.° 3
es diferente dependiendo del

manipulador.

246

)

0de
pulso

/I

0 de pulso

| | e

L1

T3/T6 Rev.12



Mantenimiento

Posicion del pulso 0 de la articulacion
n.° 4: posiciébn en la que la
superficie plana (o ranura en el

W
o
&

tope mecénico superiot/inferior)

en las caras del eje hacia la punta “”
del brazon.° 2

2. Superficie plana

(3)-3 Conecte EPSON RC+ al manipulador.

Seleccione un manipulador para calibrar. Ingrese el comando que se indica a
continuacién en [Command Window].
(Este ejemplo usa “robot 17).

> robot 1
(3)-4 Ejecute el comando de inicializacion del codificador absoluto.

Ingrese uno de los siguientes comandos en [Command Window] segun la

articulacion que esta calibrando.

Articulacion n.° 1: >EncReset 1
Articulacion n.° 2: >EncReset 2
Articulacion n.° 3: >EncReset 3
Articulacion n.° 4: >EncReset 3, 4

(3)-5 Reinicie el controlador (manipulador).

En EPSON RCH, seleccione menu-[Tools]-[Controller] y haga clic en el boton
<Reset Controller> (Restablecer controlador).

EPSON RC+ 7.0

Restarting Controller

(i ]

Close

* Esta ventana desaparecera cuando el controlador se inicie.

4. Calibracién aproximada
(4)-1 Ejecute el siguiente comando en el menti-[Tools]-[Command Window].
>calpls 0,0,0,0

* El manipulador no se mueve.
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(4)-2

Ejecute los siguientes comandos segun la articulacion que desea calibrar desde
el menu-[Tool]-[Command Window].

Articulaciéon n.’ 1 >calib 1
Articulacién n.° 2 >calib 2
Articulacién n.’ 3 >calib 3
Articulacion n.’ 4 >calib 3, 4

Calibracion (Posicionamiento preciso)

(5)-1

(5)-2

(5)-3

(5)-4

(5)-5

(5)-6

(5)-7

Encienda los motores desde EPSON RC+, en el ment -[Tools]-[Robot
Manager]-[Control Panel].

Haga clic en el boton <Free All> para liberar todas las articulaciones del
servocontrol. Ahora puede mover los brazos manualmente.

Mueva el manipulador manualmente a una posicion/postura aproximada de los
datos de punto de calibracion.

Cree los datos a partir de los datos de punto de calibracion.

Ingrese y ejecute el siguiente comando en [Command Window].
(En este ejemplo, se usa P1 como dato de punto de calibracion.)

> Calpls Ppls(P1,1), Ppls(P1,2), Ppls(P1,3),
Ppls(P1,4)

Mueve la articulacion al punto especificado con un comando de movimiento.

Por ejemplo, cuando los datos de punto especificados son “P1”,
ejecute “Jump P1:Z(0)” desde [Jog & Teach].

* La articulacion que NO se esta calibrando se mueve a la posicion original.

Alinee de forma precisa la articulacion* que se estd calibrando al punto
especificado con un comando de desplazamiento.

* Debe mover la articulacion n.° 3 y 4 a la posicion cuando calibre la
articulacion n.° 4.

Seleccione el modo de desplazamiento [Joint] desde [Jog & Teach] para
ejecutar el movimiento de desplazamiento.

Ejecute la calibracion.

Ingrese y ejecute uno de los siguientes comandos en [Command Window]
segun la articulacion que esta calibrando.

Articulacion n.® 1: >Calib 1
Articulacion n.° 2: >Calib 2
Articulacion n.° 3: >Calib 3
Articulacion n.° 4: >Calib 3, 4

Prueba de precision

(6)-1

Mueva el manipulador a otro punto para confirmar que se mueva a la misma
posicion.

Si no se mueve a la misma posicion, vuelva a calibrarlo usando otro punto.
Debe volver a definir el punto si no se puede asegurar la reproducibilidad a
través de la calibracion.
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17. Restricciones

Para el manipulador de la serie T, hay comandos con restricciones o que pueden causar un

error si se ejecutan. Sin embargo, el error no ocurre al compilar un programa.

Ademas, algunas funciones tienen restricciones.

17.1 Comandos inutilizables

Los siguientes comandos/funciones no estan disponibles.

AbortMotion

Toff
Ton

ShutDown

Cancela un comando de movimiento y coloca la tarea en ejecucion en el
estado de error.

Desactiva la pantalla de la linea de ejecucion en la pantalla LCD.

Especifica una tarea que muestra una linea de ejecucion en la pantalla
LCD.

Cierra EPSON RC+ y, opcionalmente, cierra o reinicia Windows.

WindowsStatus Arroja el estado de inicio de Windows.

17.2 Comandos que causan errores de movimiento si se especifica RS-

232C

T3/T6 Rev.12

Si se especifica el puerto RS-232C del controlador, los siguientes comandos/funciones

causan errores de movimiento.

Input #

Print #
Line Input #
Lof

Read
ReadBin
Write

WriteBin

Permite que se reciban datos de cadena o numéricos desde un archivo,
puerto de comunicacion o base de datos, y se almacenen en una o mas
variables.

Genera datos en el archivo, puerto de comunicacion, base de datos o
dispositivo especificado.

Lee datos de una linea desde un archivo, puerto de comunicacién o el
dispositivo.

Verifica si el RS-232 o puerto TCP/IP especificado tiene lineas de datos
en su bufer.

Lee los caracteres desde un archivo o puerto de comunicacion.

Lee datos binarios desde un archivo o puerto de comunicacion.

Escribe caracteres en un archivo o puerto de comunicaciéon sin un
terminador de final de linea.

Escribe datos binarios en un archivo o puerto de comunicacion.
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17.3 Comandos que causan errores

250

17.3.1 Comando de robot de 6 ejes

Si ejecuta el comando de robot de 6 ejes, ocurre un error de movimiento.

17.3.2 Comandos de seguimiento del transportador

Si ejecuta comandos/funciones de seguimiento del transportador, ocurre un error de

movimiento.

Cnv_AbortTrack Cancela un movimiento de seguimiento a un punto de la
cola del transportador.

Funcion Cnv_Accel Arroja la aceleracion y la desaceleracion del transportador.

Cnv_Accel Define la aceleracion y desaceleracion para el transportador.

Funcién Cnv_Downstream  Arroja el limite de bajada del transportador especificado.
Funcién Cnv_Downstream Define el limite de bajada del transportador especificado.

Funcién Cnv_Fine Arroja la configuracion Cnv_Fine actual.

Cnv_Fine Define el valor de Cnv_Fine para un transportador.

Funcién Cnv_Flag Arroja el estado de seguimiento del robot.

Funcién Cnv_Mode Arroja el modo valor del modo de configuracion del
transportador.

Cnv_Mode Define el valor del modo de configuracion del transportador.

Funcién Cnv_Name$ Arroja el nombre del transportador especificado.

Funcién Cnv_Number Arroja el nimero de un transportador especificado por
nombre.

Cnv_OffsetAngle Define el valor de compensacion para los datos de cola del
transportador.

Funcion Cnv_OffsetAngle  Arroja el valor de compensacion de los datos de cola del
transportador.

Funcién Cnv_Point Arroja un punto de robot en el sistema de coordenadas del
transportador especificado, derivado de las coordenadas del
sensor.

Funcién Cnv_PosErr Arroja la desviacion en la posicion de seguimiento actual,
en comparacion con el objetivo de seguimiento.

Funcién Cnv_Pulse Arroja la posicion actual de un transportador en pulsos.

Cnv_QueAdd Agrega un punto de robot a una cola de transportador.

Funcién Cnv_QueGet Arrojaun punto desde la cola del transportador especificado.

Funcion Cnv_Quelen Arroja el nimero de elementos en la cola del transportador
especificado.

Cnv_Quelist Muestra una lista de elementos en la cola del transportador
especificado.

Cnv_QueMove Mueve los datos desde la cola del transportador de subida a
la cola del transportador de bajada.

Cnv_QueReject Define y muestra la distancia de rechazo de la cola para un
transportador.

Funcién Cnv_QueReject Arroja la distancia de rechazo de piezas actual para un
transportador.

Cnv_QueRemove Elimina elementos de la cola de un transportador.
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Cnv_QueUserData Define y muestra los datos de usuario asociados con una
entrada de cola.

Funcion Cnv_QueUserData Arroja el valor de datos de usuario asociado con un
elemento en una cola de transportador.

Funcién Cnv_RobotConveyorArroja el transportador que esta siendo seguido por un robot.

Funcién Cnv_Speed Arroja la velocidad actual de un transportador.

Cnv_Trigger Engancha la posicion actual del transportador para la
proxima instruccion Cnv_QueAdd.

Funcién Cnv_Upstream Arroja el limite de subida para el transportador especificado.

Funciéon Cnv_Upstream Define el limite de subida del transportador especificado.

17.3.3 Comandos PG

Si ejecuta comandos PG, ocurre un error de movimiento.

PG_FastStop Detiene los ejes PG de inmediato.

PG_LSpeed Define la velocidad de pulso del tiempo cuando el eje PG
comienza a acelerar y termina de desacelerar.

PG_Scan Inicia el movimiento giratorio continuo de los ejes de robot PG.

PG_SlowStop Detiene lentamente el giro continuo del eje PG.

17.3.4 Comandos de R-E/S

Si ejecuta comandos/funciones de R-E/S, ocurre un error de movimiento.

LatchEnable Activa/desactiva la funcion de enganche de la posicion del robot
con la entrada R-E/S.

Funcion LatchState Arroja el estado de enganche de la posicion del robot con el R-
E/S.

Funcion LatchPos Arroja la posicion del robot enganchada con la sefial de entrada
R-E/S.

SetlLatch Define la funcién de enganche de la posicion de robot con la

entrada R-E/S.

17.3.5 Comandos de deteccion de fuerza

Si ejecuta comandos/funciones de deteccion de fuerza, ocurre un error de movimiento.

Force_Calibrate Define cero compensaciones para todos los ejes para el sensor
de fuerza actual.

Force_ClearTrigger Borra todas las condiciones del disparador del sensor de fuerza
actual.

Force_GetForces Arroja las fuerzas y torques para todos los ejes con sensor de

fuerza en una matriz.
Funcion Force_GetForce

Arroja la fuerza para un eje especificado.
Force_Sensor Define el sensor de fuerza actual para la tarea actual.
Funcidn Force_Sensor  Arroja el sensor de fuerza actual para la tarea actual.
Force_SetTrigger Define el disparador de fuerza para el comando Till.

17.3.6 Otros (FineDist)

No puede usar el comando: FineDist
El robot determina la posicion segiin el valor definido de Fine incluso si usa FineDist.
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Fine Especifica y muestra los limites de error de posicionamiento.
(Unidad: pulso)
FineDist Especifica y muestra los limites de error de posicionamiento

(Unidad: mm)
17.3.7 Otros (HealthCalcPeriod)

No puede usar el comando: HealthCalcPeriod
Un periodo de informacion de comandos de consumo de piezas para calcular los “meses
restantes” es de un dia y no se puede cambiar.

HealthCalcPeriod Define el periodo de calculo de los comandos de consumo
de piezas.

Funcién HealthCalcPeriod  Arroja el periodo de calculo de los comandos de consumo
de piezas.

17.3.8 Otros (ChDisk)

No se puede especificar la opcion USB para el comando: ChDisk.

17.4 Restricciones de funciones
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Algunas de las funciones a continuacion no estan disponibles.

1741 TP3

No puede usar la version del programa. Ocurre un error que termina el programa si lo
ejecuta. Hay otras funciones disponibles.

17.4.2 Procesamiento de bucle

Si el programa de control de robot creado consta de multitareas y también hay algunas tareas
con un bucle infinito, el sistema se puede volver inestable y la conexion con EPSON RC+
se desconecta.

El controlador detecta tareas con un bucle infinito. Si se detectan posibilidades para afectar
el sistema, se produce el siguiente error y se detiene el programa.

Si se produce el error, modifique el programa y asegurese de que no se defina un bucle
infinito.

Codigo de error @ 2556

Mensaje de error : Se detectd un bucle excesivo.
Reduzca el nimero de tareas en bucle o defina Wait (Esperar)

Solucién : En lo posible, no realice ningin procesamiento como bucles
infinitos ni otro tipo de procesamientos similares.
Para conocer detalles, consulte Restricciones de las funciones en
mantenimiento, manual de la serie T/VT.

Ejecute el comando Wait o un comando similar en el procesamiento de bucle y evite ocupar
la CPU si esta realizando calculos que requieran bucles o esperar sefiales de E/S.

No hay problema si se ejecutan comandos con Wait en el bucle, como el comando Wait, el
comando de operacion de robot, el comando Print y el comando NetWait.

NOTA: Se ejecuta un bucle infinito en el siguiente caso
Cuando se crean los comandos solo con comandos sin Wait en el bucle como una
instruccidn de operacion, un comando de asignacion o un comando de verificacion
de E/S.
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Ejemplo 1: ACTIVA el puerto de salida “2” cuando el puerto de entrada “0” esta
ACTIVADO

Ejemplo de un programa que puede causar errores

Do
IT Sw(0) = On Then
on(2)
Exit Do
EndIf
Loop

Ejemplo de correccion

Wait Sw(0) = On
on(2)

Ejemplo 2: Cuando realice una gran cantidad de célculos con una estructura de
bucle.

Ejemplo de un programa que puede causar errores

For i = 0 To 10000
For j = 0 To 10000
a=-a+1
Next
Next

Ejemplo de correccion

For i = 0 To 10000
For j = 0 To 10000

a=-a+1
Next
Wait 0.01 ' Ejecute Wait para evitar ocupar la CPU

Next
17.4.3 Busqueda de cadmara mediante CV1/CV2

Es posible que no pueda usar la busqueda de camara mediante el manipulador de la serie T
si se utiliza CV1/CV2 y se cumplen las siguientes dos condiciones.

- Cuando se conecta la computadora y el manipulador de la serie T mediante una
conexioén USB

- Cuando la configuracion de la puerta de enlace predeterminada del manipulador de la
serie T es Ninguno o “0.0.0.0”.

Escriba manualmente la direccion IP para CV1/ CV2 cuando no pueda usar la busqueda de
la camara.

Para conocer mas detalles sobre la Busqueda de la camara, consulte a continuacion:

Hardware y configuracion de Vision Guide 7.0
Configuracion: 2.3.2 configuracion de la camara CV1/CV2

17.4.4 Restauracion de los datos de la funcién de copia de seguridad
del controlador

La funcion de copia de seguridad del controlador que se obtiene mediante el controlador

virtual no se puede restaurar en el manipulador de la serie T.

NOTA :La funcion de copia de seguridad del controlador que se obtiene mediante el

equipo actual se puede restaurar en el manipulador de la serie T.
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18. Tabla de cddigos de error

Para conocer el codigo de error, consulte el siguiente manual.

Referencia del lenguaje SPEL+ de EPSON RC +7.0 Mensajes de error SPEL+

19. Lista de piezas de mantenimiento

*1 Unidad de engranaje reductor
Una unidad de engranaje reductor consta de las siguientes tres piezas. Cuando reemplace la unidad de engranaje

reductor, asegurese siempre de reemplazar el generador, la lamina flexible y la brida circular juntas como un
conjunto.

Generador de forma de onda Generador de forma de onda

Este generador de forma de onda consta de una leva elipsoidal con
cojinetes de bolas en su circunferencia externa.

El circulo interno de cojinetes esta fijo en la leva, mientras que el
circulo externo es capaz de deformarse flexiblemente mediante los
cojinetes de bolas.

Lamina flexible

Un cuerpo metalico delgado, eldstico y con forma de copa con

dientes de engranaje en la circunferencia externa de la abertura. Brida circular Lamina flexible

Brida circular

Un cuerpo rigido y circular con dientes de engranaje en la
circunferencia interior.

La brida circular tiene dos dientes mas que la ldmina flexible.

Las bridas estan engrasadas. Tenga cuidado de no permitir que la grasa se adhiera a su ropa.

*2 Con respecto a la compra de grasa
Debido a los reglamentos sobre productos quimicos de los paises individuales (GHS de la ONU), pedimos que
nuestros clientes compren la grasa requerida para el mantenimiento desde los fabricantes que se indican en la
siguiente tabla, con fecha de abril de 2015. Con respecto a la compra de la grasa, comuniquese con los
siguientes fabricantes. Si tiene alguna duda, comuniquese con el proveedor de su region.

Nombre del producto Fabricante URL

Grasa THK AFB-LF THK CO., LTD. http://www.thk.com/
Grasa Harmonic SK-1A

Grasa Harmonic SK-2

Harmonic Drive Systems Inc. | http://www.harmonicdrive.net/

*3 Revision
Como instruccion aproximada, realice la revision (reemplazo de piezas) antes de alcanzar las 20.000 horas de
operacion del manipulador. Las horas de operacion se pueden revisar en el didlogo [Controller Status Viewer]
(Visor de estado del controlador) -[Motor On Hours] (Horas de funcionamiento del motor).
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento 2.2. Revision (Reemplazo de piezas).
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19.1 T3
. L Referencia: | Revision
Nombre de pieza Caddigo Nota Mantenimiento 3
Unidad de conducto de cable 2182565 8.1
Articulacionn.® 1| 2182560 |200 W 9.1 v
. Articulacion n.°
v
Unidad de motor 23 2182562 100 W 10.1, 11.1
Articulacion n.° 4| 2182669 |100 W 12.1 v
Unidad de engranaje Articulacionn.® 1| 1718303 9.2 4
reductor  *1| Articulacion n.°2| 1718304 10.2 v
1213266 Entre la unidad de en§ranaje
reductor y el brazo n.° 1
Articulacién n.° 1 1653819 Entre la umdad.de engranaje | 9.2
reductor y la brida
Junta torica 1709549 | Entre el motor y la brida
1213266 Entre la unidad de enogranaje
reductor y el brazo n.° 1
Articulacion n.® 2 - —1 10.2
1653819 Entre la unidad de en§rana]e
reductor y el brazo n.° 2
Articulacion n.° 3| 1554773 | Z 11.2 v
Correa de regulacion
Articulacionn.° 4| 1709608 | U 12.2 v
Unidad de freno de solenoide 2182694 | Eje Z 11.3 v
Desbloqueo del freno 2167711 -
Ranura de tornillo esférico (150 st) 1718877 13.2 v
Bateria de litio 2113554 14.2
Placa de CPU/DPB 2182747 14.1
Placa de alimentacion 2182749 14.4.2
Unidad de luz LED 2182673 15
Ranura de tornillo esférico: 1
AFB Para comprar grasa, 3
Grasa *2 - — - comuniquese con el
Unidad de engranaje proveedor de su region. 92.10.2
reductor: SK-2 o
Cubierta del brazo 1718126 | Cubierta superior del brazo | |
(Blanca)
Cubsierta inferior 1625284 | Cubierta inferior del brazo |
(Blanca)
Tarjeta SD 2182748 14.3
Filtro de aire 1713720 14.4.1
Enchufe de TP 2171258 -
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19.2 T6
Nombre de pieza Cadigo Nota Mgﬁis;?:ﬁ;:m Re\iglon
Unidad de conducto de cable 2190924 8.1
Articulacion n.° 1| 2190962 | 300 W 9.1 v
Articulacion n.° 2| 2190963 | 200 W 10.1 v
Unidad de motor
Articulacion n.° 3| 2182601 | 100 W 11.1 v
Articulacion n.° 4| 2182670 | 100 W 12.1 v
Unidad de engranaje | Articulaciénn.® 1 1750570 9.2 v
reductor  *1] Articulacién n.° 2| 1750571 10.2 v
1510528 Entre la unidad de eng;ranaje
reductor y el brazo n.° 1
Entre la unidad de engranaje
Atticulacion n.° 1| 1650901 reductor y la brida 9.2
1213266 | Entre las bridas
Junta torica
1520371 | Entre el motor y la brida
1213267 Entre la unidad de enogranaje
reductor y el brazo n.° 1
Articulacién n.° 2 : - 10.2
1653181 Entre la unidad de engranaje
reductor y el brazo n.° 2
Articulacion n.° 3| 1563316 | Z 11.2 v
Correa de regulacion 1674797 | Ul
Articulacion n.° 4 12.2 v
1674798 | U2
Unidad de freno de solenoide 1750573 | Eje Z 11.3 v
Desbloqueo del freno 2167711 -
Ranura de tornillo esférico (200 st) 1750572 13.2 v
Bateria de litio 2113554 14.2
Placa de CPU/DPB 2191143 14.1
Placa de alimentacion 2188638 14.4.2
Placa AMP 2189027 -
Unidad de luz LED 2182673 15
Ranura de tornillo esférico:
AFB Para comprar grasa, 13
Grasa *2 : : - comuniquese con el
Unidad de engranaje proveedor de su region. 92,102
reductor: SK-1A
Cubierta del brazo 1750683 | Cubierta superior del brazo (Blanca) 7.1
Cubierta inferior 1737896 | Cubierta inferior del brazo (Blanca) 7.2
Tarjeta SD 2182748 143
Filtro de aire 1743656 14.4.1
Enchufe de TP 2171258 -
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Apéndice A: Licencia de software de codigo abierto para

la serie T

(1) El producto de la serie T incluye los programas de codigo abierto que aparecen en la Seccion (6)
de conformidad con los términos de la licencia de cada programa de software de codigo abierto..

(2) Entregamos el codigo fuente de los programas de codigo abierto (cada uno esta definido en la
Seccion (6)) durante cinco (5) afios posteriores a la discontinuacion del mismo modelo de este
producto opcional. Si desea recibir el codigo fuente anterior, comuniquese con el “PROVEEDOR”
que aparece en las primeras paginas del manual Seguridad e instalacion del sistema de robot.
Debe cumplir con los términos de cada programa de software de codigo abierto.

(3) Los programas de software de codigo abierto NO TIENEN NINGUNA GARANTIA; ni siquiera la
garantia implicita de COMERCIABILIDAD E IDONEIDAD PARA UN FIN PARTICULAR.
Consulte los acuerdos de licencia de cada programa de software de codigo abierto para conocer
detalles, los cuales se describen en la Seccion (7).

(4) Kit de herramientas OpenSSL
El producto de la serie T incluye software desarrollado por el proyecto OpenSSL para su uso en el
kit de herramientas OpenSSL (http://www.openssl.org/).
Este producto incluye software criptografico escrito por Eric Young (eay@cryptsoft.com).

(5) Los términos de licencia de cada programa de software de codigo abierto se describen en la Seccion
7).

(6) La lista de los programas de software de codigo abierto que incluye el producto de la serie T es la

siguiente.
bash dash libc-bin libc6
libcomerr2 libdevmapper 1.02.1 libgecl libstde++6
libudev1 login Logrotate makedev
mount mountall net-tools netbase
rsyslog ssh sudo tzdata
ubuntu-minimal udev Linux Xenomai
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(7) Para cada licencia de codigo abierto, consulte las URL siguientes.

bash http://tiswww.case.edu/php/chet/bash/bashtop.html
dash http://packages.ubuntu.com/ja/precise/dash
libc-bin http://www.eglibc.org/home

libc6 http://www.eglibc.org/home

libcomerr2 http://packages.ubuntu.com/ja/precise/libcomerr2

libdevmapper1.02.1

ftp://sources.redhat.com/pub/lvm2/

libgeel ftp://gec.gnu.org/pub/gec/releases/

libstdc++6 ftp://gcc.gnu.org/pub/gec/releases/

libudevO http://packages.ubuntu.com/ja/precise/libudev0
login http://packages.ubuntu.com/ja/precise/login
logrotate https://fedorahosted.org/logrotate/

makedev ftp.redhat.com

mount ftp://ftp.us.kernel.org/pub/linux/utils/util-linux-ng/
mountall http://packages.ubuntu.com/ja/precise/mountall
net-tools https://developer.berlios.de/projects/net-tools/
netbase http://packages.ubuntu.com/ja/precise/netbase
rsyslog http://www.rsyslog.com

ssh http://www.openssh.com/ftp.html

sudo http://www.sudo.ws/

tzdata http://www.iana.org/time-zones

ubuntu-minimal

http://packages.ubuntu.com/ja/precise/ubuntu-minimal

udev http://packages.ubuntu.com/ja/precise/udev
Linux http://www .kernel.org/
Xenomai http://www.xenomai.org/
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