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PROLOGO

GARANTIA

Gracias por comprar nuestros productos de robot.

Este manual contiene la informacion 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. Dafo o 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 reparacion no autorizados.

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

Advertencias, precauciones, uso:

il

1. Si el 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. Si no 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.

AVISO

Ninguna parte de este manual se puede copiar o reproducir sin autorizacion.

El contenido de este manual esta 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 relacion 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 dafios 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 recoleccidn, comuniquese con la oficina gubernamental local o con el
vendedor minorista donde compro 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/CE 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/CEE y la legislacion, la cual se
transpone e implementa 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:
Seccién de mantenimiento del manual del controlador
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Antes de leer este manual

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

Estructura del sistema de control

Los manipuladores de las series LS3-B/LS6-B se pueden usar con las siguientes
combinaciones de controladores y software.

Controlador  : RC90-B
Software : LS6-B: EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.4.3 o posterior
LS3-B: EPSON RC+ 7.0 Ver. 7.4.4 o posterior

Encienda/apague el controlador

Cuando vea la instruccion “Encienda/apague el controlador” en este manual, asegurese de
encender o apagar todos los componentes del hardware. Para la composicion del controlador,
consulte la tabla anterior.

Forma de los motores

Es posible que la forma de los motores que se usan para el manipulador que esta 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+

Figuras en este manual

Las figuras del manipulador indicadas en este manual son basicamente del manipulador de
modelo estandar. A menos que se entreguen instrucciones especiales, las especificaciones
del modelo estandar y del modelo para salas blancas son las mismas.

Imagenes en este manual

Las imagenes e ilustraciones del manipulador en este manual pueden variar, segun la fecha
de envio y las especificaciones.
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Configuracion y operacion

Este volumen contiene informacion para la configuracion y la operacion de los manipuladores de
las series LS3-B/LS6-B.
Lea meticulosamente este volumen antes de configurar y operar los manipuladores.







Configuracion y operacion

1. Seguridad

Personal calificado debera realizar la instalacion y el transporte de los manipuladores y
equipos de robot, los que deberan 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

ADVERTENCIA

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

>

ADVERTENCIA

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

A

PRECAUCION

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

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 capacitacién 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 proteccién 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
disefo:

A

ADVERTENCIA

El personal que disefie o 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 danos graves en el sistema de robot, ademas de causar problemas
graves de seguridad.

El manipulador y el controlador se deben 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 acortara la vida util del producto, sino que ademas puede causar graves
problemas de seguridad.

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

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

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 segun la distancia donde se aplica la carga. Para calcular la
carga permisible, consulte la formula de calculo a continuacion.

[Momento de flexion permisible]
LS3-B:M=13.000 N mm
LS6-B:M=27.000 N mm

[Momento]
M=F-L=100-100=10.000 N mm

Ejemplo: Extremo de H_E%

Si se aplica una carga de 100N la tuerca de L
(10,2 kgf) a 100 mm desde laranura  mmp
el extremo de la tuerca de la ranura F
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Configuracion y operacion

1.3 Seguridad en la operacion

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

A

ADVERTENCIA

Lea atentamente la seccion Requisitos relacionados con la seguridad en el
capitulo Seguridad del manual Seguridad e instalacion 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
dafos graves en el sistema de robot.

No ingrese al area de operacion del manipulador mientras la energia hacia el
sistema de robot esté encendida. Ingresar al area de operacion 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
dafos graves en el sistema de robot.

/N

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 alimentacion de la fabrica.

Antes de realizar cualquier 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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Configuracion y operacion

A

PRECAUCION

®m 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 dafen prematuramente, ya que es probable
que 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 menos que LS3-B:
32 mm. LS6-B: 40 mm, mueva la articulacion la mitad de la carrera maxima cinco
a diez veces por dia.

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

Cambiar la velocidad del manipulador
Cambiar los puntos ensefiados
Cambiar la carga del efector final
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Configuracion y operacion

1.4 Parada de emergencia

Si el manipulador se mueve de manera anormal durante su operacién, presione
inmediatamente el interruptor de parada de emergencia. Se detiene la alimentacidn al motor,
y el brazo se detiene en la distancia mas corta con el freno dinamico y el freno mecanico.

No presione el interruptor de parada de emergencia si no es necesario mientras el
manipulador estd en operacion. Presionarlo durante la operacion hace que se accionen los
frenos. Esto acortara la vida til de los frenos debido al desgaste de las placas de friccion.

Vida 1til 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 el manual del controlador para conocer las instrucciones acerca de como conectar
el circuito del interruptor de parada de emergencia.

No APAGUE el controlador mientras esté funcionando el manipulador.
Si intenta detener el manipulador en situaciones de emergencia como una “Proteccion
abierta”, asegurese de detenerlo usando el interruptor de parada de emergencia del
controlador.
Si el manipulador se detiene cuando apaga el controlador mientras estd operando, se pueden
producir los siguientes problemas.

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

Espacio de posicion en las articulaciones

Ademas, si se forzo el apagado del controlador por un corte de energia o sucesos similares
mientras el manipulador estaba en operacidn, aseglirese de revisar los siguientes puntos
después de restaurar la energia.

Si el engranaje reductor esta 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 13. Calibracion en este manual.

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 que el manipulador detenga la operacion del programa cuando no estd en una
emergencia, use los comandos Pause (Pausas) (detencion) o STOP (Detener)
(Detencion 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 diserio e instalacion - Sistema de proteccion

Seguridad e instalacion
2.6 Conexion al conector de EMERGENCIA

Para revisar problemas con el freno, consulte los siguientes manuales.

Manual del manipulador Mantenimiento
2.1.2 Punto de inspeccion - Inspeccion mientras la energia estd encendida
(El manipulador estd en operacion)

Seguridad e instalacion
5.1.1 Manipulador
..- Inspeccion mientras la energia estd encendida (El manipulador esta en
operacion)
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Configuracion y operacion

Distancia de operacion libre en una emergencia

El manipulador en operacion no puede detenerse inmediatamente después de presionar el
interruptor de parada de emergencia.

A continuacion, 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 Configuracion de Weight (Peso)
Peso de la pieza de trabajo ~ Configuracion de Speed (Velocidad)
Pose de operacion Configuracion de Accel (Aceleracion)

Condiciones para la medicién

LS6-B*02* LS3-B401*
282;ilguracién 100 100
gSQZguracién 100 100
Carga [kg] 6 3
\C/)Voeri\gﬁframon 6 3

. \ Punto de inicio

: | / de la operacion
‘\

Punto donde se
ingresa la sefial
de parada de

) Punto objetivo

emergencia ’
Articulacion n.° 2 Punto de detencion
Controlador RC90-B
Manipulador LS6-B502* LS6-B602* LS6-B702* LS3-B401*
. i ién n.o

Tiempo de Articula aon tr 0,4 0,7 0,7 04
funcionamiento | Articulacion n.° 2 [s]
libre Articulacién n.° 3 [s] 0,2 0,1
i Articulacion n.° 1 [°] 42 100 85 110
Angulo de - — o

. . Articulacion n.° 2 [°] 42 45 50 20
funcionamiento
. Articulaciéon n.° 1+
libre ) o o 84 130 135 130

Articulacion n.° 2 [°]

Distancia de Articulacién n.°
funcionamiento | 3 90 20
libre [mm]
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10

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:

Brazo n.° 1 Empuje el brazo con la mano.
Brazon.° 2 Empuje el brazo con la mano.
Articulacion n.° 3 La articulacién no se puede mover con la mano hacia arriba ni

hacia abajo hasta que se haya liberado el freno electromagnético que se aplico
a la articulacion. Mueva la articulacion hacia arriba y hacia abajo mientras
presiona el desbloqueo del freno.

Articulacion n.°4  LS3-B Gire el eje con la mano.

LS6-B El eje no se puede girar con la mano hasta que se haya aplicado el
freno electromagnético al eje que se habia liberado. Mueva el eje
mientras presiona el desbloqueo del freno.

Articulaciéon n.° 2
(giratoria)

Desbloqueo del freno de =
Articulaciébn n.° 3, n.° 4

\-_;\-

o

ey

Brazo n.° 2

Articulacion n.° 3 "
(arriba y abajo)

Articulacion n.° 4 .
(giratoria) (Figura: LS6-B602S)

NOTA LS3-B: .o, 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 caiga debido al peso del efector
final.

LS6-B: El desbloqueo del freno afecta a las articulaciones n.° 3 y n.° 4. Cuando se presiona
el desbloqueo del freno en modo de emergencia, se libera simultaneamente el freno
de las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga ni gire mientras se presiona el desbloqueo
del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final..
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1.6 Configuracion ACCELS para movimientos de CP

Cuando opere el manipulador en movimiento de CP:
Se puede modificar automaticamente la aceleracion y la desaceleracion, dependiendo de
la carga de la punta y de la altura del eje Z, a fin de evitar los dafios a la ranura de tornillo
esférico.

NOTA  La correccion de ACCELS se realiza con la configuracién de WEIGHT. Si la configuracién
& de Weight no es la adecuada para la carga de la punta, se produce el siguiente problema.
- Disminucion de la vida 1til y dafios de la ranura de tornillo esférico

Ejemplo:
El valor maximo de ACCELS se corrige automaticamente, dependiendo de la altura del
eje Z.
El siguiente es un ejemplo de los valores que son correctos para 100 mm (altura del eje
7).

Valores maximos de correccion de ACCELS por altura del eje Zy carga de la

punta
LS3-B:
Altura del eje Z Carga de la punta
(mm) 3 kg o menos
0>=27Z2>=-150 25000 o menos
LS6-B:
Altura del eje Z Carga de la punta
(mm) 4 kg o menos 6 kg 0 menos
0>=2Z>=-150 25000 o menos
25000
- 150 > Z >= - 200 ©MeNOS 193000 0 menos

—r

Eje Z altura 0 ~ 7
(Posicién de origen)

Si el manipulador se opera en movimiento CP con los valores incorrectos, asegurese de
revisar lo siguiente:

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

12

de sus areas circundantes.

El manipulador tiene las siguientes etiquetas de advertencia.

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

No rasgue, dafie ni quite las etiquetas de advertencia. Sea meticuloso cuando manipule las
piezas o unidades a las que estan adheridas las siguientes etiquetas de advertencia, ademas

Ubicacion Etiqueta de advertencia NOTA
Antes de soltar los tornillos de la base de
A montaje, 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
B S robot puede chocar contra el operador. Esto es
extremadamente peligroso y puede provocar
problemas graves de seguridad.
Hay voltaje peligroso mientras el manipulador
c esta encendido. Para evitar las descargas
eléctricas, no toque las piezas eléctricas
WARNING internas.
Su mano o sus dedos pueden quedar atrapados
entre el eje y la cubierta si coloca la mano cerca
D A de piezas moviles.
* Los manipuladores con fuelle no tienen esta
WARNING etiqueta, ya que no existe peligro de que manos
o dedos queden atrapados.
Ubicacion Etiqueta de firma NOTA
MODEL : L.S6-B602S
SERIAL NO. 1 LG===x1234
MANUFACTURED :
AC100—240V  50/60Hz
SINGLE PHASE 1200VA max
WEIGHT:17kg  MAX PAYLOAD:6kg
MOTOR POWER
AXIST : 200W AXIS2 : 200W
AXIS3 : 100W AXIS4  100W
MANUFACTURER :
SEIKO EPSON CORPORATION . .
E 3-5,0WA3-CHOME,SUWA-SHI N.° de serie del manipulador

NAGANO-KEN,392-8502JAPAN
https://global.epson.com/company/
ENTITY PLACING ON EU MARKET:
Epson Europe B.V.

Azis building. Atlaz ArenA Hoogoorddraef 5
1101 BA Zuidoost The
https://www.epsen.an

TR

LE%=x=x1234  MADE IN xx%x
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LS3-B
()
300 :
L @| -C
E ]
(Figura: LS3-B401S)
LS6-B

(Figura: LS6-B602S)
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2. Especificaciones

2.1

14

Caracteristicas de los manipuladores de las series LS3-B/ LS6-B

Los manipuladores de las series LS3-B/LS6-B son manipuladores avanzados en busca de
alta velocidad y rendimiento rentable. Las caracteristicas de los manipuladores de las series
LS3-B/LS6-B son las siguientes:

Gran capacidad

Momento permisible del eje U: LS3-B soporta hasta 0,05 kg m?
LS6-B soporta hasta 0,12 kg m?

Manejan grandes cargas de manera estable gracias al control optimizado segln cada
carga.

Mejora en el tiempo de ciclo gracias al movimiento de alta velocidad

Mejora el tiempo de ciclo de movimientos de largo rango al reajustar la velocidad méas
alta.

Mejora el tiempo de ciclo de los movimientos delicados gracias a la velocidad de
aceleracion / desaceleracion optimizada para cada carga uatil y tecnologia de
paralizacion.

El conector Ethernet para el cable de la camara se incluye de forma predeterminada

El conector Ethernet se incluye en el brazo n.° 2 y en la base del manipulador de forma
predeterminada.

Mas facil para montar una camara (opcion: Vision Guide) que en los modelos
convencionales.

Simplifica la conexiéon y la desconexion del cable M/C
Conecte el cable M/C y el cable al interior del manipulador con el conector.

Facil de conectar y desconectar el cable M/C y mayor facilidad para transportar el
manipulador que en los modelos convencionales.

LS3-B/LS6-B  Mod.7



Configuracion y operacion

2.2 Numero de modelo

LS6-B602 S
Entorno
S |: Estandar
C |: Sala blanca
Carrera de la articulaciéon n.° 3
1 : 150 mm: Modelo estandar
: 120 mm: Modelo para salas blancas (con fuelle)
9 : 200 mm: Modelo estandar
: 170 mm: Modelo para salas blancas (con fuelle)
Longitud del brazo
40 |:400 mm
50 |:500 mm
60 |:600 mm
70 |: 700 mm
Carga util
3 |:3kg
6 |:6kg
Entorno

Modelo para salas blancas
Este modelo tiene caracteristicas adicionales que reducen el polvo emitido por el
manipulador, lo que permite el uso en entornos para salas blancas.

Para conocer detalles acerca de las especificaciones, consulte Configuracion y operacion:
2.4 Especificaciones.

Modelos
- Longitud del Car_rera d.e, la Numero del
Carga util b Entorno articulacién
razo ne3 modelo

Estandar 150 mm LS3-B401S

3kg 400 mm
Sala blanca 120 mm LS3-B401C
Estandar 200 mm LS6-B502S

500 mm
Sala blanca 170 mm LS6-B502C
Estandar 200 mm LS6-B602S

6 kg 600 mm
Sala blanca 170 mm LS6-B602C
Estandar 200 mm LS6-B702S

700 mm
Sala blanca 170 mm LS6-B702C
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2.3 Nombres

de piezas y dimensiones exteriores

231 LS3-B
Modelo estandar (LS3-B401S)

Brazon.° 2

(N.° de serie del
manipulador)

NOTA .

&

16

Desbloqueo del freno
de Articulacion n.° 3

Conectores rapidos
(azul) para tubos
neumaticos de g6 mm Conector Ethernet

Etiqueta de firma
Conectores rapidos @1/ Conector del usuario
\g (blanco) para tubos (o] (Conector D-sub de 15 pines)

neumaticos de g6 mm

(-]
[g Conectores rapidos ))é@\“\ Cable de sefial
| tub ‘ )
(azul) para tubos Cable de alimentacién

neumaticos de g4 mm

El desbloqueo del freno 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.

Mientras la luz LED esté encendida, se esta aplicando 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.
Asegtirese de apagar el controlador antes de realizar trabajos de mantenimiento

LS3-B/LS6-B  Mod.7



Configuracion y operacion

Modelo estandar (LS3-B401S)

48 175 225 135

20..120
7T |4xM4 profundidad 6
/ 4

\m 2xM3
|~ [profundidad 3

B ogoo
g AN <
] o ‘—l
,‘r — g \ o
4x29 | \2x29
agujero pasado agujero pasado
*
o 230 :
o 1
{ 0
i o
1 [
(0]
(o] : 1S
o} : o
[ce ) i o
(To 1l ‘ b
E ' ‘ o] g
A— Ot = ,E
o T
' b O
N ™ P
Yo} i
- U = ©
- :% ' 4 'L =1 .
) i o 45 135 | |
o |0 ,
‘ 130.2 90 o mas
—_— Espacio para los cables
26 H7(+8.012 ) * Indica la posicion del tope mecanico
agujero pasado
1—“\\
355820 4xM4 2\
Ir{o‘fundidad 8%
</ o
N~ N
2xM4 | 4.
profundidad 8
agujero pasado
o
[To)
N
Corte plano de 1 mm 4
Agujero conico @3,90° j@—I—a o
m{ ! ™
b2 + ')
O
et
L Agujero pasado max. 11
_ Diametro del eje @16 h7
__ Diametro del tope mecanico & 30

Vista detallada desde A
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Configuracion y operacion

Modelo para salas blancas (LS3-B401C)

Las siguientes figuras muestran las piezas adicionales y las especificaciones para el modelo
para salas blancas, si se compara con la apariencia del modelo estandar.

Fuelle superior

Puerto de escape

[s@o
o

Fuelle inferior
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Modelo para salas blancas (LS3-B401C)

48175 225 135
E_) p2r)0(1!\lfr13d o3 77 [ 4xM4 profundidad 6
/ — 7'7 Y

o oo
m] o~ o N| <
e vt b ‘_—_“— > o
2xM3
profundidad 10 120/, .45
* 4x29 / 22_)(@9
uo)_ 230 agujero pasado agujero pasado
’ I — -
(2]
o
. o c
()
°Q 5
3 2 3
L
7] %
ok o 2
A—) (a1} =
N - -t ©
No o | [32)
‘ (o]
1N—] f ": | ! o=
i : i | 1
EOI ; g‘\ ol 45 135
o 90 o mas
130.2 .
- - Espacio para los cables
* Indica la posicion del tope mecanico
26 H7(*3%"?)
agujero pasado
= . 180
profundidad 85| | 0
,/’ ('gl \
©; ﬂ
< O, — — ]
N~ ! —
2xM4 o ¢
. (o] (o}
profundidad 8 |4 5% 6 +0012 L
~ 0 i
agujero pasado
LL L L A L
wf o
N ~
Corte planode 1 mm  ——_ " j
Aguijero cénico @3,90° ‘”;;—n g’? 8
Sllmncy
L L. : Agujero pasado méax. @11
Diametro del eje @16 h7
627;'7”7 Diametro del tope mecanico & 30

Vista detallada desde A
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Configuracion y operacion

2.3.2 LS6-B
Modelo estandar (LS6-B*02S)

Desbloqueo del freno de Luz LED
Articulacién n.° 3, n.° 4

Brazon.° 2

Conectores rapidos Conectores rapidos (azul) para
(azul) para tubos tubos neuméticos de @4 mm
Etiqueta de firma neumaticos de @6 mm

Conector del

(N.° de serie del [ [ 1l 1=

manipulador) d E-Eﬁ Conectores rapidos usuario (Conector

\ﬂ { (blanc,o) para tubos — D-sub de 15 pines)

I~ neumaticos de @6 mm . Conector Ethernet
g > @\“\ Cable de sefial

Cable de alimentacion
[ T

NOTA  _  El desbloqueo del freno solo afecta a las articulaciones n.° 3 y n.° 4. Cuando se presiona
= el desbloqueo del freno en modo de emergencia, se liberan simultaneamente los frenos

de las articulaciones n.° 3 y n.° 4.

- Mientras la luz LED esté encendida, se estd aplicando 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.
Asegurese de apagar el controlador antes de realizar trabajos de mantenimiento.
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on

Modelo estandar (LS6-B*02S)

55 275 a 135
115 78 2020 .
[To) 0| T_} - 4xM4 profundidad 6
o A T — o spn gl
s s {@ffeto - BSR33
- % v-“—i‘—‘ =
\ 2134 J :
2xM3  2xM3
2xM4 profundidad 3  profundidad 3 \' 150 l 30 > :;(u?egro pasado

agujero pasado

| ‘v".
2xM4 4x
profundidad 10 profundidad 10

Corte planode 1 mm |
Aguijero conico B3,90°

M4

o
(30}

b q§_8 * |ndica la posicion del tope mecénico
i B9
©
(<o)
o)) M~ / 0
m bt
To) - B
3, | l [
A_) 1 = Y
< o il LD‘
V=] ,e (O.‘
o e \
I ol
| - |
Lig ‘_i' o | | A
. L[ vl ~ |60/ 135 | 900mas
o 1 2233 Espacio para los cables
-
=

\ 26 H7( +8.012d)

agujero

: ‘ + Agujero pasado max. g14

Diametro del eje @20 h7
Diametro del tope mecanico & 40

Vista detallada desde A

pasado

LS6-B502S LS6-B602S LS6-B702S
a 225 325 425
b 529 559 589
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Configuracion y operacion

Modelo para salas blancas (LS6-B*02C)

Las siguientes figuras muestran las piezas adicionales y las especificaciones para el modelo
para salas blancas, si se compara con la apariencia del modelo estandar.

Fuelle superior\

Fuelle inferior

Puerto 7scane
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Modelo para salas blancas (LS6-B*02C)

55
' %17 55 78 2 12%5 20 4xM4 profundidad 6
o o] . i
= o : s > 12 b ol olc»
R @S 1300 A O N O|©
-~ /— £ ot b o b ol
oma/ 2134 e
<X \2XM3 2xM3 . 150 | 30~ _4xe9
agujero Pasadga profundidad 3 profundidad 3 agujero pasado
(%]
o []
T * Indica la posicion del tope mecéanico
|
©
3
[ = —é
3 1 1
— A—’ — |
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[~ | : | of - ]
L1 @l S 60, 135 | 90 0 mas
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o
41 150 20
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\ | Diametro del eje @20 h7
Diametro del tope mecanico & 40

90 i
Vista detallada desde A

LS6-B502C LS6-B602C LS6-B702C
a 225 325 425
b 529 559 589
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2.4 Especificaciones

Elemento LS3-B401* LS6-B502* | LS6-B602* LS6-B702*
Brazon.°1,n.°2 400 mm 500 mm 600 mm 700 mm
Longitud del brazo Brazo n.° 1 225 mm 225 mm 325 mm 425 mm
Brazon.°2 175 mm 275 mm
; ; o1t
. Articulaciones n.” 1 7200 mm/s 7120 mm/s | 7850 mm/s | 8590 mm/s
Velocidad de | n.°2
operacion max. *1 Articulacion n.° 3 1100 mm/s 1100 mm/s
Articulaciéon n.° 4 2600 °/s 2000 °/s
; ; o1+
ﬁzt;culacmnes n°1 0,01 mm 0,02 mm
Repetibilidad Articulacion n.° 3 +0,01 mm + 0,01 mm
Articulacion n.° 4 +0,01° +0,01°
L Nominal 1 kg 2 kg
Carga util (Carga) Max. 3 ke 6 ke
Momento de inercia | Nominal 0,005 kg m? 0,01 kg m?
permisible de la , ) )
articulacion n.° 4 *2 Max. 0,05 kg m 0,12kgm
Articulacion n.” 1 0,000439 0,000275
(°/pulso)
Articulacion n.° 2 0,000439 0,000439
. (°/pulso)
Resolucién Articulacion n.° 3
o ' 0,000799 0,000814
(°/pulso)
Articulaciéon n.° 4 0,001927 0.001465
(°/pulso)
Diametro del eje o 16 mm 0 20 mm
Hand .
Agujero pasado o 11 mm o 14 mm
120 x 120 mm
135 x 120 mm
1 1
Agujero de montaje (Libre eleccion de 30> 150 mm
cada agujero).
4-M8
Peso (no se incluyen los cables) 14 kg (31 1b) ’ 17 kg (37,5 1b) ‘ 18 kg (39,7 1b)

Método de
transmision

Capacidad
nominal del motor

Todas las Servomotor de CA
articulaciones

Articulacion n.° 1 200 W 200 W
Articulacion n.° 2 100 W 200 W
Articulacion n.® 3 100 W 100 W
Articulaciéon n.° 4 100 W 100 W

Opcion

Entorno de instalacion

Sala blanca *3

Fuerza hacia abajo de la articulacion n.° 3

100 N

Cable instalado para uso del cliente

15 (15 pines: D-sub)
Cat.5e equivalente a 8 pines (RJ45)

Tubo neumatico instalado
para uso del cliente

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

1 tubo neumatico (¢4 mm): 0,59 MPa (6 kgf/cm?: 86 psi)

Requisitos Temp. ambiente

5 a 40 °C (con variaciéon minima de temperatura)

ambientales Humedad ambiental relativa

10 a 80 % (sin condensacion)

Nivel de ruido *4

Laeq= 70 dB (A) o inferior

Controlador al que se aplica

RC90-B

Valor asignable ‘ Velocidad

1 ~ (4) ~ 100 | 1 ~(5)~ 100

24
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Configuracion y operacion

Elemento LS3-B401* ‘ LS6-B502* | LS6-B602* LS6-B702*
( ) Valores | Accel *5 1~(10)~120 1~(10)~120
predeterminados SpeedS 1 ~(50) ~ 2000 1 ~(50) ~ 2000
AccelS 1 ~(200) ~ 25000 1 ~(200) ~ 25000
Fino 0~ (1250) ~ 65535 0~ (1250) ~ 65535
Weight 0,175 ~ (1,175) ~ 3,175 0,275 ~ (2,275) ~ 6,275
Marca CE
Directiva EMC, Directiva de maquinaria, Directiva RoHS
Estandar de seguridad Marca KC, Marca KCs
ANSI/RIA R15.06
NFPA 79
Elemento LS3-B401S ‘ LS3-B401C LS6-B*02S ‘ LS6-B*02C
Artloculacm +132° +130°
nn°1
Rango Artloc ulaci6 +141° +150°
i nn'2
fnax. de Articulacié
movimiento R 150 mm 120 mm 200 mm 170 mm
Articulacio + 360° + 360°
nn.°4
:;“f‘lﬂam 95574 ~ 505174 ~ 152918 ~ 808278
Articulacid + 320854 +341334
Rango nn’2
max. de pulsos | Articulacio
1n°3 —187734~0 —150187~0 —245760~0 —208896 ~0
Articulacio + 186778 + 245760
nn’4

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

*2: En el caso donde el centro de gravedad esté en el centro de la articulacion n.° 4.
Si el centro de gravedad no esté en el centro de la articulacion n.° 4, defina el pardmetro con la configuracion
de INERTIA (Inercia).

*3: El sistema de escape en el manipulador del modelo para salas blancas extrae aire del interior de la base y
del interior de la cubierta del brazo al mismo tiempo.
Una grieta u otra abertura en la unidad base puede provocar la pérdida de presion de aire negativa en la parte
exterior del brazo, lo que puede causar una mayor emision de polvo.

Nivel de limpieza : ISO Clase 4 (ISO14644-1)
Sistema de escape : Didmetro del puerto de escape: Didmetro interior: 12 mm

Tubo de escape : Tubo de poliuretano
Diametro exterior: 12 mm (Didmetro interior: 88 mm)
Caudal de escape recomendado: aprox. 1000 cm®/s (Normal)

*4: Las condiciones del manipulador durante la medicion son las siguientes:
Condiciones de funcionamiento : Bajo carga nominal, movimiento simultaneo con 4 articulaciones,
velocidad maxima, aceleracion/desaceleracion maxima y trabajo al 50 %.
: Detréas del manipulador, a 1000 mm de distancia del rango de movimiento, 50 mm
sobre la superficie instalada en la base.

Punto de medicion

*5: En el uso general, el valor de Accel 100 es la configuraciéon 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 configuracion de Accel grande puede reducir considerablemente la
vida ttil del producto.
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2.5 Como 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.

AN

PRECAUCION

Cuando necesite cambiar la configuracion del modelo del manipulador,
asegurese de definir correctamente el manipulador. La configuracion incorrecta
del modelo del manipulador puede provocar una operacién anormal del
manipulador o que este no opere, y causar problemas de seguridad.

26

NOTA

Si se describe el numero de especificaciones personalizadas (MT***) en MODEL (Modelo)
en la etiqueta de firma (etiqueta de N/S), el manipulador tiene especificaciones
personalizadas. (Se puede incluir una etiqueta con solo el numero de especificaciones

personalizadas al momento del envio).

Es posible que las especificaciones personalizadas requieran un procedimiento de
configuracion distinto; revise el nimero 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 variacién minima de temperatura)

Humedad ambiental relativa | 10 a 80 % (sin condensacion)

Primera rafaga de ruido N
1 kV o menos (cable de senal)

transitoria
Ruido electrostatico 4 kV 0 menos
Entorno - Instalar en interiores.

- Mantener lejos de la luz solar directa.

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

- Mantener lejos de solventes y gases inflamables
0 COITOSIVOS.

- Mantener lejos del agua.

- Mantener lejos de golpes o vibraciones.

- Mantener lejos de fuentes de ruido eléctrico.

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.

* Las condiciones de temperatura ambiente son solo para los manipuladores. Para el

controlador al que esta conectado el manipulador, consulte el manual del controlador.

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 dafiara los alimentos o no.

El manipulador no se puede usar en entornos corrosivos donde se usen sustancias 4cidas
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 alimentacién de CA del controlador
para evitar descargas eléctricas y averias del circuito causadas por cortocircuitos.
Prepare el disyuntor de fuga a tierra que corresponda al controlador que esta

ADVERTENCIA  Utilizando.
Para conocer detalles, consulte el manual del controlador.

® 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

o
NOTA

=

v ~w W

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 segtn el uso del sistema de
robot. Para su referencia, incluimos algunos requisitos para la mesa del manipulador aqui.

La mesa base no solo debe ser capaz de soportar el peso del manipulador, sino que también
resistir el movimiento dinamico del manipulador mientras funciona a una aceleracion o
desaceleracion maxima. Para asegurarse de que haya fuerza suficiente en la mesa base,
coloque materiales que la refuercen, como travesafios.

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

LS3-B LS6-B
Torque max. de reaccion en la placa horizontal 250 N'm 350 N'm
Fuerza de reaccion max. horizontal 1000 N 1700 N
Fuerza de reaccion max vertical. 1000 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 calidad ISO898-1: 10.9
0 12.9. Para conocer las dimensiones, consulte Configuracion y operacion: 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.

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

Cables M/C (Unidad : mm)

Conector del Conector del cable
cable de sefial de alimentacioén

No quite los cables M/C del manipulador.

Para conocer las condiciones ambientales en relacion con el espacio cuando se coloca el
controlador en la mesa base, consulte el manual del controlador.

A

ADVERTENCIA

® 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+.

28

LS3-B/LS6-B  Mod.7



Configuracion y operacion

3.3 Dimensiones de montaje

El espacio maximo (R) incluye el radio del efector final. Si este supera los 60 mm, defina el
radio como la distancia hasta el borde exterior del espacio maximo.

Siuna camara o valvula de solenoide se extiende fuera del brazo, configure el rango maximo,
lo que incluye el espacio que puedan alcanzar.

Asegurese de permitir los siguientes espacios adicionales, ademas del espacio necesario para
el montaje del manipulador, del controlador y de los equipos periféricos.
Espacio para la ensefanza

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 obstaculos. Ademas, deje
suficiente espacio para otros cables, de modo que no se doblen a la fuerza.

Aseguirese de que la distancia de la proteccion hasta el rango maximo de movimiento sea
mayor que 100 mm.

N~

LS3-B401*

LS6-B502* LS6-B602* LS6-B702*
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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.

A

ADVERTENCIA

® Solo personal autorizado debe realizar trabajo de eslinga y operar una grda y un
montacargas. 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.

A

PRECAUCION

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

m 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.

m E| brazo esta fijado con un amarracables. Deje el amarracables fijo hasta que
termine la instalacion para impedir que sus manos o dedos queden atrapados.

® Para transportar el manipulador, solicite que dos o mas personas trabajen en él y
lo fijen al equipo de entrega, o sostengan en con la mano las areas indicadas en
gris en la figura (la parte inferior del brazo n.° 1 y la parte inferior de la base).
Cuando sostenga la parte inferior de la base de forma manual, tenga cuidado de
gue sus manos o dedos no queden atrapados.

LS3-B401*: aprox. 14 kg: 31 Ib

LS6-B502*: aprox. 17 kg: 37,5 Ib
LS6-B602*: aprox. 17 kg: 37,5 1b
LS6-B702*: aprox. 18 kg: 39,7 Ib

(Figura: LS6-B)

m Estabilice el manipulador con sus manos cuando lo eleve.

®m Cuando transporte el manipulador una gran distancia, fijelo directamente al
equipo de entrega, de modo que nunca se caiga.
Si es necesario, embale el manipulador de la misma manera en la que se entrego.

30
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3.5 Procedimiento de instalacion

PRECAUCION

m Se debe instalar el sistema de robot para evitar interferencia con edificios,

A

estructuras, servicios publicos, otras maquinas y equipos que puedan crear un
peligro de atrapamiento o puntos de apriete.

Se puede producir vibracion (resonancia) durante la operacién, segun la rigidez
de la mesa de instalacion.

Si se produce resonancia, mejore la rigidez de la mesa o cambie la configuracion
de velocidad o de aceleracion y desaceleracion.

3.5.1 Modelo estandar

AN

PRECAUCION

Instale el manipulador de montaje en sobremesa con dos 0 mas personas.

El peso de los manipuladores es el siguiente. Tenga cuidado de que sus manos,
dedos o pies no queden atrapados, o de que los equipos sufran dafos por la
caida del manipulador.

LS3-B401*: aprox. 14 kg: 31 Ib

LS6-B502*: aprox. 17 kg: 37,5 Ib
LS6-B602*: aprox. 17 kg: 37,5 1b
LS6-B702*: aprox. 18 kg: 39,7 Ib

(1)

NOTA

)

)

NOTA

&

Fije la base a la mesa base con
cuatro pernos.

Use pernos con especificaciones
Arandela de

presion
Arandela de

7 }. . ajuste
'i/ ' _Aguijero de tornillo
4 L~ (profundidad 20 mm o mas)

¥ G
~”!/\ 10 mm

que cumplan con la clase de
calidad ISO898-1: 10.9 0 12.9.

Torque de ajuste:
32.0 N m (326 kgf cm)

Con alicates de corte, corte el
amarracables que une el eje con
el soporte de retencion del brazo

de la base.

Retire los pernos que fijan el Pe.rr'\1/|o4 !
amarracables que quit6 en el ' RN

paso (2).
Perno: M4

Retire la hoja de proteccion para
Amarracables

el transporte que esta instalada en
el brazo.

Asegurese de retirar el amarracables de proteccion del tope mecanico.
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3.5.2 Modelo para salas blancas
(1) Desembale el manipulador afuera de la sala blanca.

(2) Fije el manipulador al equipo de entrega, por ejemplo, a un pallet con pernos, de
manera que el manipulador no se caiga.

(3) Limpie el polvo en el manipulador con un poco de alcohol o agua destilada en un pafio
sin pelusas.

(4) Transporte el manipulador a la sala blanca.

(5) Consulte el procedimiento de instalacion de cada modelo de manipulador ¢ instale el
manipulador.

(6) Conecte un tubo de escape al puerto de escape.

3.6 Conexion de los cables

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

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

m Antes de realizar cualquier 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.

A m Asegurese de conectar los cables correctamente. No permita una tension
ADVERTENCIA 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 dafos en los cables, desconexién o error de contacto.

Los cables dafiados, la desconexidn o el error de contacto son extremadamente

peligrosos y pueden provocar descargas eléctricas o el funcionamiento incorrecto
del sistema de robot.

B [ a conexion a tierra del manipulador se realiza mediante la conexion con el
controlador. Asegurese de que el controlador esté conectado a tierra y que los
cables estén conectados correctamente. Si el cable de conexién a tierra se
conecta incorrectamente a tierra, puede provocar incendio o descarga eléctrica.
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m Al conectar el manipulador al controlador, asegurese de que coincidan los numeros
de serie en cada equipo. La conexion incorrecta entre el manipulador y el
A controlador no solo pueden causar el funcionamiento incorrecto del sistema de
robot, sino que ademas pueden causar graves problemas de seguridad. El método

PRECAUCION de conexion varia con el controlador utilizado. Para conocer detalles acerca de la
conexion, consulte el Manual del controlador.
Cuando el manipulador sea del modelo para salas blancas, tenga en cuenta lo siguiente.
Para el manipulador del modelo para salas blancas, Gselo con un sistema de escape.
Para conocer detalles, consulte Configuracion y operacion: 2.4 Especificaciones.
Conexiones de los cables
Conecte el cable de alimentacion y el conector de sefial del cable M/C al controlador, como
se muestra a continuacion.

Conector de sefial
Conector de alimentacion
NOTA Conecte y desconecte el cable M/C

& En las series LS3-B/LS6-B, puede conectar y desconectar con facilidad el cable M/C hacia
o desde el manipulador.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 4.3 Reemplazo del cable M/C.
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3.7 Cables y tubos neumaticos del usuario

PRECAUCION

AN

® Solo se debe permitir que el personal autorizado o certificado realice el cableado.
Si el cableado no lo realiza personal autorizado ni certificado puede provocar
lesiones corporales o el mal funcionamiento del sistema de robot.

Los cables eléctricos y los tubos neumaticos del usuario se encuentran en la unidad de cable.

Cables eléctricos

Voltaje nominal

Corriente permitida

Cables

Area seccional nominal Nota

CA/CC30V

1A

15

0,211 mm? Par trenzado

ADVERTENCIA

A

m No aplique corriente superior a 1 A al manipulador.

34

sujecion

Fabr. Estandar
15 Conector adecuado | JAE |DA-15PF-N (Tipo de soldadura)
pines Campana de JAE | DA-C8-110-F2-1R (Tornillo de fijacion del conector:

n.° 4- 40 NC)

Los pines con el mismo nimero, indicados en los conectores en ambos extremos de los

cables, estan conectador.

Tubos neumaticos

Presion neumatica max. utilizable

Tubos neumaticos | Diametro exterior x Diametro interior

0,59 MPa (6 kgf/cm* 86 psi)

2

g6mm x g4 mm

1

o4 mmx @ 2.5 mm

Se proporcionan conectores rapidos para los tubos neumaticos de g6 mm y ¢4 mm (didmetro

exterior) en ambos extremos de los mismos.
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LS3-B

- Conector rapido (azul) para
Vista detallada desde A | {(jpos neumaticos de o4 mm  Conector del usuario

(Conector D-sub de 15 pines)
Conector RJ45
(EtherNet) kﬂ%
@55
Conector rapido (azul) para —Z

pido (azul) p N== \

tubos neumaticos de @6 mm

®

N

) Desbloqueo del freno de
Conector rapido (blanco) para  Articulacién n.° 3

tubos neumaticos de g6 mm
Msta detallada desde B ‘

Puerto de escape

Conector rapido (azul) para (Solo modelo para salas limpias)

tubos neuméticos de 6 mm

Conector rapido (blanco) para Fa ] Conector RJ45
tubos neuméaticos de g6 mm o (EtherNet)

Conector rapido (azul) para Conector del usuario
tubos neumaticos de @4 mm Ll ¢m  (Conector D-sub de 15 pines)

LS6-B

Conector rapido (azul) para
Vista detallada desde A ‘ tubos neuméticos de g4 mm

Conector rapido (azul) para
Conector RJ45 tubos neuméticos de g6 mm
(EtherNet) =

Conector del usuario
(Conector D-sub de 15 pines)

Conector rapido (blanco) para
tubos neumaticos de g6 mm

Desbloqueo del freno de Articulacién n.° 3, n.° 4

Conector rapido (azul) para
Vista detallada desde B ‘ tubos neuméticos de g4 mm
Puerto de escape

conector raEJ|QO (azul) para ((C_)/(Solo para modelo de salas limpias)
tubos neumaticos de g6 mm “ g O ”
Q T

Conector RJ45
(EtherNet)

Conector del usuario
(Conector D-sub de 15 pines)

Conector rapido (blanco) para
tubos neuméticos de g6 mm
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3.8 Reubicacion y almacenamiento

3.8.1 Precauciones para la reubicacion 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.

A

ADVERTENCIA

Solo personal autorizado debe realizar trabajo de eslinga y operar una gria y un
montacargas. 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

Antes de reubicar el manipulador, pliegue el brazo y fijelo firmemente con un
amarracables 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 él y
lo fijen al equipo de entrega, o sostengan con la mano el area sombreada (la parte
inferior del brazo n.° 1 y la parte inferior de la base). Cuando sostenga la parte
inferior de la base de forma manual, tenga cuidado de que sus manos o dedos
no queden atrapados.

LS3-B401*: aprox. 14 kg: 31 Ib
f LS6-B502*: aprox. 17 kg: 37,5 Ib

LS6-B602*: aprox. 17 kg: 37,5 Ib
q LS6-B702*: aprox. 18 kg: 39,7 Ib

(Figura: LS6-B)

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

36

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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3.8.2 Reubicacion

B |nstale o reubique el manipulador con dos o mas personas. El peso de los
manipuladores es el siguiente. Tenga cuidado de que sus manos, dedos o pies
no queden atrapados, o de que los equipos sufran dafos por la caida del

A manipulador.

LS6-B502*: aprox. 17 kg: 37,5 1b
LS6-B602*: aprox. 17 kg: 37,5 Ib
LS6-B702*: aprox. 18 kg: 39,7 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
& las articulaciones n.° 1 y n.° 2. Para conocer detalles acerca del rango de movimiento,
consulte Configuracion y operacion: 5.2 Configuracion del rango de movimiento con
topes mecadnicos.

(2) Cubra el brazo con una hoja de modo que no se dafie el brazo.
Consulte la siguiente figura y fije el brazo.

Ejemplo de postura fija del brazo

Perno

% Perno: M4

Amarracables
(Figura: LS6-B)

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

® Si usa un efector final equipado con un gripper o un manguito portaherramientas,
conecte los cables o tubos neumaticos correctamente para que las pinzas no
suelten la pieza de trabajo cuando se apague la alimentacion del sistema de
A robot. Una conexion incorrecta de los cables o tubos neumaticos podria danar al
sistema de robot o la pieza de trabajo, en caso de que esta ultima se suelte
PRECAUCION cuando 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 alimentacion, 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 con un perno M4 o mas grande para fijar el efector
final en el eje.

Desbloqueo del freno: LS3-B

- Laarticulacion n.° 3 no puede moverse hacia arriba o abajo con la mano, porque se aplico
el freno electromagnético en la articulacion mientras la alimentacion del sistema de robot
estaba apagada.

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 articulacién n.° 3 hacia arriba o abajo mientras instala un efector final,
encienda el controlador y mueva la articulacion hacia arriba y hacia abajo mientras
presiona el desbloqueo del freno.

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.
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Desbloqueo del freno: LS6-B

Las articulaciones n.° 3 y n.° 4 no pueden moverse
hacia arriba o abajo ni girarse con la mano, porque se
aplico el freno electromagnético en la articulacion
mientras la alimentacion del sistema de robot estaba
apagada.

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

Desbloqueo del freno

operacion, o cuando se apaga el motor, incluso

estando encendida la alimentacion.
Para mover la articulacion n.° 3 hacia arriba o abajo o
girar la articulacion n.° 4 mientras instala un efector

final, encienda el controlador y mueva la articulacion El eje puede bajar por el

hacia arriba y hacia abajo o gire la articulacion peso del efector final.
mientras presiona el desbloqueo del freno.

Este interruptor de pulsador es de tipo momentaneo;

el freno se desbloquea solamente mientras presiona

este pulsador.

Tenga cuidado de que el eje no se caiga ni gire mientras se presiona el desbloqueo del

freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

Disenos

Cuando hace funcionar el manipulador con un efector final, este puede interferir con el
manipulador debido al didmetro exterior del efector final, el tamaio de la pieza de
trabajo o la posicion de los brazos. Cuando determine el disefio del sistema, preste
atencion al area de interferencia 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.

[Unidad: mm]
LS3-B
o
&
35 5820
4-M4x8
B = :
2M4x8/ |45 @ e
LS6-B

*: Desde la superficie de instalacion de la base
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4.3 Configuracion de Weight e Inertia

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 articulacién n.° 4
no se vuelva excéntrica.

Si la carga o el momento de inercia supera los valores nominales o si la carga se vuelve
excéntrica, siga los pasos que aparecen en Configuracion y operacion 4.3.1 Configuracion
de WEIGHT y 4.3.2 Configuracion de INERTIA, para definir los parametros.

Configurar los parametros permite que el movimiento PTP del manipulador sea 6ptimo,
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

JAN

PRECAUCION

El peso total del efector final y la pieza de trabajo no debe superar LS3-B: 3 kg,
LS6-B: 6 kg. Los manipuladores serie LS-B no estan disefiados para trabajar con
cargas superiores a LS3-B: 3 kg, LS6-B: 6 kg. Siempre configure los parametros
Weight en funcion de la carga. Configurar un valor que sea inferior a la carga real
puede generar errores, impactos excesivos y una funcidén insuficiente del
manipulador. Ademas, el ciclo de vida de las piezas se reducira y se producira el
salto de los dientes de la correa, lo que producira un cambio de posicion.

EPSON
RC+

La capacidad de peso aceptable (efector final y pieza de trabajo) en la serie LS-B es
LS3-B: Valor nominal predeterminado: 1 kg maximo: 3 kg
LS6-B: 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 “Parametro Weight”.

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

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]).
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Carga en el brazo

Cuando instale una cdmara 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.

Formula de peso equivalente

articulacioén n.° 2:

Cuando instala el equipo cerca al centro de giro de laWwm =M (L1)%(Li+L2)?

Wnm =M (Lm)?/(L2)?

Cuando instala el equipo cerca al final del brazo n.° 2:

WM : peso equivalente

M : peso de la camara, etc.

Li : largo del brazo n.° 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 cdmara de “1 kg” se instala al final del brazo de la serie LS6-B (375 mm lejos del centro

de giro de la articulacioén n.° 2) con un peso de carga de “1 kg”.

M=1
L2=275
Lm=375
Wwn=1x375%/275°=1,85

1,9 (redondeo ascendente)
W+WMm=1+19=29

Ingrese “2.9” como el parametro
Weight.

42

| Eje \
Peso de la & ‘

M=1 kg
Articulaciéon n.° 2

~  L.=275mm
Lm=375 mm
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Configuracion de velocidad automatica mediante Weight

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

3 (kg) Configuracion Weight

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

Configuracion Weight

LS3-B
(%) 140
120
100750 100 100 1?)0\9%
80
60
40
20
| |
0 1
Peso del efector Configuracién automatica de
final (kg) velocidad mediante Weight (%)
0 100
0,5 100
1 100
2 100
3 90
LS6-B
(%) 140
120
100 100 100 100 100\
80 \“70\:.
65
60
40
20
| | | |
o 1 2 3 5 6 (kg)
Peso del efector Configuracion automatica de
final (kg) velocidad mediante Weight (%)
0 100
2 100
3 100
4 100
5 70
6 65
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Configuracién de aceleracion/desaceleracion automatica por peso

LS3-B
0,

(%) 140 * El porcentaje del grafico se basa
120[ 110 110 100 en la aceleracién/desaceleracion
100 10 96 a un peso nominal (1 kg) como el

80 80 100 %.
60
40
20
| | |
0 1 2 3 (kg) Configuracion Weight
Peso del efector Configuracion automatica de
final (kg) aceleracion/desaceleracion mediante
9 Weight (%)
0 110
0,5 110
1 100
2 90
3 80
LS6-B
0,

(%) 140 *El porcentaje del grafico se basa
120110 160 en la aceleracion/desaceleracion
100 92 85 80 a peso nominal (2 kg) como el

80 T —a75(100 %.
60
40
20
| | | |
0O 1 2 3 4 5 6 (kg Configuracion Weight
Peso del efector Configuracion automatica de
final (kg) aceleracion/desaceleracion mediante
9 Weight (%)
0 110
2 100
3 92
4 85
5 80
6 75
44 LS3-B/LS6-B Mod.7



Configuracion y operacion

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 comiinmente como “el momento de
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.

JAN

PRECAUCION

El momento de inercia de la carga (peso del efector final y la pieza de trabajo)
debe ser LS3-B: 0,05 kg m?, LS6-B: 0,12 kg m? o menos. Los manipuladores de
la serie LS-B no estan disefiados para trabajar con un momento de inercia
superior a LS3-B: 0,05 kg m?, LS6-B: 0,12 kg m?.

Siempre configure los parametros Weight en funcion 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.

EPSON
RC+

El momento de inercia aceptable de carga para un manipulador de la serie LS-B es
LS3-B: Valor nominal predeterminado: 0,005 kg m*> Maximo: 0,05 kg m?
LS6-B: Valor nominal predeterminado: 0,01 kg m>  Maximo: 0,12 kg-m?

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]).
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Configuracién de aceleracion/desaceleracion automatica de la articulacion n.° 4
por inercia (momento de inercia)

LS3-B
(%) 120
100
100 4\
80
60 \_60
\_40
40
\20
20
| | | | |
0 0.01 0.02 0.03 0.04 0.05 (kg ‘m?) Configuracién de momento de inercia
Configuracion de Configuracion automatica de
momento de inercia | aceleracidn/desaceleracion de la articulacion
(kg m?) n.° 4 mediante Inertia (momento de inercia)
0,005 100
0,01 60
0,02 40
0,05 20
LS6-B
(%) 120

100

100
80
60
40 \Dg,o\
15

20
| | | | | |
0 0.02 0.04 0.06 0.08 0.10 0.12 (kg ‘m?) Configuracién de momento de inercia
Configuracion de Configuracion automatica de
momento de inercia | aceleracién/desaceleracion de la articulacion
(kg m?) n.° 4 mediante Inertia (momento de inercia)

0,01 100
0,02 60
0,08 30
0,12 15
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Cantidad exceéntrica y configuracion de inercia

® La cantidad excéntrica de la carga (peso del efector final y la pieza de trabajo)
debe ser de LS3-B: 100 mm, LS6-B: 150 mm o menos. Los manipuladores de la
serie LS-B no estan disefiados para trabajar con cantidad excéntrica superior a

é LS3-B: 100 mm, LS6-B: 150 mm

Siempre configure los parametros Weight en funcién de la carga. Configurar un
PRECAUCION valor que sea inferior a la carga real puede generar errores, impactos excesivos
y una funcioén 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 aceptable de la carga en el manipulador de la serie LS-B:

LS3-B: valor nominal predeterminado: 0 mm, maximo: 100 mm
LS6-B: valor nominal predeterminado: 0 mm, maximo: 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”.

Cantidad excéntrica Cen{ro ?e giror

Posicion del centro de gravedad de la carga

H ; Cantidad excéntrica (LS3-B:100 mm o menos
‘ LS6-B: 150 mm o0 menos)

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 parametro de “cantidad excéntrica” del comando Inertia.

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]).

LS3-B/LS6-B  Mod.7 47



Configuracion y operacion

LS3-B

LS6-B

48

Configuracién de aceleracidon/desaceleracion automatica mediante

(cantidad excéntrica)

(%) 120
llOO

100

AN
\eo

%0 \ 40

40

T~ 25

20

75

*E| porcentaje del grafico se basa en
la aceleracion/desaceleracion a una
excentricidad nominal (0 mm) como

el 100 %.

100 (mm) Configuracion de excentricidad

Parametro de cantidad
excéntrica (mm)

Configuracion automatica de
aceleracion/desaceleracion mediante
Inertia (cantidad excéntrica) (%)

0 100
50 60
75 40
100 25
0
(%) 120 J,lOO *El porcentaje del grafico se basa
100 \ en la aceleracion/desaceleracion a
80 \n:<0 una excentricidad nominal (0 mm)
60

40 \:30\” "

20

0 50

| |
100 150 (mm)

como el 100 %.

Configuracién de excentricidad

Parametro de cantidad
excéntrica (mm)

Configuracion automatica de
aceleracion/desaceleracion mediante
Inertia (cantidad excéntrica) (%)

0 100
50 70
100 30
150 20

Inertia
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Calculo del momento de inercia
Consulte los siguientes ejemplos de las formulas 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 articulacion n.° 3
Efector final (a)

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

Momento Momento de Momento de Momento de
cor_nplet_o de inercia del efector |*| inercia de la pieza inercia de la pieza
inercia final (a) de trabajo (b) de trabajo (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 féormulas bésicas.

(a) Momento de inercia de un paralelepipedo rectangular

Centro de giro

Centro de gravedad del paralelepipedo rectangular

2 2

m b”+ h +mx L2

12
(a) Momento de inercia de un cilindro
Centro de gravedad del cilindro  cantro de giro

r2

m — +mxL2
2
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(a) Momento de inercia de una esfera

,Centro de gravedad de la esfera

Centro de giro
,-:‘T—‘:? ?
o) 3
‘ m 2 r2+mx L2
| 5
1 L |

4.4 Precauciones para la aceleracion/desaceleracion automatica de la
articulaciéon n.° 3

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

Cuando la articulacion n.° 3 queda por debajo de un punto determinado, se usa la
aceleracion/desaceleracion automadtica para reducir la aceleracién y desaceleracion.
(Consulte las siguientes figuras). Mientras mas alta sea la posicion del eje, mas rapida sera
la aceleracidn/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).

Aceleracion/desaceleracion automatica vs. posicion de la articulacién n.° 3

LS3-B
(%)1zol *Las cifras en el grafico (%)
100X 00 corresponden a la proporcién
\ segun la velocidad de
80 aceleracion/desaceleracion en la
posicién de limite superior del eje.

60 .50 50

40

20

| | |
0 -50 -100 -150 (mm) Altura del eje

(LS3-B401C: Cambios similares hasta la altura del eje -120 mm)

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

Altura del eje (mm) | Aceleracion / Desaceleracion
0 100
=75 100
-120 50
-150 50

50 LS3-B/LS6-B  Mod.7



Configuracion y operacion

LS6-B
(%)1 201100 100 * Las cifras en el grafico (%)
100 :\ corresponden a la proporcién segun
80 la velocidad de
aceleracion/desaceleracion en la
60 i . . .
\D45 posicién de limite superior del eje.
40
20
| | | |
0 -100 -200 (mm) Altura del eje

(LS6-B*02C: Cambios similares hasta la altura del eje -170 mm).

NOTA  Cuando mueve horizontalmente el manipulador mientras se baja el eje, puede sobrepasarse
al momento del posicionamiento final.

Altura del eje (mm) | Aceleracion / Desaceleracion
0 100
-100 100
—200 45
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5. Rango de movimiento

A ®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 esta 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. Configuracién mediante el rango de pulsos (para todas las articulaciones)
2. Configuracion mediante los topes mecanicos (para las articulaciones n.° 1 an.° 3)
3. Configuracion del rango cartesiano (rectangular) en el sistema de coordenadas

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

Configuracion de rango

€ rectangular

—

Tope mecanico Rango de Tope mecanico
movimiento

€<——Rango de pulsos ——m>

Cuando se cambia el rango de movimiento por temas de eficiencia o seguridad del disefio,
siga las descripciones en 5.7 a 5.3 para definir el rango.

5.1 Configuracién del rango de movimiento con topes mecanicos

Los pulsos corresponden a la unidad basica 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 articulacion n.° 1
5.1.2 Rango maximo de pulsos de la articulacion n.” 2
5.1.3 Rango mdximo de pulsos de la articulacion n.° 3
5.1.4 Rango maximo de pulsos de la articulacion n.° 4.

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

& objetivo que especifica el comando esta dentro del rango de pulsos antes de comenzar a
operar. Si la posicion objetivo esta fuera del rango de pulsos definido, 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 de pulsos maximo 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 pulso

+B —

A Rangq mgxmo de B: Rango maximo de pulsos
movimiento
LS3-B — 95574 ~ 505174 de pulso
+132°
LS6-B — 152918 ~ 808278 de pulso

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 pulso
+A -A
+B -B
A: Rango maximo de B: Rango maximo de
movimiento pulsos
LS3-B +141° + 320854 de pulso
LS6-B + 150° + 341334 de pulso
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NOTA

54

5.1.3 Rango de pulsos maximo 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: 0 pulso ]T:_—;;;_}_;

Qarrerg’de @ Pulso del limite inferior
articulacion n.° 3

LS3-B401S (Modelo estandar) 150 mm -187734 de pulso
LS3-B401C (Modelo para salas 120 mm -150187 de pulso
blancas)
LS6-B*02S (Modelo estandar) 200 mm — 245760 de pulso

_R*
LS6-B*02C (Modelo para salas 170 mm _208896 de pulso
blancas)

Para el modelo para salas blancas, no se puede cambiar el rango de movimiento definido

con el tope mecanico de la articulacion n.° 3.

5.1.4 Rango de pulsos maximo 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
el valor del pulso hacia la izquierda se define como positivo (+) y el
derecha se define como negativo (-).

+Y . . .
Hacia la izquierda (+valor)

:'/ \

e e VR
N

Hacia la derechkz;)(-valor)

0 en el punto de inicio,
valor de pulso hacia la

A Rangq maxmo de B: Rango maximo de pulsos
movimiento
LS3-B 0+ 186778 de pulso
+ 360°
LS6-B 0 + 245760 de pulso
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5.2 Configuracién del rango de movimiento con topes mecanicos

Los topes mecanicos limitan fisicamente el area absoluta en la que se puede mover el
manipulador.
Las articulaciones n.° 1 y n.° 2 tienen agujeros roscados en las posiciones que corresponden

a los angulos de la configuracion de los topes mecanicos. Instale los pernos en los agujeros
correspondientes al angulo que desea definir.

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

Tope mecanico de Articulacion n.° 3

(Tope mecénico de limite inferior) o
----- Tope mecénico de

Articulacion n.° 2

(ajustable) Tope mecénico de

Articulacion n.° 1 (fija)

(No mueva la posicion Tope mecanico de
del limite superior del Articulacion n.° 2 (fija)
tope mecénico)

Tope mecéanico de - b
Articulacion n.° 1 (ajustable)
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5.2.1
1yn°2

Configuracion de los topes mecanicos de las articulaciones n.°

Las articulaciones n.° 1 y n.° 2 tienen agujeros roscados en las posiciones que corresponden
a los angulos de la configuracién de los topes mecanicos. Instale los pernos en los agujeros

correspondientes al angulo que desea definir.

Instale los pernos para el tope mecéanico en la siguiente posicion.

Topes mecanicos de la articulacionn.e1 a

Vistas desde la parte inferior del brazo n.° 1

a b
Angulo d
netro e 110 ~110
LS3-B configuracion (°)
Valor de pulso (pulso) 455111 —45511
Angulo de
B 115 ~115
LS6-B configuracion (°)
Valor de pulso (pulso) 746382 -91022

Topes mecénicos de la articulacién n.° 2

Vistas desde la parte superior del brazo n.° 1

a b
Angulo d
LS3-B fngu 0 . 125 125
contiguracion
LS6-B =
Valor de pulso (pulso) 284444 —284444
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(1) Apague el controlador.

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

. e Perno de cabeza hueca El nimero Torque de ajuste
Articulacionhexagonal (completamente
de pernos recomendado
roscado)
1 M8 x 10 1 perno/lado | 12,3 N-m (125 kgf:cm)

(3) Encienda el controlador.

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

NOTA L.
mecanicos.

Asegurese de configurar el rango de pulsos dentro de las posiciones del rango del tope
mecanico.
Ejemplo:  LS6-B602S
El angulo de la articulacion n.° 1 se configura desde —110° hasta +110°.
El angulo de la articulacion n.° 2 se configura desde —110° hasta +110°.

EPSON [ Ejecute los siguientes comandos en [Command Window].
RC+

>JRANGE 1, -72817, 728177 ' Define el rango de pulsos de la
articulacion n.° 1

>JRANGE 2,-250311, 250311 ' Define el rango de pulsos de la
articulacion n.° 2

>RANGE ' Revisa la configuracion mediante el
rango

-72817, 728177, -250311, 250311, -245760 ,O0,
-245760, 245760

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

(6) 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 mecanico y el rango de movimiento
que configuro).

Ejemplo:  Uso de LS6-B602S
El 4ngulo de la articulacion n.° 1 se configura desde — 110° hasta +110°.
El angulo de la articulacion n.° 2 se configura desde —110° hasta +110°.

EPSON Qi Ejecute los siguientes comandos en [Command Window].
RC+

>MOTOR ON 'Enciende el motor

>POWER LOW 'Ingresa al modo de baja potencia

>SPEED 5 'Se configura a baja velocidad

>PULSE -72817,0,0,0 'Se mueve a la posicion del pulso minimo
de la articulacién n.° 1

>PULSE 72817,0,0,0 'Se mueve a la posicion del pulso
maximo de la articulacion n.° 1

>PULSE 327680,-250311,0,0 'Se mueve a la posicion del pulso minimo
de la articulacion n.° 2

>PULSE 327680,-250311,0,0 'Se mueve a la posicion del pulso

maximo de la articulacion n.° 2
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NOTA

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 articulacion n.° 1 se movio hasta la posicion 0, que esta cerca del
centro de su rango de movimiento (valor de pulso: 327680*) cuando se comprobaba la
articulacion 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 mecéanicos dentro del limite.

*: Para LS6-B (Para LS3-B, valor de pulso: 20480)

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

Este método se aplica solo al manipulador del modelo estdndar.

Para el modelo para salas blancas, no se puede cambiar el rango de movimiento definido

con el tope mecanico de la articulacion n.° 3.

(M

@

NOTA

3)
“4)

NOTA

Encienda el controlador y apague los motores con 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 ———
3 roqe . . . =
superior o serd dificil sacar la cubierta superior del ||| \\@ )| =——
brazo. Empuje el eje hacia arriba hasta una T

posicion donde se pueda cambiar el tope Suelte el tornillo del
tope mecanico del

limite inferior: M4x15

mecanico de la articulacion n.° 3.

Eje
Cuando presiona el desbloqueo del freno, el eje puede bajar debido al peso del efector
final. Asegurese de retener el eje con la mano mientras presiona el boton.
Apague el controlador.

Suelte el tornillo del tope mecanico del limite inferior (M4x15).

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 esta en la parte superior.

No saque el tope mecanico del limite superior que esta en la parte inferior, porque el

punto de calibracion de la articulacion n.° 3 se especifica con ese tope.
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(5) El extremo superior del eje define la carrera maxima.
Mueva el tope mecéanico del limite inferior hacia abajo
hasta la posicion donde desea limitar la carrera.

Mida esta
distancia

Por ejemplo, cuando configura el tope mecénico del limite
inferior en una carrera de “200 mm”, el valor de la
coordenada Z del limite inferior es “—200”. Para cambiar el

valor a “~180”, mueva el tope mecanico del limite inferior %'—E&
hacia abajo “20 mm”. Use calibradores para medir la

distancia cuando ajuste el tope mecanico.

(6) Apriete firmemente el tornillo del tope mecéanico del limite inferior (M4x15).
Torque de ajuste recomendado: 5,4 N m (55 kgf cm)
(7) Encienda el controlador.

(8) Mueva la articulacion 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 calculo 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 (mm/pulso)

** Para conocer la resolucion de la articulacion n.° 3,

consulte la seccion Configuracion y operacion 2.4 Especificaciones.

EPSON R Ejecute el siguiente comando en [Command Window]. Ingrese el valor calculado en
RC+ X
>JRANGE 3,X,0 ' Configura el rango de pulsos de la articulaciéon n.° 3
(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 articulacion n.° 3 golpea el tope mecanico y ocurre un
error. Cuando se genera el error, cambie el rango de pulsos a una configuracion inferior

o extienda la posicion del tope mecanico dentro del limite.

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

controlador y levante la cubierta superior del brazo para comprobar la condicion que
produjo el problema desde el costado.
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EPSON R 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
articulacion 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).

(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.

Defina la configuracion XYLim en el panel [XYZ Limits] (Limites XYZ) que se muestra
RC+ cuando selecciona [Tools]-[Robot Manager].

(También puede ejecutar el comando XYLim en la ventana [Command Window]).
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5.4 Rango de movimiento estandar

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 mecanico” 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 mecéanico” configura el rango de movimiento limitado para que el centro de la
articulacion 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 maximo del efector final es superior a 60 mm, agregue el “area limitada por el
tope mecdanico” y el “radio del efector final”. El valor total queda especificado como el 4rea

maxima.
A | Centro de la articulacion n.° 3
B | Rango de movimiento
C | Rango maximo
D | Superficie de montaje de la base
E | Area limitada por un tope mecanico
LS3-B401* LS6-B502* LS6-B602* LS6-B702*
a Longitud del brazo n.° 1 + el brazo n.° 2 500 600 700
[mm] 400
b | Longitud del brazo n.° 1 [mm)] 175 225 325 425
¢ | Longitud del brazo n.° 2 [mm] 225 275
Angulo de movimiento de la articulacion
d o 132
n.°1[°] 132
Angulo de movimiento de la articulacion
e o 150
n.°2[°] 141
(Rango de movimiento) 141,6 138,1 162,6 232
g | (Rango de movimiento en la parte posterior) 325,5 425,6 492,5 559,4
Angulo del tope mecanico de la articulacion
2,8
n.°1[°] 2,8
.| Angulo del tope mecéanico de la articulacion
' 0n o 4,2
n.°2[°] 4,2
i | (Area del tope mecanico) 128.8 121,8 142,5 214
k (Area del tope mecanico en la parte posterior) 333,5 4335 504 574,5
m (Rango de movimiento de la | Estandar 150 200
articulacion n.° 3) Sala blanca 120 170
n (Desde la cara de montaje de| Estandar 5,5 51
la base) Sala blanca 9,5 53
(Extremo superior del area | Estandar 6,5 10
p | del tope mecénico de la
articulacion n.° 3) Sala blanca 10,5 6
(Extremo inferior del area Estandar 6,5 11,8
q | del tope mecanico de la
articulacion n.° 3) I 10,5 9.8
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Modelo estandar

LS3-B401S

qin|

Modelo para salas blancas

LS3-B401C
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Modelo estandar LS6-B*02S

LS6-B602S A

LS6-B502S

LS6-B702S

nj
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Modelo para salas blancas LS6-B*02C
LS6-B602C

LS6-B502C

ni

LS6-B702C
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Este volumen contiene los procedimientos de mantenimiento con las precauciones
de seguridad para los manipuladores de las series LS3-B/LS6-B.










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 capacitacion
en seguridad realice mantenimiento al sistema de robot.

La capacitacién 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
mal funcionamiento 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 area 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

A 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 estd 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 proteccion funcionen
correctamente. Operar el sistema de robot cuando los interruptores no funcionan
correctamente es extremadamente peligroso y puede provocar lesiones
corporales graves o dafos graves al sistema de robot, ya que los interruptores
no pueden cumplir las funciones para las que estan 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 alimentacion de CA
a un tomacorriente.

NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacién de la fabrica.
A m Antes de realizar cualquier 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.

ADVERTENCIA
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AN

PRECAUCION

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 tension innecesaria en los cables puede
provocar danos en los cables, desconexion o error de contacto. Los cables
dafados, la desconexion o el error de contacto son extremadamente peligrosos
y pueden provocar descargas eléctricas o el funcionamiento incorrecto del
sistema de robot.

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.

Asegurese de realizar las inspecciones de mantenimiento en conformidad con el programa.

2.1 Inspeccién de mantenimiento

211

Los puntos de inspeccion se dividen en cinco etapas: diaria, mensual, trimestral, semestral

Programa de inspeccion de mantenimiento

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.

LS3-B/LS6-B  Mod.7

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) \/ \/

4 meses (1000 h) g v

5 meses (1250 h) 3 N

6 meses (1500 h) S N N \

7 meses (1750 h) g \/

8 meses (2000 h) @ v

9 meses (2250 h) g S S
10 meses (2500 h) g v
11 meses (2750 h) \
12 meses (3000 h) \ \ Y d
13 meses (3250 h) \/

20.000 h v
h = hora
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2.1.2 Punto de inspeccién

Inspeccion mientras esta apagado (el manipulador no esta en funcionamiento)

Punto de inspeccién Lugar de inspeccion Diario | Mensual | Trimestral | Semestral | Anual
Pernos (fie montaje del J J J J J
efector final

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 N 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 Y
engranaje reductor, etc.

Verifique si los conectores estan Conectores externos del
sueltos. manipulador (en las placas \/ S \/ Y S
Si los conectores estan sueltos, del conector, etc.).
presionelos o apriételos de forma | Unidad de cable del J J J J
segura. manipulador
Verifique visualmente si hay Apariencia externa del J J J J J
defectos externos. manipulador
Limpie, de ser necesario. Cables externos \ V \/ J
Verifique si estan doblados o en
posicion incorrecta. Reparelos o Protecciones, etc. J N J J N
coloquelos correctamente, de ser
necesario.
Verifique la tension de las correas
de regulacion. Interior del brazo n.° 2 Y S
Ténselas, de ser necesario.
Condiciones de engrase Consulte Mantenimiento: 2.3 Engrase.
Inspeccionar mientras esta encendido (el manipulador esta en operacion)

Punto de inspeccién Lugar de inspeccion Diario | Mensual | Trimestral | Semestral | Anual
Revise el rango de movimiento Cada articulacion S
V.erlflq.ue Si ?curren sonidos o Completo J J J J J
vibraciones inusuales.
Mida la precisién varias veces con

. Completo \/
un medidor.
Active y desactive el desbloqueo
del freno y verifique el sonido del
freno electromagnético. Si  no|Freno \/ S S Y \/
produce un sonido, reemplace el
freno.
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2.2 Revision (Reemplazo de piezas)

AN

PRECAUCION

m E| tiempo de revision se basa en la suposicidon 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 operacion con la
articulaciéon como base.

NOTA

Las piezas de las articulaciones del manipulador pueden causar una disminucion 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 aceleracion o desaceleracion maximas

en operacion continua) aplicados en el manipulador.

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) de EPSON RC+ 7.0.

Para conocer detalles, consulte el siguiente manual.
Controlador de robot RC90 / RC90-B Mantenimiento 6. 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 dialogo [Controller Status
Viewer] (Visor de estado del controlador) -[Motor On Hours] (Horas de funcionamiento del
motor).

(1) En EPSON RC+, seleccione ment-[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] (Examinar 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 menu 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 4. 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.

PRECAUCION

A

Mantenga el manipulador con suficiente grasa. Operar el manipulador sin
suficiente grasa dafiara las piezas deslizantes o causara un rendimiento
insuficiente del mismo. Si se dafan las piezas, se necesitara mucho tiempo y
dinero para repararlas.

AN

PRECAUCION

Si le entra grasa en los ojos, 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 vomito. 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 area a fondo con agua y jabon.

Pieza de engrase | Intervalo de engrase Grasa Consulte Mantenimiento:

Articulacion n.° 1 |Unidades de SK-1A 5 Articulacion n.° 1
) » engranaje Tiempo de revision LS3-B: SK-2 ) »

Articulacion n.° 2 6 Articulacion n.° 2

reductor LS6-B: SK-1A

Unidad de ranura éperg)cs'én 100km - de 10. Unidad de ranura de

i . Uni u
Articulacion n.° 3 |de tornillo ; AFB
- (50 km para el primer tornillo esférico
esférico engrase)

NOTA
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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 segun las condiciones de uso y el grado de carga (como
cuando se opera con la velocidad de movimiento y la aceleracion o desaceleracion

maximas en operacion continua) aplicados 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 estd descolorida o seca.

1

Grasa normal Grasa descolorida
Realice el engrase a los 50 km de operacion para el primer engrase.
El plazo de reemplazo recomendado para la grasa en la ranura de tornillo esférico se puede
revisar en el cuadro de dialogo [Maintenance] de EPSON RC+ 7.0.

Para conocer detalles, consulte el siguiente manual.
Controlador de robot RC90 / RC90-B Mantenimiento 6. Alarma
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Mantenimiento

2.4 Apretar pernos de cabeza hueca hexagonal

Los pernos de cabeza hueca hexagonal se usan en lugares en los que se necesita fuerza
mecénica. (En este manual, nos referiremos a los pernos de cabeza hueca hexagonal como
“pernos”). Estos pernos se aprietan con los torques de ajuste que se muestran 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.

Tomnillo Torque de ajuste .Consulte. a continuaci(?n para obtener
informacién acerca del tornillo de fijacion.

M2.5 1,4+£0,1N-m (14 + 1 kgf-cm) Tornillo Torque de ajuste

M3 2,0+0,1 N-m (21 %1 kgf-cm) M3 0,7+ 0,1 N-m (7,1 %1 kgfcm)
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 3,9+0,2N-m (40 + 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 patrén entrecruzado,
como se muestra en la figura a continuacion.

Aqu 1 No apriete todos los pernos firmemente a la vez.
ujero .. . .
gajra 5 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

EPSON
RC+
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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 no coincide el origen almacenado en cada motor y el
origen correspondiente almacenado en el controlador. Después de reemplazar las piezas, es

necesario hacer coincidir estos origenes.

Para realizar la calibracion, es necesario registrar los valores del pulso para una posicién
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.

Ejecute el siguiente comando en [Command Window].
>PULSE
PULSE: [Valor de pulso de articulacion n.° 1] p1s [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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Mantenimiento

2.6 Distribucién de las piezas de mantenimiento

Modelo estandar

Desbloqueo | ;7 LED

Unidad de del freno

ranura de

tornillo esférico \

Placa de control

Freno\de la
articulacidén n.° 4

Cubierta superior

Motor de la
articulacion n.° 4

Motor de la
articulaciéon n.° 3

Motor de la

Unidad de cable

X

articulaciéon n.° 2
del brazo - Unidad de engranaje
L
- reductor de la
fp——Ti i i
 —— % articulacion n.° 1
Correa Z f
Correa U2” %’ Unidad de .; Placa del
225 Polea . convertidor
(& | ) engranaje
T ] intermedia reductor de la
Cubierta inferior ‘ ticulacion n.o 2
del brazo Correa Ul articulacion n.
Freno de la )
articulacion n.° 3 =
Motor de la articulaciéon n.° 1 Cable de
Cable de sefial alimentacion

*: Freno de la articulacion n.° 4 (solo para LS6-B)

Modelo para salas blancas (con fuelle opcional)

Para el modelo para salas blancas, se agregan las siguientes piezas al modelo estandar.

\

/ Fuelle

Banda de
apriete

Banda de
apriete

=\

Banda de Fuelle

apriete

\
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3. Cubiertas

En este capitulo se describen todos los procedimientos para retirar e instalar cubiertas

durante el mantenimiento.

®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 alimentacion. Asegurese de conectar el cable de energia de CA a un
tomacorriente.

f NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacion de la fabrica.

m Antes de realizar cualquier procedimiento de reemplazo, apague el controlador y
ADVERTENCIA| 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 alimentacién 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.

¥

0

AW

Placa de
conectores

Subplaca de
conectores

Cubierta inferior
del brazo
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3.1 Cubierta superior del brazo

m No retire la cubierta superior del brazo a la fuerza. Retirar la cubierta a la fuerza
puede provocar dafios en los cables, desconexién o error de contacto. Los cables
dafiados, la desconexidn 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 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
PRECAUCION| dafios en los cables, desconexion o error de contacto. Los cables danados, 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 cubierta. Asegurese de colocar los cables de vuelta en sus ubicaciones
originales.

Retiro Destornille los pernos de montaje de la cubierta LS3-B: 8-M4x8 Doble sems

LS6-B: 8-M4x8 Truss

de la cubierta  superior del brazo, y luego levante la cubierta.

superior del\lOTA Cuando haya fuelles instalados en el manipulador,

brazo & retire el fuelle superior y, luego, retire la cubierta
superior del brazo. Para conocer el retiro del
fuelle, consulte Mantenimiento 9. Fuelle.

Tenga cuidado con los cables y tubos del usuario I Cubierta superior

cuando retire la cubierta. del brazo

Instalacion Coloque la cubierta superior del brazo y fijela con los pernos de montaje de la cubierta
de la cubierta  superior del brazo.

superior del Después de fijar la cubierta superior del brazo, asegtirese de que el tope mecanico del limite
brazo é inferior no toque la parte cilindrica de la cubierta superior del brazo.

Cuando haya fuelles instalados en el manipulador, instale la cubierta superior del brazo y,
luego, ajuste el fuelle superior. Para la instalacion del fuelle, consulte Mantenimiento 9.
Fuelle.
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78

NOTA

Cubierta inferior

Destornille los pernos de montaje de la cubierta inferior del
del brazo

brazo, y luego retire la cubierta.

Tenga cuidado con el efector final. Cuando el efector final estd instalado, no se podra retirar la
cubierta inferior del brazo del eje.

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.

Cuando haya fuelles instalados en el manipulador, retire o saque por abajo el fuelle inferior y, luego,
retire la cubierta inferior del brazo. Para conocer el retiro del fuelle, consulte Mantenimiento 9. Fuelle.
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3.3 Placa del conector

AN

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
dafnados, la desconexion 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 conector, 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 tensiéon innecesaria en los cables puede provocar dafios en los cables,
desconexion o error de contacto. Los cables danados, 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.
Destornille los pernos de montaje de la placa del
conector y retire la placa.
NOTA Cuando retire la placa del conector, retirela lentamente,
& de manera que no se dafien los cables.
Placa de
conectores
4-M4x10
Cuando instale la placa del conector, tenga cuidado con lo siguiente.
NOTA
e 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.

Ponga el tubo de aire a lo largo de la pared del lado
izquierdo como se muestra en la imagen.

\

CORRECTO: Curvo INCORRECTO: Doblado
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3.4 Subplaca del conector

A

PRECAUCION

m No retire la subplaca del conector a la fuerza. Retirar la subplaca del conector a la

fuerza puede provocar danos 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 subplaca del conector, 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.

Una tensién 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 ubicacion de los cables después de retirar
la subplaca del conector. Asegurese de colocar los cables de vuelta en sus
ubicaciones originales.

Destornille los pernos de montaje de la subplaca del
conector y retire la placa.

Consulte
Configuracion y operacion 3.6  Conexion de los
cables.

4-M3 tornillos de orejetas
(No es necesario
destornillarlos)

3.5 Placa del usuario

Retiro de la
placa de
usuario

Instalacion de
la placa
de usuario

80

(2) Destornille los pernos de montaje de la placa del

(1) Retire la cubierta superior del brazo.

Consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

usuario y retire la placa.

(1) Coloque la placa del usuario en el brazo y fijela con los pernos de montaje.

(2) Monte la cubierta superior del brazo.

Consulte Mantenimiento. 3.1 Cubierta superior del brazo.
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4. Cable

®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 alimentacion. Asegurese de conectar el cable de alimentacion de CA a
un tomacorriente.

ﬁ NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacion de la fabrica.

m Antes de realizar cualquier procedimiento de reemplazo, apague el controlador y
ADVERTENCIA| 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.

®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.

m Asegurese de conectar los cables correctamente. No permita una tension
innecesaria en los cables. (No coloque objetos pesados en los cables. No doble
A 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
PRECAUCION dariados, la desconexion o el error de contacto son extremadamente peligrosos
y pueden provocar descargas eléctricas o el funcionamiento incorrecto del
sistema de robot.
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4.1 Reemplazo de la unidad de cable
NOTA  La serie LS3-B/LS6-B no tiene baterias. Los datos de posicién son memorizados por el
& motor. Cuando se reemplazan los cables, no es necesaria la calibracion.
Nombre Cantidad Nota
LS3-B401* : 2200784
Piezas de LS6-B502* : 2196931

mantenimiento

Unidad de cable

LS6-B602* : 2196932
LS6-B702* : 2196933

Herramientas

ancho a lo largo de

Llave hexagonal .
superficies planas: 3 mm

Para tornillo M4

Llave de tuercas ancho a lo largo de

superficies planas: 5 mm

Para el retiro del
conector D-sub

Destornillador de

tuercas

ancho a lo largo de
superficies planas: 5 mm

Para el retiro del
conector D-sub

Torquimetro

Alicates de corte

Para cortar
amarracables

Material

Amarracables

82

g

W\ W W W W W W W

/ Unidad de cable

o8
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Mantenimiento

AN

PRECAUCION

® 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 los bloques.

La conexion incorrecta de los conectores puede provocar un funcionamiento
incorrecto del sistema de robot.

Para conocer detalles acerca de las conexiones, consulte Mantenimiento: 4.2
Diagramas de cableado.

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
desconexiéon 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. Asegurese de colocar los cables de vuelta en sus ubicaciones
originales.

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, 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.

NOTA

LS3-B : 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 controlador esta
apagada o mientras el motor esta en el estado apagado (MOTOR OFF).

LS6-B : Hay un freno montado en el motor de las articulaciones n.° 3 y n.° 4 para evitar
que el eje baje y gire debido al peso del efector final mientras la alimentacion del
controlador 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.
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Retiro de la unidad (1)
de cable

2

NOTA

&

3)
“)

®)

(6)

(N

NOTA

84

Apague el controlador 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.

LS3-B : El desbloqueo del freno solo se aplica a la articulacion n.° 3.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se libera el freno respectivo de la
articulacion n.° 3.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga mientras estd presionado el desbloqueo
del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

LS6-B : El desbloqueo del freno solo se aplica a las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se liberan simultdneamente los
frenos respectivos de las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga ni gire mientras se presiona el
desbloqueo del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del
efector final.

Apague el controlador.

Retire la subplaca del conector de la placa del conector.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento 3.4. Subplaca del conector
Desconecte el cable M/C

Para conocer detalles, consulte Configuracion y operacion 3.6 Conexion de los

cables - Conectar y desconectar el cable M/C.
Retire la placa del conector.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.3 Placa del conector.

Retire los siguientes elementos que estan conectados al
(interior) de la placa del conector y de la subplaca del
conector.

Tubo de aire
Cable D-sub
Cable Ethernet (RJ45)
Conectores
: X11, X111, X121, CV11,CV12,CV13

Para los conectores fijados en la base de montaje,
desconecte al sostener el gancho.
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®)

)

(10)
(11)

(12)

(13)

(14)

NOTA

(15)

NOTA

(16)

(17)

LS3-B/LS6-B  Mod.7

Corte los dos amarracables que atan los cables en la placa
de fijacion de cables del lado de la base.

Retire los siete cables de conexion a tierra que estan fijos
en la base de montaje.

Tenga cuidado de no perder el separador que sostiene los
cables a tierra.

Corte los amarracables que atan los cables en el lado de la base.

Retire la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.
Retire la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.

Desconecte los 10 conectores en el costado del brazo.

Conectores: X22, X33, X42, X43, X44, X51, BR, X221, X231, X241

Desconecte el cable D-sub, el tubo de aire y el cable Ethernet (RJ45) de la placa del
usuario.

Los tornillos de montaje del cable D-sub son muy pequefios. Asegurese de conservar
los tornillos.

Presione el anillo sobre los conectores rapidos para sacar el tubo de aire. (66x2, g4x1)
Recuerde la distribucion de los cables para volver a conectar las piezas desconectadas
después de realizar el reemplazo.

Quite los dos cables a tierra de la placa del usuario.

Destornille el sujetador de cable que ata los cables en el lado del brazo y retire el
sujetador y la hoja de proteccion.

Tenga cuidado de no perder el sujetador de cable, la hoja de proteccion ni los tornillos
de fijacion.

La tuerca que fija los conectores rapidos del conducto del
cable a la placa del usuario. Gire la tuerca para quitarla y
extraiga los cables de la placa del usuario.
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Mantenimiento

(18) Gire los conectores rapidos del conducto del cable para
quitar la tuerca que fija la base y extraiga los cables de la
base.

Instalacion de la (1) Pase los cables nuevos por la base, la placa de fijacion de
unidad de cable cables y la tuerca. Después, 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 la tuerca para fijar los cables.

Placa de fijacion
de cables
(3) Aligual que con el corte del amarracables en el paso para el retiro (8), una los cables con
un nuevo amarracables.
(4) Conecte los siguientes elementos en la base de montaje y la placa del conector.
Tubo de aire, cable D-sub, cable Ethernet (RJ45)
Conectores: X11, X111, X121, CV11,CV12,CV13

(5) Conecte el cable de conexion a tierra al lado de la base en la base de montaje.
(6) Conecte el tubo de aire, el cable D-sub y el cable Ethernet (RJ45) a la placa del usuario.
(7) Fije el cable a tierra en la placa del usuario.

(8) Monte la placa del usuario.
Para conocer los detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.

(9) Conecte los conectores.
Conectores: X22, X33, X42, X43, X44, X51, BR, X221, X231, X241

(10) Al igual que con el corte del amarracables en el paso para el retiro (15), amarre los cables
con un nuevo amarracables.

(11) Monte la placa del conector.
Para conocer los detalles, consulte Mantenimiento: 3.3 Placa del conector.

(12) Coloque y fije la cubierta superior del brazo sin que se atasquen los cables.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

Ejecute la calibracion para todas las articulaciones excepto la articulaciéon n.° 1.
Si el conector se sale de la placa de baterias, ejecute la calibracion para todos los ejes.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 13 Calibracion.
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4.2.2 Cable de alimentacion
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Mantenimiento

90

4 2.3 Cable de usuario

LS3-B/LS6-B
No. Color
1 (Lyw
2 L/(W)
3 (Y)W
4 YI(W)
5 (GYwW
6 G/(W)
7 (Ryw
8 R/(W)
9 (VW
10 VI(W)
11 (LYBR
12 L/(BR)
13 (Y)/BR
14 Y/(BR)
15 G

424 Colorde los cables

La siguiente tabla muestra los codigos y los colores

asignaciones de pines.
4.2.1 Cable de senal

4.2.2 Cable de alimentacion
4.2.3 Cable de usuario

No. Color
1 (L)yw
2 L/(W)
3 (/W
4 Y/(W)
5 (GYW
6 G/(W)
7 (RyYw
8 R/A(W)
9 (VW

10 V(W)

11 (LYBR

12 L/(BR)

13 (Y)/BR

14 Y/(BR)

15 G

Cadigo

Color del
cable

Negro

Blanco

Rojo

Verde

Amairillo

Café

Azul

Violeta

Naranja

Rosa

@oo<r|B<o/xnsw

Azul cielo

de los cables indicados en las
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Mantenimiento

NOTA  La serie LS3-B/LS6-B no tiene baterias. Los datos de posicion son memorizados por el
= motor. Cuando se reemplazan los cables, no es necesaria la calibracion.
Nombre Cantidad Nota
Piczas de 3 m: 2196934
Cable M/C 1 5 m: 2196935

mantenimiento

10 m: 2196936

Herramientas

Destornillador de cabeza plana

Torquimetro

W W W W W W

LS3-B/LS6-B  Mod.7
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Mantenimiento

AN

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 los bloques.

La conexion incorrecta de los conectores puede provocar un funcionamiento
incorrecto del sistema de robot.

Para conocer detalles acerca de las conexiones, consulte Mantenimiento: 4.2
Diagramas de cableado.

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, 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

PRECAUCION
robot.
Cuando enrute los cables, observe la ubicacion 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 tension
innecesaria en los cables. (No coloque objetos pesados en los cables. No doble
ni tire de los cables por la fuerza). La tensidn 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.

Retiro del (1) Apague el controlador.
le M L
cable M/C (2) Desconecte los siguientes conectores del controlador.
Conector del cable de alimentacién Conector del cable de sefial
(3) Suelte los tornillos que fijan la placa. E’ J 3
Debe retirarlos por completo. ' % © ) -
Para conocer detalles, consulte i
Mantenimiento: )
Tornillos de
3.3 Placa del conector. orejetas
4-M3x10
1]
(4) Deslice la placa para quitarla de la base.
NOTA

92

No extraiga el cable M/C después de retirar
la placa. Los cables M/C estan conectados
por conectores. Hacerlo puede provocar la
desconexion de los cables.

Tl — 9]
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Mantenimiento

(5) Como se muestra a la derecha, extraiga los
cables del manipulador.

(6) Desconecte los conectores en el orden que
se muestra a la derecha.

Los ganchos de los conectores se indican
en las posiciones /A en la figura.

Presione el gancho para desconectar el

conector.

NOTA

i Es dificil de desconectar el conector (blanco) del cable de alimentacion, para fines de
seguridad.

Para desconectar el conector, presione firmemente el gancho.
Si no puede desconectarlo, presione el conector una vez y, luego, desconéctelo al
presionar el gancho.

No tire de los cables. Hacerlo, puede causar la desconexion.

No quite el cable M/C de la placa.
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Mantenimiento

Instalacion (1) Fije el cable M/C como se muestra a la
del cable M/C derecha.

Tenga cuidado de no ajustar la placa en
direccion incorrecta.

(2) Conecte los conectores en el orden que se
muestra a la derecha.

(3) Deslice la placa para instalarla.

s

Tornillos de orejetas: 4-M3x10
Torque de ajuste: 0,6£0,1 N m

Tornillos de
orejetas
4-M3x10

®

e ——— o'

NOTA
(&>  Deslice la placa hasta que esté paralela a la mesa base.

Tenga cuidado de no apretar los tornillos mientras los cables estan atrapados en la
placa.

(4) Conecte los siguientes conectores en el controlador.
Conector del cable de alimentacion Conector del cable de sefial

(5) Encienda el controlador.
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Mantenimiento

Direccion de la subplaca del conector

Cuando instale la placa, tenga cuidado con la direccion.
La direccion correcta es donde las letras: ADVERTENCIA de la etiqueta de advertencia de
descarga eléctrica estén paralelas con la mesa base. WARNING

Si la placa esta instalada en la direccion incorrecta, los cables al interior del manipulador se
torceran y puede causar la desconexion.

Correcto: Los cables no estan torcidos Incorrecto: Los cables estan torcidos
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Mantenimiento

5. Articulacion n.° 1

a 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.

f 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 alimentacion de la fabrica.

m Antes de realizar cualquier 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 aplicar descargas eléctricas excesivas al eje del motor

A cuando reemplace los motores. Las descargas eléctricas pueden reducir el ciclo
de vida de los motores y el codificador o dafarlos.

PRECAUCION| ® 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 no coincide el origen almacenado en cada motor y el origen
correspondiente almacenado en el controlador.

Después de reemplazar las piezas, es necesario hacer coincidir estos origenes.

El proceso de alinear los dos origenes se denomina “Calibracioén”.

Consulte Mantenimiento. 13. Calibracion para ejecutar la calibracion.

i

O W W W W W W

Unidad de engranaje
reductor de la
articulacion n.° 1

Motor de la
articulacion n.° 1
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Mantenimiento

5.1 Reemplazo del motor de la articulacion n.° 1

Nombre Cantidad Nota
Servomotor de CA de 200 W 1 2201471 (con sello de aceite)
1 1213267 (CO0547A)
LS3-B
Piezas de 1 1520371 (CO0538A)
mantenimiento | Junta térica 1 1213266 (CO0543A)
1 LS6-B | 1520371 (CO0538A)
1 1510528 (CO0551A)
hoalol
ancho a lo largo de 1 | Para tornillo de fijacion M4
Llave superficies planas: 2 mm
h [ hoalol
| exagona anc o.a. o largo de 1 Para tornillo M4
Herramientas superficies planas: 3 mm
T i hoalol
orquimetro | anc o.a. o largo de 1 Para tornillo M5
superficies planas: 4 mm
Pafo de limpieza 1 Para limpiar grasa
Grasa Grasa (SK-1A) - -
Retiro del (1) Retire la placa del conector.
motor de la

articulacion n.°

1

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.3 Placa del conector.

(2) Desconecte el conector.
Conectores X41, X211 (Sostenga el gancho para retirar).

(3) Retire el perno de montaje del brazo n.° 1 en el lado de la articulacion n.° 1 y retire el

brazo.
LS3-B: LS6-B:
8-M3x32 8-M4x40
4-M3x15 4-M3x20

NOT . .
(é\lo retire los pernos que se indican con las flechas.

NOTAHay una junta térica entre la unidad de la articulacion n.° 1 y el brazo. Aseglirese de
(Fconservar la junta torica.

LS3-B: CO0547A
LS6-B: CO0551A

(4) Retire los tornillos de montaje de la brida de la
articulacion n.° 1 en la base.

LS3-B: 8-M4x12
LS6-B: 6-M5x15
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Mantenimiento

(5) Sostenga la unidad de la articulaciéon n.° 1 y

retirela de la base.

Tenga cuidado de no dafiar el cable del motor en

caso de que quede atrapado en la base.

(6) Suelte los tornillos de montaje del motor en
la brida del motor de la articulacion n.° 1 y

retire la unidad del motor

Hay una junta tdérica en la posicion de
montaje de la brida del motor y la brida de la
articulacién n.° 1.

Tenga cuidado de no perder la junta torica.

LS3-B: CO0538A

LS6-B: CO0543A
(7) 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. Tenga
cuidado de no perder el casquillo.

LS3-B:

A: Casquillo de bronce : M4
B: Tornillo de fijacion: 2-M4x6

LS6-B:
A: Casquillo de bronce
B: Tornillo de fijacion

: M5
: 2-M5x6

(8) Para LS6-B solamente:
Retire los tornillos de montaje del motor
para quitar la brida y la junta tdrica

(CO0538A).
NOTA

(&= LS3-B no tiene una brida del motor.

98

la articulacion n.° 1

@ Unidad de motor de

Generador de forma de onda
A: Casquillo de bronce

AN
B: Tornillo de fijacion
i \Motor de la

articulacién n.° 1

/Brlda del motor
Junta térica

Motor de la
articulacién n.° 1

. Arandela 4-M4
4-M4x12
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Mantenimiento

Instalacién
del motor de
articulacién n.° 1

(M

NOTA

&

@

Para LS6-B solamente: /Brida d,el. motor
Coloque la junta torica (CO0538A) en la Junta torica
superficie de montaje del motor e instale AL Motordela

la brida del motor.

LS3-B no tiene una brida del motor.

Aplique grasa (SK-1A) entre el generador de
forma de onda y el motor.

Volumen de grasa: LS3-B: 4 g
LS6-B: 13 g

B: Tornillo de fijacion

Motor de la

Monte el generador de forma de onda en el articulacion n.® 1

motor de la articulaciéon n.° 1.

LS3-B
Asegurese de alinear el lado del extremo del A: Casquillo de bronce M4
generador de forma de onda con el lado del B: Tornillo de fijacion 1 2-M4x6
extremo del eje del motor. LS6-B
A: Casquillo de bronce : M5
Apriete uno de los tornillos de fijacion B: Tornillo de fijacion : 2-M5x6

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.

AN

PRECAUCION

m Consulte la figura anterior para conocer la orientacion del generador de forma de

onda. Asegurese de instalar el generador de forma de onda correctamente. Una
instalacion incorrecta del generador de forma de onda tendra como resultado un
funcionamiento incorrecto del manipulador.

LS3-B/LS6-B  Mod.7

(3) Coloque una junta torica en la brida del motor y arme el motor con la brida de la

articulaciéon n.° 1.

LS3-B: CO0538A
LS6-B: CO0543A

Para insertar el motor, girelo lentamente de lado a lado manualmente y presione.

(4) 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.

(5) Coloque la junta térica del paso de retiro (3) en la ranura de la junta térica del brazo.

LS3-B: CO0547A
LS6-B: CO0551A

Después, instale el brazo de la unidad de la articulacion n.° 1.

(6) Conecte los conectores.

Conectores X41, X211
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Mantenimiento

100

(N

®)

)

Monte la placa del conector.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.3 Placa del conector.

Revise si la articulacion n.° 1 se mueve en un movimiento de desplazamiento cuando
se opera desde el meni de EPSON RC+ - [Tools]-[Robot Manager]-[Jog & Teach]
(Herramientas - Administrador de robot - Desplazar y Ensefiar).

Si el manipulador oscila con MotorON (Motor encendido) y se detectan los siguientes

errores,

Error 5041: Error de salida de torque del motor en estado de baja potencia.
Error 4241: Se detect6 exceso de velocidad durante el modo de baja potencia.

o cuando una articulacion distinta a la articulacion n.° 1 se mueve, es posible que el
conector para esa otra articulacion esté conectado al motor de la articulacion n.° 1.
Revise la conexion del conector.

Ejecute la calibracion para la articulaciéon n.° 1.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 13. Calibracion.
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Mantenimiento

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 ldmina
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:
14. Lista de piezas de mantenimiento.

Nombre Car;tlda Nota
Piezas de , , LS3-B: 1765520
mantenimiento | " 0ad de engranaje reductor ' | Lse-B: 1750570
ancho a lo largo de 1 Para tornillo de fijacion
superficies planas: 2 mm M4
Llave ancho a lo largo de 1 Para tornillo M3
hexagonal superficies planas: 2,5 mm
ancho a lo largo de 1 Para tornillo M4
superficies planas: 3 mm
Torquimetro 1
) Alicates de corte 1
Herramientas Espatula 1 Para aplicar grasa
1 Para limpiar grasa (Brida)
Pano de limpieza 1 Para limpiar grasa
(Perno)
Alrededor de 20 mm de
Tornillo (M4) p  longitud
Para retirar lamina
flexible
Grasa Grasa (SK-1A) - -
Retiro de la (1) Retire la unidad del motor de la articulacion n.° 1.
unidad qe Siga los pasos para el retiro en Mantenimiento: 5.1 Reemplazo del motor de la
engranaje

articulacion n.’ 1.
reductor de la

articulacion n.e 1 (2) Retire el engranaje reductor de la brida de

Pernos

la articulacion n.° 1 y ~\ Unidad de
<8\ > engranaje
LS3-B: 16-M3x20 \ Y reductor
LS6-B: 16-M4x25 ~——~ 7 Brida
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Mantenimiento

Ins_galzcci’én dela (1) Una nueva unidad de engranaje reductor Lamina flexible y Unidad de
::Igraanajz contiene las piezas que se muestran en la cojinete de rodillo cruzado
reductor de la figura a la derecha cuando se desembala. Junta torica
articulacion n.° 1 . .

Las ranuras del engranaje de la lamina

flexible, la brida circular y los cojinetes

Brida circular

del generador de forma de onda estan y
engrasadas. Limpie el exceso de grasa de '
la superficie de montaje. 4 '

i

Generador de forma de onda

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.

,_\ ® Nunca ajuste (suelte ni apriete) los pernos de montaje entre la lamina flexible y la

PRECAUCION

(2) Coloque las juntas tdricas en las ranuras de 3 ado convexo

ambos lados de la nueva brida circular.

Aseglirese de que las juntas no se salgan de ‘
Ranuras
las ranuras.

/
El otro lado

(3) Coloque el lado convexo de la brida
circular hacia abajo y encajela en la lamina
flexible.

(4) Haga coincidir los orificios 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) Fije la brida del engranaje reductor a la brida

circular.

Apriete parcialmente todos los pernos en un
patrén entrecruzado, para poder apretar de forma
pareja todos los pernos.
torquimetro, apriete cada perno de forma segura
en un patron entrecruzado al par especificado en

la siguiente tabla.

Luego,

con  un

Pernos

“] reductor

Unidad de
engranaje

Tipo de
Elemento P Pernos Torque de ajuste
perno
Unidad de LS3-B M3x20 16 2,35 N-m (24 kgf-cm)
engranaje reductor
de la articulacién | .S6-B M4x25 16 5,4 N-m (55 kgf-cm)
n.°1
NOTA
&= Tenga cuidado de no aplicar demasiada fuerza ya que puede dafiar las piezas.

(6) Aplique grasa (SK-1A) dentro de la lamina flexible.

Volumen de grasa:

LS3-B: 19¢g
LS6-B:37¢g

(7) Monte el motor de la articulacion n.° 1.

Para conocer detalles, consulte los pasos para la instalacion en Mantenimiento: 5.1

Reemplazo del motor de la articulacion n.° 1.

LS3-B/LS6-B  Mod.7

103



Mantenimiento

6. Articulacion n.° 2

/A

ADVERTENCIA

a 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 energia de CA a un
tomacorriente.

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

® Antes de realizar cualquier 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 dafarlos.

® Nunca desarme el motor y el codificador. Un motor y codificador desarmado
causara un espacio de posicidon y no se puede volver a usar.

Después de reemplazar las piezas (motores, unidades de engranaje reductor, frenos, correas
de regulacién, unidad de ranura de tornillo esférico, etc.), el manipulador no puede operar
correctamente, ya que no coincide el origen almacenado en cada motor y el origen
correspondiente almacenado en el controlador.

Después de reemplazar las piezas, es necesario hacer coincidir estos origenes.
El proceso de alinear los dos origenes se denomina “Calibracion”.

Consulte Mantenimiento: 13. Calibracion para ejecutar la calibracion.

i

Motor de la
articulaciéon n.° 2

W W W W W W

Unidad de engranaje
reductor de la
articulacién n.° 2
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Mantenimiento

6.1 Reemplazo del motor de la articulacién n.° 2

Nombre Cantidad Nota
Piezas de Servomotor | 100 W 1 LS3-B: 2201472
mantenimiento | de CA 200 W 1 LS6-B: 2197986
ancho a lo largo de Para tornillo de fijaciéon M4
superficies planas: 1
Llave 2 mm
hexagonal | ancho a lo largo de Para tornillo M4
Herramientas superficies planas: 1
3 mm
Torquimetro 1
Alicates de corte 1 Para cortar amarracables
Pafo de limpieza 1 Para limpiar grasa
Material Amarracables -
- LS3-B: SK-2
Grasa Grasa - L S6-B: SKAA
NOTA LS3-B:Hay un freno montado en el motor de la articulacion n.° 3 para evitar que el eje baje

&

Retiro del
motor de la
articulacion
n.2

104

debido al peso del efector final mientras la alimentacion del controlador estd apagada
o mientras el motor esté en el estado apagado (MOTOR OFF).

LS6-B:Hay un freno montado en el motor de las articulaciones n.° 3 y n.° 4 para evitar que
el eje baje y gire debido al peso del efector final mientras la alimentacion del
controlador esta apagada o mientras el motor estd 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 controlador.

(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.

LS3-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a la articulacion n.° 3.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se liberan los frenos respectivos de
la articulacion n.° 3.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga mientras esta presionado el desbloqueo
del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

LS6-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se liberan simultaneamente los
frenos respectivos de las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga ni gire mientras se presiona el
desbloqueo del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector
final.

(3) Apague el controlador.
(4) Retire la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.
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Mantenimiento

)

(6)

()

)

)

Retire la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.

Corte los amarracables que atan los cables.
No corte los demas amarracables.

Desconecte los conectores.

Conectores: X221, X21 (Sostenga el gancho para retirar).

Retire los tornillos que sujetan la unidad del

motor y, luego, retire la unidad de motor de

la articulacion n.° 2 desde el brazo n.° 2.
Tornillo de montaje del motor

LS3-B: 2-M4x55 + separador
LS6-B: 4-M4x12 + arandela

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.

Hay un casquillo de bronce en uno de los
agujeros de tornillo de fijacion. Aseglrese
de conservar el casquillo.

(10) Para LS3-B solamente

NOTA

&
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Retire la brida del motor desde la

articulacion n.° 2.

LS6-B no tiene una brida del motor.

Unidad de
motor de la
articulacién n.° 2

Brazo n.° 2

Tornillos de
montaje

LS3-B
Generador de forma de onda

Casquillo de bronce M4

2-M4x6
Tornillos de fijacion

Motor de la
articulaciéon n.° 2

LS6-B
Generador de form@e onda

2-M4x6
Tomillos de e p- k2

fijacion /

asquillo de bronce M4

(@)

Motor de la
articulacién n.° 2

LS3-B

Brida del motor

2-M4x55 ~ }

Separador ~
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Mantenimiento

Instalacion del (1) Para LS3-B solamente: LS3-B
mgtor de_ lla Monte la brida del motor en el motor de Brida del motor A
articulacion

la articulacién n.° 2. |
n.°2 NOTA
i LS6-B no tiene una brida del motor.

2-M4x55 ~_|

Separador

(2) Monte el generador de forma de onda en el LS3-B
Waveform Generator

M4 Brass Bushing

motor de la articulaciéon n.° 2.

Asegurese de alinear el lado del extremo del
2-M4x6 -
generador de forma de onda con el lado del Set Screws [

extremo del eje del motor.

Apriete uno de los tornillos de fijacion Joint #2 Motor
verticalmente en el lado plano del eje del
motor. Inserte un casquillo en el otro
agujero de tornillo de fijacion para evitar LS6-B

dafios al eje del motor. Generador de formgde onda

2-M4x6 T ol
Tornillos de ~*© "
fijacion /

Casquillo de bronce M4 ‘

Motor de la i
articulacion n.° 2

de onda. Asegurese de instalar el generador de forma de onda correctamente.
Una instalacion incorrecta del generador de forma de onda tendra como resultado
un funcionamiento incorrecto del manipulador.

j m Consulte las figuras anteriores para conocer la orientacion del generador de forma

PRECAUCION

(3) Aplique primero grasa entre el generador de forma de onda y la brida del motor.
Después, aplique al interior de la ldmina flexible.
Entre el generador de forma de onda y la brida del motor
Volumen de grasa LS3-B: 4 g (SK-2)
LS6-B: 6 g (SK-1A)
Dentro de la lamina flexible

Volumen de grasa LS3-B: 11 g (SK-2)
LS6-B: 16 g (SK-1A)
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Mantenimiento

“)

®)

(6)

O

®)

€

(10)
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Unidad de
motor de la
articulacion n.° 2

Monte la unidad del motor de la articulacion n.°

2 en el brazo n.° 2.

Para insertar el motor, mueva lentamente el
brazo n.° 2 en forma manual y presionelo hacia

adentro. Brazon.° 2

Tornillo de montaje del motor
LS3-B: 2-M4x55 + separador

LS6-B: 4-M4x12 + arandela Tornillos de

montaje

Monte la placa del usuario.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.
Conecte los conectores.

Conectores: X221, X21.

Una los cables con un amarracables en las posiciones originales en las que estaban
antes de retirarlos en el paso para el retiro (6).

No permita una tension innecesaria en los cables.
Monte la cubierta superior del brazo.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

Revise si la articulacion n.° 2 se mueve en un movimiento de desplazamiento cuando se
opera desde el menu de EPSON RC+ - [Tools]-[Robot Manager]-[Jog & Teach]
(Herramientas - Administrador de robot - Desplazar y Ensefiar).

Si el manipulador oscila con MotorON (Motor encendido) y se detectan los siguientes
errores,

Error 5041: Error de salida de torque del motor en estado de baja potencia.
Error 4241: Se detectd exceso de velocidad durante el modo de baja potencia.

o cuando una articulacion distinta a la articulacion n.° 2 se mueve, es posible que el
conector para esa otra articulacion esté conectado al motor de la articulacién n.° 2.
Revise la conexion del conector.

Ejecute la calibracion para la articulaciéon n.° 2.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 13. Calibracion.
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Mantenimiento

6.2 Reemplazo de la unidad de engranaje reductor de la articulacion n.° 2.

Una unidad de engranaje reductor consta de las siguientes tres piezas. Cuando reemplace la

unidad de engranaje reductor, aseglrese de reemplazar siempre todas estas piezas juntas,

como un conjunto.

Generador de forma de onda, lamina flexible, brida circular

Para conocer detalles acerca de las tres piezas, consulte Mantenimiento: 14. Lista de piezas

de mantenimiento.

Nombre Cantidad Nota
Unidad d o reduct 1 LS3-B: 1587600
nidad de engranaje reductor
Piezas de granaj LS6-B: 1750571
mantenimiento Junta térica 1 LS3-B: 1213266 (CO0543A)
LS6-B: 1213267 (CO0547A)
ancho a |lo largo de 1 Para tornillo de fijaciéon M4
superficies planas: 2 mm
Llave ancho a lo largo de 1 Para tornillo M3
hexagonal | superficies planas: 2,5 mm
ancho a lo largo de 1 Para tornillo M4
superficies planas: 3 mm
Herramientas | Torquimetro 1
Alicates de corte 1
Espatula 1 Para aplicar grasa
~ - 1 Para limpiar grasa (Brida)
Pafio de limpieza .
1 Para limpiar grasa (Perno)
Tornillo (M Longi I
ornillo (M3) - Longitud de alrededor de 2 Para retirar la lamina flexible
20 mm
Material Amarracables -
- LS3-B: SK2
Grasa Grasa
- LS6-B: SK-1A
NOTA . . . L
LS3-B: Hay un freno montado en el motor de la articulacién n.° 3 para evitar que el eje baje
& debido al peso del efector final mientras la alimentacion del controlador esta
apagada o mientras el motor esta en el estado apagado (MOTOR OFF).

LS6-B: Hay un freno montado en el motor de las articulaciones n.° 3 y n.° 4 para evitar que
el eje baje y gire debido al peso del efector final mientras la alimentacion del
controlador esta apagada o mientras el motor estd 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

) )
engranaje

reductor de la
articulacion n.° 2

®)
(4)

)

(6)
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Encienda el controlador.

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.

LS3-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a la articulacion n.° 3.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se liberan simultdneamente los
frenos respectivos de la articulacion n.° 3.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga mientras esta presionado el desbloqueo
del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

LS6-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se liberan simultaneamente los
frenos respectivos de las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga ni gire mientras se presiona el
desbloqueo del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector
final.

Apague el controlador.
Retire el generador de forma de onda desde el motor de la articulacion n.° 2.

Siga los pasos para el retiro en Mantenimiento: 6.1 Reemplazo del motor de la
articulacion n.° 2.

Retire los tornillos que montan el brazo n.° 2 en
la unidad del engranaje reductor para retirar el

brazo n.° 2.

LS3-B
A: 10-M3x28
B: Arandela pequefia 8-M3x30+8-M3
C: Arandela pequefia 4-M3x15+4-M3

Junta térica
LS86-B / Brazo n.° 1
A: 16-M3x28 '

B: Arandela pequefia 8-M3x32+8-M3
C: Arandela pequefa 4-M3x12+4-M3

Unidad de
engranaje
reductor

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 térica entre el brazo n.° 1 y la
unidad de engranaje reductor.

Tenga cuidado de no perder la junta torica
retirada.
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Mantenimiento

Instalacion de 1a (1) Una nueva unidad de engranaje reductor Lamina flexible y Unidad de
::gﬁi;g contiene las piezas que se muestran en la cojinete de rodillo cruzado
reductor de la figura a la derecha cuando se desembala. Junta térica \
articulacion n.° 2 . ,

Las ranuras del engranaje de la lamina

flexible, la brida circular y los cojinetes del é

Brida circular

generador de forma de onda estin i
engrasadas. Limpie el exceso de grasa de A
la superficie de montaje. 4 ‘

o AN

Generador de forma de onda

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.

: ® Nunca ajuste (suelte ni apriete) los pernos de montaje entre la lamina flexible y la

PRECAUCION

(2) Coloque las juntas toricas en las ranuras de T ado convexo
ambos lados de la nueva brida circular.

Aseguirese de que las juntas no se salgan de
Ranuras
las ranuras.

/
El otro lado

(3) Coloque el lado convexo de la brida
circular hacia abajo y encéjela en la lamina
flexible.

(4) Haga coincidir los orificios 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 térica retirada en el paso para el
retiro (6) en la ranura de la junta torica del brazo

ne 1. A
NOTA . . "
Si la junta tdrica no calza en la ranura, use otra Brazo n.% 2
£ junta torica que esté preparada como pieza de Unidad de
S engranaje
mantenimiento. reductor
Instale la lamina flexible del brazo n.° 1. / Juntra térica
LS3-B Brazon.°1
A: 10-M3x28 4

B: Arandela pequefia 8-M3x30+8-M3
C: Arandela pequefia 4-M3x15+4-M3

LS6-B ol
A: 16-M3x28 B 7
B: Arandela pequefia 8-M3x32+8-M3 C

C: Arandela pequefia 4-M3x12+4-M3

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 patrén entrecruzado al par especificado en la siguiente tabla.

Elemento Tipo de perno Torque de ajuste

Unidad de engranaje reductor

. . M3 2,35 N-m (24 kgf-cm)
de la articulacién n.° 2

NOTA
&= Tenga cuidado de no aplicar demasiada fuerza ya que puede dafar las piezas

(6) Aplique primero grasa entre la brida del motor y el generador de forma de onda.
Después, aplique al interior de la lamina flexible.

Entre el generador de forma de onda y la brida del motor
Volumen de grasa LS3-B: 4 g (SK-2)

LS6-B: 6 g (SK-1A)

Dentro de la lamina flexible
Volumen de grasa LS3-B: 11 g (SK-2)

LS6-B: 16 g (SK-1A)
(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 articulaciéon n.° 2.

Siga los pasos para la instalacion en Mantenimiento: 6.1 Reemplazo del motor de la

articulacion n.° 2.
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Mantenimiento

7. Articulacion n.° 3

a 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

A 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.

m Antes de realizar cualquier 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.

ADVERTENCIA

m Tenga cuidado de no aplicar descargas eléctricas excesivas al eje del motor

A cuando reemplace los motores. Las descargas eléctricas pueden reducir el ciclo
de vida de los motores y el codificador o dafarlos.

PRECAUCION| ® Nunca desarme el motor y el codificador. Un motor y codificador desarmado

causara un espacio de posiciéon 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 no coincide el origen almacenado en cada motor y el origen
correspondiente almacenado en el controlador.

Después de reemplazar las piezas, es necesario hacer coincidir estos origenes. El proceso de
alinear los dos origenes se denomina “Calibracion”.

Consulte Mantenimiento: 13. Calibracion para ejecutar la calibracion.

i

Motor de la
articulaciéon n.° 3

O W\ O | W

Freno de la
Correa Z articulacién n.° 3

112 LS3-B/LS6-B  Mod.7



Mantenimiento

7.1 Reemplazo del motor de la articulacion n.° 3

Nombre Cantidad Nota
Piezas de
mantenimiento Servomotor de CAde 100 W 1 2201472
ancho a lo largo de 1 Para tornillo de fijacién M3
superficies planas: 1,5 mm
Llave ancho a lo largo de 1 Para tornillo de fijacion M5
hexagonal | superficies planas: 2,5 mm
ancho a lo largo de 1 Para tornillo M4
superficies planas: 3 mm
Herramientas | Torquimetro
Alicates de corte 1 Para cortar amarracables
., , . Z: Tension de correa (fuerza de
Tensidmetro sonico .,
Dinamoémetro 1 traccion)
69 N (7,0 £ 0,5 kgf)
Cable adecuado (longitud de alrededor .,
1 Para tension de correa
de 800 mm)
Material Amarracables -
NOTA LS3B: 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 controlador estd apagada

o mientras el motor esté en el estado apagado (MOTOR OFF).

LS6B: Hay un freno montado en el motor de las articulaciones n.° 3 y n.° 4 para evitar que
el eje baje y gire debido al peso del efector final mientras la alimentacion del
controlador 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.

Retiro del (1) Encienda el controlador.
motor de la

articulacién

n.°3

(2) Empuje el eje hasta su limite inferior mientras presiona el desbloqueo del freno.
Asegtirese de mantener suficiente espacio y evitar que el efector final golpee algun equipo
periférico.

LS3-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a la articulacién n.° 3.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se libera el freno respectivo de la
articulacién n.° 3.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga mientras esta presionado el desbloqueo
del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

LS6-B: Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se liberan simultdneamente los frenos
respectivos de las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga ni gire mientras se presiona el desbloqueo
del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

(3) Apague el controlador.
(4) Retire la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.
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(5) Corte el amarracables que ata los cables del motor de la articulacion n.° 3.

No corte los demés amarracables que no se relacionas con el retiro de la placa del usuario.
(6) Retire la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.
(7) Desconecte los siguientes conectores.

Conectores: X231, X43 (Sostenga el gancho para retirar).

Unidad de motor de

(8) Suelte los pernos de la unidad del motor de la - !
la articulacion n.° 3

articulacion n.° 3.

unidad del motor de la articulacion n.° 3.

(9) Retire el motor de la articulacion n.° 3 de la >-M4x55 %

Motor de la
articulacién n.° 3

(10) Suelte los tornillos de la polea y el cubo de Motor de la
freno. Retirelos del motor de la articulacién articu(l)ae():ién
n.
n.° 3.
Hay un casquillo de bronce en uno de los M5x8 Polea
. . ., , Tornillos de
agujeros de tornillo de fijacion. Asegurese fiacion . _ M5x8
de conservar el casquillo. o © % Tornillos de
fijacion
+ Casquillo

Cubo de freno

114 LS3-B/LS6-B  Mod.7



Mantenimiento

Instalacion
del motor de
articulacion
n.°3

(1) Instale la polea y el cubo de freno al motor de la articulacion n.° 3.

2

NOTA

3)

NOTA

LS3-B:

Pase la polea por el eje del motor. Fije la
polea dejando 5,5 mm de espacio desde la
superficie de montaje del motor.

Inserte el cubo de freno completamente en
la polea y asegurelo.

LS6-B:

Fije la polea dejando 0,5 mm de
espacio desde la placa del motor.
Aseglirese de dejar 0,5 mm entre la
placa del motor y la polea cuando esté
instalada la placa del motor. Inserte el
cubo de freno completamente en la
polea y asegurelo.

Motor de la
articulacion n.° 3

M3x4 Sl | 5,5 mm
tornillos =
de - M3x4 tornillos de fijacion
fijacion °"&°  +M3 casquillo
Cubo de freno
LS6-B

Motor de la .JL
articulacién n.° 3

Placa del motor
Polea— 1 1

g T

Freno \H
electromaanético []

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.

Instale el motor de la articulacion n.° 3 en
la placa del motor, mientras alinea el cubo
con el disco de freno.

Antes de alinear el cubo, fije el motor de
manera que la polea esté dentro de la
correa Z.

Fije los cables del motor hacia la parte
trasera del brazo.

Placa del motor

Fije parcialmente la unidad del motor de la articulacién n.° 3 al brazo n.° 2.
Asegurese de que los dientes de la correa de regulacién se engranen con los de la

polea.

En este momento, asegurese de que la unidad del motor de la articulaciéon n.° 3 se

pueda mover manualmente, y que no se incline cuando se empuja con el tensador. Si

la unidad esta fijada demasiado suelta o demasiado apretada, la correa no tendra la

tension correcta.
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(4)

NOTA

©)

(6)

(™)

(8)

)

Aplique la tension correcta a la correa Z y fije la unidad del motor de la articulacion
n.°3.

Pase un cable o una cuerda adecuada alrededor de la unidad del motor de la
articulacioén n.° 3 cerca de su placa de montaje. Luego, tire del cable usando un
dinamoémetro o una herramienta similar para aplicar la tension especificada

Tension de correa Z: 34,5 N (3,5 £ 0,5 kgf)

Tension axial (fuerza de traccion): 69 N (7,0 £ 0,5 kgf)
Unidad de motor de
la articulacion n.° 3

Dinamdémetro

3-M4x15
+ arandela

Para comprobar la tension de la correa con el tensiometro, consulte Mantenimiento: 7.4

Comprobar la tension de la correa de regulacion (Correa Z).
Conecte los conectores.
Conectores: X231, X241, X43, X44, X51

Monte la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.

Una los cables con un amarracables en las posiciones originales en las que estaban antes
de retirarlos en el paso para el retiro (6).
No permita una tension innecesaria en los cables.

Instale la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

Revise si la articulacion n.° 3 se mueve en un movimiento de desplazamiento cuando se
opera desde el menu de EPSON RC+ - [Tools]-[Robot Manager]-[Jog & Teach].

Si el manipulador oscila con Motor ON y se detectan los siguientes errores,
Error 5041: Error de salida de torque del motor en estado de baja potencia.
Error 4241: Se detectd exceso de velocidad durante el modo de baja potencia.

o cuando una articulacion distinta a la articulacion n.° 3 se mueve, es posible que el
conector para esa otra articulacion esté conectado al motor de la articulacion n.° 3.
Revise la conexion del conector.

(10) Ejecute la calibracién de las articulaciones n.° 3 y 4.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 13. Calibracion.
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7.2 Reemplazo de la correa de regulacion

Nombre Cantidad Nota
Piezas de c 7 1 LS3-B: 1554773
mantenimiento | ~°"€a LS6-B: 1563316
ancho a lo largo de 1 Para tornillo M3
Llave superficies planas: 2,5 mm
hexagonal |ancho a lo largo de 1 Para tornillo M4
superficies planas: 3 mm
Torquimetro 1
Destornillador de cruz (n.° 1) 1 Para el tormllg de cabeza
Herramientas plana (pequefio)
Alicates de corte 1 Para cortar amarracables
. L. Z: Tension axial (fuerza de
Tensiometro sénico .,
1 traccion):

Di Smet
inamometro 69 N (7,0 + 0,5 kgf)

Cable adecuado (longitud de alrededor

1 Para tension de correa
de 800 mm)
Material Amarracables -
NOTA LS3-B: 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 controlador esta

apagada o mientras el motor esta en el estado apagado (MOTOR OFF).

LS6-B: Hay un freno montado en el motor de las articulaciones n.° 3 y n.° 4 para evitar que
el eje baje y gire debido al peso del efector final mientras la alimentacion del
controlador esta apagada o mientras el motor estd 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 (1) Encienda el controlador.

de correa Z (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 algtin equipo
periférico.

LS3-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a la articulacion n.° 3.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se libera el freno respectivo de la
articulacion n.° 3.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga mientras esta presionado el desbloqueo
del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

LS6-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se liberan simultdneamente los
frenos respectivos de las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga ni gire mientras se presiona el desbloqueo

del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.
(3) Apague el controlador.
(4) Retire la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.
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(5) Corte los amarracables que atan los cables.

Corte el amarracables que une el cable del freno de la articulacion n.° 3.

No corte el amarracables que une los cables a la placa del usuario.

(6) Desconecte los siguientes conectores.

Conectores: X231, X43, X51 (Sostenga el gancho para retirar).

(7) Retire la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.

(8) Retire los tornillos de la unidad del motor de
la articulacion n.° 3 y extraiga la unidad de

motor de la articulaciéon n.° 3.

(9) Retire el motor de la articulaciéon n.° 3 de la

placa del motor y extraiga la correa Z.

La correa esta alrededor de la polea. Para
retirar el motor de la articulacion n.° 3, incline
ligeramente el motor y extraigalo hacia arriba

y evite la correa.

(10) Destornille los tornillos de montaje de la
placa de control para retirar la placa de

control.

LS3-B: Tornillos de cabeza plana 3-M3x8
(pequefios)
LS6-B: Tornillos de cabeza plana 4-M3x8
(pequefios)

(11) Retire los tornillos que montan la placa de la
ranura. Tire de la correa Z para sacarla
mientras sostiene la placa de la brida hacia

arriba.

Unidad de motor de g
—— + arandel
la articulacién n.° 3 M arandela

ST
Im-.*y;

3-M4x12
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Instalacion (1)
de correa Z
(2)

)

“4)
)

(6)

NOTA

LS3-B/LS6-B  Mod.7

Pase una nueva correa Z a través del eje.

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 eje hacia arriba y hacia
abajo varias veces antes de fijar firmemente la
placa de la brida.

Fije la placa de control.

LS3-B: Tornillos de cabeza plana 3-M3x8
(pequefios)
LS6-B: Tornillos de cabeza plana 4-M3x8
(pequefios)

3-M4x12

Placa de la ranura
=

Vuelva a instalar la unidad del motor de la articulacion n.° 3 en el brazo.

Pase el cable del freno y la fuente de
alimentacion de sobreexcitacion por la correa
Z.

Ponga la correa Z alrededor de la polea Z1 y
de la polea Z2, y haga -coincidir
completamente las ranuras del engranaje de la
correa con las de la polea.

Fije parcialmente la unidad del motor de la
articulacion n.° 3 al brazo n.° 2.

Unidad de
motor de la 3-M4x15

articulacion W? arandela
n.°3 y

En este momento, asegurese de que la unidad del motor de la articulacion n.° 3 se

pueda mover manualmente, y que no se incline cuando se empuja con el tensador.

Si la unidad esta asegurada demasiado suelta o demasiado apretada, la correa no

tendra la tension correcta.
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(7) Aplique la tension correcta a la correa Z y fije la unidad del motor de la articulacion

n.°3.

Pase un cable o una cuerda adecuada alrededor de la unidad del motor de la
articulacion n.° 3 cerca de su placa de montaje. Luego, tire del cable usando un
dinamoémetro o una herramienta similar para aplicar la tension especificada

Tension de correa Z: 34,5N (3,5 £ 0,5 kgf)

Tension axial (fuerza de traccion): 69 N (7,0 + 0,5 kgf)

Unidad de motor de
la articulacion n.° 3

Dinamémetro

3-M4x15
+ arandela

NOTA

&

(8) Conecte los conectores.

Para comprobar la tension de la correa con el tensiémetro, consulte Mantenimiento. 7.4
Comprobar la tension de la correa de regulacion (Correa Z).

Conectores: X231, X241, X43, X44, X51

(9) Monte la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.

(10) Una los cables con un amarracables en las posiciones originales en las que estaban antes
de retirarlos en el paso para el retiro (7). No permita una tensién innecesaria en los
cables.

(11) Instale la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

(12) Revise si la articulacion n.° 3 se mueve en un movimiento de desplazamiento cuando
se opera desde el meni de EPSON RC+ - [Tools]-[Robot Manager]-[Jog & Teach]
(Herramientas - Administrador de robot - Desplazar y Ensefiar).

Si el manipulador oscila con MotorON (Motor encendido) y se detectan los siguientes
errores,

Error 5041: Error de salida de torque del motor en estado de baja potencia.
Error 4241: Se detect6 exceso de velocidad durante el modo de baja potencia.

o cuando una articulacién distinta a la articulacion n.° 3 se mueve, es posible que el
conector para esa otra articulacion esté conectado al motor de la articulacion n.° 3.
Revise la conexién del conector.

(13) Ejecute la calibracion de la articulacion n.° 3.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 13. Calibracion.
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7.3 Reemplazo del freno

Herramientas

superficies planas: 4 mm

Nombre Cantidad Nota
ma??ezrﬁfn?eito Freno electromagnético 1 1750573
ancho a lo largo de 1 Para tornillo de fijacién M3
superficies planas: 1,5 mm
ancho a lo largo de 1 Para tornillo M3
Llave superficies planas: 2,5 mm
hexagonal |ancho a Ilo largo de 1 Para tornillo M4
superficies planas: 3 mm
ancho a lo largo de 1 Para tornillo M5

Torquimetro 1
Alicates de corte 1 Para cortar amarracables
., , . Z. Tensidén axial (fuerza de
Tensiometro sénico .,
Dinamdémetro 1 traccion)
69 N (7,0 £ 0,5 kgf)
Cable adecuado (longitud de alrededor .,
1 Para tension de correa
de 800 mm)
Material Amarracables -
NOTA LS3B: 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 controlador estd apagada
o mientras el motor esta en el estado apagado (MOTOR OFF).

LS6B: Hay un freno montado en el motor de las articulaciones n.° 3 y n.° 4 para evitar que
el eje baje y gire debido al peso del efector final mientras la alimentacion del
controlador 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 controlador.
freno de la

(2) Empuje el eje hasta su limite inferior mientras presiona el desbloqueo del freno.

articulaciéon n.° 3

Asegurese de mantener suficiente espacio y evitar que el efector final golpee algin equipo

periférico.

LS3-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a la articulacion n.° 3.

Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se libera el freno respectivo de la

articulacioén n.° 3.

Tenga cuidado de que el eje no se caiga mientras estd presionado el desbloqueo

del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

LS6-B:

respectivos de las articulaciones n.° 3 y n.° 4.

Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se liberan simultaneamente los frenos

Tenga cuidado de que el eje no se caiga ni gire mientras se presiona el desbloqueo

del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

(3) Apague el controlador.
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(4) Retire la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

(5) Retire la unidad del motor de la articulacion Unidad de
motor de la
n.°3. articulacion 3-M4x15

Para conocer detalles, consulte
Mantenimiento: 7.2 Reemplazo de la

correa de regulacion.

(6) Retire el motor de la articulacion n.° 3 de la unidad del W
motor de la articulacion n.° 3.
2-M4x55
La correa esta alrededor de la polea. Para retirar el motor + arandela
de la articulacion n.° 3, incline ligeramente el motor y
extraigalo hacia arriba y evite la correa. Motor de la

articulacion n.° 3

(7) Retire el freno de la placa del freno.

(8) Suelte los tornillos del cubo de freno y

Motor de la

retirelo de la polea del motor de la
articulaciéon n.° 3

articulacioén n.° 3.
M3x4 tornillos de
fijacién

+ casquillo M3

Hay un casquillo de bronce en uno de los  |\3x4

agujeros de tornillo de fijacion. Asegurese [tomillos de
. fijacion
de conservar el casquillo. Cubo de freno

122 LS3-B/LS6-B  Mod.7



Mantenimiento

Instalacion del
freno de la
articulacién n.° 3

(1) Instale el freno en la placa del freno.

(2) Instale el cubo de freno en la polea del motor

de la articulacién n.° 3.

Para LS3-B:

Pase la polea por el eje del motor.  Fije la
polea de modo tal que la distancia entre la
superficie de montaje del motor y el lado
superior de la polea sea 5,5 mm.

Permita que el cubo de freno golpee la
polea y fijelo donde toque el borde de la

polea.

Para LS6-B:

Fije la polea dejando 0,5 mm de espacio
desde la placa del motor.

Asegtirese de dejar 0,5 mm entre la placa
del motor y la polea cuando esté instalada
la placa del motor.

Inserte el cubo de freno completamente en
la polea y asegurelo.

Motor de la
articulacién
n°3

55 mm

3x4 tornillos de
M3x4 /».Ero/fijacién +casquillo M3

tornillos de

fijacién Cubo de freno

Motor de la
articulacion JL
n°3
l

Placa del motor i
= —

Polea—

Fren
electromagnético

0.5mm

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.

Cuando el disco de freno no esta alineado, modifique manualmente la posicion y siga

los pasos que se indican a continuacion.
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1. Conecte el conector BR.

2. Presione el desbloqueo del freno para desbloquear el freno.

3. Ajuste el disco de freno manualmente, de modo que el agujero esté en el centro.
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(3) Vuelva a instalar la unidad del motor de Unidad de motorde i-gﬂri:égla
la articulacion n.° 3 en el brazo n.° 2. la articulacion n.° 3

Aplique la tension correcta a la correa Z y, luego, fije la unidad del motor de la
articulacion n.° 3.

Tension de correa Z: 34,5N (3,5 £ 0,5 kgf)
Tension axial (fuerza de traccion): 69 N (7,0 £ 0,5 kgf)

Unidad de motor de
la articulacién n.° 3

Dinamémetro

3-M4x15
+ arandela

Para conocer detalles, consulte la seccion 7.2 Reemplazo de la correa de regulacion.

NOTA  Para comprobar la tension de la correa con el tensidometro, consulte Mantenimiento: 7.4
= Comprobar la tension de la correa de regulacion (Correa Z).

(4) Monte la cubierta superior del brazo.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

(5) Revise si la articulaciéon n.° 3 se mueve en un movimiento de desplazamiento cuando se
opera desde el menu de EPSON RC+ - [Tools]-[Robot Manager]-[Jog & Teach].

Si el manipulador oscila con Motor ON y se detectan los siguientes errores,
Error 5041: Error de salida de torque del motor en estado de baja potencia.
Error 4241: Se detectd exceso de velocidad durante el modo de baja potencia.

o cuando una articulacion distinta a la articulacion n.° 3 se mueve, es posible que el
conector para esa otra articulacion esté conectado al motor de la articulacion n.° 3.

Revise la conexion del conector.
(6) Ejecute la calibracion de la articulacion n.° 3.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 13. Calibracion.
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Nombre Cantidad Nota
, Tensiémetro Para conocer detalles de uso y los métodos de medicion del
Herramienta . 1 ., . . .
sonico tensiometro, consulte el manual de instrucciones del tensiometro.

Comprobacion (1) Ingrese los valores de configuracion adecuados para el tensiometro.

de la tensién

de la correa de

la articulacion
n°3

NOTA  pyede ocurrir un error en la medicion si el

LS3-B/LS6-B

Longitud
Masa de unidad M Ancho W de
Modelo | Correa | [g/ (1 mm de ancho x1 m [mm] separacion
de longitud)] S
[mm]
LS3-B | Correa Z 1,9 9 127
LS6-B | Correa Z 1,9

(2) Toque la correa y mida la tension.

micréfono toca la correa durante la

medicion.

Mod.7

10 212
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8. Articulacion n.° 4

m No inserte ni desconecte los conectores del motor mientras el sistema de robot
esté encendido. Insertar 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 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

ADVERTENCIA a un tomacorriente. NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacion de
la fabrica.

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

m Tenga cuidado de no aplicar descargas eléctricas excesivas al eje del motor

A cuando reemplace los motores. Las descargas eléctricas pueden reducir el ciclo
de vida de los motores y el codificador o dafarlos.

PRECAUCION ® Nunca desarme el motor y el codificador. Un motor y codificador desarmado

causara un espacio de posicion 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 no coincide el origen almacenado en cada motor y el origen
correspondiente almacenado en el controlador.

Después de reemplazar las piezas, es necesario hacer coincidir estos origenes.
El proceso de alinear los dos origenes se denomina “Calibracion”.

Consulte Mantenimiento: 13. Calibracion para ejecutar la calibracion.

i

Motor de la
articulacién n.° 4

O W\ O | W

=

89
=)

Correa U2 |
Correé Ul ﬁ o?
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Mantenimiento

8.1 Reemplazo del motor de la articulacion n.° 4

alrededor de 800 mm)

Nombre Cantidad Nota
ma?fezrﬁﬁwﬁeito Servomotor de CAde 100 W 1 2201472
ancho a lo largo de 1 Para tornillo de fijacion M4
Llave superficies planas: 2 mm
hexagonal | ancho a lo largo de 1 Para tornillo M4
superficies planas: 3 mm
Torquimetro 1
Destornillador de cruz (n.° 1) 1 Para el~tornillo de cabeza plana
_ (pequefio)
Herramientas Alicates de corte 1 Para cortar amarracables
U1: Tension axial (fuerza de
Tensiémetro sénico 1 traccion)
Dinamémetro LS3-B: 39 N (4,0 + 0,5 kgf)
LS6-B: 56 N (5,7 + 0,5 kgf)
Cable adecuado (longitud de 1 Para tensién de correa

AN

los siguientes problemas.

Si es menor al limite inferior

m La correa se debe instalar con la tension correcta; de lo contrario, pueden ocurrir

: 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 LS3-B: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 controlador estd apagada
o mientras el motor esta en el estado apagado (MOTOR OFF).

LS6-B:Hay un freno montado en el motor de las articulaciones n.° 3 y n.° 4 para evitar que
el eje baje y gire debido al peso del efector final mientras la alimentacion del
controlador 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 controlador.

motor de la

articulacion n.° 4

(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 algin equipo

periférico.
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Mantenimiento

LS3-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a la articulacion n.° 3.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se libera el freno respectivo de la
articulacion n.° 3.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga mientras esta presionado el desbloqueo
del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

LS6-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se liberan simultaneamente los frenos
respectivos de las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga ni gire mientras se presiona el desbloqueo
del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

(3) Apague el controlador.
(4) Retire la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.
(5) Corte los amarracables que atan los cables.

En este punto, no corte el amarracables (en la salida de los conectores rapidos del
conducto) que amarra los cables a la placa del usuario.

(6) Desconecte los conectores.
Conector X241, X44 (Sostenga el gancho para retirar).
(7) Retire la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.

(8) Retire la unidad del motor de Ila
articulacion n.° 4 desde el brazo n.° 2.

Retire los pernos que fijan el motor de la

articulacioén n.° 4 de la placa del motor y
3-M4x12

saque el motor.
+ arandela

La correa estd alrededor de la polea.

Unidad de motor de
la articulacién n.° 4

=
Placa del
motor

(9) Retire la polea desde el motor de la o~ 2-M4x55
articulacion n.° 4. ' '

Incline la unidad de motor ligeramente y

extréigala.

Hay un casquillo de bronce en uno de los
agujeros de tornillo de fijacion. Aseglrese

de conservar el casquillo.

(10) Retire la placa del motor desde el motor

de la articulacion n.° 4. < - 2-M4x8 tornillos de
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Mantenimiento

Instalacion (1)
del motor de la
articulaciéon n.° 4

)

€)

(4)

NOTA

LS3-B/LS6-B  Mod.7

Instale la placa del motor en el motor de la o~ 2-M4x55
articulacién n.° 4.

En este punto, los cables del motor deben estar en
forma convexa de la placa.

Instale la polea en el motor de la articulacion n.°
4.

= g
‘(.rii)' T-2-M4x8 Set Screws
= + Bushing

Asegurese de hacer calzar el lado del extremo de la polea con el lado del extremo del
eje del motor.

Asegurese de fijar el juego de tornillos de fijacion + el casquillo verticalmente en el
lado plano del eje del motor. Tenga cuidado de no dafiar el eje del motor al apretar el
casquillo en el agujero del tornillo de fijacion.

Coloque la polea alrededor de la correa U1
y coloque la unidad de motor de la
articulacion n.° 4 en la parte superior del
brazo n.° 2.

3-M4x12

Fije parcialmente la unidad del motor de la
+ arandela

articulacioén n.° 4 al brazo n.° 2.

Unidad de motor de
la articulacién n.° 4

Placa del
motor

Asegurese de que la unidad del motor se pueda mover manualmente, y que no se
incline cuando se tire de ella.

Si la unidad est4 asegurada demasiado suelta o demasiado apretada, la correa no tendra
la tension correcta.

Asegurese de que las ranuras del engranaje de la correa encajen en las de la polea

completamente.
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(5) Aplique la tension correcta a la correa U1 y fije la unidad del motor de la articulacion
n.° 4.

Pase un cable o una cuerda adecuada alrededor de la unidad del motor de la
articulacion n.° 4 cerca de su placa de montaje.

Luego, tire del cable usando un dinamoémetro o una herramienta similar para aplicar la
tension especificada que se muestra en la figura.

LS3-B:
Tension de la correa Ul: 19,5 N (2,0 £ 0,5 kgf)
Tension axial (fuerza de traccion): 39 N (4,0 £ 0,5 kgf)
LS6-B:
Tension de la correa Ul: 28 N (2,8+ 0,5 kgf)
Tension axial (fuerza de traccion): 56 N (5,7 £ 0,5 kgf)

Unidad de motor de
la articulacién n.° 4

Dinamémetro
+ arandela

NOTA Para comprobar la tension de la correa con el tensidmetro, consulte Mantenimiento: 8.4
= Comprobacion de la tension de la correa de regulacion (Correas Ul, U2).
(6) Conecte los conectores.
Conectores X241, X44
(7) Monte la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.

(8) Amarre los cables con un amarracables en las posiciones originales en las que estaban
antes de retirarlos en el paso para el retiro (5). No permita una tension innecesaria en los
cables.

(9) Monte la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

(10) Revise si la articulacion n.° 4 se mueve en un movimiento de desplazamiento cuando se
opera desde el menu de EPSON RC+ - [Tools]-[Robot Manager]-[Jog & Teach].

Si el manipulador oscila con Motor ON y se detectan los siguientes errores,
Error 5041: Error de salida de torque del motor en estado de baja potencia.
Error 4241: Se detectd exceso de velocidad durante el modo de baja potencia.

o cuando una articulacion distinta a la articulacion n.° 4 se mueve, es posible que el
conector para esa otra articulacion esté conectado al motor de la articulacion n.° 4.
Revise la conexion del conector.

(11) Ejecute la calibracion de la articulacion n.° 4.
Para conocer detalles acerca de los métodos de calibracion, consulte Mantenimiento: 13.
Calibracion.
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8.2 Reemplazo de la correa de regulacion

Nombre Cantidad Nota

Correa U1 | ancho de 10 mm 1 LS3-B: 1554775

Piezas de Correa U2 | ancho de 16 mm 1 LS3-B: 1554777
mantenimiento | Correa U1 | ancho de 10 mm 1 LS6-B: 1612286
Correa U2 | ancho de 20 mm 1 LS6-B: 1763573

ancho a lo largo de

Llave superficies planas: 2,5 mm 1 Para tornillo M3
hexagonal ancho_ @ lo Ia.rgo de 1 Para tornillo M4
superficies planas: 3 mm
Destornillador de cruz (n.° 1) 1 Para el torn|II(~) de cabeza
plana (pequefio)
Torquimetro 1
Alicates de corte 1 Para cortar amarracables
Herramientas LS3-B: Te.n’si()n axial (fuerza
de traccion)
U1: 39 N (4,0 £ 0,5 kgf)
Dinamdémetro 1 U2: 69N (7,0 + 0,5 kgf)
Tensiémetro soénico LS6-B: Tension axial (fuerza

de traccion)
U1: 56 N (5,7 + 0,5 kgdf)
U2: 125N (12,3 + 0,5 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 LS3-B: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 controlador estd apagada
o mientras el motor esta en el estado apagado (MOTOR OFF).

LS6-B:Hay un freno montado en el motor de las articulaciones n.° 3 y n.° 4 para evitar que
el eje baje y gire debido al peso del efector final mientras la alimentacion del
controlador 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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Retiro de la
correa U2

132

(1)
)

3)
(4)

)

(6)

()

(8)

8.2.1 Correa U2

Encienda el controlador.

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 algiin equipo
periférico.

LS3-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a la articulacion n.° 3.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se libera el freno respectivo de la
articulacion n.° 3.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga mientras esta presionado el desbloqueo
del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

LS6-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se liberan simultineamente los
frenos respectivos de las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga ni gire mientras se presiona el desbloqueo
del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

Apague el controlador.
Retire la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

Retire la placa de control.

LS3-B: Tornillos de cabeza plana 3-M3x8
(pequefios)
LS6-B: Tornillos de cabeza plana 4-M3x8
(pequefios)

Corte los amarracables que atan los cables.
No corte el amarracables que ata los cables de la placa del usuario.

Desconecte los siguientes conectores.

Conectores: X33, X41, X51, X241 (Sostenga el gancho para retirar).
BR4 (Solo LS6-B)

Retire la placa del usuario.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.
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(9) Retire los tornillos que fijan la unidad del
motor de la articulacion n.° 3 y extraiga la
unidad de motor.

(10) Retire los tornillos que fijan la unidad del
motor de la articulacion n.° 4 y extraiga
la unidad de motor.

La correa esta alrededor de la polea.
Incline la unidad de motor ligeramente y
extraigala.

(11) Retire los tornillos que fijan la unidad
intermedia del eje de la articulacion n.° 4.

Extraiga de la unidad intermedia del eje
de la articulacién n.° 4 y la correa Ul.

(12) Retire los tornillos que montan la placa
de la ranura.

Tire de la correa Z y la correa U2
mientras sostiene la placa de la ranura.
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Unidad de motor de
. NN
la articulacion n.° 3 e

j Unidad intermedia
del eje de la
Warticulacién n.e4.
‘ } Correa Ul
C-)

3-M4x12
//Placa de la

ranura
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Instalacion
de la correa U2

134

(M

@

3)

“)

®)

Sostenga la placa de la ranura y coloque la
correa U2 alrededor de la polea U3.

Asegurese de que las ranuras del engranaje
de la correa encajen en las de la polea
completamente.

Placa de la

3-M4x12
5

Sostenga la placa de la brida y coloque la correa Z alrededor de la polea Z2.

Aseguirese de que las ranuras del engranaj
completamente.

e de la correa encajen en las de la polea

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.

Con la correa Ul en la polea grande
de la unidad intermedia del eje de la
articulacion n.° 4, ponga la correa U2
en el brazo n.° 2, en la polea pequeiia,
y pongalas en la superficie superior
del brazo n.° 2.

Asegtrese de que las ranuras del
engranaje de las correas encajen
completamente en las de la polea.

Unidad intermedia

del eje de la
articulacion n.° 4\(j g
8 ‘

Correa U2
Polea (pequefia)

Fije parcialmente la unidad intermedia del

eje de la articulacion n.° 4.

Aseguirese de que la unidad se pueda mover manualmente, y que no se incline cuando

se tire de ella. Si la unidad esta asegurada
correa no tendra la tension correcta.

demasiado suelta o demasiado apretada, la
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Mantenimiento

(6) Aplique la tension correcta a la correa U2 y, luego, fije la unidad intermedia del eje
de la articulacion n.° 4.

Pase un cable o una cuerda adecuada alrededor de la unidad del motor de la
articulacion n.° 4 cerca de su placa de montaje. Luego, tire del cable usando un
dinamémetro o una herramienta similar para aplicar la tension especificada.

LS3-B:

Tension de la correa U2: 34,5 N (3,5 £ 0,25 kgf)

Tension axial (fuerza de traccion): 69 N (7,0 £ 0,5 kgf)
LS6-B:

Tension de la correa U2: 62,5 N (6,3 £ 0,5 kgf)

Tension axial (fuerza de traccion): 125 N (12,3 £ 0,5 kgf)

Unidad intermedia del eje
de la articulacion n.° 4

Dinamémetro + arandela

NOTA Para comprobar la tension de la correa con el tensidmetro, consulte Mantenimiento: 8.4

Comprobacion de la tension de la correa de regulacion (Correas Ul, U2).

(7) Instale la unidad de motor de la
articulacion n.° 4 en el brazo n.° 2 con la
correa Ul alrededor de la polea.

(8) Fije parcialmente la unidad del motor
de la articulacion n.° 4 al brazo n.° 2.

Asegurese de que la unidad del motor se pueda mover manualmente, y que no se incline
cuando se tire de ella.

Si la unidad est4 asegurada demasiado suelta o demasiado apretada, la correa no tendra
la tension correcta.
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(9) Aplique la tension correcta a la correa U1 y fije la unidad del motor de la articulacion
n.° 4.

Pase un cable o una cuerda adecuada alrededor de la unidad del motor de la
articulacion n.° 4 cerca de su placa de montaje.

Luego, tire del cable usando un dinamémetro o una herramienta similar para aplicar
la tension especificada que se muestra en la figura a la derecha.

LS3-B:
Tension de la correa Ul: 19,5 N (2,0 £ 0,5 kgf)
Tension axial (fuerza de traccion): 39 N (4,0 £ 0,5 kgf)
LS6-B:
Tension de la correa Ul: 28 N (2,8+ 0,5 kgf)
Tension axial (fuerza de traccion): 56 N (5,7 £ 0,5 kgf)

Unidad de motor de
la articulacion n.° 4
.

+ arandela

NOTA  Para comprobar la tension de la correa con el tensiometro, consulte Mantenimiento: 8.4
& Comprobacion de la tension de la correa de regulacion (Correas Ul, U2).

(10) Vuelva a colocar la unidad del motor de Unidad de motor de

. ., la articulacion n.° 3
la articulacion n.° 3 en el brazo. ST

(11) Pase el cable del freno y la fuente de
alimentacion de sobreexcitacion por la
correa Z.

Fije la correa Z alrededor de la polea Z1
y de la polea Z2, haciendo calzar
completamente las ranuras del engranaje
de la correa con las de la polea.

(12) Fije parcialmente la unidad del motor de la articulacion n.° 3 al brazo n.° 2.

NOTA , .
© Asegurese 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 tendré la tension correcta.
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(13) Aplique la tension correcta a la correa Z v fije la unidad del motor de la articulacion n.° 3.

Pase un cable o una cuerda adecuada alrededor de la unidad del motor de la
articulacion n.° 3 cerca de su placa de montaje. Luego, tire del cable usando un
dinamdmetro o una herramienta similar para aplicar la tension especificada.

Tension de correa Z: 34,5 N (3,5 + 0,5 kgf)

Tension axial (fuerza de traccion): 69 N (7,0 = 0,5 kgf)
Unidad de motor de
la articulacién n.° 3

Dinamémetro

3-M4x15
+ arandela

NOTA  Para comprobar la tension de la correa con el tensiometro, consulte Mantenimiento: 7.4

Comprobar la tension de la correa de regulacion (Correa Z).
(14) Retire la placa de control.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 11.3 Reemplazo de la placa de control.
(15) Conecte los siguientes conectores.

Conectores: X33, X41, X51, X241
BR4 (Solo para LS6-B)

(16) Monte la placa del usuario.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.

(17) Una los cables con un amarracables en las posiciones originales en las que estaban antes
de retirarlos en el paso para el retiro (7).

No permita una tension innecesaria en los cables.
(18) Retire la cubierta superior del brazo.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

(19) Revise si las articulaciones n.° 3 y n.° 4 se mueven en un movimiento de desplazamiento
cuando se opera desde el meni de EPSON RC+ [Tools]-[Robot Manager]-[Jog &
Teach].

Si el manipulador oscila con MotorON (Motor encendido) y se detectan los siguientes
errores,

Error 5041: Error de salida de torque del motor en estado de baja potencia.
Error 4241: Se detectd exceso de velocidad durante el modo de baja potencia.

o cuando una articulacion distinta a las articulaciones n.° 3 y n.° 4 se mueven, es posible
que el conector para esa otra articulacion esté conectado al motor de la articulacion n.°
3 o n.° 4. Revise la conexion del conector.

(20) Ejecute la calibracion para las articulaciones n.° 3 y n.° 4.

Para conocer detalles acerca de los métodos de calibracion, consulte Mantenimiento:
13. Calibracion.

LS3-B/LS6-B  Mod.7 137
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8.2.2 Correa U1

Retiro de la (1) Retire la unidad del motor de la articulacion
correa U1 n.° 4.

Siga los pasos para el retiro en
Mantenimiento: 8.2.1 Correa U2.

—— 3-M4x12

+arandela

Unidad de
motor de la
articulacién n.° 4

(2) Retire la unidad intermedia del eje
de la articulacion n.° 4.

Consulte los pasos para el retiro en
Mantenimiento: 8.2.1 Correa U2.

3-M4x12 +arandela
" Unidad intermedig

(3) Retire la correa Ul.

138
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Mantenimiento

Instalacion (1) Conlacorrea Ul en la polea grande de la unidad intermedia del eje de la articulacion
de la correa U1 n.° 4, ponga la correa U2 en el brazo n.° 2, en la polea pequeiia, y pongalas en la

superficie superior del brazo n.° 2.

NOTA
& Asegurese de que las ranuras del engranaje de las correas encajen completamente en

las de la polea.
Unidad
intermedia del
eje de la 3-M4x12
+ arandela

_Correa U2 4
Polea (pequefia) -

(2) Fije parcialmente la unidad intermedia del eje de la articulacion n.° 4.
Asegurese de 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.

(3) Aplique la tension correcta a la correa U2 y, luego, fije la unidad intermedia del eje
de la articulacion n.° 4.

Pase un cable o una cuerda adecuada alrededor de la unidad intermedia del eje de la
articulacioén n.° 4 cercana de su placa de montaje. Luego, tire del cable usando un
dinamometro o una herramienta similar para aplicar la tension especificada.
LS3-B:
Tension de la correa U2: 34,5 N (3,5 £ 0,25 kgf)
Tension axial (fuerza de traccion): 69N (7,0 + 0,5 kgf)
LS6-B:
Tension de la correa U2: 62,5 N (6,3 £ 0,5 kgf)
Tension axial (fuerza de traccion): 125N (12,3 + 0,5 kgf)

Unidad intermedia del eje
de la articulacion n.° 4

3-M4x12
+ arandela

NOTA  Para comprobar la tension de la correa con el tensidometro, consulte Mantenimiento:

& 84 Comprobacion de la tension de la correa de regulacion (Correas Ul, U2).
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(4) Fije parcialmente la unidad del motor de la 7/ 3-M4x12
articulacion n.° 4 al brazo n.° 2. +arandela
Asegurese de que la unidad del motor se
pueda mover manualmente, y que no se
incline cuando se tire de ella. Unidad de

motor de la

Si la unidad estd asegurada demasiado articulacion n.o 4

suelta o demasiado apretada, la correa no
tendra la tension correcta.

(5) Aplique la tension correcta a la correa Ul vy, luego, fije la unidad del motor de la
articulacion n.° 4.

Pase un cable o una cuerda adecuada alrededor de la unidad del motor de la
articulacién n.° 4 cerca de su placa de montaje. Luego, tire del cable usando un
dinamémetro o una herramienta similar para aplicar la tension especificada que se
muestra en la figura a la derecha.

LS3-B:
Tension de la correa Ul: 19,5 N (2,0 £ 0,5 kgf)
Tension axial (fuerza de traccion): 39 N (4,0 £ 0,5 kgf)
LS6-B:
Tension de la correa Ul: 28 N (2,8 £ 0,5 kgf)
Tension axial (fuerza de traccion): 56 N (5,7 £ 0,5 kgf)

Unidad de motor de
la articulacién n.° 4

Dinamémetro

NOTA " para comprobar la tensién de la correa con el tensiometro, consulte Mantenimiento:

8.4 Comprobacion de la tension de la correa de regulacion (Correas Ul, U2).
(6) Conecte los conectores.

Conector X241, X41

(7) Amarre los del con un amarracables en las posiciones originales en las que estaban
antes de retirarlos en el paso para el retiro (5).

(8) Retire la placa del usuario.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.
(9) Instale la cubierta superior del brazo.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.
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(10) Revise si la articulacion n.° 4 se mueve en un movimiento de desplazamiento cuando se
opera desde el men de EPSON RC+ - [Tools]-[Robot Manager]-[Jog & Teach]
(Herramientas - Administrador de robot - Desplazar y Ensefiar).

Si el manipulador oscila con MotorON (Motor encendido) y se detectan los siguientes

errores,
Error 5041: Error de salida de torque del motor en estado de baja potencia.
Error 4241: Se detectd exceso de velocidad durante el modo de baja potencia.

o cuando una articulacion distinta a la articulacion n.° 4 se mueve, es posible que el
conector para esa otra articulacion esté conectado al motor de la articulacion n.° 4.

Revise la conexion del conector.
(11) Ejecute la calibracion de la articulacion n.® 4.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 13. Calibracion.

LS3-B/LS6-B  Mod.7 141



Mantenimiento

8.3 Reemplazo del freno (solo para la serie LS6-B)

Nombre Cantidad Nota
ma?’:zzna;fn?eito Freno electromagnético 1 1750573
ancho a lo largo de 1 Para tornillo de fijacion M3
Llave superficies planas: 1,5 mm
Herramientas | hexagonal ancho a lo largo de 1 Para tornillo M2.5
superficies planas: 2 mm
Alicates de corte 1 Para cortar amarracables
Material Amarracables 1

NOTA LS6-B:Hay un freno montado en el motor de las articulaciones n.° 3 y n.° 4 para evitar que

el eje baje y gire debido al peso del efector final mientras la alimentacion del
controlador 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.
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Retiro del (1) Encienda el controlador.
freno de la

) N (2) Empuje el eje hasta su limite inferior mientras presiona el desbloqueo del freno.
articulacion n.° 4

Asegurese de mantener suficiente espacio y evitar que el efector final golpee algun
equipo periférico.

LS6-B: El desbloqueo del freno se aplica a las articulaciones n.° 3 y n.° 4. Cuando se
presiona el desbloqueo del freno, se liberan simultineamente los frenos
respectivos de las articulaciones n.° 3 y n.° 4.

Tenga cuidado de que el eje no se caiga ni gire mientras se presiona el
desbloqueo del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector
final.

(3) Apague el controlador.

(4) Retire la cubierta superior del brazo.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

(5) Desconecte el conector.
Conector BR4

(6) Corte el amarracables que atan los cables del freno.

(7) Retire el tapon de goma.

(8) Retire el cubo de freno.

(9) Retire el freno.
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Instalacion del (1)
freno de la
articulacién n.° 4

@

3)

NOTA

“4)

®)

(6)

144

Instale el freno en la unidad intermedia del
eje de la articulacion n.° 4.

Instale el cubo de freno en la unidad
intermedia del eje de la articulacién n.° 4.

Instale el tapon de goma.

Inserte el tapon de goma hasta que el cable
se separe del freno. Si los cables entran al
interior del tapon de goma, se pueden
desconectar.

Conecte el conector.

Conector BR4

Cubo de freno
M3x4 tornillos de

fijacion + casquillo =+ g"/ Freno
2-M2.5x25 fU

Tapoén de goma

Pieza giratoria
(Cubo de freno)

Vuelva a agrupar los cables en sus posiciones originales con el amarracables que se retird

en el paso (6).

No permita una tensioén innecesaria en los cables.

Instale la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.
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Nombre Cantidad Nota
Para conocer detalles de uso y los métodos de medicion
Herramienta | Tensiometro sonico 1 del tensidmetro, consulte el manual de instrucciones del
tensiometro.

Comprobacion (1) Ingrese los valores de configuracion adecuados para el tensidmetro.
de la tension de

Longitud
la correa de la Masa de unidad M Ancho de
articulacion Correa [9/ (1 mm de ancho W separacion
no4 x1 m de longitud)] [mm] S

' [mm]
Correa Ul 1,3 10 45
LS3-B Correa U2 1,3 16 92
Correa Ul 1,3 10 55
LS6-B Correa U2 2,6 20 169

(2) Toque la correa U2 y mida la tension.

NOTA  Ppyede ocurrir un error en la medicion si el

& micréfono toca la correa durante la
medicion.

(3) Retire el tapoén de goma desde el agujero
del brazo n.° 2.

(4) Toque la correa Ul y mida la tension.

NOTA Para LS6-B, inserte el micrdéfono del

(& tensiometro en el agujero del brazo para
medir la tension.

Puede ocurrir un error en la medicion si el
micréfono toca la correa durante la
medicion.
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9. Fuelle

NOTA

El fuelle para LS3-B401C se incluye en una unidad de una pieza. El fuelle superior y el

inferior tienen la misma forma.

El fuelle para LS6-B*02C se incluye en una unidad de dos piezas. La forma varia entre el
fuelle superior y el inferior.

Se emite una gran cantidad de polvo cuando se reemplaza el fuelle.

Lleve el manipulador a una sala exterior, como la sala frente a la entrada de la sala blanca,
o bien, tome las medidas necesarias para evitar la emision de polvo antes de reemplazar el
fuelle.

Nombre Cantidad Nota

Piezas de
mantenimiento

LS3-B401C: 1513008
LS6-B*02C: 1639708

Fuelle 1

Herramientas

Destornillador de cruz 1 Para el retiro de la banda de apriete

Retiro del
fuelle

146

/ Fuelle

Banda de apriete

.
L

/ Fuelle

Banda de apriete

Banda de apriete

(1) Retire los cables y los tubos del efector final.

(2) Retire el efector final.

(3) Encienda el controlador. Detenga la excitacion del motor. (MOTOR OFF)
(4) Suelte las dos bandas sujetadoras en el fuelle.

(5) Extraiga el fuelle y las bandas de apriete del eje.
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Instalacion
del fuelle

(1) Para colocar el fuelle superior, mueva el eje a su limite inferior.

@
3)

“4)

®)

Para colocar el fuelle inferior, mueva el eje a su limite superior.

Para mover hacia arriba y hacia abajo el eje, presione y mantenga presionado el

desbloqueo del freno.

Asegtirese de mantener suficiente espacio y evitar que el efector final golpee algin

equipo periférico.

LS3-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a la articulacion n.° 3.

Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se libera el freno respectivo de la

articulacioén n.° 3.

Tenga cuidado de que el eje no se caiga mientras estd presionado el desbloqueo

del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

LS6-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a las articulaciones n.° 3 y n.° 4.

Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se liberan simultaneamente los

frenos respectivos de las articulaciones n.° 3 y n.° 4.

Tenga cuidado de que el eje no se caiga ni gire mientras se presiona el

desbloqueo del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector

final.

Pase el eje a través del fuelle desde la articulaciéon mas grande.

Fije el lado de la cubierta del fuelle.

El fuelle tiene dos articulaciones:

La articulacion mas grande debe estar unida
al lado de la cubierta.

La articulacion mas pequefia debe estar
unida al lado de la cara del extremo del eje.
Una la pieza de montaje del fuelle hasta que
el extremo toque la parte cilindrica de la
cubierta.

Luego, fijelos con bandas de apriete
Fije el lado del borde del eje del fuelle.

Cubra el soporte de cojinetes (negro) en el
borde del eje con la pieza de montaje del
fuelle.

Luego, fijelos con bandas de apriete

2

N

<

Lado de la cubierta del
fuelle superior

Lado de la cubierta del
fuelle inferior

Borde del eje del
fuell superior

Borde del eje del
\fuell inferior

Cuando termine la instalacion del fuelle, para comprobar que el fuelle se estire sin

problemas ni fuerza excesiva, mueva el eje hacia arriba y hacia abajo con la mano, y

haga girar la articulacion n.° 4.
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(6) Apague el controlador y los equipos periféricos.
(7) Coloque el efector final.

(8) Conecte los cables y los tubos del efector final.

148 LS3-B/LS6-B Mod.7



Mantenimiento

10. 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.

f 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.

ADVERTENCIA NO lo conecte directamente a la fuente de alimentacion de la fabrica.

® Antes de realizar cualquier 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 no coincide el origen almacenado en cada motor y el origen
correspondiente almacenado en el controlador.
Después de reemplazar las piezas, es necesario hacer coincidir estos origenes.

El proceso de alinear los dos origenes se denomina “Calibracion”.

Consulte Mantenimiento. 13. Calibracion para realizar la calibracion.

10.1 Engrase de la unidad de ranura de tornillo esférico

Nombre Cantidad Nota
P idad d de tornill
Sraca afr,a' unida e ranura de tornillo Cantidad
esierico correcta
(grasa AFB)
Para limpiar grasa
Pano de limpieza 1 "mpiarg

(Eje de ranura)

. Para el retiro de la banda de
Herramientas

. apriete
Destornillador de cruz 1 P
Solo para el modelo para salas
blancas
NOTA LS3-B: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 controlador estd apagada

o mientras el motor esta en el estado apagado (MOTOR OFF).

LS6-B:Hay un freno montado en el motor de las articulaciones n.° 3 y n.° 4 para evitar que
el eje baje y gire debido al peso del efector final mientras la alimentacién del
controlador esta apagada o mientras el motor esta en el estado apagado (MOTOR
OFF).
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150

10.1.1 Modelo estandar

Cubra el area circundante como el efector final y los equipos periféricos, por si gotea la

grasa.
(1) Encienda el controlador. Detenga la excitacion del motor. (MOTOR OFF)
(2) Mueva el brazo a la posicion en la que la articulacion n.° 3 se pueda mover realizando
la carrera completa.
(3) Mueva el eje hasta su limite superior manualmente ‘ A‘&_
mientras presiona el desbloqueo del freno &\ Desblogueo
) @ I del freno
(4) Apague el controlador. —
(5) 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.
(6) Encienda el controlador.
(7) Empuje el eje hasta su limite superior manualmente mientras presiona el desbloqueo
del freno.
(8) 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.
(9) 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 controlador y
retire la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.
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10.1.2 Modelo para salas blancas

Cubra el area circundante como el efector final y los equipos periféricos, por si gotea la

grasa.

Parte superior (1) Encienda el controlador. Detenga la excitacion del motor. (MOTOR OFF)

del eje

©)

(4)

)

(6)

Parte inferior (7)
del eje

(8)

)

la carrera completa.

Mueva el eje hasta su limite inferior manualmente
mientras presiona el desbloqueo del freno.

Suelte la banda de apriete debajo del fuelle vy,
luego, levante el fuelle.

Mueva el eje hasta el limite superior
manualmente mientras presiona el desbloqueo del
freno.

Limpie la grasa antigua de la parte superior del
eje y, luego, aplique grasa nueva.

Llene con grasa directamente las ranuras del eje,
al interior del fuelle, de forma manual.
Limpie el exceso de grasa del eje.

Suelte la banda de apriete en el fuelle y, luego,
mueva el fuelle hacia abajo.

Mueva el eje hasta su limite inferior manualmente
mientras presiona el desbloqueo del freno.

Limpie la grasa antigua de la parte inferior del eje
y, luego, aplique grasa nueva.

Llene con grasa directamente las ranuras del eje,
al interior del fuelle, de forma manual.

Limpie el exceso de grasa del eje.

(10) Mueva el eje hacia arriba y abajo varias veces
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mientras presiona el desbloqueo del freno para
suavizar la grasa del eje. Limpie el exceso de
grasa del eje.

(2) Mueva el brazo a la posicion en la que la articulacion n.° 3 se pueda mover realizando

Desbloqueo del freno

(4) Banda de apriete

(7) Banda de apriete

]

T—LIT . T—
=== v/

(9) Eje
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(11) Fije el fuelle.

Para colocar el fuelle superior, mueva el eje a su limite inferior.

Para colocar el fuelle inferior, mueva el eje a su limite superior.

Para mover hacia arriba y hacia abajo el eje, presione y mantenga presionado el
desbloqueo del freno.

Una la pieza de montaje del fuelle hasta que toque la parte cilindrica de la cubierta.
Luego, fijelos con bandas de apriete

10.2 Reemplazo de la unidad de ranura de tornillo esférico

NOTA LS3-B: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 controlador estd apagada
o mientras el motor esté en el estado apagado (MOTOR OFF).

LS6-B:Hay un freno montado en el motor de las articulaciones n.° 3 y n.° 4 para evitar que
el eje baje y gire debido al peso del efector final mientras la alimentacion del
controlador 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.

Nombre Cantidad Nota
Piezas de Cada modelo de manipulador
mantenimiento | Unidad de ranura de tornillo esférico 1 (Consulte Mantenimiento:
14. Piezas de mantenimiento)
Para unidad de ranura de tornillo .
o Cantidad
Grasa esférico correcta
(grasa AFB)
Liave (ancho_ a lo Ial.'go de 1 Para tornillo M4
hexagonal | superficies planas: 3 mm)
Torquimetro 1
Alicates de corte 1 Para cortar amarracables
Destornillador de cruz 1 Solo para el modelo para salas
blancas
Tension axial (fuerza de
traccion)
LS3B:
Herramientas Z: 69N (7,0 £0,5 kgf)
Dinamoémetro 1 U1: 39 N (4,0 £ 0,5 kgdf)
Tensiometro sénico U2: 69N (7,0 £ 0,5 kgdf)
LS6B:
Z:69 N (7,0 + 0,5 kgf)
U1:56 N (5,7 £ 0,5 kgf)
U2:125N (12,3 + 0,5 kgf)
Cable adecuado (longitud de alrededor 1 P .,
de 1000 mm) ara tensioén de correa
~ - Para limpiar grasa
Pafio de limpieza 1 (Eje de ranura)
Material Amarracables -
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Retiro de la (1
unidad de ranura

. (2
de tornillo
esférico

€)
(4)
©)
(6)

()

(®)

)

Encienda el controlador.

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 algiin
equipo periférico.

LS3-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a la articulacion n.° 3.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se libera el freno respectivo de la
articulacion n.° 3.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga mientras esta presionado el desbloqueo
del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector final.

LS6-B: El desbloqueo del freno solo se aplica a las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Cuando se presiona el desbloqueo del freno, se liberan simultaneamente los
frenos respectivos de las articulaciones n.° 3 y n.° 4.
Tenga cuidado de que el eje no se caiga ni gire mientras se presiona el
desbloqueo del freno, ya que es posible que el eje baje debido al peso del efector
final.

Apague el controlador.
Desconecte los cables/tubos desde el efector final y retire el efector final.

Este paso es solamente para el modelo para el modelo para salas blancas.

Retire el fuelle. Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 9. Fuelle.

Retire la cubierta superior del brazo y la cubierta inferior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3. Cubiertas.

Retire los siguientes elementos.

Unidad de motor de la articulacion n.° Unidad de motor de la articulacion n.° 4
Polea intermedia de la articulacion n.° 4

Correa Ul Correa U2 Correa Z

Siga los pasos para el retiro de la correa U2 en Mantenimiento: 8.2 Reemplazo de la
correa de regulacion.

Retire los tres tornillos que montan la placa __3-M4x12
de la ranura.

Retire los cuatro tornillos que montan la placa
de la ranura.

(10) Tire de lo siguiente hacia el lado superior del brazo n.° 2.
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Instalacion de la (1) Inserte una nueva unidad de ranura de tornillo esférico en el brazo n.° 2.

unidad de ranura
de tornillo
esférico

154

@

3)

“4)

®)

(6)

(N
®)

Fije la tuerca de la ranura desde el lado
inferior del brazo n.° 2.

Monte lo siguiente.

Unidad de motor de la articulacién n.° 3/ Unidad de motor de la articulacién n.° 4/
Polea intermedia de la articulacion n.° 4/

Correa Ul / Correa U2 / Correa Z

Siga los pasos para la instalacion de la correa U2 en Mantenimiento: 8.2 Reemplazo

de la correa de regulacion.

Monte la cubierta superior del brazo y la cubierta inferior del brazo.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3. Cubiertas.
Engrase el eje.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 10.1 Engrase de la unidad de ranura

de tornillo esférico
Para el modelo para salas blancas, instale el fuelle.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 9. Fuelle.
Monte el efector final, los cables y tubos.

Realice la calibracion de las articulaciones n.° 3 y 4.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 13. Calibracion.
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11. Placas

/\

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.

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 cualquier 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

Piezas de
mantenimiento

Placa del convertidor 1 2196970

Placa de control 2198655

Herramientas

Alicates de corte Para cortar amarracables

Destornillador de cruz (n.° 1)

Material

1
1
1
1

Amarracables Para fijar los cables

LS3-B/LS6-B  Mod.7 155




Mantenimiento

La placa que suministra la alimentacion al codificador del motor esta instalada al interior de
la base del manipulador. Si se dafia la placa, el manipulador no operara.

Retiro de (1) Apague el controlador.
la placa del

) (2) Retire la placa del conector.
convertidor

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.3 Placa del conector.

(3) Desconecte los conectores, que estan conectados en la Placa del convertidor
placa del convertidor.

Conectores: CV11, CV12, CV13

(4) Retire la placa del convertidor de la base de montaje.  |Placa del convertidor

Tornillos de cabeza fijadora pequefios: i 2-M3

2-M3 (Destornillador de cruz) Tornillos de
., cabeza fijadora
pequefios
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Instalacion de (1)
la placa del
convertidor

@

3

“)
®)

LS3-B/LS6-B  Mod.7

Instale la placa del convertidor en la base de montaje.

Tornillos de cabeza fijadora pequefios: (2-M3)

Conecte los conectores a la placa del convertidor.
Conectores: CV11, CV12, CV13

Monte la placa del conector.

Placa del convertidor

" e 2-M3
Tornillos de
-, Cabeza
fijadora
pequefios

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.3 Placa del conector.

Encienda el controlador.

Asegtirese de que se produzca ningun error en ninguna de las articulaciones.
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Retiro de (1) Apague el controlador.
la placa de
control

(2) Retire la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

(3) Desconecte el conector.

Conector: X51

(4) Retire la placa de control. ?/ Placa de control

LS3-B: Tornillos de cabeza plana 3-M3x8§ -
(pequeios) TS
LS6-B: Tornillos de cabeza plana 4-M3x8

(pequefios)

Instalacion de (1) Instale la nueva placa de control.
la placa de

Tenga cuidado con la direccion de la
control

placa.
(Revise la direccion de la placa segun la
posicion del conector).

(2) Conecte el conector.

Conector: X51
(3) Monte la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

(4) Encienda el controlador.
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12. Luz LED

/A

ADVERTENCIA

a 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 alimentacion de CA
a un tomacorriente.

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

m Antes de realizar cualquier 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
Plezgs.de Luz LED 1 LS3-B: 2198273
mantenimiento LS6-B: 2077258
Destornillador de cruz 1 Para el retiro de
Herramientas cables
Alicates de corte 1
Material Amarracables 1
Retiro de la (1) Retire la cubierta superior del brazo.
luz LED Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.

(2) Retire la placa del usuario.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.

3) LS3-B: __—Lente
Desconecte los conectores del LED.
Conector: X22

— Soporte de lente

Anillo
LS6-B: ——LED
Desconecte los terminales X1 y X2 del |tominal x2 -~ Terminal X1
LED. (LS6-B) (LS6-B)
(4) Gire el lente hacia la izquierda para \
extraerlo. Luego gire el soporte del lente Conector: X22
hacia la izquierda para extraerlo. (LS3-B)

(5) Retire el LED y el anillo de la placa del
usuario.

0

al
v

e

—

==

-
S -

Er
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Instalacion de (1) LS3-B:
la luz LED Conecte el conector al LED.
Conector: X22

LS6-B:
Conecte los terminales X1 y X2 al LED.
Cada terminal debe estar conectado al mismo nimero de terminal del LED.

(2) Coloque la placa del usuario entre el anillo y el soporte de lente y fije el LED a la
cubierta.

(3) Monte el lente.

(4) Monte la placa del usuario.
Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.5 Placa del usuario.

(5) Instale la cubierta superior del brazo.

Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 3.1 Cubierta superior del brazo.
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13. Calibracion

13.1 Acerca de la calibracion

Después de reemplazar las piezas (motores, unidades de engranaje reductor, correas de
regulacion, etc.), el manipulador no puede ejecutar el posicionamiento correctamente, ya
que no coincide el origen almacenado en cada de motor y el origen correspondiente
almacenado en el controlador.

Después de reemplazar las piezas, es necesario hacer coincidir estos origenes.

El proceso de alinear los dos origenes se denomina “Calibracion”. Tenga en cuenta que la
calibracién no es lo mismo que la ensefianza*.

*: “Ensefianza” significa ensefiar al controlador los puntos de coordenada (incluidas las
poses) en cualquier lugar del area de funcionamiento del manipulador.

A

ADVERTENCIA

® Para garantizar la seguridad, se debe instalar una proteccién 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
ensefanza, incluso cuando alguien esta al interior del area protegida.
El movimiento del manipulador siempre esta 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.

Ingreso de comando

Los procedimientos de calibracién incluyen el proceso para ingresar comandos. En EPSON
RC+, seleccione el menua-[Tools]-[Command Window] para usar la ventana Command
(Comando).

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] (Desplazar y ensefiar) de Robot Manager (Administrador de robot). 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.
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13.2 Procedimiento de calibracion

NOTA

162

EPSON RCH+ 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 articulacién.
Los pasos a continuacién son una calibracion 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: 13.3 Calibracion precisa de la articulacion n.” 2.

Cuando calibre la articulaciéon 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. Revise el cableado interno del robot), aplique el procedimiento de
13.4 Procedimiento de calibracion sin usar el asistente de calibracion - 3. Inicializacion 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 ment-[Setup] (Configuracion) para mostrar el
dialogo [System Configuration] (Configuracion de sistema).

ii. Seleccione mostrar

[Calibration].

[Robot]-[Robot**]-[Calibration] (Calibracién) para

iii. Seleccione la articulacion y haga clic en el boton <Calibrate...>.

Fobot 1: Galibration
Caution: Calibration rﬂhange pD@ations
:

Yalues are in encoder pulses

I System Gonfiguration

Startup
= Gontroller
Gieteral
Configuration
Preferences
Simulator
Drive Unitz
= Fobots
= Robot 1
Model
Additional A
Configuratio
alibration
Amplifiers
Thputs & Outputs
Remote Control
RE232
TGP /1P J
Conveyor Encoders
Force Sensing
Security v

< >

Cloze

Joint To Calibrate: | 1

Joint CalPls Hofs =]
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(2) Confirme el mensaje de advertencia y haga clic en el boton <Yes> (Si).
EPSON RC+ 7.0 X

tt/ To perform a calibration using the wizard, a previously taught reference point is required in the current project.
\..

If you do not have a reference point, then you cannot use the wizard and you must Follow the steps for manual
calibration in your robot manual.

Do you have a previously taught reference point in the current project?

l Yes ] [ Mo ]

(3) Mueva manualmente la articulacién 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 Wizand: Joint 1

Step 1: Move To Zero Pulze Pogition

Maowe Joint 1 taits approximate zero pulze

- 0 pulse pozition by hand

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:
posicién en la que los brazos n.°
1 y 2 estan en linea recta
(Sin importar la direccion de la

articulacion n.° 1).
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Posicion del pulso 0 de la articulacion
n.°3:
posicién de limite superior en el

rango de movimiento

La altura de la articulacion n.° 3 (eje) depende del modelo del manipulador.
Ll PSR I A A Y B Y

~
iy
CR ) < 3
d
LS3-B401S LS3-B401C LS6-B*02S LS6-B*02C
Posicion del pulso 0 de la articulacion

n.° 4:
+
posicion en la que la superficie

. A
plana en el eje mira hacia la |- \/\@ 0 pulso
punta del brazo n.° 2 “”

Superficie
plana

(4) Haga clic en el boton <Yes> para restablecer el codificador.

9 The encoder for joint 1 will now be reset.

Continue?

(5) Reinicie el controlador.

EPSON RC+ 7.0

Restarting Controller

Close

* Esta ventana desaparecera cuando el controlador se inicie.
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(6) Seleccione el punto de referencia a usar para la calibracion y haga clic en el boton
<Next>.

Calibration Wizard: Joint 1

Step 2: Select Reference Point

Select a reference point bo use for calibration

Puoint File: | Pointz. ptz w |

Select a point from the
Paint: PO - Reference .
= | r vi/ current points to use for
checking the accuracy.

[ Cancel l ’ < Back ] [ Mewt »

(7) Luego haga clic en el botén <Jog

Calibration Wizard: Joint 1

...> para mostrar el cuadro de didlogo [Jog & Teach].

Step 3 Jog to reference point

The centsr
of the shait
Calibraton jig at the
e Sl . .
_ — Fgfa_?;;; sl Jog the robot until the end effector is near
l + X the reference point for rough calibration
>-ﬁ~{;—— Tarpet point

Cancel ] I < Back Jog...
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(8) Desplace el efector final hasta aproximadamente el punto de referencia en el dialogo
[Jog & Teach] para una calibracion aproximada. Haga clic en el boton <OK>.
Antes de operar el robot, abra [Control Panel] (Panel de control) y haga clic en el boton
<Motor ON> (Motor encendido).

NOTA Mueva el efector final desde la posicion del pulso cero hasta el punto de referencia
& aproximado en el que se ejecutara 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.

i, Calibration Wizard: Jog

| Control Panel
LDcaI:|D vl Tool: |D v| A |D vl ECF: |D vl
hode: Speed: Current Position
J1 [deg] J2 [deg) J3 [mm)
‘ R | nona] | oooo] | noop] © word
<= <=1 =) Joint
J4 [deg] &
- L2 23 [ oom] | | | | © Puse
Bl < I Current Arm Origntation
+J1 +2 -3 Hand l:l
~x g ] | | | o [
= = &= Jog Distance
iy il = Hideal  J2[dea)  J3ew] O Continuous
[ 1o | 1000 | 1000 (3 Lang
=l &= | i
J4 [deg] * Medium
- = =8 . 1000 | | | | O shot

Jog To Reference Point

’ 0K ] [ Cancel ]

(9) Haga clic en el boton <Next>.

Calibration Wizard: Joint 1

Step 3: Jog ta reference paint

The center
of the shaft

Calibration jig at the

- — fgflﬂ;; shalt Jag the rabat until the end effectar iz near

the reference point for rough calibration

S
Sy Tarpet point

Cancel ¢ Back Jog...
|
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(10) El manipulador se mueve al punto de referencia. Haga clic en el boton <Execute>

(Ejecutar).

Calibration Wizard

Step 4; Move to Reference Point

1. Enter motion command to move near the reference point

2. Click Execute

Motion command bo move to reference point: InDUt JUMP P0O:z(0).

&

Point selected in step (6)

’ Cancel l [ < Back l

(11) Configure el mensaje y haga clic en el boton <Yes>.

EPSON RC+ 7.0

Ready to move robot to the reference point?

\?/
-
(If necessary, the motors will be turned on and all axes will be locked befaore executing motion. )

[ es J [ Mo ]

(12) Después de que el manipulador se mueva al punto de referencia, haga clic en el boton
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<Next>.

Calibration Wizard: Joint 1

Step 4 Mowve to Reference Point

1. Enter mohion command to move near the reference point

2. Click Execute

Motion command to move to reference point;

Cancel ] ’ < Back ] ’ et > l I Execute
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(13) Desplace a la posicion de referencia precisa.

Calibration Wizard: Joint 1

Step 5: Jog ta reference paint

The center
of the shaft

Calibration jig at the

- — .?fﬂ,f?; shalt Jog the rabat ta the exact reference

position

yﬁ’:—— Target point

’ Cancel ] [ ¢ Back l Jog...

(14) Desplace el efector final hasta aproximadamente el punto de referencia en el dialogo
[Jog & Teach] para una calibracion aproximada. Haga clic en el boton <OK>.

Local | a V| Tool: |D v| A |D vl ECF: |D vl
Made: Speed Current Position
J1 [deg] J2 [deg) J3 [mm)
‘ ‘ ‘ R | nona] | oooo] | nopp| © World
<= L ) Jaint
J4 [deg] =
- 2 23 [ oom] | | | | © Puse
Bl < {3 Current Arm Orientation
+J1 +2 -3 Hand I:I
J [ Righy | | | | | eriaa [
=1 = &= Jog Distance
-4 il e Hideal  J2(deq]  J3[mml O Confinuaus
| o[ [ 1000|1000 () Long
<= = =3 )
J4 [deg] * Medium
=4 =19 =8 . 1000 | | | | O shot

Jog To Reference Point

’ 0K ] [ Cancel ]

* 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 ¥izard: Joint 1

Step B Jog to reference point

The center
of the shaft
Calibration jig at the
he ot
- -~ Ie_l_"fa_ﬂ;': shafl Jog the rabot to the exact reference
l ” ' pozition
—
Sy Target point

’ Cancel ] [ « Back J | et » | ’ 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.

i. 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

Warning

\"/
L]
The robot will jump to the opposite arm orientation.

OK to continue?

[ fes I [ Mo ]

ii. Desplace a la posicion de referencia precisa.

Calibration Wizard: Joint 2

Step B: Jog to reference point

The center
of the shaft
Calibration jig at the
v I,
_ — Fgfa_ﬂ';‘j shall Jog the robot to the exact reference
l ;- 4 poszitiot
>ﬁ{:—— Target point

Cancel l [ < Back Jog...
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iii. Desplace a la posicion de referencia precisa y ajuste la posicion. Haga clic en el
botdn <Aceptar>.

iy, Calibration Wizard: Jog

og & Teach | Contral Panel
Jogging
Lol |0 %] Took|D v| &m0 v| ECR|D v
Mode: Speed: Current Position
J1 [deg) J2 [deg) J3 [mm)
‘ ‘ ‘ " [ noo0] | noon] | nopp] © word
=1 = ® Joint
J4 [deg) o
_- - 23 0000] | | | | O Puke
oA <o i Current Arm Origntation
+J1 +l2 -J3 Hand l:l
~ o ] | | e
o= = e Jog Digtance
<L a5 =L e ikl B ® oo
[ tooof [ tooof | 1000] ) Lang
o= o= L= :
J4 [deg) () Medium
= = e | tooo] | | | O shot

Jog To Reference Point

’ Ok ] ’ Catcel ]

iv. Haga clic en el boton <Next>.

Calibration Wizand: Joint 2

Step B: Jog to reference point

The center
of the shaft

Calibration jig at the

- - fgfaﬂ;; shealt Jog the robot to the exact reference

pozition

}‘{-——— Target point
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(17) La calibracion esta completa. Haga clic en el boton <Finish> (Finalizar).

Calibration Wizard: Joint 1
Firizh

Calibration for Joint 1 has been successfully completed

l

Cancel

I < Back l

(18) Mueva el manipulador a otros puntos y compruebe si puede moverlo sin problemas.
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Ensefie puntos cuando corresponda.
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13.3 Calibracién precisa de la articulacion n.° 2

Cuando las coordenadas para el punto de trabajo del manipulador requieren calculos, es
importante que la articulacion n.° 2 esté calibrada de forma precisa.

NOTA Si no se logra la precision de la articulacion n.° 2 al usar los pasos en la seccion
N Mantenimiento. 13.2 Procedimiento de calibracion, siga el procedimiento en “Calibration
Using Right / Left Arm Orientations” para calibrar la articulaciéon n.° 2 de forma precisa.

El punto de referencia es el centro del eje de El centro del eje
ranura de tornillo esférico.

Cuando se produce una alineacién incorrecta | Esta es una alineacion
incorrecta entre el

) o ) centro del efector final y
de ranura de tornillo esférico, retire el efector | el centro del eje.

final y ejecute la calibracion del eje. \

entre el centro del efector final y el centro del eje

Cree una plantilla de calibracion 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. i
Decida un punto objetivo y marquelo con una ! Criba de calibracion

cruz (x) para poder verificar el centro del eje ' al final del mango
T (Ejemplo)

facilmente después de cambiar la pose del brazo

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 ensefiar el punto.

En los siguientes casos es necesario realizar calculos 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 interpolacion 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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Calibracioén con orientacion de brazo derecho/izquierdo

(1) 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.

(2) En EPSON RC+, abra el mena [Tools]-[Robot Manager]-[Control Panel]
(Herramientas - Administrador de robot - Panel de control) y haga clic en MOTOR ON.

(3) Haga clic en el boton <Free All> (Liberar todos) para liberar todas las articulaciones
del servocontrol. Ahora puede mover los brazos manualmente.

(4) Mueva los brazos a la posicion de los datos de punto para la calibracion en la
orientacion del brazo derecho.

(5) Desde la posicion actual, ensefie cualquier nlimero sin utilizar de datos de punto.
Este punto ahora se llama P1.

Especifique el nimero de punto “1” y haga clic en el botén <Teach> en [Jog & Teach].

(6) Haga clic en Lock All (Bloquear todos) en [Control Panel] para bloquear todas las
articulaciones en el servocontrol.

(7) Cambie a la orientacion del brazo lefty (zurdo). Luego mueva el brazo al mismo punto.

>Jump P1/L:Z(0) ' Cambie laorientacion del brazo de righty (diestro) 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).

(8) Las articulaciones estan levemente fuera de posicion.

Ajuste la separacion con —Z en el grupo de Jogging (Desplazamiento) en [Jog & Teach].
Luego ensefie otro niumero sin utilizar de datos de punto. Este punto ahora se llama P2.

Especifique el nlimero de punto “P2” y haga clic en el botén <Teach> en [Jog & Teach].
(9) Ingrese el nuevo valor Hofs.

>Hofs Hofs (1), Hofs (2) + (Ppls(P1l,2) + Ppls(P2,2)) /
2, Hofs(3), Hofs(4)

(10) Desde la orientacion lefty actual del brazo (la 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, aseglirese de que el manipulador se
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).
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(12) Mueva el manipulador al otro dato de punto y aseglrese 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.

13.4 Procedimiento de calibracion sin usar el asistente de calibracion

NOTA Esta seccion indica la calibracion sin usar el asistente de calibracion de EPSON RC+. Para
(= conocer detalles de la calibracidon usando el asistente de calibracion, consulte

Mantenimiento: 13.2 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 articulacion n.° 2 de
forma precisa. Para conocer detalles, consulte Mantenimiento: 13.3  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.

NOTA Se debe especificar el punto de referencia (un punto para identificar la posicién del
& manipulador) para la calibracion.

Siga los pasos 1 al 6 que se describen a continuacion para calibrar el origen.

1. Confirmacion 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 posicion
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. Inicializacién del codificador

(3)-1 Encienda el controlador cuando todas las articulaciones estén en el rango de

movimiento.

(3)-2 Mueva manualmente la articulacion que necesite alinear el origen a su

posicion del pulso 0 aproximada.
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Posicion del pulso 0 de la articulacion
n.°1:
posicién alineada con el eje X en
el sistema de coordenadas del

robot

Posicién del pulso 0 de la 0 pulso
articulacion n.° 2:
posicion en la que los brazos
n.° 1y 2 estan en linea recta
(Sin importar la direccion de
la articulacion n.° 1).

Posicion del pulso 0 de 1la
articulacion n.° 3:
posicion de limite superior

en el rango de movimiento

La altura de la articulacion n.° 3 (eje) depende del modelo del manipulador.
el L1 Ll 1l 1) Ll N ]

~
K9]
° {D N
g
LS3-B401S LS3-B401C LS6-B*02S LS6-B*02C
Posicion del pulso 0 de la articulacion
n.° 4:
posicion en la que la superficie
plana en el eje mira hacia la +
2N

punta del brazo n.° 2

)
=
2
g

Superficie
plana
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4.

(3)-3

(3)-4

Conecte EPSON RC+ al controlador.

Seleccione un robot para calibrar. Ingrese el comando que se indica a
continuacion en [Command Window].
(Este ejemplo usa “robot 17).

> robot 1
Ejecute el comando de inicializaciéon del codificador absoluto.

Ingrese uno de los siguientes comandos en [Command Window] segln la
articulacion que esta calibrando.

Articulacion n.° 1: >EncReset
Articulacion n.° 2: >EncReset
Articulacion n.° 3: >EncReset

w w N

Articulacion n.° 4: >EncReset

(3)-5 Reinicie el controlador.

En EPSON RC+, seleccione menu-|[Tools]-[Controller] y haga clic en el boton
<Reset Controller> (Restablecer controlador).

EPSON RC+ 7.0

Restarting Controller

SRREEEER ]

Close

* Esta ventana desaparecera cuando se inicie el controlador.

Calibracion aproximada

(4)-1

(4)-2

Ejecute el siguiente comando en el menu-[Tools]-[Command Window].

>calpls 0,0,0,0
* El manipulador no se mueve.

Ejecute los siguientes comandos segun la articulacion que desea calibrar desde
el menu-[Tool]-[Command Window].

Articulacionn.® 1 >calib 1
Articulacion n.° 2 >calib 2
Articulacion n.° 3 >calib 3
Articulacion n.° 4 >calib 3, 4

Calibracion (Posicionamiento preciso)

5)-1

(5)-2

Encienda los motores desde EPSON RC+, en el menu -[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.
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(5)-3

(5)-4

(5)-5

(5)-6

(5)-7

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 esta calibrando al punto

especificado con un comando de desplazamiento.

* Debe mover la articulacion n.° 3 y 4 a la posicion cuando calibre la
articulaciéon 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
3,

Articulacion n.°4: >Calib 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 posicién, 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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14. Lista de piezas de mantenimiento
14.1 LS3-B
. o Referencia: |Revision
Nombre de pieza Cadigo Nota Mantenimiento *3
Unidad de cable LS3-B401* | 2200784 4.1 -
Articulacio
tewtacton 200 W (con sello de aceite) 5.1 v
n°1 2201471
Articulacion
100 W 6.1 v
n°?2 2201472
Servomotor de CA N
ot .
iculacién 100 W 71 Y
n.°3 2201472
Articulacion
100 W 8.1 v
n°4 2201472
Articulacion
o 5.2 v
Unidad de engranaje | n.° 1 1765520
reductor  *1| Articulacion
6.2 v
n°?2 1587600
Incluido con
la unidad de engranaje
1653181 . .
Articulacion reductor de la articulacion n. .
n°1 1 ' i
1213267 CO0547A
Junta torica
1520371 CO0538A
Incluido con la unidad
Articulacion | 1653819 de engranaje reductor de la
n°?2 articulacién n.° 2 6.2 B
1213266 CO0543A
Articulacion
Z 7.2 v
Correa de| n.°3 1554773
regulacion Articulacion | 1554775 Ul g2 L,
n°4 1554777 U2 '
Freno electromagnético 1750573 Z 7.3 v
Desbloqueo del freno 2117817 - -
Fuelle LS3-B401C | 1513008 *4 9 -
Ranura de tornillo| LS3-B401S | 1792117 150 mm 102 ,
esferico LS3-B401C | 1792118 120 mm '
Placa del convertidor 2196970 11.1 -
Placa de control 2198655 11.2 -
Luz LED 2198273 12 -
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. . Referencia: |Revision
Nombre de pieza Caodigo Nota Mantenimiento \il?)l
Ranura de tornillo 10.1
esférico: AFB Para comprar la grasa, . -
Grasa *2 ) — - comuniquese con el
Unidad de engranaje ., 52,62
proveedor de su region. -
reductor: SK-1A, SK2 6.2
Cubierta superior del brazo 1795860 Blanco 3.1 -
Cubierta inferior del brazo 1769389 Azul 3.1 -
Cubierta antipolvo 2014430 Para el conector de RJ45 -
2196934 3m
Cable M/C 2196935 5m 4.3 -
2196936 10 m
14.2 LS6-B
. L Referencia: |Revision
Nombre de pieza Cadigo Nota Mantenimiento \93'
LS6-B502* | 2196931
4.1
Unidad de cable LS6-B602* | 2196932 -
LS6-B702* | 2196933
Art. 1 .7 J
: 1lcu AN 2201471 200 W (con sello de aceite) 5.1
n.
Articulacié v
: 120u A1 197986 200 W (sin sello de aceite) 6.1
n.
Servomotor de CA
Articulacion v
100W 7.1
n.°3 2201472
Articulacion L0OW o1 v
n.°4 2201472
Articulacion 55 v
Unidad de engranaje | n.° 1 1750570 '
reductor  *1 Articulacién 62 v
n.°2 1750571 '
Incluido con la unidad de
1650901 engranaje reductor de la
Articulacion articulacion n.° 1
nel 1213266 CO0543A 31 )
) 1520371 CO0538A
Junta térica
1510528 CO0551A
Incluido con la unidad de
Articulacion | 1653181 engranaje reductor de la 62
ne?2 articulacién n.° 2 ’ )
1213267 CO0547A
C de| Articulaci6
orrea., e| Articulacion 1563316 7 79 S,
regulacion n.°3
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. . Referencia: |Revision
Nombre de pieza Cddigo Nota Mantenimiento *3
Articulacion | 1612286 Ul
8.2 v
n.° 4 1763573 U2
) 1750573 Eje Z 7.3 v
Freno electromagnético i
1750573 Eje U 7.4 v
Desbloqueo del freno 2117817 - -
Fuelle LS6-B**2C | 1639708 *4 9 -
Ranura de tornillo| LS6-B**2S | 1767229 200 mm 02 .
esférico LS6-B**2C | 1767391 170 mm '
Placa del convertidor 2196970 11.1 -
Placa de control 2198655 11.2 -
Luz LED 2077258 12 -
Ranura de tornillo | 10.1
esférico: AFB Para comprar la grasa, .
Grasa *2 - - - comuniquese con el
Unidad de engranaje .,
proveedor de su region. 5.2,6.2 R
reductor: SK-1A
Cubierta del brazo 1767403 Blanco 3.1 -
Cubierta inferior del brazo 1763918 Azul 3.1 -
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Refere.nc.ia: Revision
Nombre de pieza Codigo Nota Mantenimient *3
o
Cubierta antipolvo 2014430 Para el conector de RJ45 -
2196934 3m
Cable M/C 2196935 S5m 43 -
2196936 10 m

*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

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, elastico y con forma de copa con
dientes de engranaje en la circunferencia externa de la abertura.

Brida circular

Un cuerpo rigido y circular con dientes de engranaje en la

circunferencia interior.

La brida circular tiene dos dientes mas que la lamina flexible.

Brida circular

Generador de forma de onda

Lamina 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, SK-2

Harmonic Drive Systems Inc.

http://www.harmonicdrive.net/

*3 Revisidn

Como instruccioén 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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*4 Fuelle

El fuelle para LS3-B401C se incluye en una unidad de una pieza. El fuelle superior y el inferior tienen la misma
forma.

El fuelle para LS6-B*02C se incluye en una unidad de dos piezas. La forma varia entre el fuelle superior y el
inferior.
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