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Beskrivning

1 Beskrivning

1.1 Allméant

Uppbyggnad

Allmant
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Akenheten & i forsta hand avsedd fér IRB 2400 och IRB 1400. Akenheten & helt
anpassade till robotarna och kraver darfor mycket kort installationstid innan syste-
met ar klart for anvandning.

All information om roboten aterfinnes i robotdokumentationen.

Systemen for akenhet IRBT 2002S och IRBT 1402S l&gger till en extra program-
merbar frihetsgrad till rorelsemonstret hos robot IRB 2400 respektive IRB 1400.

Roboten maste vara utrustad med maskinvara och programvara for inbyggd 7:e axel.

Akenheten bestér av en drivenhet, en 8kvagn och rélsmoduler. Drivenheten bestér
av en AC-motor med pamonterad kuggvéaxel. Drivningen 6verfors viaen kuggstang
som ar fast vid rdlsmodulerna. Rélsmodulerna ér tillverkade av stranggjutna alumi-
niumprofiler.

Figur 1 Akenhet 200251402S

Akvagnen stéds pa béda sidor av en fyrpunkts linjérstyrning med hog precision.
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Beskrivning

Allmént

Anslutning

Aklangd

Montering

Kablar

Akenheten utfor rorelser som programmeras och styrs frén robotens programme-
ringsenhet. Det innebér att programmering/styrning av akenheten inte skiljer sig
fran robotens dvriga axlar.

Akenheten & utrustad med ett kretskort fér métning, som omvandlar resolversigna-
lerna fran akenhetens drivsystem till digitala signaler. Kortet ar batteriuppbackat,
vilket tillater roboten att startas om efter stromavbrott utan ndgon synkronisering
eller liknande behovs. Den digitala signal dverforingen & ocksa mindre kanslig for
radiostérningar an den traditionella analoga 6verforingen. Detta garanterar saker
drift, &ven vid mycket langa forflyttningar.

Akenheten ansluts till robotens styrutrustning via en kabel sdsom en integrerad 7:e
axel. Detta betyder att roboten maste vara utrustad for att stodja en sadan funktion.

Akenhetens 1angd kan specificerasi steg om 1 m frén 1 mtill 13 m. Upp till 44 m
kan offereras pa begéaran.

Akenheten kan erhéllas antingen fér golvmontering eller takhangd montering.

Under monteringen kan robotfoten placerasi nagot av trelagen 90° i forhallandetill
varandra. Forsta axelns neutrallage kan ligga vid position 1 (dvs framéat roboten), 2
eller 3. Samtliga axlars fulla arbetsomrade utnyttjas.

Akenhetens kalibreringsldge ligger i standardutférandet vid négot av dndlégena,
men kan andras till vilket |age som helst pa begéran.

Styr- och kraftkablar for akenhet och robot &r dragna genom en kabelkedja. Den
innehaller ocksa en luftslang med diametern 10 mm som 6verfor tryckluft till robo-
ten. Som tillval kan en bredare kabelkedja levereras.

1-2
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Beskrivning
Identifiering
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1.2 ldentifiering

Identifieringsplatar anger akenhetens typ, leveransar etc.

ABB Automation Made in
Technologies AB Sweden

Type IRBT 2002

Art no: BHXDXXXX-X

Serie No: 2002-XXX

Deliv. year: 2001
Weight kg: 425
Order: XXXXXXXX

Figur 2 Identifieringsplatar pa dkenhet 200251402S

1.2.1 Parameterdiskett

Exempel pa etikett pa parameter diskett:

AI'. Track Motion .

System parameters

Part No: 3HEA xxx
Configuration files:

IRBT . i
Property of ABB Vasteras/Sweden. All Rights
reserved.Reproduction, modification, use or dis-
closure to third parties without express authority
is strictly forbidden. Copyright 2005

@BB Automation Technologies AB

Figur 3 Etikett pa parameterdiskett
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Beskrivning

Termer och begrepp

1.2.2 Termer och begrepp

Definitioner

Tabellen nedan listar termer och begrepp som anvands i dokumentationen.

Benamning Definition

Robotsystem Robot och &kenhet tillsammans.

Robot Manipulator och styrutrustning tillsammans (IRB 1400 IRB 2400).
Manipulator Den mekaniska, rorliga delen av roboten.

Styrutrustning

Styrutrustningen ar av typen IRC5

Akenhet Akvagn, stativ och kabelkedja och tillhérande detaljer, ihopmonterad
(IRBT 2002S/1402S).

Akvagn Den rorliga del, pa vilken manipulatorn monteras.

Stativ Den ihopmonterade stommen till akenheten.

Stativmodul Till &kenheter med aklangd langre an 5 meter levereras stativet i
moduler som sammanfogas enligt instruktionerna i “Mekanisk instal-
lation” pa sidan 2 - 3.

Aklangd Akvagnens maximala rorelseintervall.

SMB Seriematlada (Serial measurement box)

1-4
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Sakerhetsforeskrifter

2 Sakerhetsforeskrifter

2.1 Beskrivning

Beskrivning

For allamoment dar det finnsrisk for skador pa person eller egendom finns saker-
hetsforeskrifter att 1&sai detta kapitel. Dessutom finns de utskrivavid instruktionen

for varje moment.

Allménnavarningar dér syftet &r att undvikabesvér & enbart markerade vid aktuell

instruktion.

Teckenforklaring ~ Deolikatypernaav varningar markeras med symboler i enligt tabellen nedan:

Benamning Betydelse

Fara Varnar for att svara eller livsfarliga skador pa personer och/eller
allvarliga skador pa produkten kommer att ske om instruktio-
nerna inte foljs.

Varning Varnar for att skador p& personer eller allvarliga skador pa pro-
dukten kan ske. Fdlj alltid de foreskrifter som anges i samband
med denna symbol.

Elektrisk Varnar for elektrisk chock som kan ge livsfarliga eller svara ska-

chock dor pa personer. Folj alltid de foreskrifter som anges i samband

med denna symbol.

Forsiktighet

Gor dig uppmarksam att skador pa produkten kan uppstd om en
atgard inte utfors eller gors pa fel satt.

Statisk elektri-

ESD symbolen indikerar pa risk for statisk elektricitet som kan

< @k B> B

citet ESD resultera i svara skador pa produkten.
Obs! Information om viktiga detaljer.
Tips Tips symbolen hanvisar till en instruktion som ger ytterligare

information om ett speciellt moment.

3HEA 800 968-002 Rev. A, November 2005
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Sakerhetsforeskrifter

Sékerhet vid uppackning och hantering

2.2 Séakerhet vid uppackning och hantering

L &s noga igenom sakerhetsforeskrifterna, innan akenheten packas upp och installe-
ras.

Lyftinstruktioner

Endast enheter som &r 6 meter eller kortare far lyftas. Om enheterna &r skarvade
maste skarven vara férmonterad vid leverans.

2.3 Séakerhet vid mekanisk installation

Nivajustera

Avstandet mellan nivelleringsskruvarna och syllens 6verkant maste vara minst
10 mm.

2.4 Sakerhet vid montage av kabelkanal och manipulator

Montera manipulatorn

Referera alltid till dokumentationen for manipulatorn nér manipulatorn ska lyftas.

2.5 Sakerhet vid elektrisk installation

Robotens kablage

Setill att kabelslingan inte kan kommai kontakt med nagra rorliga delar.

1-6 3HEA 800 968-002 Rev. A, November 2005



Sakerhetsforeskrifter
Séakerhet vid idrifttagning
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2.6 Sakerhet vid idrifttagning

Kalibrering

Setill att ingen person uppehdller sig pa dkenheten nér vagnen &r i rorelse. Se ocksa
till att akenhetens tackplatar ar fria fran 16saforemal, de kan annars klammas fast
mellan vagnen och plétarna.

Kontroll av arbetsomradet

Innan systemet tasi drift maste &kenhetens arbetsomrade kontrolleras.

2.7 Séakerhet vid mekaniskt underhall

Pafyllning av smérjmedel

Anvand endast smorjinjektorer med 3 manaders témningstid eller kortare.

3HEA 800 968-002 Rev. A, November 2005 1-7



Sakerhetsforeskrifter
Sakerhet vid mekaniskt underhall
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Teknisk specifikation

IRBT 2002S

3 Teknisk specifikation
3.1 IRBT 2002S

Funktion Prestanda

Aklangd 1,0-44 m i steg om 1 meter

Skenlangd forflyttning +1,0 m

Akhastighet 1,8 m/s

Acceleration med IRB 2400 + 100 kg 2,0 m/s?

Inbromsning med IRB 2400 + 100 kg 2,5 m/s?

Repeterbarhet vid upprepade stopp i riktning mot samma |+ 0,15 mm

punkt

Max. last, oberoende av golv- eller takhdngd montering robotens vikt + 100 kg

Vikt ca 200 kg (vagn) + 40 kg/m

3.1.1 Positioneringsgrad IRBT 2002S

Diagrammet géller for finindelade punkter fran stillastéende till stillastdende:

5.6
5471
52+
5071
481
461
441
4.21
4.0
3.81
3.6
3.4
3.2
3.0
2.8
2.6
2.41
2.2
2.0
1.8
1.6
1.44
121
10t
0.8t
061
0.4t
0.2
0.0

langd (m)

Q'Y ® N © O'S ® & © 9 Td(s)
o o o - i N N N ™ [32] <
Time (s)

Figur 4 Positioneringsgrad IRBT 2002S
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Teknisk specifikation
IRBT 1402S

3.2 IRBT 1402S

Funktion Prestanda

Aklangd 1,0-44 m i steg om 1 meter
Skenlangd forflyttning +1,0 m
Akhastighet 1,8 m/s

Acceleration med IRB 1400 + 100 kg 2,5 m/s?

Inbromsning med IRB 1400 + 100 kg 2,5 m/s?

Repeterbarhet vid upprepade stopp i riktning mot samma |+ 0,15 mm

punkt

Max. last, oberoende av golv- eller takhdngd montering robotens vikt + 100 kg

Vikt ca 200 kg (vagn) + 40 kg/m

3.2.1 Positioneringsgrad IRBT 1402S

Diagrammet géller for finindelade punkter fran stillastéende till stillastdende:

5.6
541
52+
501

4871
464
441
421
404
3871
3.61
3.41
3.2
3.01
2.81
2.61
2.4
2.2
2.04
1.8-
1.6
1.4-
124
1.0t
08¢
0674
044
024
0.0 Ll

o %

o o

langd (m)

—t—t
[e0) N [{e] o < [ee] N [{e} o -
S & o ad & & ® o < "dE)

Time (s)

Figur 5 Positioneringsgrad IRBT 1402S
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Teknisk specifikation

Mattuppgifter
3.3 Mattuppgifter
3.3.1 Golvmontering
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Figur 6 IRBT 200251402S, golvmontering
3.3.2 Tvarsnitt, golvmontering
Anslutning till
styrsystem
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870

A

Y

1060

<€
-t

Y

Figur 7 Tvarsnitt, golvmontering
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Teknisk specifikation

Takh&ngd montering

3.3.3 Takhangd montering
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Figur 8 IRBT 200251402S, takhéngd montering

3.3.4 Tvarsnitt, takhangd montering
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Figur 9 Tvarsnitt, takhdngd montering
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Teknisk specifikation
Kabelkedja
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3.3.5 Kabelkedja

®26,50 @15,50

3,50(4x

42
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©
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Innerdimensions of the IRBT 1402/2002 Chain

Innerdimensions_of_the_IRBT2002_Chain.wmf

Figur 10 Dimensioner for kabelkedjan
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Teknisk specifikation

Fundamentritning, golvmontering och takhangd montering

3.4 Fundamentritning, golvmontering och takhangd montering

. Endast takhangda enheter
Bultar for

nivajustering

Fastbultar, M12

Y y \ O\ — —/
3y |
l_l ﬂ Kabelkanal
- — 1 |
ol ©
~| <
00| o
\
v oL vy
900 N x 1000 . 900 ,M12
IRBT 2002/1402 Forflyttningens langd -1000 _

Figur 11 Fundamentritning, IRBT 200251402S, golvmontering och takhangd
montering

Forflyttningens langd 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
2002/1402

N 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9
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Varianter och optioner

Allmant

4 Varianter och optioner

4.1 Allmant

Akenhet IRBT 20025/1402S fungerar som en inbyggd sjunde axel och kréver till-
sats 39x, 'Drivenhet T', parobotens specifikati onsbl ankett. Robotens standardkabl ar
anvands fran styrenheten till akenheten.

Motorkabeln till den sunde axeln har langden 15 m, métt fran kopplingsdonets mitt
pa &kenheten.

Artikelnumren hanfor sig till IRB 2400 och IRB 1400 av a&rsmodell M97. Andra robotar och
arsmodeller har andra artikelnummer.

4.2 Bestallningslista

Teckenforklaring

“yy"

Akbanevarianter

Tabellerna beskriver de varianter och tillval som kan bestallas till IRBT 20025
1402S. Kontakta ABB for ytterligare specialicering.

Dér sistasiffrani artikelnumret ar utbytt mot “ x” anges akenhetens aklangd i meter.
En akenhet med aklangd 2 meter far sdledes artikelnummer 3HXD 1546-2, med
aklangd 3 meter blir artikelnumret 3HXD 1546-3 osv.

Dér sistasiffrornai artikelnumret & utbyttamot “yy” skakabellangden angesi deci-
meter (-70 for 7 meter, -150 for 15 meter och -220 for 22 meter).

Art. nr Beskrivning

3HXD 1239-x IRBT 1402S golvmonterad version M2000.
3HXD 1240-x IRBT 1402S takhangd version M2000.
3HXD 1468-x IRBT 2002S golvmonterad version M2000.
3HXD 1467-x IRBT 2002S takhangd version M2000.

3HEA 800 968-002 Rev. A, November 2005 1-15



Varianter och optioner

Bestallningslista

92
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Tillval
Art. nr Beskrivning
3HXD 1204-x Skyddsplatar till ledskena (endast till golvmonterad version och da
roboten monteras sa att nollaget pa axel 1 ar parallellt med rérelsen
pa sparet).

3HXD 1141-yy Kundanpassad signalkabel till IRB 1400.
3HXD 1187-yy Kundanpassad signal- och matningskabel till IRB 2400.

3HXD 1193-yy Andlagesbrytarkabel axel 1.

1-16 3HEA 800 968-002 Rev. A, November 2005
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Installation och handhavande ii
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Uppackning och hantering

Allmént
1 Uppackning och hantering
Las igenom sakerhetsforeskrifterna och 6vriga instruktioner mycket noggrant, innan dkenhe-
ten packas upp och installeras.

1.1 Allméant

Packa upp utrustningen och understk om nagra transportskador syns.

Infér transport har utrustningen skyddats mot rost genom en tunn oljefilm som lagts
paforeinpackning. Torkabort eventuell Gverskottsoljafore montering med en ludd-
fri trasa

1.2 Leveranskontroll

En standard akenhet innehdller foljande:
« En akvagn med drivenhet

« Ralsmodul (er) och kabelkedja. Akenheter med forflyttning > 5 m & utférda
med flera an en ralsmodul, som sammanfogas vid installationen.

« Trefastbultar med brickor och tva styrbussningar for roboten.

3HEA 800 968-002 Rev. A, November 2005 2-1



Uppackning och hantering

Lyftinstruktioner

1.3 Lyftinstruktioner
1.3.1 Ralsmodul <5m

* Om rédlsmodulernaskall lyftasmed en kran, bor lyftstropparnaviras om rélsen,
S Figur 1.

« Akvagnen véger ungefar 160 kg och radlsmodulen ungefar 38 kg/meter
(IRBT 2002S).

Lyft IRBT1402.wmf

Figur 1 R&lsmodul < 5m
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« Ralsmodulerna kan ocksa lyftas med en gaffeltruck. | safall skall gafflarna
placeras parasmodulens langsida.
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Uppackning och hantering
Nodstopp

1.4 Nodstopp

Nodstoppsknappen far bara anvandas i nodfall for att stoppa akrorel sen.

@ Nodstopp far aldrig anvandas som stoppfunktion for att hejda akrorelsen.

1.5 Manuellt lossande av bromsen

Vagnen & normalt 1ast med motorbromsen. Om vagnen behover forflyttas fér hand
maste bromsen lossas.

Atgard

1. Tryck in bromslossningsknappen (p& SMB:n) och hall den intryckt. Detta lossar brom-
sen, s att vagnen kan forflyttas for hand.
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Uppackning och hantering

Manuellt lossande av bromsen
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Mekanisk installation
Golvmonterade akenheter

2 Mekanisk installation

2.1 Golvmonterade dkenheter

En standard dkenhet innehdller f6ljande monteringsklara enheter:

« Envagn med en rdlsmodul och kabelkedjehallare. Akenheter med forflytt-
ningar dver 6 m bestar av flera an en radlsmodul.

 Tvastyrtappar for roboten och tre fastbultar.

Forankringsskruvar ingdr inte i leveransen eftersom de maste véaljas med hansyn till funda-
mentets material.

2.1.1 Montering

En ralsmodul

Atgard
1. Sattiplattjarn (ingar inte i leveransen, 4 x 50 x 50) for nivajusteringsskruvarna. Varje
syll kraver fyra plattjarn.

2. Anvand de uppriktade ralsmodulerna som mall och borra hal 14 mm till kemiska for-
ankringsskruvar (rekommenderad fastmetod). Halen i rdlsmodulerna ar 15 mm.

3. Justera skenorna omvéaxlande med nivaskruvarna tills de ar korrekt uppriktade.

Flera ralsmoduler

Atgéard
1. Sattiplattjarn (ingar inte i leveransen, 4 x 50 x 50) for nivajusteringsskruvarna. Varje
syll kraver fyra plattjarn.
Placera T-muttrarna som medfoljer styrskenan i skenans spar.
Rikta upp ralsmodulerna i ratt ordningsféljd men dra inte at skruvarna.

4. Anvand de uppriktade ralsmodulerna som mall och borra hal 14 mm till kemiska for-
ankringsskruvar (rekommenderad fastmetod). Ralsmodulens hal ar @ 15 mm.

5. Kontrollera att styrskenornas andar passar ihop.

6. Justera skenorna omvéaxlande med fastskruvarna och nivaskruvarna tills de ar korrekt
uppriktade.

7. Drag at styrskenornas skruvar, ralsens sidoskruvar och de undre skruvarna.

Kontrollera stigningen hos skarvarna i den drivande kuggstangen genom att jamfora
dem med den losa stangdel som sitter i den sista ralsmodulen. Kuggstangens fria del
ar 200 mm lang. Om den lésa delen halls mot skarven i drivningen kommer eventuella
skillnader i stigning att upptackas. Justera vid behov genom att lossa skarven och dra
i kuggstangen sa att ratt stigning erhalles.
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Mekanisk installation

Uppriktning, samtliga langder

2.1.2 Uppriktning, samtliga langder

 Den dlutliga uppriktningen utfors omvaxlande med fastskruvarna och juster-
skruvarnatills skenorna &r uppriktade inom 0,5 mm/m.

@ Styrskenorna &r parallella vid leverans. Lossa inte justerskruvarnal

« Akvagnen kan forflyttas for hand om 24 V DC anslutstill SMB:n och broms-
frigdringsknappen trycks in. Om styrutrustningen annu inte kopplats in, kan
information om forfarandet hdmtas ur det bifogade el ektriska kopplingssche-
mat.

« Akvagnen méste kontrolleras med vattenpass bade i forflyttningsriktningen
och tvéars denna, langs hela akstrackan. Varje avvikelse maste korrigeras.

motstand nar vagnen forflyttas utan pamonterad robot. Nar roboten monterats, kan vagnen

ﬂ Observera att en kraft 50 - 100 N kravs for att Overvinna kulelementens forinstallda rérelse-
réra sig mera fritt.
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Mekanisk installation
Takhangt monterade akenheter

2.2 Takhangt monterade akenheter

Takhangt monterade dkenheter installerasi princip pa samma sétt, forutom att tak-
héangt monterade akenheter har dubbelt sd manga fastskruvar.

2.2.1 Portalupphangning

Omralsen skall hangasi ndgot slags portal, ar basta séttet att utforadettasa att ralsen
kan monteras och nivdjusteras upp- och nedvand pa ett golv, varefter den vands om
och lyftstill rétt |age. Dettaforenklar installationen, i synnerhet vid langaakstrackor
med fler 8n en rdlsmodul. Kontakta ABB Automation Technologies AB for ytterli-
gare information.
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Mekanisk installation

Fundament, alla &kenheter

2.3 Fundament, alla akenheter
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Figur 2 Fundament, IRBT 200251402S, golvmonterad och takhangt monterad
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Mekanisk installation
Montering av manipulatorn

2.4 Montering av manipulatorn

Lyftinstruktioner for manipulator (IRB 1400 och IRB 2400) &terfinnesi manipula-
torhandboken, Installation och drifttagning.

Det basta séttet att |yfta manipulatorn &r att anvanda lyftstroppar och en travers.
Lyftstropparna maste vara dimensionerade enligt géllande normer for lyftning.

Lyftanvisningarna galler f6r en "naken" manipulator. S& snart manipulatorn férses med ytter-
ligare utrustning, kan tyngdpunkten komma att flyttas varvid lyftoperationen blir farlig.

A Ga aldrig under hangande last.

2.4.1 Montering

« St fast manipulatorns styrbussningar pa vagnen.

* Installera manipulatorn genom att fasta den med 3 skruvar (insexskruvar
M16 x 30).

» Smorj skruvarnaoch drag at dem till 190 Nm.
2.4.2 Dynamiska laster

Se robotdokumentationen betraffande dynamiska laster.
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Mekanisk installation

Dynamiska laster
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Elektrisk installation

Allmant

3 Elektrisk installation

3.1 Allmant

Drivpaket

Matsystem

Kabelkedja

Akenhetens drivpaket innehéller en AC-motor med &termatningsenhet.

Métsystemet anvander en resolver och ett seriemétkort fOr att omvandlaresolversig-
nalernatill digitalform samt en batteripack for minnesbackup. Dessa komponenter
sitter i SMB:n pa dkvagnen.

Kabelkedjan innehdller, forutom de kablar som behovsfor att styradkenheten, samt-
liga styrkablar till roboten. En luftsang (D = 12/10) ingér ocksai kabelkedjan.

3.2 Robot kablage

®

Robotens kablage &r tillrackligt 1angt for installation i vilket som helst av detre
méjliga légena pa akvagnen. Eventuell 6verlangd skall placerasi en kabelkedja pa
golvet, eller vid omvand montering bindas upp, beroende pa de lokala forutsattning-
arna.

Se till att kabelkedjan inte kan komma i kontakt med négra rorliga delar.

Kopplingspunkt J1

Kablaget som normalt sammanbinder roboten och styrutrustningen ar anslutet till
akenhetens kopplingspunkt (J1) som finns pa sparets utsida ungefar i rorel sens mitt.
Fran kopplingspunkten J1 &r kablaget forlagt genom kabelkedjan, via SMB:n till
robotens kontakter.

3HEA 800 968-002 Rev. A, November 2005 2-11



Elektrisk installation

Externa axelns kablage

3.3 Externa axelns kablage

Kraftkabel Rorelsemotorns kabel gér fran styrutrustningens kontaktdon X S7 genom kabel ked-
jan fram till drivenhetens seriemétenhet. En kabel 16per till akenhetens drivmotor
M7.

Signalkabel Signalkabeln gér fran styrutrustningen genom kopplingspunkten J1, genom kabel-

kedjan till den SMB:n. Harifran gar signalkabeln till kontakten pa robotfoten.
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Elektrisk installation
Kopplingsschema

3.4 Kopplingsschema

Foljande kopplingsschema beskriver ang utningarna mellan styrutrustning, manipu-
lator och dkenhet.

Tabellernas positionsnumrering hanvisar till positionernai illustrationen ovan.
Kablar som & markerade med (R) i illustrationen levereras med roboten.

ﬂ For siffror utbytta till tecken i artikelnumren se “Teckenférklaring” pa sidan 1 - 15.

IRC5

Anslutningar 2002_1402.wmf

Figur 3 Andutningar pa IRBT 20025/1402S

Beskrivning Standard nr Pos Option
Signalkabel 3HXD 1432-x 1
Andlagesbrytarkabel 3HXD 1193-x 2 X
Motorkabel, extern axel 3HXD 1249-yy 3
Resolverkabel, extern axel 3HXD 1250-yy 4

Kund kraft- och signalkabel 3HXD 1187-yy 5

Motorkabel 3HXD 1232-yy 6
Positionslageskabel 3HXD 1433-yy 7 X
Signalkabel 3HXD 1443-yy 8

7:e axelns kraftkabel (kedja) 3HXD 1252-yy 9

7:e axelns kraftkabel (golv), 7m 3HEA 800 896-001 10

7:e axelns kraftkabel (golv), 15m 3HEA 800 896-002 10

7:e axelns kraftkabel (golv), 22m 3HEA 800 896-003 10

7:e axelns kraftkabel (golv), 30m 3HEA 800 896-004 10
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Elektrisk installation

Kopplingsschema
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Idrifttagning
Allmént

4 |drifttagning

4.1 Allmant

Systemet kommer att nddstoppa om akvagnen gar med en hastighet 25% hogre an
den programmerbara hastigheten.

Varden pad kommuterings- och synkroniseringsoffset definieras pa en diskett som
levereras med utrustningen.

Akenhet 2002S

Akenheten &r installd for robot IRB 2400 med max. last + 300 kg extra last.

Akenhet 1402S

Akenheten &r installd for robot IRB 1400 med max. last + 100 kg extra last.
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Idrifttagning

Fore start

4.2 FoOre start

H Ny drivenhet: Vélj DC2T vid bootning

Foljande dtgarder maste vidtas fore start:

Atgéard
Ladda funktionsparametrar.

Aktivera det automatiska smorjsystemet (tillval).
Kalibrera.

4.2.1 Ladda funktionsparametrar

Laddning fran diskett beskrivsi robotens dokumentation.

IRBT kommuteringsoffset &r ett fast varde som lastsin pafabrik. AllalRBT 20025/
1402S akenheter har samma offsetvarde, och det finns inget behov att andra detta
varde.

De olika 8kl angdernas arbetsomraden definieras utgaende fran kalibreringsmarket.
Fore start maste akenheten definierasi systemet med funktionsparametrar som finns
I den medlevererade disketten.

Defaultparametrar *-do not_allow deactivation~” &r satt till “yes”
Nar “act unit” och “deact unit” anvands, byt till *no”
Vid leverans har aklangden satts till maximum.

IRBT 2002S/IRBT 1402S
ﬂ x i filnamnet varierar beroende pa vilken drivmodul dkbanan &r inkopplad till.
Atgard

1. VéljFile: Add New Parameters

2. Laddafilen moc_T2002 DMx M7.cfg
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Idrifttagning
Aktivera det automatiska smaorjsystemet (tillval)

4.2.2 Aktivera det automatiska smorjsystemet (tillval)

ﬂ Smodrjinjektorerna ar inte aktiverade vid leverans.

Smorjinjektorerna aktiveras pa foljande sétt:

Atgéard
Stéall in smorjtiden pa drivenheten med en 3 mm insexnyckel.

2. Stall in gasgeneratorn pa den onskade doseringstiden, 1 - 3 manader, som ar marke-
rad pa drivenheten.

3. Anteckna startdatum pa smarjinjektorns etikett.

Figur 4 Aktivera smorjinjektorerna
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Idrifttagning

Kalibrering

4.3 Kalibrering

akenhetens tackplatar ar fria fran 16sa foremal, de kan annars klammas fast mellan vagnen

Se till att ingen person uppehaller sig pa dkenheten nar vagnen ar i rérelse. Se ocksa till att
A och platarna.

4.3.1 Kalibrera akenheten

Innan 8kenheten tasi drift behtver resolvrarnakalibreras. Utfor kalibreringen enligt
nedanstaende instruktion:

Atgéard

Kalibrera enligt instruktioner i robotens dokumentation

Kontrollera att akvagnen stannar exakt vid kalibreringsmarket.

Spara systemparametrarna enligt instruktioner i robotens dokumentation.

4.3.2 Kalibrering vid aterstart

Ett robotsystem som anvander ett seriellt matsystem behdver inte kalibreras fore
aterstart, eftersom métsystemet automatiskt Gvervakar robotens |age inom arbets-
omradet.

Akenheten behéver ej kalibreras vid &terstart. Resolvrarna behdver bara kalibreras vis idrift-
tagning av systemet.

4.3.3 Kontroll av arbetsomradet

A Innan systemet tas i drift maste d&kenhetens arbetsomrade kontrolleras.

Kontrollera arbetsomradet

K or systemet manuellt med styrspaken och kontrollera att:
« Det gér att kdrai badariktningarna
« Att bada andlagena kan uppnas

4.3.4 Kontroll av onormalt slitage och missljud
Om normalt missljud uppstar nér akenheten tasi drift kan det bero paarr linjarstyr-

ningarna eller kuggstangerna ar felaktigt monterade och att kuggspel ets
ingreppstryck behover justeras.
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Flik 3: Underhall
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Underhall

Rutinkontroller och férebyggande underhal

1 Underhall

1.1 Rutinkontroller och férebyggande underhal

1.2 Underhallsschema

Akenheten & konstruerad for att arbeta med ett minimum av underh&ll. Rutinkon-
troller och forebyggande underhall maste emellertid utféras med regelbundna mel-

lanrum.

Underhdllsschemat beskriver periodiskt underhall och kontroller i kronologisk ord-

ning.

Intervall Del Underhall Mer info.

Varje manad Kulelement Smorj sidan 3 - 2
Sm('jrjsysteml Kontrollera, fyll pa sidan 3 -5
(tillval, Simalube)
Kablar Okularkontrollera sidan 3 - 3
Drivmotor Okularkontrollera sidan 3 - 3
Kopplingsboxar Okuléarkontrollera sidan 3 -3
Funktion Okuléarkontrollera sidan 3 -3
No6dstopp Kontrollera funktion sidan 3 - 3

Var tredje manad Linjarstyrningar Avsyna och reng6r sidan 3 -2

Var sjatte manad Kuggstanger Rengo6r och smorj sidan 3 - 2

Var 5000:e driftstimme Vaxellddor Byt olja sidan 3 -2

Vart 5:e ar Back-upp batteri Byt sidan 3 - 4

1. Endast om tillval av automatisk smorjning med system Simalube bestélls
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Underhall

Mekaniskt underhall

1.3 Mekaniskt underhall
1.3.1 Véaxelladda

Vid leverans &r vaxelladan fylld med rétt mangd olja. Oljebyte skall ske vart 5:e ar.
Kortare intervall kommer endast att minska véxelladans livslangd.

Vid vartannat oljebyte skall vaxelladan tasisar full standigt och all gammal oljaskall
skdljas ur grundligt.

Atgéard
1. Alla delar skall rengdras fullstandigt och deras funktion kontrolleras, i synnerhet axel-
tatningarna. Dessa skall vid ditsattning smaérjas med vaxelladsfett.

2. Provkor vaxelladan, kontrollera oljenivan och fyll upp olja till féreskriven niva om sa
behovs.

« Oljevolymen ar 600 cm?.

Olja Oljan skall uppfyllanormernafér hogtrycksoljaunder CLP 198-242 mm2/s/-40 °C
SO VG 220, vari ingar t ex:
Fabrikat Typ
Statoil Loadway EP 680
SHELL Omala Oil 680
MOBIL Mobilgear 633

1.3.2 Kulelement

Smarj tills smorjfett borjar tranga ut.
Smorjmedel: Kulelementfett enligt NLGI2

1.3.3 Kuggstanger

Rengor och smorj med OPTIMOL VISCOGEN 4 eller nagot av foljande marken:

Fabrikat Typ

BP MOG
Statoil ESL10
Mobiloil Mobiltec 81
Texaco Texclade

1.3.4 Rengoring av linjarstyrningar

Avsyna och rengdr linjarstyrningarna vid behov.
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Underhall
Elektriskt underhall

1.4 Elektriskt underhall
1.4.1 Kontroll av elektriska funktioner

En gang i manaden ska akenheten kontrolleras med avseende pa
» Samitliga elektriska funktioner
» Grénd agesfunktioner

« Kor akenheten och kontrollera att bada éndlagena kan uppnas

1.4.2 Kontrollera nddstopp

Kontrollera nddstoppets funktion en gang i manaden:

Atgéard

Lat Akenheten vara still.
Tryck in nodstoppet.
Forsok starta akenheten.

1.4.3 Kontroll av kabelkedja

Kontrolleravar 3:e manad:

* Lyft upp kuggsténgernas sidoskydd och undersok hela kabelkedjan (lanksys-
tem, fastpunkter, smutsavlagringar, dlitage).

1.4.4 Kontroll av kablage
Kontrolleraen gang i manaden:

Om négra kablar ... sa ...

har skadats genom slitage eller klamning byt ut kabeln.
gnider mot skarpa kanter forlagg kabeln sa att den loper fritt.

1.4.5 Kontroll av kontakter

Kontrolleraen gang i manaden:
« Att allakontakter sitter ihop ordentligt och att det inte finns risk for glapp.
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Underhall

Byte av batterier for minnes back-up

1.4.6 Byte av batterier fér minnes back-up

Akenhetens métkort anvander ett batteri fér minnesbackup for att behélla positions-
data. Detta batteri skall bytas vart 5:e &r eller om batteriet visar tecken pa att bli
urladdat. Dettavisar sigi allmanhet genom att lampan RUN blinkar vid start och en
felkod visasi FlexPendantens teckenfonster.

Koden beskrivs i Trouble Shooting Manual 3HAC 020738-001.

Batterienheten sitter tillsammans med seriemétkortet inuti SMB:n.

Atgéard
Oppna SMB:n och lokalisera batteriet.

Klipp av buntbanden som haller batteriet och koppla loss tvaledarkabeln.
Byt ut batteriet.

| ett nytt system kan batterierna vara daligt laddade, men laddas upp fullt av syste-
met efter ett par timmar i |l&ge STANDBY.

3-4
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Underhall
Automatiskt smorjsystem (tillval)

1.5 Automatiskt smérjsystem (tillval)

1.5.1 System Simalube

Smorjnippeln kan fyllas pa. En ny drivenhet och en smérjnippel kan bestéllas fran
ABB Automation Technologies AB, Arc Welding Products.

Pafyllning
For pafyllning av fordelaren behtvs en smorjpistol eller en smorjpump, en pafyll-
ningsnippel och en pafyllningssats.
Smadrjinjektorn &r inte aktiverad vid leverans.
Den aktiveras genom att smorjtiden stélls in pa drivenheten med en sexkantnyckel. Smérj-
tiden 1 - 12 manader & markerad pa drivenheten. Anteckna startdatum pa smarjinjektorns
etikett.

Atgéard

1. Ta bort tackskivan. Skruva loss gasgeneratorn med en 21 mm hylsa. Lamna hela
generatorn till tervinningssystemet for knappceller zink/luft, om sadant finns.

2. Skruva pa pafyliningsnippeln pa roret.
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Underhall

Justeringsarbeten

1.6 Justeringsarbeten

1.6.1 Kuggspel

W

Observera att ett negativt kuggspel gor att vaxellddans och stodrullens lager, liksom ytan p&
kuggstangens stod Gverbelastas.

Spelet mellan kuggstang och drev kan justeras pa denna enhet, det har stélltsin fore
leverans och behover intejusterasytterligarevid installation. Efter nagradr, eller om
repeternoggrannheten dverstigit + 0,15 mm, behover spelet emellertid justeras.

Justera enligt foljande:

Atgard

Identifiera detaljerna 1, 2 och 3 enligt figur sidan 3 - 9.

Lossa muttrarna, detalj 1 och 2.

Lossa muttern, detal;j 2.

Drag muttern, detalj 3, medsols sa att spelet mellan kuggstang och stédrulle minskar.
Anvand ett bladmatt for att kontrollera att spelet inte &r mindre &n 0,1 mm.

Efter injusteringen skall muttrarna, detalj A och B, ater dras at.

N|@|@ S |@ P

Kontrollera spelet efter atdragningen.
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Underhall
Elektriska installningar

1.7 Elektriska instéllningar
1.7.1 Resolverns signalriktning

Kontrolleradennavid behov enligt Produktmanualen for styrutrustningen till IRCS.
1.7.2 Resolveroffset i kommuteringslage

Vid behov maste resolveroffseten i kommuterings &ge justeras in med f6ljande spe-
cialverktyg: Kommuteringsarm 6808 0011-LT.

« Tag bort skyddskapan Gver &termatningsenheten.
« Tag bort termatningsenheten fran motoraxeln.
« Placera kommuteringsarmen 6808 0011-LT pa axeln.
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Underhall

Resolveroffset i kommuteringslage
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Reservdelar

2 Reservdelar

2.1 IRBT 2002S5/1402S

IRBT 2002S/1402S

&

|| ‘\

\—
6
Figur 1 IRBT 200251402S
Pos |Antal |Art. nr Beskrivning Anmarkning
1 1 3HXD 0100-102 | Drivenhet Se sidan 3- 10
2 1 2321 0848-8 Kuggstang L=1000
3 2 6399 0003-376 Gummiskrapa
4 1 2185 0441-1 Kulelement
5 1 2213 1923-4 Kamrulle
6 1 5373 193-1 Andlagesbrytare Option
7 1 3HXD 0100-89 Seriell matlada
8 1 3HAC 16831-1 Batterienhet
9 1 3HAC 022286-001 | Seriellt matkort
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Reservdelar

Drivenhet

2.1.1 Drivenhet

Figur 2 Drivenhet IRBT 200251402S

Pos |Antal | Art. nr Beskrivning Anmarkning
1 1 3HXD 1000-112 | Motor medium

2 1 2334 0001-14 Kuggvéaxel

3 1 2154 381-6 Bussning ETP-25/34-27
4 1 2321 0849-7 Drev

5 4 9ADA 183-39 Insexskruv M8x35

6 4 9ADA 267-7 Sexkantmutter M8
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Reservdelar

2.2 Tillbehor till automatiskt smarjsystem

Tillbehor till automatiskt smorjsystem

Figur 3 Tillval

Pos |Antal | Art. nr Beskrivning Anmarkning
1 1 6399 0003-596 | Pafyliningsnippel

2 1 6399 0003-597 |Klamma

3 1 6399 0003-594 | Smorjinjektor

4 1 6399 0003-595 | Gasdrivenhet

3HEA 800 968-002 Rev. A, November 2005
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Reservdelar

Tillbehor till automatiskt smorjsystem
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