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Rechtliche Hinweise

Die in diesem Dokument enthaltenen Informationen umfassen allgemeine
Beschreibungen, technische Merkmale und Kenndaten und/oder Empfehlungen in
Bezug auf Produkte/Lésungen.

Dieses Dokument ersetzt keinesfalls eine detaillierte Analyse bzw. einen betriebs-
und standortspezifischen Entwicklungs- oder Schemaplan. Es darf nicht zur
Ermittlung der Eignung oder Zuverlassigkeit von Produkten/Lésungen flr spezifische
Benutzeranwendungen verwendet werden. Es liegt im Verantwortungsbereich eines
jeden Benutzers, selbst eine angemessene und umfassende Risikoanalyse,
Risikobewertung und Testreihe fiir die Produkte/Lésungen in Ubereinstimmung mit
der jeweils spezifischen Anwendung bzw. Nutzung durchzufiihren bzw. von
entsprechendem Fachpersonal (Integrator, Spezifikateur oder dhnliche Fachkraft)
durchfiihren zu lassen.

Die Marke Schneider Electric sowie alle anderen in diesem Dokument enthaltenen
Markenzeichen von Schneider Electric SE und seinen Tochtergesellschaften sind das
Eigentum von Schneider Electric SE oder seinen Tochtergesellschaften. Alle anderen
Marken kdnnen Markenzeichen ihrer jeweiligen Eigentiimer sein.

Dieses Dokument und seine Inhalte sind durch geltende Urheberrechtsgesetze
geschutzt und werden ausschlief3lich zu Informationszwecken bereitgestellt. Ohne
die vorherige schriftliche Genehmigung von Schneider Electric darf kein Teil dieses
Dokuments in irgendeiner Form oder auf irgendeine Weise (elektronisch,
mechanisch, durch Fotokopieren, Aufzeichnen oder anderweitig) zu irgendeinem
Zweck vervielfaltigt oder Uibertragen werden.

Schneider Electric gewahrt keine Rechte oder Lizenzen fir die kommerzielle Nutzung
des Dokuments oder dessen Inhalts, mit Ausnahme einer nicht-exklusiven und
personlichen Lizenz, es ,wie besehen” zu konsultieren.

Schneider Electric behalt sich das Recht vor, jederzeit ohne entsprechende
schriftliche Vorankiindigung Anderungen oder Aktualisierungen mit Bezug auf den
Inhalt bzw. am Inhalt dieses Dokuments oder dessen Format vorzunehmen.

Soweit nach geltendem Recht zuldssig, Ubernehmen Schneider Electric und
seine Tochtergesellschaften keine Verantwortung oder Haftung fiir Fehler oder
Auslassungen im Informationsgehalt dieses Dokuments oder fiir Folgen, die
aus oder infolge der sachgeméaBen oder missbrauchlichen Verwendung der
hierin enthaltenen Informationen entstehen.
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Sicherheitshinweise

Sicherheitshinweise

Wichtige Informationen

Bitte beachten

Lesen Sie sich diese Anweisungen sorgfaltig durch und machen Sie sich vor
Installation, Betrieb, Bedienung und Wartung mit dem Geréat vertraut. Die
nachstehend aufgefiihrten Warnhinweise sind in der gesamten Dokumentation
sowie auf dem Geréat selbst zu finden und weisen auf potenzielle Risiken und
Gefahren oder bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise
verdeutlichen oder vereinfachen.

Wird dieses Symbol zusatzlich zu einem Sicherheitshinweis des Typs ,Gefahr* oder
Q ~WVarnung“ angezeigt, bedeutet das, dass die Gefahr eines elektrischen Schlags

besteht und die Nichtbeachtung der Anweisungen unweigerlich Verletzung zur Folge
hat.

aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um
Verletzungen oder Unfélle mit Todesfalle zu vermeiden.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, leichte Verletzungen zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS gibt Auskunft Gber Vorgehensweisen, bei denen keine Verletzungen drohen.

: Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mogliche Verletzungsgefahren

Elektrische Gerate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und
gewartet werden. Schneider Electric haftet nicht flir Schaden, die durch die
Verwendung dieses Materials entstehen.

Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Uber Fahigkeiten und
Kenntnisse hinsichtlich der Konstruktion und des Betriebs elektrischer Gerate und
deren Installation verfigen und eine Schulung zur Erkennung und Vermeidung
moglicher Gefahren absolviert haben.

EIO0000004784.03



Informationen zum Dokument

Informationen zum Dokument

Ziel dieses Dokuments

Dieses Handbuch ermdglicht Ihnen die sichere und ordnungsgemalie Nutzung
des gesamten Funktionsumfangs der Lexium Cobot.

Beachten Sie die Anweisungen in diesem Handbuch, um:

* Risiken zu reduzieren

* Reparaturkosten und die Ausfallzeit des Lexium Cobot zu reduzieren
» die Lebensdauer des Lexium Cobots zu verlangern

» die Zuverlassigkeit des Lexium Cobots zu erhéhen

Giultigkeitsbereich

Dieses Dokument wurde aktualisiert fiir die Verdéffentlichung von Ecostruxure™
Cobot Expert V1.7.

Die Kenndaten der in diesem Dokument beschriebenen Produkte entsprechen
den auf www.se.com verfiigbaren Kenndaten. Im Rahmen unserer
Unternehmensstrategie zur kontinuierlichen Verbesserung uberarbeiten wir den
Inhalt im Laufe der Zeit ggf., um Klarheit und Genauigkeit zu verbessern. Wenn
Sie einen Unterschied zwischen den Eigenschaften in diesem Dokument und den
Eigenschaften auf www.se.com feststellen, sollten Sie sich auf www.se.com
berufen, um die neuesten Informationen zu enthalten.

Produktbezogene Informationen

Das hierin beschriebene Gerat muss in Ubereinstimmung mit der
anwendungsspezifischen Risikoanalyse verwendet werden, die Sie zusammen
mit der Uberpriifung aller anwendbarer Normen durchfiihren miissen. Achten Sie
auf Sicherheitsinformationen, unterschiedliche elektrische Anforderungen und
normative Standards, die auf die Anwendung der in diesem Produkthandbuch und
den Handbiichern fiir zugehérige Gerate enthaltenen Informationen zutreffen.

EIO0000004784.03
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Informationen zum Dokument

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN

» Trennen Sie alle Gerate, einschliellich der angeschlossenen Komponenten,
vor der Entfernung von Abdeckungen oder Tiren sowie vor der Installation
oder Entfernung von Zubehorteilen, Hardware, Kabeln oder Drahten von der
Spannungsversorgung, ausgenommen unter den im jeweiligen
Hardwarehandbuch fir diese Gerate angegebenen Bedingungen.

* Verwenden Sie stets ein genormtes Spannungspriifgerat, um festzustellen,
ob die Spannungsversorgung wirklich abgeschaltet ist.

» Bringen Sie alle Abdeckungen, Zubehorteile, Hardware, Kabel und Drahte
wieder an, sichern Sie sie und vergewissern Sie sich, dass eine
ordnungsgemalie Erdung vorhanden ist, bevor Sie die Spannungszufuhr
zum Gerat einschalten.

* Dieses Gerat und jegliche zugehorigen Produkte dirfen nur mit der
angegebenen Spannung betrieben werden.

» Achten Sie nach dem Ausschalten der Ausristung darauf, eine Wartezeit
von mindestens 10 Sekunden fiir die Entladung des DC-Busses
einzuhalten.

+ Betreiben Sie elektrische Komponenten nur mit einem verbundenen
Erdschutzkabel (Schutzleiter).

+ Prifen Sie den sicheren Anschluss des Erdschutzkabels (Masse) fur die
elektrischen Komponenten, um die Konformitat mit dem Verkabelungsplan
zu gewabhrleisten.

» Berthren Sie die elektrischen Verbindungspunkte der Komponenten nicht,
wenn das Modul Strom fuhrt.

» Sorgen Sie fiir Schutz vor indirektem Berihren.

+ Beide Seiten der nicht verwendeten Leiter des Verbindungskabels sind zu
isolieren.

+ Stellen Sie sicher, dass die Netzkabel wahrend der Betriebszeit des
Systems korrekt angeschlossen und die Stecker eingerastet sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge.

AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

* Verwenden Sie angemessene Schutzeinrichtungen (Gerate zur funktionalen
Sicherheit), die den oértlichen, regionalen und nationalen Normen
entsprechen.

* Fuhren Sie eine Gefahren- und Risikoanalyse durch, um das geeignete
Sicherheitsintegritatslevel und andere Sicherheitsanforderungen zu
bestimmen, die flr lhre spezifische Applikation gemaf der entsprechenden
Standards gelten.

« Stellen Sie sicher, dass bei der Konzeption Ihrer Maschine eine Gefahren-
und Risikoanalyse nach EN/ISO 12100 durchgeflhrt und respektiert wird.

» Fudhren Sie alle MalRnahmen der Gefahren- und Risikoanalyse durch, bevor
Sie das System in Betrieb nehmen.

» Installieren und betreiben Sie das Gerat ausschlieRlich in der dafur
vorgesehenen Umgebung und unter Bertcksichtigung der Restrisiken.

» Dieses Gerat darf weder zerlegt noch repariert oder verandert werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

EIO0000004784.03



Informationen zum Dokument

AWARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

» Fuhren Sie eine Fehlermdglichkeits- und Einflussanalyse durch (FMEA)
oder eine gleichwertige Risikoanalyse Ihrer Anwendung und fiihren Sie vor
der Implementierung vorbeugende und detektive Kontrollen durchfiihren.

+ Stellen Sie einen Fallback-Zustand fiir den Fall unerwiinschter
Steuerungsereignisse oder -sequenzen bereit.

» Sorgen Sie fiir separate oder redundante Steuerungspfade, wann immer
erforderlich.

» Stellen Sie geeignete Parameter bereit, insbesondere fiir Grenzwerte.

+ Uberpriifen Sie die Auswirkungen von Ubertragungsverzdgerungen und
ergreifen Sie MaRnahmen, um diese zu mindern.

+ Uberpriifen Sie die Auswirkungen von Unterbrechungen der
Kommunikationsverbindung und ergreifen Sie Mallnahmen, um diese zu
mindern.

» Stellen Sie unabhangige Pfade flir Steuerungsfunktionen bereit (z. B. Not-
Aus, Bedingungen bei Grenziberschreitung und Fehler), die Ihrer
Risikobewertung sowie den geltenden Vorschriften entsprechen.

* Wenden Sie geltende lokale Vorschriften und Richtlinien zur Unfallverhitung
und Gewahrleistung der Sicherheit an.!

» Jede Implementierung eines Systems muss auf ihre ordnungsgemalfie
Funktionsweise getestet werden, bevor sie in Betrieb genommen wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

1 Weitere Informationen finden Sie in den aktuellen Versionen von NEMA ICS 1.1
Safety Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State
Control sowie von NEMA ICS 7.1, Safety Standards for Construction and Guide
for Selection, Installation, and Operation of Adjustable-Speed Drive Systems oder
den entsprechenden vor Ort geltenden Vorschriften.

Allgemeine Informationen zur Cybersicherheit

In den letzten Jahren hat sich durch die wachsende Anzahl an vernetzten
Maschinen und Produktionsanlagen das Potenzial fur Cyberbedrohungen wie
unbefugter Zugriff, Datenverletzungen und Betriebsunterbrechungen
entsprechend erhéht. Sie miissen daher alle méglichen Mallnahmen zur
Cybersicherheit in Betracht ziehen, um Anlagen und Systeme vor solchen
Bedrohungen zu schitzen.

Um die Sicherheit und den Schutz Ihrer Schneider Electric-Produkte zu
gewahrleisten, ist es in lhrem Interesse, die Best Practices flur die Cybersicherheit
umzusetzen, die im Dokument Cybersecurity Best Practices beschrieben sind.

Schneider Electric bietet zusatzliche Informationen und Unterstiitzung:
» Abonnieren Sie den Sicherheits-Newsletter von Schneider Electric.
» Besuchen Sie die Webseite Cybersecurity Support Portal, um:

o Sicherheitshinweise zu suchen

o Schwachstellen und Vorfalle zu melden

* Besuchen Sie die Webseite
Schneider Electric Cybersecurity and Data Protection Posture, um:

o auf den Cybersicherheitsstatus zuzugreifen
o mehr tber Cybersicherheit in der Cybersecurity Academy zu erfahren
o die Cybersicherheits-Services von Schneider Electric zu entdecken

EIO0000004784.03
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Umgebungsdaten

Informationen zu Produktkonformitat und Umgebungsbedingungen finden Sie im
Schneider Electric Environmental Data Program.

Verfugbare Sprachen des Dokuments

Dieses Dokument ist in folgenden Sprachen verfligbar:

English (E100000004783)
German (EIO0000004784)
French (EIO0000004785)
Spanish (EI00000005395)
ltalian (EI00000005396)
Chinese (EI00000005397)

Weiterfihrende Dokumentation

Titel der Dokumentation

Referenznummer

EcoStruxure™ Cobot Expert Software Guide

EIO0000004780 (EN)
EIO0000004781 (DE)
EIO0000004782 (FR)
EIO0000005392 (SP)
EIO0000005393 (IT)

EIO0000005394 (ZH)

EcoStruxure Machine Expert,
LexiumCobotCommunication, Library Guide

EI00000005112 (EN)

Schneider Electric Cybersecurity Support Portal
(Portal zur Unterstiitzung der Cybersicherheit)

www.se.com/en/work/support/cybersecurity/
overview.jsp

Cybersecurity Guidelines for EcoStruxure
Machine Expert, Modicon and PacDrive
Controllers and Associated Equipment,
Software Guide (Cybersicherheit-Richtlinien fur
EcoStruxure Machine Expert, Modicon und
PacDrive Controllers und zugehorige Geréate,
Software Guide)

EI00000004242 (EN)

Cybersecurity Best Practices (Bewahrte
Praktiken der Cybersicherheit)

7EN52-0390 (EN)

ABLU3A48200 Anweisungsheft

GEX92132 (EN, FR, DE, ES, IT, PT, TR, ZH,
RU, KK)

Um Dokumente online zu finden, besuchen Sie das Schneider Electric Download-

Center (www.se.com/ww/en/download/).

Informationen zu nicht-inklusiver oder unsensibler

Terminologie

Als verantwortungsbewusstes, integratives Unternehmen aktualisiert Schneider
Electric kontinuierlich seine Kommunikationen und Produkte, die nicht-integrative
oder unsensible Terminologie enthalten. Trotz dieser Bemiihungen kénnen unsere
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Marken

Inhalte jedoch nach wie vor Begriffe enthalten, die von einigen Kunden als
unangemessen betrachtet werden.

QR Code ist eine eingetragene Marke von DENSO WAVE INCORPORATED in
Japan und anderen Landern.

Terminologie gemaR den geltenden Standards

Die technischen Begriffe, Terminologie, Symbole und die entsprechenden
Beschreibungen in den hierin enthaltenen oder in bzw. auf den Produkten selbst
angegebenen Informationen sind im Allgemeinen von den Begriffen oder
Definitionen internationaler Normen abgeleitet.

Im Bereich der funktionalen Sicherheitssysteme, Antriebe und allgemeinen
Automatisierungssysteme kann dies unter anderem Begriffe wie Sicherheit,
Sicherheitsfunktion, Sicherer Zustand, Stérung, Fehlerreset, Fehlfunktion,
Versagen/Ausfall, Fehler, Fehlermeldung, Gefdhrlich usw. umfassen.

Zu diesen Normen und Standards zahlen unter anderem:

Norm/Standard

Beschreibung

IEC 61131-2:2007

Speicherprogrammierbare Steuerungen, Teil 2:
Betriebsmittelanforderungen und Prifungen.

1ISO 13849-1:2023

Sicherheit von Maschinen: Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen

Allgemeine Gestaltungsleitsatze.

EN 61496-1:2020

Sicherheit von Maschinen: Beriihrungslos wirkende Schutzeinrichtung

Teil 1: Allgemeine Anforderungen und Tests

1ISO 12100:2010

Sicherheit von Maschinen — Allgemeine Gestaltungsleitsatze —
Risikobeurteilung und Risikominderung

EN 60204-1:2006

Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausristung von Maschinen —
Teil 1: Allgemeine Anforderungen

I1ISO 14119:2013

Sicherheit von Maschinen — Verriegelungseinrichtungen in Verbindung
mit trennenden Schutzeinrichtungen — Leitséatze fur Gestaltung und
Auswahl

ISO 13850:2015

Sicherheit von Maschinen — Not-Halt — Gestaltungsleitsatze

IEC 62061:2021

Sicherheit von Maschinen — Funktionale Sicherheit
sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/programmierbarer
elektronischer Steuerungssysteme

IEC 61508-1:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/
programmierbarer elektronischer Systeme: Allgemeine Anforderungen

IEC 61508-2:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/
programmierbarer elektronischer Systeme: Anforderungen fir
sicherheitsbezogene elektrische/elektronische/programmierbare
elektronische Systeme

IEC 61508-3:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/
programmierbarer elektronischer Systeme: Softwareanforderungen

IEC 61784-3:2021

Industrielle Kommunikationsnetzwerke — Profile — Teil 3: Funktional
sichere Ubertragung bei Feldbussen — Allgemeine Regeln und
Festlegungen fiir Profile

2006/42/EC Maschinenrichtlinie
2014/30/EU EMV-Richtlinie (Elektromagnetische Vertraglichkeit)
2014/35/EU Niederspannungsrichtlinie

EIO0000004784.03
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Abbildungen

Darlber hinaus wurden einige der in diesem Dokument verwendeten Begriffe
unter Umstanden auch anderen Normen/Standards entnommen, u. a.:

Norm/Standard Beschreibung

IEC 60034-Reihe Drehende elektrische Maschinen

IEC 61800-Reihe Drehzahlveranderbare elektrische Umrichter

IEC 61158-Reihe Industrielle Kommunikationsnetze — Feldbus fiir industrielle
Steuerungssysteme

Des Weiteren kann der Begriff Betriebsbereich in Verbindung mit der
Beschreibung spezifischer Gefahren verwendet werden und wird in diesem Fall
fur eine Gefahrenzone bzw. einen Gefahrenbereich in folgenden
Maschinenrichtlinien definiert: 2006/42/EC und ISO 12100:2010.

HINWEIS: Die zuvor erwahnten Normen/Standards kdnnen auf die
spezifischen Produkte in der vorliegenden Dokumentation zutreffen oder
nicht. Fir weitere Informationen hinsichtlich individueller Normen/Standards,
die auf hier beschriebene Produkte zutreffen, siehe die Eigenschaftstabellen
fur die entsprechenden Produktreferenzen.

SchlieBlich werden die in Bezug auf die Robotik verwendeten Begriffe aus den
folgenden Normen abgeleitet:

Norm Beschreibung
EN ISO 10218-1:2011 Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen — Teil 1: Roboter
ENISO 10218-2:2011 Industrieroboter- Sicherheitsanforderungen — Teil 2: Robotersysteme

und Integration

ISO/TS 15066:2016-02 Roboter und Robotikgerate - Kollaborierende Roboter

Sofern nicht anders angegeben, werden die unterschiedlichen Typen und
Varianten des Lexium Cobot Arm in den Abbildungen durch den Typ
LXMRLO3S0¢++* dargestellt.

Doppelte BemaRungen

Die Bemaflungen werden in Einheiten des metrischen Systems und des US-
Malsystems angegeben. Die US-spezifischen BemalRungen sind in Klammern
gesetzt, z. B. 8,4 mm (0,33 in).

HINWEIS: Die Werte in Klammern sind gerundet und dienen lediglich als
Referenz.

12
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Gefahreninformationen

Inhalt dieses Kapitels
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RESITISIKEN. ...t e e eas 19

Sachgerechte Verwendung

Uberblick

Dieses Kapitel enthalt Hinweise fiir das Arbeiten mit dem Lexium Cobot.
Qualifiziertes Personal, Seite 18, das mit dem Lexium Cobot arbeitet, muss diese
Informationen lesen und befolgen.

Installation und Verwendungszweck

Der Lexium Cobot ist fir die Integration in eine Fertigungsstrale und/oder den
Zusammenbau mit anderen Komponenten zum Aufbau einer Maschine oder eines
Prozesses in einer industriellen Umgebung fir zivile Endanwendungen
vorgesehen. Bei dem Lexium Cobot handelt es sich entweder um einen offenen
Lexium Cobot, der in eine Umhausung eingebaut werden soll, um den Zugang zu
schutzen, oder um ein Produkt flr den kollaborativen Betrieb, bei dem ein speziell
entwickeltes Lexium Cobot-System und ein Bediener in einem kollaborativen
Arbeitsbereich arbeiten.

Der Lexium Cobot ist fur die Verwendung in den folgenden Fallen vorgesehen:
* Be-und Entladen

*  Verpackung

» Aufstellen der Kiste

* Kommissionierung und Platzierung
* Palettieren

* Montage

* Prifen

* Maschinenbeschickung

* Materialbearbeitung

» Kleben und Verkleben

* Polieren

* Loten

Der Lexium Cobot ist mit sicherheitsrelevanten Funktionen, Seite 147
ausgestattet, die speziell fur verschiedene Arten der Interaktion ausgelegt sind,
wenn der Lexium Cobot Arm ohne Zaune und/oder zusammen mit einem
Bediener arbeitet.

EIO0000004784.03
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Im Zusammenhang mit Lexium Cobot die folgenden Begriffe fiir verschiedene
Arten der Interaktion:

1 2 3
om L oD

a7 [} )

o O .

5] I/’j. Y 7 (X

1. Koexistenz:

Bediener und Roboter arbeiten gleichzeitig oder zeitversetzt in unmittelbarer
Nahe, haben aber getrennte Arbeitsbereiche und arbeiten nicht auf ein
gemeinsames Ziel hin. Es gibt keinen direkten Kontakt zwischen Bedienern
und Robotern.

2. Kooperation:

Bediener und Roboter arbeiten zu unterschiedlichen Zeiten im selben
Arbeitsbereich, um ein gemeinsames Ziel zu erreichen. Es gibt keine direkte
Interaktion zwischen Bedienern und Robotern.

3. Kollaboration:

Bediener und Roboter arbeiten gleichzeitig im selben Arbeitsbereich, um ein
gemeinsames Ziel zu erreichen, z. B. der Zusammenbau eines Produkts. Es
gibt eine direkte Interaktion zwischen dem Bediener und dem Roboter.

Koexistierende, kooperative und kollaborative Betriebsvorgange sind nur fur
ungefahrliche Anwendungen vorgesehen, bei denen die gesamte Anwendung,
einschlieRlich Werkzeug, Werkstuck, Hindernisse und andere Maschinen, gemaf
der Risikobeurteilung der spezifischen Anwendung keine signifikanten Gefahren
birgt.

AWARNUNG

PERSONENSCHADEN

Verwenden Sie den Lexium Cobot nicht in einem koexistenten, kooperativen
oder kollaborativen Betrieb, wenn die Anwendung gemaf Ihrer Risikoanalyse
zu Verletzungen fiihren kénnte.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Andere Verwendungszwecke sind nicht bestimmungsgeman.

Erforderliche Schutzmafnahmen

Planen Sie vor der Installation des Lexium Cobot angemessene
Schutzeinrichtungen ein, die den 6rtlichen und nationalen Normen entsprechen.
Nehmen Sie keine Komponenten ohne geeignete Schutzeinrichtungen in Betrieb.
Testen Sie nach der Installation, Inbetriebnahme oder Instandsetzung die
eingesetzten Schutzmallnahmen.

Andere Normen sind anwendbar als Richtlinie fiir eine Integration des Lexium
Cobot in die Anlage, z. B. (nicht vollstédndige Liste):

« Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
« Richtlinie EMC 2014/30/EU

*  Norm ISO 10218-1 — Roboter und Robotereinrichtungen -
Sicherheitsanforderungen fur Industrieroboter — Teil 1: Roboter

14
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*  Norm ISO 10218-2 — Roboter und Robotereinrichtungen -
Sicherheitsanforderungen fur Industrieroboter — Teil 2: Robotersysteme und
Integration

*  Norm ISO 13849-1 — Sicherheit von Maschinen: Sicherheitsspezifische Teile
von Steuerungen — Teil 1: Allgemeine Gestaltungsleitsatze

* Norm ISO/TS 15066 — Roboter und Robotergerate — Kollaborationsroboter

*  Norm ISO 13857 — Sicherheit von Maschinen — Sicherheitsabstédnde gegen
das Erreichen von Gefahrdungsbereichen mit den oberen und unteren
GliedmaRen

*  Norm ISO 14120 — Sicherheit von Maschinen — Trennende
Schutzeinrichtungen - Allgemeine Anforderungen an Gestaltung und Bau von
feststehenden und beweglichen trennenden Schutzeinrichtungen

*  Norm EN ISO 13854 — Sicherheit von Maschinen — Mindestabstande zur
Vermeidung des Quetschens von Kdrperteilen

*  Norm ISO 13855 — Sicherheit von Maschinen — Anordnung von
Schutzeinrichtungen im Hinblick auf Anndherungsgeschwindigkeiten von
Kdorperteilen

*  Norm NFPA 79 — Elektrischer Standard fir Industriemaschinen

*  Norm NFPA 70 — Nationales Elektrogesetz

* Norm UL 1740 - Sicherheitsstandard fiir Roboter und Roboterausriistung
»  Norm UL 2011 Sicherheitsstandard fur die Fabrikautomation

Fihren Sie vor dem Einsatz des Lexium Cobot Arm eine Risikobeurteilung in
Bezug auf die konkrete Anwendung durch und ergreifen Sie entsprechende
SicherheitsmalRnahmen.

AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMARER GEBRAUCH

* Verwenden Sie entsprechende Schutzeinrichtungen (funktionale
Schutzeinrichtungen), die den 6rtlichen und nationalen Normen
entsprechen.

» Stellen Sie sicher, dass eine Risikobeurteilung gemaf EN/ISO 12100
wahrend der Entwicklung lhrer Maschine durchgefiihrt und beriicksichtigt
wird.

» Flhren Sie alle MaRnahmen der Gefahren- und Risikoanalyse durch, bevor
Sie das System zum ersten Mal in Betrieb nehmen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Treten Umstande ein, die die Sicherheit beeintrachtigen oder das
Betriebsverhalten des Lexium Cobot verandern, so setzen Sie den Lexium Cobot
sofort aul3er Betrieb und wenden Sie sich an Ihren Schneider Electric-
Ansprechpartner.

Nur Originalzubehor

Verwenden Sie nur die in der Dokumentation angegebenen Zubehdr- und
Montageteile und ausschlieBlich Fremdgerate oder -komponenten, die
ausdricklich von Schneider Electric zugelassen sind. Nehmen Sie am Lexium
Cobot nur bestimmungsgemafie Anderungen vor, wie sie die in dieser
Dokumentation oder in anderen Dokumenten verbundener Gerate beschrieben
sind.

EIO0000004784.03
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Fehlanwendung

AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMARER GEBRAUCH

» Verwenden Sie nur Software-, Firmware- und Hardwarekomponenten, die
von Schneider Electric fir die Nutzung mit diesem Gerat zugelassen sind.

+ Aktualisieren Sie Ihr Anwendungsprogramm jedes Mal, wenn Sie die
physische Hardwarekonfiguration andern.

+ Uberpriifen und testen Sie lhr System jedes Mal, wenn Sie
sicherheitsrelevante oder nicht sicherheitsrelevante Anderungen an Ihrem
Anwendungsprogramm vornehmen oder die physische
Hardwarekonfiguration andern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschéaden zur Folge haben.

Der Lexium Cobot eignet sich weder fir die Handhabung von lebenden
Organismen oder Explosivstoffen noch fir Bewegungen mit StolRwirkung.

Ungeeignete Umgebungen

In folgenden Umgebungen diirfen die Komponenten nicht eingesetzt werden:
+ Gefahrliche (explosive) Atmospharen

+ Schwimmende Systeme

» Medizinische, lebenskritische oder lebenserhaltende Systeme

+ Bewohnte Einrichtungen

* Unter Tage

* Hochgradig salzhaltige Umgebungen (fur Informationen zu verwendeten
Materialien siehe Technische Kenndaten, Seite 43)

« Umgebungen mit erhohter radioaktiver Strahlung
* Unterdruckumgebungen

Dieses Gerat wurde fur einen Betrieb in gefahrenfreien Bereichen entwickelt.
Installieren Sie das Gerat nur in Bereichen, die frei von gefahrlichen Atmospharen
sind.

AGEFAHR

EXPLOSIONSGEFAHR

Dieses Gerat darf ausschliellich an nicht explosionsgefahrdeten Standorten
installiert und betrieben werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge.

Installations- und Betriebsbedingungen

Die Betriebsbedingungen am Aufstellort sind anhand der vorgegebenen
technischen Daten (Leistungsangaben und Umgebungsbedingungen) zu priifen
und einzuhalten. Die Inbetriebnahme ist solange untersagt, bis gewahrleistet ist,
dass die Maschine oder der Prozess, in der/dem der Lexium Cobot eingebaut
wird, den geltenden lokalen Vorschriften und Standards entspricht.

16
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AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

Verwenden Sie die Komponenten nur in Ubereinstimmung mit den in dieser
Anleitung, dieser Dokumentation und anderen unterstitzenden Unterlagen und
Normen angegebenen Installationsbedingungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

EIO0000004784.03
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Qualifikation des Personals

Zielgruppe des Handbuchs

Diese Dokumentation richtet sich an Benutzer, die Uber folgende Kenntnisse
verfugen:

* Erweiterte Kenntnisse in Maschinenbau
« Erweiterte Kenntnisse in Elektrotechnik

« Kenntnisse Uber die Konstruktion der Maschine/des Prozesses, flir den sie
bestimmt ist

Qualifizierte Person

Neben Fahigkeiten und Kenntnissen muss qualifiziertes Personal in der Lage
sein, mdgliche Gefahren zu erkennen, die durch Parametrisierung, Anderung der
Parameterwerte und allgemein durch die mechanische, elektrische und
elektronische Ausristung entstehen kdnnen. Dem qualifizierten Personal missen
die Normen, Bestimmungen und Unfallverhitungsvorschriften bekannt sein, die
Sie bei Arbeiten am System zu beachten haben.
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Restrisiken

Uberblick

Die vom Roboter ausgehenden Risiken wurden minimiert. Es verbleibt jedoch ein
Restrisiko, da der Roboter mit elektrischer Spannung und elektrischem Strom
bewegt und betatigt wird.

Sind Tatigkeiten mit Restrisiken verbunden, erfolgt an den betreffenden Stellen
ein Sicherheitshinweis. Dieser enthalt die eventuell auftretende Gefahr sowie
deren mdégliche Folgen und beschreibt Malinahmen zum Vermeiden der Gefahr.

Elektrische Teile

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN

» Trennen Sie alle Gerate, einschliel3lich der angeschlossenen Komponenten,
vor der Entfernung von Abdeckungen oder Tiren sowie vor der Installation
oder Entfernung von Zubehorteilen, Hardware, Kabeln oder Drahten von der
Spannungsversorgung, ausgenommen unter den im jeweiligen
Hardwarehandbuch fiir diese Gerate angegebenen Bedingungen.

* Verwenden Sie stets ein genormtes Spannungsprifgerat, um festzustellen,
ob die Spannungsversorgung wirklich abgeschaltet ist.

* Bringen Sie alle Abdeckungen, Zubehorteile, Hardware, Kabel und Drahte
wieder an, sichern Sie sie und vergewissern Sie sich, dass eine
ordnungsgemale Erdung vorhanden ist, bevor Sie die Spannungszufuhr
zum Gerat einschalten.

» Dieses Gerat und jegliche zugehdrigen Produkte dirfen nur mit der
angegebenen Spannung betrieben werden.

* Achten Sie nach dem Ausschalten der Ausristung darauf, eine Wartezeit
von mindestens 10 Sekunden fiir die Entladung des DC-Busses
einzuhalten.

» Betreiben Sie elektrische Komponenten nur mit einem verbundenen
Erdschutzkabel (Schutzleiter).

» Priifen Sie den sicheren Anschluss des Erdschutzkabels (Masse) fiir die
elektrischen Komponenten, um die Konformitat mit dem Verkabelungsplan
zu gewabhrleisten.

» Beruhren Sie die elektrischen Verbindungspunkte der Komponenten nicht,
wenn das Modul Strom fiihrt.

» Sorgen Sie fir Schutz vor indirektem Beruhren.

» Beide Seiten der nicht verwendeten Leiter des Verbindungskabels sind zu
isolieren.

» Stellen Sie sicher, dass die Netzkabel wahrend der Betriebszeit des
Systems korrekt angeschlossen und die Stecker eingerastet sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge.

HINWEIS: Das folgende genormte Warnsymbol fur ,gefahrliche Spannung” ist
auf dem Lexium Cobot Arm und dem Lexium Cobot Controller angebracht.
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Not-Aus

Der Lexium Cobot Arm ist mit internen Haltebremsen an jedem Gelenk
ausgestattet. Der Lexium Cobot Arm ist nicht mit anderen externen Bremsen
ausgestattet. Der Control Stick verfugt Uber einen Not-Aus-Schalter, um die
internen Haltebremsen des Lexium Cobot Arm zu aktivieren. Falls der Control
Stick dem Bediener des Lexium Cobot nicht zur Verfiigung steht, stellen Sie
sicher, dass ein externer Not-Aus-Schalter angeschlossen und betriebsbereit ist.
Weitere Informationen zum Anschluss eines externen Not-Aus-Schalters siehe
Not-Aus Sicherheitsfunktionen, Seite 152.

AWARNUNG

EINKLEMMEN DURCH DIE ROBOTER-MECHANIK

» Ergreifen Sie alle erforderlichen Malinahmen, um sicherzustellen, dass die
Motoren bei beliebiger geldster interner Haltebremse in einen
spannungsfreien Zustand gesetzt werden kénnen.

» Stellen Sie diese Vorrichtungen zur Verfligung, damit eine Person den
Roboter in Reichweite des Betriebsbereichs manuell bewegen kann.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Freigabegerat

Ein Freigabegerat ist nicht im Lieferumfang des Roboters enthalten.

Wenn der Lexium Cobot innerhalb des durch die Begrenzungssicherung
(gesicherter Bereich) definierten Raums gesteuert wird, ist eine
Freigabeeinrichtung erforderlich.

Wenn die Risikobewertung des Kunden dies erfordert, bietet der Lexium Cobot
eine sicherheitsrelevante Verbindung fur die Verwendung eines Freigabegerats.
Weitere Informationen finden Sie unter Zusatzliches Handgerat fir Tablet, Seite
186.

AWARNUNG

» Fuhren Sie eine Risikobewertung lhrer Anwendung durch, um festzustellen,
ob es zusatzliche Risiken gibt, die durch ein Freigabegerat ausreichend
gemindert werden mussen.

» Stellen Sie sicher, dass Ilhre Anwendung von Natur aus sicher ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Montage und Handhabung

AWARNUNG

STOSSEN, SCHEREN, SCHNEIDEN UND SCHLAGEN WAHREND DER
HANDHABUNG

* Beachten Sie die allgemeinen Konstruktions- und Sicherheitsregulierungen
fur den Aufbau und die Handhabung.

* Verwenden Sie geeignete Geratschaften fir die Montage und den Transport,
sowie geeignete Werkzeuge.

* Vermeiden Sie ein Einklemmen und Quetschen durch geeignete
VorsichtsmalRnahmen.

» Decken Sie Kanten und Ecken ab, um Schnittverletzungen oder -schaden
zu vermeiden.

» Tragen Sie geeignete Schutzkleidung (beispielsweise Schutzbrillen,
Schutzstiefel, Schutzhandschuhe).

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

HINWEIS: An der Vordertur des Lexium Cobot Cabinet Controller ist das
folgende Symbol fiir die Warnung vor dem Einklemmen einer Hand
angebracht.

Installation
NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH
* Vergewissern Sie sich, dass der Lexium Cobot Arm und der Endeffektor
richtig miteinander verbunden sind.
» Stellen Sie die korrekten Installationseinstellungen fir die Einbauposition
des Lexium Cobot Arm, die auf dem Tool Center Point (TCP) montierte
Nutzlast, den TCP-Versatz und die Einstellungen zur funktionalen Sicherheit
ein.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.
Roboterbewegung

Teile der Mechanik kdnnen sich mit hoher Geschwindigkeit bewegen. In diesen
Fallen tragen das Nutzlastgewicht, zusatzlich installierter Endeffektor und
Schwerpunktverschiebungen der beweglichen Teilen zur Gesamtenergie der
erzeugten Krafte bei.

Jedes Gelenk des Lexium Cobot Arm hat eine interne Haltebremse. Im Falle eines
Stromausfalls wird die Bremse automatisch aktiviert, um zu verhindern, dass der
Lexium Cobot Arm herunterfallt.
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Je nach Funktionsbeschreibung des Betriebs des Lexium Cobot konnen durch die
Software spezielle Anpassungen vorgenommen werden, um den Schutzzielen
gerecht zu werden.

Welche SchutzmalRnahmen geeignet sind, geben die funktionalen
Sicherheitsstandards und Richtlinien des jeweiligen Einsatzlandes vor. Zusatzlich
muss der fiir die Integration der Robotermechanik verantwortliche
Systemtechniker beurteilen, welche MaRnahmen ergriffen werden missen.

HINWEIS: Die Konfiguration der Robotermechanik, der TCP-Geschwindigkeit
sowie der zusatzlichen Nutzlast hat Einfluss auf die Gesamtenergie, was unter
Umstanden zu Koérperverletzung und Sachschaden fihren kann.

AWARNUNG

VERLETZUNGEN DURCH QUETSCHEN, SCHEREN, SCHNEIDEN UND
STOSSE

» Definieren Sie den Abstand zum Betriebsbereich des Lexium Cobot Arm so,
dass er innerhalb der mechanischen Grenzen liegt, so dass das Personal
weder Zugang zum Betriebsbereich des Lexium Cobot Arm noch zu den
mechanischen Grenzen des Betriebsbereichs hat und auch nicht
eingeschlossen werden kann.

» Stellen Sie sicher, dass sich der Lexium Cobot Arm innerhalb der vom
Benutzer definierten Grenzen bewegt, sobald eine Person den
Arbeitsbereich betritt.

« Alle Barrieren, Schutztiiren, Kontaktmatten, Lichtschranken,
Sichtschutzsysteme und andere Schutzvorrichtungen miissen
ordnungsgemafd angeschlossen, konfiguriert und aktiviert sein, sobald die
Robotermechanik mit Spannung versorgt wird.

» Der Lexium Cobot Arm muss immer als aktiv betrachtet werden, auch wenn
der Lexium Cobot Arm eine Zwischenstopp-Position erreicht hat und auf
einen Fahrbefehl wartet.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Ausfihrliche Informationen zu Verfahrweg und Spannungsverlust erhalten Sie
unter Fortlaufende Bewegungen des Roboters zur Risikoanalyse, Seite 107.

Je nach Anwendung kénnen sich der Lexium Cobot Cabinet Controller und
Lexium Cobot Compact Controller méglicherweise nicht gegenseitig ersetzen.

AWARNUNG

UNGEEIGNETE SICHERHEITSFUNKTIONEN

« Stellen Sie sicher, dass jede Sicherheitsfunktion anhand von Parametern
und Verfahren Uberprift wird, bevor Sie das System zum ersten Mal in
Betrieb nehmen.

+ Stellen Sie sicher, dass die von Ihnen beabsichtigte Kombination von
Sicherheitsfunktionen bei Verwendung des Lexium Cobot Compact
Controller verfugbar ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

HINWEIS

UNZUREICHENDER ARBEITSRAUM

Vergewissern Sie sich, dass der Lexium Cobot Arm ausreichend Platz hat, um
sich frei zu bewegen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.
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Warmeableitung

HINWEIS: Die folgenden Warnsymbole fiir StoRgefahr und Einklemmen der
Hande sind auf dem Lexium Cobot Arm angebracht.

Die Lexium Cobot Arm-Oberflache und das Gehause des Lexium Cobot Cabinet
Controller oder Lexium Cobot Compact Controller sind Teil des
Warmeableitungskonzepts des Systems. Aus diesem Grund missen die
Oberflachen und das Einlass-/Auslassgitter sauber und frei von jeglicher
Beschichtung oder Farbe gehalten werden.

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT
* Halten Sie die Oberflache und das Gehause sauber.

» Auf die Oberflache und das Gehause dirfen keine Beschichtungen oder
Anstriche aufgebracht werden, die die warmeableitenden Eigenschaften de
Lexium Cobot Arm und des Lexium Cobot Controller beeintrachtigen
kénnten.

« Decken Sie das Ein- und Auslassgitter des Lexium Cobot Controller nicht
ab.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge
haben.

S

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT/VERKURZUNG DER LEBENSDAUER

Gewabhrleisten Sie eine ausreichende Luftzirkulation flr den Lexium Cobot-
Controller, insbesondere wenn das Gerat in einer Umhausung installiert ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge
haben.

HeiRe Oberflachen

HINWEIS: Weitere Informationen zur Gewahrleistung einer ausreichenden
Luftzirkulation finden Sie unter Montage des Lexium Cobot Cabinet

Controllers, Seite 131 oder Montage des Lexium Cobot Compact Controllers,

Seite 133.

Die Temperatur auf den folgenden Metalloberflachen kann 50 °C (122 °F)
Uberschreiten:

Gelenke des Lexium Cobot Arm
Unterseite des Lexium Cobot Cabinet Controller-Gehauses
Gehause des Lexium Cobot Compact Controller

EIO0000004784.03
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AWARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN
» Verhindern Sie ungeschitzten Kontakt mit heifien Oberflachen.

» Bringen Sie keine brennbaren oder hitzeempfindlichen Teile in die Nahe der
heilRen Oberflachen.

« Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass die
Warmeabfuhr ausreichend ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

HINWEIS: Das folgende Warnsymbol fur ,heifde Oberflachen® ist auf dem
Lexium Cobot Arm oder dem Lexium Cobot Controller angebracht.

Gefahrbringende Bewegungen

Gefahrbringende Bewegungen kdnnen verschiedener Art sein:
» Keine oder eine fehlerhafte Kalibrierung des Lexium Cobots
* Verdrahtungs- oder Verkabelungsfehler

* Fehlerim Anwendungsprogramm

» Bauteilfehler in den Komponenten

* Fehlerim Messwert- und Signalgeber

+ Falsche Montageeinstellungen (z. B. Montagewinkel des Lexium Cobot,
Nutzlastparameter, TCP-Versatz, sicherheitsrelevante Konfiguration)

» Kombination des Lexium Cobot mit anderen Geraten oder Integration in eine
Maschine oder einen Prozess

HINWEIS: Sorgen Sie durch die Uberwachung der primaren Anlage und
MaRnahmen fur personliche Sicherheit. Vertrauen Sie nicht alleine auf die
internen Uberwachungen des Lexium Cobot-Systems. Passen Sie die
Uberwachungen oder sonstigen Vorrichtungen und MaRnahmen den
spezifischen Gegebenheiten der Anlage entsprechend einer Risiko- und
Fehleranalyse an.
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A GEFAHR

NICHT VERFUGBARE ODER UNZUREICHENDE SCHUTZVORRICHTUNG
(EN)

* Verhindern Sie den Kontakt auRerhalb des Arbeitsbereichs, z. B. mit
Schutzzaunen, Schutzgittern, Schutzabdeckungen, Lichtschranken oder
Sichtschutzsystemen.

+ Dimensionieren Sie die Schutzeinrichtungen ausreichend und entfernen
oder &ndern Sie diese nicht.

» Schliel3en Sie sicherheitsrelevante Gerate nur an die entsprechenden
sicherheitsrelevanten Ein- und Ausgange des Systems an.

+ Nehmen Sie keine Anderungen vor, die die Schutzvorrichtungen
beeintrachtigen, unbrauchbar machen oder in irgendeiner Weise aulier Kraft
setzen koénnen.

¢ Stellen Sie sicher, dass sich der Lexium Cobot innerhalb der vom Benutzer
definierten Grenzen bewegt, sobald eine Person den Arbeitsbereich betritt.

¢ Schitzen Sie Arbeitsbereiche und Betriebsterminals vor unautorisiertem
Betrieb.

» Positionieren Sie die Not-Aus-Schalter so, dass sie jederzeit schnell und
einfach erreichbar sind.

* Prufen Sie die Funktion der Not-Aus-Einrichtung vor der Inbetriebnahme
und in Wartungsintervallen.

+ Uberpriifen Sie die Einstellungen des Kollisionsschutzes vor der
Inbetriebnahme und wahrend der Wartungsintervalle.

* Verhindern Sie eine unbeabsichtigte Inbetriebnahme, indem Sie den
Stromanschluss des Lexium Cobot-Systems mit Hilfe des Not-Aus-
Schaltkreises oder einer geeigneten Lock-Out-Tag-Out-Sequenz
abschalten.

* Laden Sie die korrekte Installationsdatei mit dem Programm herunter.
» Prifen Sie System und Anlage vor der Erstinbetriebnahme.

* Vermeiden Sie den Betrieb von Hochfrequenz-, Fernsteuer- und
Funkgeraten in der Nahe der Gerateelektronik und deren Zuleitungen.

» Flhren Sie nach Bedarf eine spezielle Prifung der elektromagnetischen
Vertraglichkeit (EMV) des Systems durch.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge.

Der Lexium Cobot Arm flihrt moéglicherweise infolge einer unsachgemafen
Verdrahtung, fehlerhafter Einstellungen, falscher Daten und anderer Fehler
unvorhersehbare Bewegungen aus.

AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH
* Fuhren Sie die Verdrahtung gemaf den EMV-Normen sorgfaltig durch.

+ Betreiben Sie den Lexium Cobot keinesfalls mit unbekannten Einstellungen
oder Daten.

» Fuhren Sie umfassende Inbetriebnahmetests durch, welche die Verifizierung
der Konfigurationseinstellungen und Daten zur Bestimmung von Position
und Bewegung beinhalten.

* Betreiben Sie den Lexium Cobot nicht mit einer héheren Nutzlast als
angegeben.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Larmschutz

Der Gerauschpegel der Mechanik hangt von Grundzyklus und der Nutzlast sowie
weiteren anwendungsspezifischen Zubehorteilen ab. Es ist zu beachten, dass
Gerauschemissionen zunehmen, wenn mehr Mechanik gleichzeitig in Betrieb ist.
Wenn die Gerauschemissionen einen Wert Gber 70 dBA erreichen, muss ein
Gehdrschutz getragen werden.

AVORSICHT

GERAUSCHEMISSIONEN DER ROBOTERMECHANIK
+ Tragen Sie Gehdrschutz entsprechend den geltenden lokalen Vorschriften.

+ Stellen Sie sicher, dass die Bediener deutlich vor potenziell GbermaRigen
Gerauschemissionen gewarnt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschaden zur Folge haben.

HINWEIS: Bringen Sie ein Warnsymbol, wie hier abgebildet, gut sichtbar in
dem Bereich an, in dem der Lexium Cobot installiert ist.

Emissionen

Austritt von Schmiermittel am Lexium Cobot Arm kann auf eine Beschadigung des
Gelenks hinweisen.

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT SIGNALISIERT DURCH
SCHMIERMITTELAUSTRITT

» Prufen Sie die Mechanik vor, wahrend und nach der Verwendung.

» Schalten Sie die Mechanik sofort ab, wenn Schmiermittelabsonderungen am
Lexium Cobot Arm auftreten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.

Hangende Lasten

Der Lexium Cobot Arm ist zur Aufnahme schwerer Lasten ausgelegt.
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AWARNUNG

HERABFALLENDE LASTEN
» Halten Sie sich nicht unter hangenden Lasten auf.

» Vergewissern Sie sich, dass der Roboter ordnungsgemaf auf der
Montageflache verschraubt ist.

* Vergewissern Sie sich, dass die zulassige Nutzlast ordnungsgemaf am
Roboter-Werkzeugflansch angeschraubt ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Anbauten oder Anderungen

Werden verschiedene Kundenendprodukte durch die Robotermechanik
transportiert, dann muss die Produktaufnahme entsprechend geandert werden.
Aus diesem Grund kénnen verschiedenen Produktaufnahmen
(Endeffektormontage) am Flansch angebracht werden. Dabei ist sicherzustellen,
dass die Gelenkbewegung nicht behindert wird und/oder dass die Anderungen
keine Bewegungsfehler verursachen. An- und Umbauten durfen die
Schutzeinrichtungen in keiner Weise beeinflussen und alle Not-Aus-Schalter
missen jederzeit frei zuganglich und funktionstiichtig sein.

AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH
¢ Den Lexium Cobot Arm und die Gelenke nicht anbohren oder verandern.

e Lexium Cobot Controller nicht anbohren oder verandern.
« Den Kabelsatz nicht verandern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Optionen fur die Bewegung des Roboters ohne Antriebsenergie

Die Robotermechanik verfiigt iber keine Umhausung (siehe UL 1740).

HINWEIS: Ergreifen Sie vor dem Betrieb des Lexium Cobot Arm die fir die
jeweilige Verwendung erforderlichen sicherheitsbezogenen Mallnahmen.

AWARNUNG

ABSACKEN DES LEXIUM COBOT ARMS

« Stellen Sie sicher, dass durch das Losen der internen Haltebremse keine
Gefahren innerhalb des Betriebsbereichs entstehen.

« Stltzen Sie die Mechanik des Lexium Cobot ab, bevor Sie die Haltebremsen
an Gelenk 1, Gelenk 2 und Gelenk 3 I6sen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.
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Wenn Sie den Lexium Cobot Arm manuell verschieben missen, gibt es zwei
Méglichkeiten:

* Manuelle Forcierung der Mechanik (nur fir Gelenk 1, Gelenk 2 und Gelenk 3
verflgbar)

« Manuelles Losen der Haltebremsen

HINWEIS: Das manuelle Bewegen des Lexium Cobot Arm ist nur fir Notfélle
vorgesehen.

Option 1: Manuelle Forcierung der Mechanik (nur fir Gelenk 1, Gelenk 2 und
Gelenk 3 verfugbar)

Schritt | Aktion

1 Den Roboter in einen drehmomentfreien Zustand schalten.
2 Den Roboter manuell in seiner Position halten.
3 Den Roboter manuell bewegen.

HINWEIS: Die Bremsen an jedem Gelenk sind mit einer Rutschkupplung
ausgestattet. Dazu ist ein erhohter Kraftaufwand (> 300 Nm (2655,23 Ibf-in))
erforderlich, da sich die Rutschkupplung der Bewegung ggf. widersetzt.

Option 2: Manuelles Lésen der Haltebremsen

Schritt | Aktion

1 Schalten sie den Lexium Cobot Controller aus.

2 Trennen Sie das Lexium Cobot Arm-Verbindungskabel vom Lexium Cobot Controller.
3 Entfernen Sie den Deckel vom Gelenk.

4 Drucken Sie auf das Zentrum des Elektromagneten.

5 Bewegen Sie das einzelne Gelenk in die Zielposition.

Weitere Informationen finden Sie in den technischen Daten des Mechanische und
elektrische Daten, Seite 44.
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Architektur des Systems

Uberblick

Lasteinstellung im EcoStruxure Cobot Expert Software Guide

Apps, Analytics & V — V
Services fr—

Engineering, Operations, Performance

_i

AVEVA™ Insight

2
Edge control =
I
'y
4 L

PacDrive LMC Pro2 Modicon TM5 EcoStruxure Machine Expert / EcoStruxure Machine Expert
I EcoStruxure Automation Expert — Motion Twin

Connected products

Lexium Cobot

Controller”
==
Lexium 32 Lexium 62 Lexium 52 ‘
~%_ [
1 :- . fx)
Lexium SCARA Lexium Cartesian Lexium T, Lexium P Lexium MC12 Lexium Cobot"

1) Das Lexium Cobot-System wird mit der Software EcoStruxure Cobot Expert konfiguriert und programmiert.

HINWEIS: Um die Sicherheit und den Schutz Ihrer Schneider Electric-
Produkte zu gewahrleisten, beachten Sie die Best Practices zur
Cybersicherheit und die Richtlinien zur Cybersicherheit auf der Website von
Schneider Electric. Siehe Weiterfuhrende Dokumentation, Seite 10.

Lexium Cobot-Steuerungssystem

Das Steuerungssystem besteht, abhangig von lhrer Anwendung, aus mehreren
Einzelkomponenten. Die nachstehende Grafik zeigt Beispiele fir ein Lexium
Cobot-System.
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HINWEIS: Um Ihre Schneider Electric-Produkte zu schitzen, beachten Sie
Cybersecurity Best Practices und Cybersecurity Guidelines auf der Schneider
Electric Website.

System-Architektur mit einem Lexium Cobot Cabinet Controller

1 Lexium Cobot Arm

2 Lexium Cobot Arm Verbindungskabel

3 Lexium Cobot Cabinet Controller

4 Lexium Cobot Cabinet Controller 100...240 VAC-Spannungsversorgung*
5 Lexium Cobot Control Stick

6 EcoStruxure Cobot Expert auf Android- oder Windows-Gerat (siehe
Berucksichtigung fir WiFi-Verbindung, Seite 31)

* Ein Spannungsversorgungskabel fir den europaischen Markt ist im
Lieferumfang des Lexium Cobot Cabinet Controller enthalten. Fir andere Markte
verwenden Sie das entsprechende Stromversorgungskabel, Seite 185.

System-Architektur mit einem Lexium Cobot Compact Controller
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1 Lexium Cobot Arm
2 Lexium Cobot Arm Verbindungskabel
3 Lexium Cobot Compact Controller Adapterkabel

4 Spannungsversorgung mit 48 VDC fiir den Modicon ABLU
(Handelsbezeichnung: ABLU3A48200)

HINWEIS: Die Nennspannung des Lexium Cobot Compact Controller betragt
48 VDC. Die Spannung des Controllers liegt zwischen 46 VDC und 54,7 VDC.
Dies ermdglicht die Verwendung anderer Betriebsmittel wie einer 48-VDC-
Lithiumbatterie, die Einschaltspannungen von mehr als 48 VDC erzeugen
kann. Bei Bedarf wenden Sie sich an lhren Schneider Electric-
Ansprechpartner.

5 Lexium Cobot Compact Controller
6 Lexium Cobot Control Stick

7 EcoStruxure Cobot Expert auf Android- oder Windows-Gerat (siehe
Berucksichtigung fur WiFi-Verbindung, Seite 31)

Berucksichtigung fur WiFi-Verbindung

Der EcoStruxure Cobot Expert kann optional Gber eine WiFi-Verbindung (WLAN)
zwischen Android- oder Windows-Geraten und dem Lexium Cobot Controller
verwendet werden. Die WiFi-Verbindung zwischen diesen Geraten nutzt
Hochfrequenzenergie und kann diese auch abstrahlen.

Da die von 802.11a-, 802.11b-, 802.11g-, 802.11n- und 802.16e-WiFi-Geraten
verwendeten Frequenzen moglicherweise noch nichtin allen Landern
harmonisiert sind, sind 802.11a-, 802.11b-, 802.11g-, 802.11n- und 802.16e-
Produkte nur fir die Verwendung in bestimmten Landern vorgesehen und diirfen
nicht in anderen als den vorgesehenen Landern betrieben werden.

Als Benutzer dieser Produkte sind Sie daflir verantwortlich, dass die Produkte nur
in den Landern verwendet werden, flir die sie bestimmt sind, und dass sie mit der
richtigen Frequenz- und Kanalauswabhl fur das Land der Verwendung konfiguriert
sind.

HINWEIS

HOCHFREQUENZSTORUNG

Betreiben Sie den EcoStruxure Cobot Expert nicht mit der drahtlosen WiFi-
Verbindung, wenn fur |hr Land keine Zertifizierung vorliegt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge
haben.

Ausgewiesene Lander sind solche, fur die der Lexium Cobot von der ortlichen
Verwaltungsbehdrde genehmigt wurde und fiir die die Zertifizierung dieser
Behdrde vorliegt. FUr welche Lander eine Zertifizierung vorliegt, erfahren Sie auf
der Produktseite von Lexium Cobot auf www.se.com.

Daruber hinaus erkennen einige Lander die Zertifizierungsbehdrden anderer
Lander an. Um festzustellen, ob dies bei lhnen der Fall ist, wenden Sie sich an die
ortlichen Behorden des betreffenden Landes.

Dieses Gerat wurde getestet und entspricht den Grenzwerten fiir ein digitales
Gerat der Klasse A gemal Teil 15 der FCC-Vorschriften. Diese Grenzwerte sollen
einen angemessenen Schutz vor schadlichen Stérungen bieten, wenn das Gerat
in einer gewerblichen Umgebung betrieben wird. Dieses Gerat erzeugt, verwendet
und strahlt méglicherweise Hochfrequenzenergie aus und kann, wenn es nicht
gemaf den Anweisungen in diesem Hardware Guide installiert und verwendet
wird, zu Stdrungen des Funkverkehrs fiihren. Der Betrieb dieses Gerats in einem
Wohngebiet kann zu schadlichen Stérungen fihren. In diesem Fall sind Sie
verpflichtet, die Stérungen auf eigene Kosten zu beheben.
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Uberblick iiber das Produkt

Systemanforderungen

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel fur eine Systemkonfiguration fir eine
Lexium Cobot. Dies ist die Mindestausstattung, die erforderlich ist, um die in
diesem Leitfaden beschriebenen Leistungen zu erzielen.

1

2

3

4

Nummer

Geratename

Geratetyp

Beschreibung

1

Bedienerterminal (nicht
enthalten)

Gerat zur Programmierung und
Einstellung des Lexium Cobot
(Android- oder Windows-Geréat).
Siehe Bedienerterminal, Seite 34.

WiFi-Verbindung oder
Direktverbindung tber
Ethernet-Netzwerkkabel
(nicht enthalten)

Das Bedienterminal kann Gber
WiFi oder Uber eine direkte
Verbindung per Netzwerkkabel mit
dem Ethernet-Port des Lexium
Cobot Controller verbunden
werden.

Weitere Informationen Uber die
Verwendung einer drahtlosen
Verbindung finden Sie unter
Uberlegungen zur WiFi-
Verbindung, Seite 31.

Lexium Cobot Controller
und Control Stick

Lexium Cobot Cabinet
Controller (z. B.
LXMRL03C1000) oder
Lexium Cobot Compact
Controller
(LXMRL00C2000)

Der Lexium Cobot Controller
bietet verschiedene Arten von
Schnittstellen. Ein Control Stick
wird flr bestimmte Vorgange (z. B.
Einweisung, Wartung,
Inbetriebnahme) angeschlossen
und dient als Not-Aus-Schalter fir
das Lexium Cobot-System.

Verbindungskabel

Im Lieferumfang des
Lexium Cobot Arm
enthalten.

Die Lange des Verbindungskabels
betragt 6 m (19,7 ft).

Fir LXMRLO3: Das Kabel ist am
Lexium Cobot Arm vormontiert
und mit einem speziellen
Anschluss fiir die Verbindung mit
dem Lexium Cobot Controller
ausgestattet.

Lexium Cobot Arm

LXMRL03S0000

Der Lexium Cobot Arm dient dazu,
bestimmte Bewegungen zu
erreichen. Auf der
gegenlberliegenden Seite des
Werkzeugflansches zeigt eine
Ringanzeige den Betriebszustand
des Lexium Cobot an und kann
zur Interaktion mit dem Lexium
Cobot verwendet werden.
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Bedienerterminal

Die folgende Tabelle enthalt die Mindestsystemanforderungen fiir das
Bedienerterminal.

HINWEIS: Der EcoStruxure Cobot Expert ist fiir die Verwendung auf Android-
oder Windows-Geraten vorgesehen.

Klemmentyp Android-Gerit Windows-Gerat
Betriebssystem Android 8.0 Windows 10 64-Bit
Prozessor Kirin 659 oder Snapdragon 660 | Intel Core i3
Speicherkapazitat 32GB 32GB
System-Speicher 4GB 4GB
BildschirmgréRe/Grafik 8,0 Zoll Intel HD Graphics 4000
Netzwerk WiFi-Standard: 802.11 b/g/n WiFi-Standard 802.11 b/gn
oder kabelgebundene
Netzwerkkarte

HINWEIS: Weitere Informationen (ber die Verwendung einer drahtlosen
Verbindung finden Sie unter Uberlegungen zur WiFi-Verbindung, Seite 31.

Ubersicht iiber die Komponenten

Der Lexium Cobot Arm besteht aus sechs Drehgelenken, einem unteren Rohr
zwischen Gelenk 2 und Gelenk 3 und einem oberen Rohr zwischen Gelenk 3 und
Gelenk 4. Der Sockel ist fiir die Befestigung von Lexium Cobot Arm an einer
Montageflache vorgesehen, der Werkzeugflansch fir die Befestigung des
kundenseitigen Endeffektors.

Auf der gegeniiberliegenden Seite des Werkzeugflansches zeigt ein beleuchteter
Ring den Zustand des Lexium Cobot Arm an. Zuséatzlich befinden sich auf
Gelenk 6 insgesamt zwei Tasten zum Einlernen und Ziehen des Lexium Cobot
Arm. Nahe des Werkzeugflansches kann eine M8-Steckerschnittstelle zur
Steuerung der Ein- und Ausgange des Endeffektors verwendet werden.

Ein E/A-Schnittstellenkabel, das an einem Ende mit einem 8-poligen M8-Stecker
ausgestattet ist, liegt dem Lexium Cobot Arm flir verschiedene Anwendungen bei.

34
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1 Sockel 6 Oberes Rohr

2 Gelenk 1 7 Gelenk 6/Werkzeugflansch
3 Gelenk 2 8 Gelenk 5

4 Unteres Rohr 9 Gelenk 4

5 Gelenk 3 10 Beleuchteter Ring

Der Lexium Cobot Cabinet Controller und Lexium Cobot Compact Controller
bieten:

* Spannungsversorgung fur den Lexium Cobot Arm
» Schnittstelle zum Anschlielen des Control Sticks

« Schnittstelle flir das Bedienerterminal entweder tiber Kabel oder WiFi-
Verbindung

HINWEIS: Weitere Informationen Uber die Verwendung einer drahtlosen
Verbindung finden Sie unter Uberlegungen zur WiFi-Verbindung, Seite 31.

« Schnittstellen fur mehrere Ein- und Ausgénge unterschiedlicher Art

Im Lieferumfang des Lexium Cobot Controller ist ein Control Stick enthalten, der
fur verschiedene Bedienungen genutzt werden kann. Nach erfolgter
Inbetriebnahme wird der Control Stick zur Steuerung des Lexium Cobot Arm
vorgesehen.
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Eigenschaften des Lexium Cobots

Der Lexium Cobot stellt folgende Funktionen bereit:

Abgerundete Kanten

Hohe Wiederholbarkeit der Position
Integrierte Sicherheitsfunktionen
Kollisionsschutz

Freifahrt und Einlernen

Intuitive Programmierung

Integration in die EcoStruxure-Architektur

Funktionale Sicherheitsmerkmale des Lexium Cobots

Der Lexium Cobot bietet folgende Funktionen:

Sicherheitsbezogener tiberwachter Stopp
Handflihrung

Geschwindigkeits- und Abstandsiiberwachung
Leistungs- und Kraftbegrenzung

Ausflhrliche Informationen zu den Merkmalen der funktionalen Sicherheit finden
Sie im Kapitel Funktionale Sicherheit, Seite 147

36
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Handelsbezeichnung

Uberblick

Beispiel fur einen Typenschlissel flr den Lexium Cobot Arm:

Zeichenposition 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1" 12

Beispiel L X M R L 0 3 S 0 0 0 0

Beschreibung des Aufbaus der Handelsbezeichnung mit Bezug auf das obige

Beispiel:
Zeichenpo- | Beispiel Element Bedeutung
sition
1bis 3 LXM Familie Lexium
4,5 RL Roboter-/Produkttyp Roboter kollaborativ
6,7 03 Nutzlast 00 = ohne dedizierte Nutzlast
03 = maximale Nutzlast 3 kg
05 = maximale Nutzlast 5 kg
07 = maximale Nutzlast 7 kg
12 = maximale Nutzlast 12 kg
18 = maximale Nutzlast 18 kg
8,9 SO Variante S0 = Lexium Cobot Arm
C1 = Lexium Cobot Cabinet Controller
C2 = Lexium Cobot Compact Controller
10...12 000 Verschiedenes e« = Reserviert

Bei Fragen zur Handelsbezeichnung wenden Sie sich an lhren Ihren Schneider
Electric-Ansprechpartner.

Lexium Cobot Arm-Referenzen

Beschreibung Referenz Beschreibung

LXMRL03S0000 Lexium Cobot Arm maximal 3 kg

LXMRL05S0000 Lexium Cobot Arm maximal 5 kg
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Beschreibung Referenz Beschreibung
LXMRL07S0000 Lexium Cobot Arm maximal 7 kg
LXMRL12S0000 Lexium Cobot Arm maximal 12 kg
LXMRL18S0000 Lexium Cobot Arm maximal 18 kg

Lexium Cobot Controller-Referenzen

Beschreibung

Referenz

Beschreibung

LXMRL0O3C1000

Lexium Cobot Cabinet
Controller

RLO3

LXMRL07C1000

Lexium Cobot Cabinet
Controller

RLOS — RLO7

LXMRL12C1000

Lexium Cobot Cabinet
Controller

RL12 -RL18

LXMRLO0C2000

Lexium Cobot Compact
Controller

38
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Kombination von Geraten

Lexium Cobot Arm

LXMRL03S0000 | LXMRL05S0000 | LXMRL0O7S0000 | LXMRL12S0000 | LXMRL18S0000

Lexium Cobot LXMRL03C1000 v
Cabinet
Controller LXMRL07C1000 4 4

LXMRL12C1000 v v
Lexium Cobot LXMRL00C2000
Compact v v v v 1) v 1)
Controller

1) Eine Kombination dieser beiden Gerate ist mdglich, fiihrt jedoch zu eingeschrankter Leistung. Weitere Informationen finden Sie unter
Zykluszeiten des Lexium Cobot Arm LXMRL12S0+++ mit Lexium Cobot Compact Controller, Seite 95 und Zykluszeiten des Lexium Cobot
Arm LXMRL18S0++* mit Lexium Cobot Compact Controller, Seite 96.
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Typenschild

Beschreibung des Lexium Cobot Arm-Typenschilds

LXMRL03S0000

Lexium Cobot - Standard Robot max 3 kg ——————

1 Input DC : 48VDC/150W  IP54

Max. Payload : 3 kg

13 Max. Reach : 626 mm

Weight : 13.1 kg

AL AA—
cees 2

802027

SN: BAYYWWDJKANNNNN
mam | <@
= PV: 01
RL: 00
HW: 1.1
[E=s SV:18.9
Schneider
3Electric
1 Handelsbezeichnung*
2 Name
3 Schutzart

4 Warnsymbole

5 Produktversion

6 Freigabeversion
7 Hardware-Version

8 Software-Version

Made in China

8A-YYYY-Www
Schneiderplatz 1

DE 97828 Marktheidenfeld
se.com/contact

9 Herkunftsland
10 Herstellungsdatum
11 Eingangsleistung

12 Maximale Nutzlast

13 Radius des Arbeitsbereichs

14 Gewicht des Lexium Cobot Arms

15 Seriennummer

16 QR-Code auf Handelsbezeichnung und Seriennummer

*Nahere Informationen zur Bedeutung der einzelnen Stellen finden Sie unter Handelsbezeichnung,

Seite 37.
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Beschreibung des Lexium Cobot Cabinet Controller-

Typenschilds

LXMRL03C1000 1
Lexium Cobot - Control Cabinet RL03 2
10 Input : 100-240V~50/60Hz 10A 3
1 Output : 48V/150W
12 SCCR:200A
13 Weight : 14 kg 1P44/Type1
14 c € UK E
15 SN: 8AYYWWDJKANNNNN Cn —
mpE| A e € @
16 — PV: 01 e — 4
RL: 00 5
HW: 2.1 6
=l SV:'17.0 7
Made in China 8
8A-YYYY-Www 9
H Schneiderplatz 1
SChnelder DE 97828 Marktheidenfeld
Electric se.com/contact

1 Handelsbezeichnung*
2 Name

3 Warnsymbole

4 Produktversion

5 Freigabeversion

6 Hardware-Version

7 Software-Version

8 Herkunftsland

9 Herstellungsdatum

10 Eingangsleistung

11 Ausgangsleistung

12 Prufung der Kurzschlussfestigkeit (SCCR)
13 Gewicht des Controllers

14 Schutzart

15 Seriennummer

16 QR-Code auf Handelsbezeichnung und Seriennummer

*Nahere Informationen zur Bedeutung der einzelnen Stellen finden Sie unter Handelsbezeichnung,

Seite 37.

Beschreibung des Lexium Cobot Compact Controller-

Typenschilds

LXMRL00C2000 < il 1
Lexium Cobot - Compact Controller < A, 2
10 Input : 48VDC/40A 1P20 3
1 Output : 48VDC/1920W
12 Weight : 2.2 kg
13
8A-YYYY-Wi 4
EA¥E - =)
o PV: 01 — 5
. AN
14 RL: 00 802027 6
HW: 2.1 7
) N e A I | Vg
== SV:17.0 A c € s 8
15 SN: 8AYYWWDJKANNNNN _— ‘Cn
- Schneider
chneiderplatz 1 ) ﬁ lectric
DE 97828 Marktheidenfeld Made in China e L110 9
1 Handelsbezeichnung* 9 Herkunftsland

2 Name

3 Warnsymbole

4 Herstellungsdatum
5 Produktversion

6 Freigabeversion

7 Hardware-Version

8 Software-Version

10 Eingangsleistung
11 Ausgangsleistung
12 Gewicht des Controllers

13 Schutzart

14 QR-Code auf Handelsbezeichnung und Seriennummer

15 Seriennummer

*Nahere Informationen zur Bedeutung der einzelnen Stellen finden Sie unter Handelsbezeichnung,

Seite 37.
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System - Uberblick

Beispiel fur das Typenschild der WiFi-Zertifizierung

Beispiel fur das Controller-WiFi-Zugangskennzeichen

-

LXMRL0O3C1 OOO\

/CMIIT ID: 2023xxx
FCC ID: xxXXXXXX

IC ID: XXXXXX-XXX

~

A

/

Password:
WiFi SSID:
WiFi (WPA2):

37y

X23_9yk!0q
PPYYWWDLLLNNNNN
cZ&235g)34.14s

Schnsider

Einzelheiten zur WiFi-Verbindung finden Sie im Kapitel WiFi-Dienst Webserver-

Verbindung im EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.
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Technische Daten

Inhalt dieses Kapitels

UmgebungsbedinQUngen ...........ooouuiiiiiiii e 43
Mechanische und elektrische Daten ..o 44
MaRZEIChNUNGEN ... e 63
ElektrisSChe ANSCHIUSSE ... .....iiiiiiiiie e eees 68
LeiStuNGSAaten ... e 93
Gestaltung der Montageflache.............cooiiiiiiiiii e, 101
Nachlaufbewegungen des Lexium Cobot Arm zur Risikoanalyse .................... 107

Umgebungsbedingungen

Die folgenden Parameter gelten fiir alle Referenzen von Lexium Cobot Controller

und Lexium Cobot Arm:

Vorgehensweise Parameter Einheit Wert
Betrieb" Umgebungstemperatur °C (°F) 0...50 (32...122)
Kondensation - Nein
Eisbildung - Nein
Relative Luftfeuchtigkeit % 10...90
Vibration gemaf m/s? (ft/s?) 20 (65,62)
IEC 60721-3-3
Transport Umgebungstemperatur °C (°F) -10...50 (14...122) 2
Kondensation - Nein
Niederschlag - Nein
Eisbildung - Nein
Andere Flussigkeit - Nein
Nésse - Nein
Relative Luftfeuchtigkeit % 20 bis 80
!_angzeitlagerung Umgebungstemperatur °C (°F) -10...50 (14...122) 2)
I'Irjransportverpa- Kondensation - Nein
ekung Niederschlag - Nein
Eisbildung - Nein
Andere Flussigkeit - Nein
Relative Luftfeuchtigkeit % 20 bis 80
Maximale Lagerdauer Monate 12

1) Aufstellhéhe ohne Leistungsreduzierung <1000 m (3281 ft).

2) Begrenzen Sie schnelle Temperaturwechsel auf maximal 10 °C pro Stunde.

Weitere Informationen zu den Transport- und Lagerungsbedingungen finden Sie
unter Transport und Lagerung, Seite 124.
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Mechanische und elektrische Daten

Mechanische und elektrische Daten fiir den Lexium Cobot Arm
LXMRL03S0eee

Kategorie Parameter Einheit LXMRLO3S0¢ee
Allgemeine | Maximale Nutzlast kg (Ib) 3(6,6)
Daten

Maximale Geschwindigkeit auf dem m/s (ft/s) 1,5 (4,9)
Werkzeugflansch

Maximale Geschwindigkeit auf dem m/s (ft/s) 1,8 (5,9)
Werkzeudflansch fiir lineare
Bewegungen

Anzahl Achsen - 6
Wiederholgenauigkeit (ISO 9283) mm (in) Position: + 0,02 (0,00079)

Programmierung - Grafisches Ziehen und
Ablegen

Bedienerterminal - Android- oder Windows-Gerat
Maximales Drehmoment am Nm (Ibf-in) | 18,2 (161,1)
Gelenk 6 (fur
drehmomentsbezogene
Anwendungen)

Elektrische | Versorgungsspannung durch Lexium | VDC 48

Kenndaten | Cobot Controller
Werkzeugflanscheingange/- - Digitaleingange: 2
ausgange (TIO)") uber M8-
Steckerschnittstelle Digitalausgange: 2

Analogeingange: 2

Werkzeugdflanscheingange/- vDC 24

ausgange (TIO) Leistung

Werkzeugdflanscheingange/- - M8-Stecker

ausgange (TIO) Grolke

Mindestbeigeradius des mm (in) Feste Installation: 55 (2,17)
Verbindungskabels (fiir Schleppkette

geeignet) vom Lexium Cobot Bewegliche Installation: 88
Controller zum Lexium Cobot Arm (3,46)
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Kategorie Parameter Einheit LXMRLO3S0¢e*
Mechani- Montageposition - Keine vordefinierte
sche Daten Montageposition
Verschmutzungsgrad - 2
IEC 60664-1
Uberspannungskategorie - I
IEC 60664-1
Schutzart - IP54
Gelenk 1 Arbeitsbereich ° 1270
Arbeitsbereich ° +360
mit
Einschrankun-
gen?)
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 2 Arbeitsbereich ° -85...+265
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 3 Arbeitsbereich ° +175
Héchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 4 Arbeitsbereich ° -85...4+265
Hoéchstge- °ls 220
schwindigkeit
Gelenk 5 Arbeitsbereich ° 1270
Arbeitsbereich ° +360
mit
Einschrankun-
gen?)
Hoéchstge- °ls 220
schwindigkeit
Gelenk 6 Arbeitsbereich ° 1270
Arbeitsbereich ° 1360
mit
Einschrankun-
gen?)
Héchstge- °Is 220
schwindigkeit
Arbeitsbe- Radius mm (in) 626 (24,6)
reich
Sockeldurchmesser mm (in) 129 (5,1)
Gewicht - kg (Ib) ca. 13 (28,7)
Gerausch- | — dB(A) <58
pegel
Material AulRenhiille - Aluminiumlegierung, POM,

PC, Silikon

1) Ausflhrliche Informationen zu den Eingangs- und Ausgangseigenschaften des
Werkzeugflansches finden Sie unter Elekirische Anschlisse des Lexium Cobot Arms, Seite 68.

2) Ein erweiterter Arbeitsbereich ist mit Einschrankungen der Lebensdauer méglich. Nehmen Sie bei
Bedarf Kontakt zu Ihrem 6rtlichen Schneider Electric-Kundenservice auf.
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Mechanische und elektrische Daten fiir den Lexium Cobot Arm

LXMRLO5SQeee

Kategorie Parameter Einheit LXMRLO5S0¢e*
Allgemeine | Maximale Nutzlast kg (Ib) 5(11)
Daten
Maximale Geschwindigkeit auf dem m/s (ft/s) 3(9,8)
Werkzeugflansch
Maximale Geschwindigkeit auf dem m/s (ft/s) 1,8 (5,9)
Werkzeudflansch fiir lineare
Bewegungen
Anzahl Achsen - 6
Wiederholgenauigkeit (ISO 9283) mm (in) Position: + 0,02 (0,00079)
Programmierung - Grafisches Ziehen und
Ablegen
Bedienerterminal - Android- oder Windows-Gerat
Maximales Drehmoment am Nm (Ibf-in) | 34 (300,1)
Gelenk 6 (fur
drehmomentsbezogene
Anwendungen)
Elektrische | Versorgungsspannung durch Lexium | VDC 48
Kenndaten | Cobot Controller
Werkzeugdflanscheingénge/- - Digitaleingange: 2
ausgange (TIO)") uber M8-
Steckerschnittstelle Digitalausgange: 2
Analogeingange: 2
Werkzeugdflanscheingange/- VvDC 24
ausgange (TIO) Leistung
Werkzeugdflanscheingange/- - M8-Stecker
ausgange (TIO) GroRe
Mindestbeigeradius des mm (in) Feste Installation: 55 (2,17)

Verbindungskabels (fiir Schleppkette
geeignet) vom Lexium Cobot
Controller zum Lexium Cobot Arm

Bewegliche Installation: 88
(3,46)
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Kategorie Parameter Einheit LXMRLO05S0¢e*
Mechani- Montageposition - Keine vordefinierte
sche Daten Montageposition
Verschmutzungsgrad - 2
IEC 60664-1
Uberspannungskategorie - I
IEC 60664-1
Schutzart - 1P54
Gelenk 1 Arbeitsbereich ° 1270
Arbeitsbereich ° +360
mit
Einschrankun-
gen?)
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 2 Arbeitsbereich ° -85...+265
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 3 Arbeitsbereich ° +175
Héchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 4 Arbeitsbereich ° -85...4+265
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 5 Arbeitsbereich ° 1270
Arbeitsbereich ° +360
mit
Einschrankun-
gen2
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 6 Arbeitsbereich ° 1270
Arbeitsbereich ° 1360
mit
Einschrankun-
gen?)
Héchstge- °Is 180
schwindigkeit
Arbeitsbe- Radius mm (in) 954 (37,6)
reich
Sockeldurchmesser mm (in) 158 (6,2)
Gewicht - kg (Ib) 22,6 (50)
Gerausch- | — dB(A) <58
pegel
Material AulRenhiille - Aluminiumlegierung, POM,

PC, Silikon

1) Ausflhrliche Informationen zu den Eingangs- und Ausgangseigenschaften des
Werkzeugflansches finden Sie unter Elekirische Anschlisse des Lexium Cobot Arms, Seite 68.

2) Ein erweiterter Arbeitsbereich ist mit Einschrankungen der Lebensdauer méglich. Nehmen Sie bei
Bedarf Kontakt zu Ihrem 6rtlichen Schneider Electric-Kundenservice auf.
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Mechanische und elektrische Daten fiir den Lexium Cobot Arm

LXMRLO7SQeee

Kategorie Parameter Einheit LXMRLO7S0ee
Allgemeine | Maximale Nutzlast kg (Ib) 7(15,4)
Daten
Maximale Geschwindigkeit auf dem m/s (ft/s) 2,5(8,2)
Werkzeugflansch
Maximale Geschwindigkeit auf dem m/s (ft/s) 1,8 (5,9)
Werkzeudflansch fiir lineare
Bewegungen
Anzahl Achsen - 6
Wiederholgenauigkeit (ISO 9283) mm (in) Position: + 0,02 (0,00079)
Programmierung - Grafisches Ziehen und
Ablegen
Bedienerterminal - Android- oder Windows-Gerat
Maximales Drehmoment am Nm (Ibf-in) | 34 (300,1)
Gelenk 6 (fur
drehmomentsbezogene
Anwendungen)
Elektrische | Versorgungsspannung durch Lexium | VDC 48
Kenndaten | Cobot Controller
Werkzeugdflanscheingénge/- - Digitaleingange: 2
ausgange (TIO)") uber M8-
Steckerschnittstelle Digitalausgange: 2
Analogeingange: 2
Werkzeugdflanscheingange/- VvDC 24
ausgange (TIO) Leistung
Werkzeugdflanscheingange/- - M8-Stecker
ausgange (TIO) GroRe
Mindestbeigeradius des mm (in) Feste Installation: 55 (2,17)

Verbindungskabels (fiir Schleppkette
geeignet) vom Lexium Cobot
Controller zum Lexium Cobot Arm

Bewegliche Installation: 88
(3,46)
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Kategorie Parameter Einheit LXMRLO7S0e°
Mechani- Montageposition - Keine vordefinierte
sche Daten Montageposition
Verschmutzungsgrad - 2
IEC 60664-1
Uberspannungskategorie - I
IEC 60664-1
Schutzart - 1P54
Gelenk 1 Arbeitsbereich ° 1270
Arbeitsbereich ° +360
mit
Einschrankun-
gen?)
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 2 Arbeitsbereich ° -85...+265
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 3 Arbeitsbereich ° +175
Héchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 4 Arbeitsbereich ° -85...4+265
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 5 Arbeitsbereich ° 1270
Arbeitsbereich ° +360
mit
Einschrankun-
gen?)
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 6 Arbeitsbereich ° +270
Arbeitsbereich ° 1360
mit
Einschrankun-
gen?)
Héchstge- °Is 180
schwindigkeit
Arbeitsbe- Radius mm (in) 819 (32)
reich
Sockeldurchmesser mm (in) 158 (6,2)
Gewicht - kg (Ib) 22,7 (50)
Gerausch- | — dB(A) <58
pegel
Material AulRenhiille - Aluminiumlegierung, POM,

PC, Silikon

1) Ausflhrliche Informationen zu den Eingangs- und Ausgangseigenschaften des
Werkzeugflansches finden Sie unter Elekirische Anschlisse des Lexium Cobot Arms, Seite 68.

2) Ein erweiterter Arbeitsbereich ist mit Einschrankungen der Lebensdauer méglich. Nehmen Sie bei
Bedarf Kontakt zu Ihrem 6rtlichen Schneider Electric-Kundenservice auf.
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Mechanische und elektrische Daten fiir den Lexium Cobot Arm

LXMRL12SQeee

Kategorie Parameter Einheit LXMRL12S0Qee
Allgemeine | Maximale Nutzlast kg (Ib) 12 (26,5)
Daten
Maximale Geschwindigkeit auf dem m/s (ft/s) 3(9,8)
Werkzeugflansch
Maximale Geschwindigkeit auf dem m/s (ft/s) 1,8 (5,9)
Werkzeudflansch fiir lineare
Bewegungen
Anzahl Achsen - 6
Wiederholgenauigkeit (ISO 9283) mm (in) Position: + 0,03 (0,0011)
Programmierung - Grafisches Ziehen und
Ablegen
Bedienerterminal - Android- oder Windows-Gerat
Maximales Drehmoment am Nm (Ibf-in) | 66 (584,1)
Gelenk 6 (fur
drehmomentsbezogene
Anwendungen)
Elektrische | Versorgungsspannung durch Lexium | VDC 48
Kenndaten | Cobot Controller
Werkzeugdflanscheingénge/- - Digitaleingange: 2
ausgange (TIO)") uber M8-
Steckerschnittstelle Digitalausgange: 2
Analogeingange: 2
Werkzeugdflanscheingange/- VvDC 24
ausgange (TIO) Leistung
Werkzeugdflanscheingange/- - M8-Stecker
ausgange (TIO) GroRe
Mindestbeigeradius des mm (in) Feste Installation: 55 (2,17)

Verbindungskabels (fiir Schleppkette
geeignet) vom Lexium Cobot
Controller zum Lexium Cobot Arm

Bewegliche Installation: 88
(3,46)
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Kategorie Parameter Einheit LXMRL12S0¢°
Mechani- Montageposition - Keine vordefinierte
sche Daten Montageposition
Verschmutzungsgrad - 2
IEC 60664-1
Uberspannungskategorie - I
IEC 60664-1
Schutzart - 1P54
Gelenk 1 Arbeitsbereich ° 1270
Arbeitsbereich ° +360
mit
Einschrankun-
gen?)
Hoéchstge- °ls 120
schwindigkeit
Gelenk 2 Arbeitsbereich ° -85...+265
Hoéchstge- °ls 120
schwindigkeit
Gelenk 3 Arbeitsbereich ° +175
Héchstge- °ls 120
schwindigkeit
Gelenk 4 Arbeitsbereich ° -85...4+265
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 5 Arbeitsbereich ° 1270
Arbeitsbereich ° +360
mit
Einschrankun-
gen?)
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 6 Arbeitsbereich ° +270
Arbeitsbereich ° 1360
mit
Einschrankun-
gen?)
Héchstge- °Is 180
schwindigkeit
Arbeitsbe- Radius mm (in) 1328 (52)
reich
Sockeldurchmesser mm (in) 188 (7,4)
Gewicht - kg (Ib) 42,5 (94)
Gerausch- | — dB(A) <58
pegel
Material AulRenhiille - Aluminiumlegierung, POM,

PC, Silikon

1) Ausflhrliche Informationen zu den Eingangs- und Ausgangseigenschaften des
Werkzeugflansches finden Sie unter Elekirische Anschlisse des Lexium Cobot Arms, Seite 68.

2) Ein erweiterter Arbeitsbereich ist mit Einschrankungen der Lebensdauer méglich. Nehmen Sie bei
Bedarf Kontakt zu Ihrem 6rtlichen Schneider Electric-Kundenservice auf.
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Mechanische und elektrische Daten fiir den Lexium Cobot Arm

LXMRL18S0

Kategorie Parameter Einheit LXMRL18S0¢ee
Allgemeine | Maximale Nutzlast kg (Ib) 18 (39,68)
Daten
Maximale Geschwindigkeit auf dem m/s (ft/s) 3,5(11,5)
Werkzeugflansch
Maximale Geschwindigkeit auf dem m/s (ft/s) 1,8 (5,9)
Werkzeudflansch fiir lineare
Bewegungen
Anzahl Achsen - 6
Wiederholgenauigkeit (ISO 9283) mm (in) Position: + 0,03 (0,0011)
Programmierung - Grafisches Ziehen und
Ablegen
Bedienerterminal - Android- oder Windows-Gerat
Maximales Drehmoment am Nm (Ibf-in) | 66 (584,1)
Gelenk 6 (fur
drehmomentsbezogene
Anwendungen)
Elektrische | Versorgungsspannung durch Lexium | VDC 48
Kenndaten | Cobot Controller
Werkzeugdflanscheingénge/- - Digitaleingange: 2
ausgange (TIO)") uber M8-
Steckerschnittstelle Digitalausgange: 2
Analogeingange: 2
Werkzeugdflanscheingange/- VvDC 24
ausgange (TIO) Leistung
Werkzeugdflanscheingange/- - M8-Stecker
ausgange (TIO) GroRe
Mindestbeigeradius des mm (in) Feste Installation: 55 (2,17)

Verbindungskabels (fiir Schleppkette
geeignet) vom Lexium Cobot
Controller zum Lexium Cobot Arm

Bewegliche Installation: 88
(3,46)
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Kategorie Parameter Einheit LXMRL18S0¢e
Mechani- Montageposition - Keine vordefinierte
sche Daten Montageposition
Verschmutzungsgrad - 2
IEC 60664-1
Uberspannungskategorie - I
IEC 60664-1
Schutzart - 1P54
Gelenk 1 Arbeitsbereich ° 1270
Arbeitsbereich ° +360
mit
Einschrankun-
gen?)
Hoéchstge- °ls 120
schwindigkeit
Gelenk 2 Arbeitsbereich ° -85...+265
Hoéchstge- °ls 120
schwindigkeit
Gelenk 3 Arbeitsbereich ° +175
Héchstge- °ls 120
schwindigkeit
Gelenk 4 Arbeitsbereich ° -85...4+265
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 5 Arbeitsbereich ° 1270
Arbeitsbereich ° +360
mit
Einschrankun-
gen2
Hoéchstge- °ls 180
schwindigkeit
Gelenk 6 Arbeitsbereich ° 1270
Arbeitsbereich ° 1360
mit
Einschrankun-
gen?)
Héchstge- °Is 180
schwindigkeit
Arbeitsbe- Radius mm (in) 1073 (42,2)
reich
Sockeldurchmesser mm (in) 188 (7,4)
Gewicht - kg (Ib) 35,8 (78,9)
Gerausch- | — dB(A) <58
pegel
Material AulRenhiille - Aluminiumlegierung, POM,

PC, Silikon

1) Ausflhrliche Informationen zu den Eingangs- und Ausgangseigenschaften des
Werkzeugflansches finden Sie unter Elekirische Anschlisse des Lexium Cobot Arms, Seite 68.

2) Ein erweiterter Arbeitsbereich ist mit Einschrankungen der Lebensdauer méglich. Nehmen Sie bei
Bedarf Kontakt zu Ihrem 6rtlichen Schneider Electric-Kundenservice auf.
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Lexium Cobot Arm Informationen zum Werkzeugflansch

Herunterfahren des Lexium Cobot-Systems

Wenn wahrend des Betriebs des Lexium Cobot Controllers die Stromversorgung
des Lexium Cobot Arm unterbrochen wird, kann dies zu einem Verlust der
Kontrolle tGber den Endeffektor fliihren. Der Lexium Cobot Arm muss deaktiviert
und ausgeschaltet werden, bevor der Lexium Cobot Controller vom Netz getrennt
wird.

AWARNUNG

UNKONTROLLIERTER BETRIEB VON GERATEN

Stellen Sie sicher, dass der Lexium Cobot Arm deaktiviert und ausgeschaltet ist,
bevor Sie den Lexium Cobot Controller von der Stromversorgung trennen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Lexium Cobot Arm Werkzeugflansch gegenuiberliegende Seite

Auf der gegenlberliegenden Seite des Lexium Cobot Arm-Werkzeugflansches
befinden sich ein beleuchteter Ring und eine Play/Pause-Taste.

Die Play/Pause-Taste kann entweder zur manuellen Steuerung oder zum
Anhalten bzw. Fortsetzen des automatischen Betriebs verwendet werden. Im
manuellen Modus kann der Lexium Cobot durch Gedriickthalten der Play/Pause-
Taste von Hand gefiihrt werden. Im Automatikmodus kann der Lexium Cobot
durch Driicken der Play/Pause-Taste angehalten werden. Driicken Sie die Play/
Pause-Taste erneut, um zum automatischen Betrieb zurlickzukehren.

Der beleuchtete Ring zeigt den Zustand des Lexium Cobot an. In der folgenden
Tabelle wird die Bedeutung der Beleuchtung dargestellit:

1 Beleuchteter Ring
2 Play/Pause-Taste

Beleuchtung Lexium Cobot Arm-Status

Blau Spannungsversorgung eingeschaltet
Grin Aktiviert/Betrieb

Rot Erkannter Fehler

Gelb Handgefiihrter Modus

Gelb blinkend Pause
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AWARNUNG

VERLETZUNGEN DURCH QUETSCHEN, SCHEREN, SCHNEIDEN UND
STORE

Stellen Sie sicher, dass die Verwendung der Taste Play/Pause im
Arbeitsbereich des Lexium Cobot Arm keine weiteren Risiken birgt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Lexium Cobot Arm Werkzeugflansch Tasten und Schnittstellen

In der Nahe des Werkzeugflansches am Gelenk 6 befinden sich zwei Tasten und
eine M8-Steckerschnittstelle.

Die Taste wird fur die Handfiihrung verwendet. Wird die Taste gedruckt gehalten,
befindet sich der Lexium Cobot im handgefiihrten Modus. Wenn Sie die Taste
loslassen, kehrt der Lexium Cobot in den vorherigen Betriebsmodus zurtick.

HINWEIS: Die Taste FREE ist inaktiv, wenn ein Programm ausgefihrt wird.

Die POINT konnen verwendet werden, um die Positionen des Tool Center Point
(TCP) zu erfassen. Wenn die Taste gedriickt wird, wird die TCP-Position als neuer
Pfadpunkt in der EcoStruxure Cobot Expert Registerkarte Programming
gespeichert.

Die M8-Steckerschnittstelle kann fur den Zugriff auf Ein- und Ausgénge des
Endeffektors verwendet werden. Die Ein- und Ausgange sind direkt mit dem
Lexium Cobot Controller verbunden. Weitere Informationen Uber den elektrischen
Anschluss finden Sie im Kapitel Elektrische Anschllsse des Lexium Cobot Arms,
Seite 68.

1: POINT Schaltflache
2: FREE -Taste, aktiviert den Handmodus

AWARNUNG

VERLETZUNGEN DURCH QUETSCHEN, SCHEREN, SCHNEIDEN UND
STORE

« Stellen Sie sicher, dass die Verwendung der Tasten Play/Pause und FREE
im Arbeitsbereich des Lexium Cobot Arm keine weiteren Risiken birgt.

* Vergewissern Sie sich, dass die festgelegten Einstellungen richtig eingestellt
sind (z. B. Endeffektor- und TCP-Einstellungen), um den richtigen neuen
Pfadpunkt zu speichern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Mechanische und elektrische Daten fiir das Lexium Cobot
Cabinet Controller LXMRL0O3C1eee

Kategorie Parameter Ein- LXMRLO3C1eee
heit
Allgemeine | Kommunikation - TCP/IP, Modbus TCP, Modbus
Daten RTU, EtherNet/IP und ProfiNet
GrolRe (BxHxT) mm 410 x 308 x 235
(in) (16,14 x 12,13 x 9,25)
Elektrische | E/A-Anschliisse) - Digitaleingange: 16
Kenndaten
- Digitalausgange: 16
- Konfigurierbare analoge
Schnittstelle: 2
E/A-Spannung vDC 24
Stromverbrauch bei typischem kW 0,15 (0,201)
Pick&Place-Zyklus mit 3 kg (6,6 Ib) (hp)
Spannung bei 50/60 Hz VAC 100 bis 240
Vorabsicherung des Netzstroms A 10
Mechani- Schutzart - P44
sche Daten
Gewicht kg (Ib) | 13(28,7)
Material AuRenhiille - Stahlblech
1) Ausfihrliche Informationen zu den Lexium Cobot Cabinet Controller Eingangs- und
Ausgangseigenschaftenfinden Sie unter Elektrische Anschllsse des Lexium Cobot Cabinet
Controllers, Seite 73.

Mechanische und elektrische Daten fur das Lexium Cobot
Cabinet Controller LXMRLOQO7C1eee

Kategorie Parameter Ein- LXMRLO7C1eee
heit
Allgemeine | Kommunikation - TCP/IP, Modbus TCP, Modbus
Daten RTU, EtherNet/IP und ProfiNet
GroRe (BxHxT) mm 410 x 308 x 235
(in) (16,14 x 12,13 x 9,25)
Elektrische | E/A-Anschllsse?) - Digitaleingange: 16
Kenndaten
- Digitalausgénge: 16
- Konfigurierbare analoge
Schnittstelle: 2
E/A-Spannung vDC 24
Stromverbrauch bei typischem kW 0,35(0,47)
Pick&Place-Zyklus mit 5 kg/7 kg (hp)
(11,0/15,4 Ib)
Spannung bei 50/60 Hz VAC 100 bis 240
Vorabsicherung des Netzstroms A 10
Mechani- Schutzart - P44
sche Daten
Gewicht kg (Ib) | 15,4 (34)
Material AuRenhiille - Stahlblech
1) Ausflhrliche Informationen zu den Lexium Cobot Cabinet Controller Eingangs- und
Ausgangseigenschaftenfinden Sie unter Elektrische Anschllsse des Lexium Cobot Cabinet
Controllers, Seite 73.
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Mechanische und elektrische Daten des Lexium Cobot Cabinet

Controller LXMRL12C 1 eee

Kategorie Parameter Ein- LXMRL12C1eee
heit
Allgemeine | Kommunikation - TCP/IP, Modbus TCP, Modbus
Daten RTU, EtherNet/IP und ProfiNet
Grofe (BxHxT) mm 410 x 308 x 235
(in) (16,14 x 12,13 x 9,25)
Elektrische | E/A-Anschlisse) - Digitaleingénge: 16
Kenndaten
- Digitalausgange: 16
- Konfigurierbare analoge
Schnittstelle: 2
E/A-Spannung VvDC 24
Stromverbrauch bei typischem kW 0,6 (0,8)
Pick&Place-Zyklus mit 12 kg (hp)
(26,5 Ib)
Spannung bei 50/60 Hz VAC 100 bis 240
Vorabsicherung des Netzstroms A 10
Mechani- Schutzart - IP44
sche Daten
Gewicht kg (Ib) | 18 (40)
Material AuBenhdille - Stahlblech
1) Ausfiihrliche Informationen zu den Lexium Cobot Cabinet Controller Eingangs- und
Ausgangseigenschaftenfinden Sie unter Elektrische Anschlisse des Lexium Cobot Cabinet
Controllers, Seite 73.

Mechanische und elektrische Daten fur den Lexium Cobot
Compact Controller LXMRLOQC2e-

Kategorie Parameter Ein- LXMRLOOC2¢
heit
Allgemeine | Kommunikation - TCP/IP, Modbus TCP, Modbus
Daten RTU, EtherNet/IP und ProfiNet
Groe (BxHxT) mm 46,6 x 181 x129 (1,83 x7,1x5,1)
(in)
Elektrische | E/A-Anschliisse?) - 5
Kenndaten
Individuell als Ein- oder Ausgange
konfigurierbar.
E/A-Spannung VDC 24
Stromverbrauch bei typischem kW 0,15 (0,201)
Pick&Place-Zyklus mit 3 kg (6,6 Ib) (hp)
Stromverbrauch bei typischem kW 0,35 (0,47)
Pick&Place-Zyklus mit 5 kg/7 kg (hp)
(11,0/15,4 Ib)
Stromverbrauch bei typischem kW 0,6 (0,8)
Pick&Place-Zyklus mit 12 kg (hp)
(26,5 Ib)
Spannung VvDC 48
Mechani- Schutzart - IP20
sche Daten
Gewicht kg (Ib) | 2,2 (4,85)
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Kategorie Parameter

Ein-
heit

LXMRLOOC2+

Material AuBenhiille

Aluminiumlegierung

1) Ausfihrliche Informationen zu den Lexium Cobot Compact Controller Eingangs- und
Ausgangseigenschaftenfinden Sie unter Elektrische Anschltsse des Lexium Cobot Compact

Controllers, Seite 85.

WiFi-Funktionsspezifikation

Parameter Einheit LXMRLeeCeeee
Standard - 802.11 b/g/n
Betriebsfrequenz MHz 2.400...2.483,5
Bandbreite MHz 20/40
RF-Ausgangsleistungsgrenze dBm 20M

1) Alternativ: 100 mW (EIRP = aquivalente isotrope Strahlungsleistung)

Weitere Informationen Uber die Verwendung einer drahtlosen Verbindung finden
Sie unter Uberlegungen zur WiFi-Verbindung, Seite 31.
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Weitere Informationen zum Lexium Cobot Control Stick

Uberblick
Nach erfolgter Inbetriebnahme wird der Control Stick zur Steuerung des Lexium
Cobot Arm verwendet. Der Control Stick kann fir verschiedene Funktionen
verwendet werden, die in der folgenden Tabelle beschrieben werden.
HINWEIS: Der Control Stick muss angeschlossen sein, damit der Lexium
Cobot verwendet werden kann, da er die Not-Aus-Taste enthalt.
VEBLETZUNGEN DURCH QUETSCHEN, SCHEREN, SCHNEIDEN UND
STORE
Vergewissern Sie sich, dass entweder ein fest verdrahteter Not-Aus-Schalter
oder der Control Stick gemaf den entsprechenden 6rtlichen Normen fur
Notausschaltungen angebracht ist, wahrend der Lexium Cobot Arm in Betrieb
ist.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.
1
2 3
4 5
7
6 8
9
Num- Symbol Beschreibung Bedeutung
mer
1 - EMERGENCY Not-Aus-Taster zum Aktivieren der internen
STOP Haltebremsen des Lexium Cobot Arm. Weitere
Informationen finden Sie unter Not-Aus
Sicherheitsfunktionen, Seite 152.
2 On/Off « Drucken Sie die On/Off-Taste auf dem Control
Stick fir 1 Sekunde, um den Lexium Cobot
Controller einzuschalten.
( I ’ Ergebnis: Der Lexium Cobot Controller
bestatigt das Einschalten durch ein akustisches
Signal und fahrt hoch.
» Driicken Sie die On/Off-Taste auf dem Control
Stick fir 3 Sekunden, um den Lexium Cobot
Controller einzuschalten.
Ergebnis: Der Lexium Cobot Controller
bestatigt das Ausschalten durch ein
pulsierendes akustisches Signal und schaltet
den Lexium Cobot Controller aus.
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Num-
mer

Symbol

Beschreibung

Bedeutung

Power/Enable

» Driicken Sie die Power/Enable Taste um den
Lexium Cobot Arm einzuschalten.

Ergebnis: Die Kontrollleuchte des Lexium
Cobot Arm leuchtet blau.

» Deaktivieren Sie zunachst den Lexium Cobot
Arm (siehe unten) und driicken Sie dann die
Power/Enable Taste um den Lexium Cobot
Arm auszuschalten.

Ergebnis: Die Kontrollleuchte des Lexium
Cobot Arm erlischt.

* Driicken Sie die Lock/Function-Taste und die
Power/Enable-Taste gleichzeitig, wenn der
Lexium Cobot Arm eingeschaltet ist, um den
Lexium Cobot Arm zu aktivieren.

Ergebnis: Die Kontrollleuchte des Lexium
Cobot Arm leuchtet grin.

* Dricken Sie die Lock/Function Taste und die
Power/Enable Taste gleichzeitig, wenn der
Lexium Cobot Arm eingeschaltet ist, um den
Lexium Cobot Arm zu deaktivieren.

Ergebnis: Die Kontrollleuchte des Lexium
Cobot Arm leuchtet blau.

Start/Stop

» So starten Sie das Programm: Nachdem das
Programm implementiert und wahrend der
Inbetriebnahme geladen wurde, driicken Sie
die Start/Stop Taste.

Ergebnis: Das Programm startet, nachdem der
Lexium Cobot Arm in die Ausgangsposition des
Programms gefahren ist.

* Um das Programm zu beenden: Wenn das
geladene Programm ausgefuhrt wird, driicken
Sie die Start/Stop Taste.

Ergebnis: Das Programm wird mit einem
Kategorie-2-Stopp angehalten.

Home

Den Lexium Cobot Arm in die Ausgangsposition
zuriickfahren: wenn der Lexium Cobot Arm
aktiviert ist, driicken Sie die Home Taste bis der
Lexium Cobot Arm vollstandig in die Position
Home zuriickgekehrt ist.

Ergebnis: Wenn der Lexium Cobot Arm in die
Ausgangsposition zurlickgekehrt ist, leuchtet die
Sperranzeige (8) blau.

HINWEIS: Wenn Sie die Home-Taste
loslassen, bevor der Lexium Cobot Arm die
Ausgangsposition eingenommen hat, stoppt
der Lexium Cobot Arm entsprechend einem
Kategorie-2-Stopp und die Sperranzeige (8)
leuchtet nicht.

A

Pause/Resume

» So unterbrechen Sie das geladene Programm:
Wenn der Lexium Cobot Arm in automatischer
Bewegung ist, driicken Sie die Pause/Resume
Taste.

Ergebnis: Der Lexium Cobot Arm halt mit
einem Kategorie-2-Stopp an.

*  Zur Wiederaufnahme des Programms: Wenn
der Lexium Cobot Arm angehalten ist, driicken
Sie die Pause/Resume Taste.

Ergebnis: Das Programm beginnt wieder an
der Stelle, an der es zuvor angehalten wurde,
und berticksichtigt die Endposition des Lexium
Cobot Arm, die sich aus dem Pause-Befehl
ergibt.
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Num- Symbol Beschreibung Bedeutung
mer
7 Lock/Function » Driicken Sie die Lock/Function Taste fir 3

Sekunden, Um den Control Stick zu sperren.

Ergebnis: Wenn der Control Stick gesperrt ist,
leuchtet die Sperranzeige (8) orange. In
diesem Fall sind die Tasten des Control Sticks
mit Ausnahme von Lock/Function, On/Off und
EMERGENCY STOP deaktiviert. Der Lexium
Cobot Arm kann nur Uber den EcoStruxure
Cobot Expert gesteuert werden.

« Dricken Sie Lock/Function Taste fiir 3
Sekunden, um den Control Stick zu entsperren.

Ergebnis: Wenn der Control Stick entsperrt ist,
ist die Sperranzeige (8) aus. Die Tasten des
Control Sticks kdnnen verwendet werden. Der
Lexium Cobot Arm kann nur tiber den Control
Stick gesteuert werden. Die EcoStruxure Cobot
Expert-Schnittstelle ist durch ein graues
Control-Stick-Fenster gesperrt.

« Kombinierte Option: Die Lock/Function Taste
ist auch fir kombinierte Optionen gedacht,
indem Sie sie zusammen mit der Power/
Enable Taste driicken.

8 - Sperranzeige » Die orangefarbene Beleuchtung zeigt an, dass
der Control Stick gesperrt ist.
» Keine Beleuchtung zeigt an, dass der Control
Stick entsperrt ist.
* Die blaue Beleuchtung zeigt das Erreichen der
Ausgangsposition an.
9 - Statusanzeige * Die gelbe Beleuchtung leuchtet beim Ein- und

Ausschalten des Lexium Cobot Controllers und
wenn der Pausenmodus aktiviert ist.

« Die blaue Beleuchtung zeigt an, dass der
Lexium Cobot Controller den Startvorgang
beendet hat. Die Beleuchtung bleibt blau, wenn
Sie den Lexium Cobot Arm einschalten.

» Die rote Beleuchtung zeigt einen festgestellten
Fehler an.

« Die griine Beleuchtung zeigt an, dass das
Lexium Cobot-System betriebsbereit ist und
der Lexium Cobot Arm eingeschaltet und
aktiviert ist.

HINWEIS: Unmittelbar nach dem Einschalten
des Systems zeigt die Statusanzeige einige
Sekunden lang eine kurze Sequenz
verschiedener Farben an, um den Lexium
Cobot Control Stick einem Selbsttest zu
unterziehen.

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT

Verwenden Sie die EMERGENCY STOP Taste auf dem Control Stick nicht zu
anderen Zwecken als zum Stoppen des Lexium Cobot Arm in gefahrlichen

Situationen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge

haben.
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MaRzeichnungen

MaRzeichnung des Lexium Cobot Arm
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Der mogliche Arbeitsraum des Lexium Cobot Arm wird als abgeflachte Kugel
dargestellt. Die Abflachung besteht oberhalb und unterhalb des Lexium Cobot
Arm innerhalb eines Zylinders mit dem Durchmesser C (JC) um die Basis
(Gelenk 1).

HINWEIS: Aufgrund der physikalischen Verbindung des Lexium Cobot Arm
durch Gelenke und Rohre zwischen den Gelenken kann eine langsame
Bewegung am Flanschmittelpunkt (FMP) zu schnellen Drehgeschwindigkeiten
an den verbundenen Gelenken fiihren. Insbesondere wenn der FMP in den
inneren zylindrischen Sperrbereich eintritt oder diesen passiert (wie in der
Abbildung oben dargestellt), miissen Sie diese besonderen Bedingungen
bertcksichtigen und in Ihrer Anwendung einhalten.

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT

Richten Sie den von der Anwendung benétigten Arbeitsraum so auf die
Einbauposition aus, dass Bewegungen innerhalb des oben genannten
zylindrischen Sperrbereichs vermieden werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge
haben.

Mit dem Lexium Cobot Arm kann der TCP in jede beliebige Richtung im
Arbeitsraum positioniert werden, ohne dass die Verschiebung und Drehung des
Werkzeugflansches eingeschrankt wird. Im erweiterten Arbeitsraum mit
Einschrankungen kann der Lexium Cobot Arm den TCP positionieren, wobei die
Drehung des Werkzeugflansches eingeschrankt ist.
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Ab- Beschreibung | Ein- LXMRLO3S0¢e LXMRLO5S0¢e* LXMRLO7S0¢e LXMRL12S0Q¢e LXMRL18S0Q¢e
mes- heit
sun-
gen
R Arbeitsraumra- mm 626,5 954,18 819,18 1328,68 1072,18
dius: Gelenk 2 )
... Gelenk 6 (in) (24,7) (37,56) (32,25) (52,31) (42,21)
Aulenring
HO Abstand Hohe: mm 150,55 120,15 120,15 142,65 142,65
Sockel ...
Gelenk 2 (in) (5,93) (4,73) (4.73) (5.61) (5.,61)
HA1 Abstand Hohe: mm 246 430 360 595 510
Gelenk 2 ... ]
Gelenk 3 (in) (9,69) (16,93) (14,17) (23,43) (20,08)
H2 Abstand Hohe: mm 228 368,5 303,5 571,5 400
Gelenk 3 ... )
Gelenk 4/5 (in) (8,98) (14,51) (11,95) (22,50) (15,75)
H3 Abstand Hohe: mm 117,5 113,5 113,5 115 115
Gelenk 4/5 ... )
Gelenk 6 (in) (4,63) (4,47) (4,47) (4,53) (4,53)
H4 Abstand Hohe: mm 152,5 155,68 155,68 162,19 162,19
Gelenk 4/5 ... )
Gelenk 6 (in) (6,00) (6,13) (6,13) (6,39) (6,39)
Aufenring
H5 Hoéhe Sockel mm 210 197,65 197,65 239,15 239,15
(in) (8,27) (7,78) (7,78) (9,41) (9,41)
LO Abstand Lange: | mm 115 144,15 144,15 181,65 181,65
Sockel ... )
Gelenk 2 (in) (4,53) (5,68) (5,68) (7,15) (7,15)
L1 Abstand Lange: | mm 4,5 0,5 1,51 16,5 39
Sockel ... )
Gelenk 4 (in) (0,18) (0,02) (0,059) (0,65) (1,54)
L2 Abstand Hohe: mm 119,5 143,65 142,64 165,15 142,65
Gelenk 3 ... )
Gelenk 4 (in) (4,70) (5,66) (5,62) (6,50) (5,62)
L3 Abstand Hohe: mm 117,5 113,5 113,5 115 115
Gelenk 4 ... )
Gelenk 5 (in) (4,63) (4,47) (4,47) (4,53) (4,53)
L4 Abstand Hohe: mm 105 107 107 103,5 103,5
Gelenk 6 ... )
Werkzeugf- (in) (4,13) (4,21) (4.21) (4,07) (4,07)
lansch
L5 Abstand Hohe: mm 626 912 777 1281,5 1025
Gelenk 2 ... )
Gelenk 6 FMP | (in) (24,6) (35,91) (30,59) (50,45) (40,35)
(Flanschmittel-
punkt)
SR1 Arbeitsbereich mm 154,2 243,38 192 284,59 272,11
fur P-Punkt:
Innerer (in) (6,07) (9,58) (7,56) (11,20) (10,71)
Kugelradius
SR2 Arbeitsbereich mm 487,28 806,6 673,39 1173,89 922,94
fur P-Punkt: )
AuRerer (in) (18,04) 31,76 (26,51) (46,21) (36,34)
Kugelradius
SR3 Arbeitsbereich mm 626 938,48 808,1 1302,87 1056,85
mit
Einschrankun- (in) (24,6) (36,95) (31,82) (51,29) (41,61)
gen
acC Eingeschrankter | mm 226 228 230 263 308
Bereich: )
Innendurchmes- | (in) (8,90) (8,98) (9,06) (10,35) (12,13)
ser des
Zylinders
E Hohe mm 948 1597 1327 2333 1820
Arbeitsbereich )
(in) (37,322) (62,87) (52,24) (91,85) (71,65)
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Ab- Beschreibung | Ein- LXMRLO3S0¢ee LXMRLO5S0¢e LXMRLO7S0Q¢e LXMRL12S0Q¢e* LXMRL18S0Qeee
mes- heit
sun-
gen
2Q Teilkreisdurch- mm 50 50 50 50 50
messer ]
(in) (1,97) (1,97) (1,97) (1,97) (1,97)
aP Stiftloch mm 6 +0,012/0 6 +0,012/0 6 +0,012/0 6 +0,012/0 6 +0,012/0
(in) (0,24 +0,0005/0) | (0,24 +0,0005/0) | (0,24 +0,0005/0) (0,24 +0,0005/0) | (0,24 +0,0005/0)
Tiefe des mm 10 10 10 10 10
Stiftlochs )
(in) (0,39) (0,39) (0,39) (0,39) (0,39)
@z Zentrierbohrung | mm 31,5+0,025/0 31,540,030/ 31,5 +0,030/ 31,5 +0,030/ 31,5 +0,030/
) +0,005 +0,005 +0,005 +0,005
(in) (1,24 +0,001 /0)
(1,24 +0,001 / 1,24 +0,001/ 1,24 +0,001 / 1,24 +0,001 /
+0,0002) +0,0002 +0,0002 +0,0002
Tiefe der mm 6,5 6,5 6,5 6,5 6,5
Zentrierbohrung |
(in) (0,26) (0,26) (0,26) (0,26) (0,26)
N Gewindeboh- - M6 M6 M6 M6 M6
rung
Tiefe der mm 7 7 7 7 7
Gewindeboh- )
rung (in) (0,28) (0,28) (0,28) (0,28) (0,28)
Anzugsmoment | Nm 15 15 15 15 15
(Ibf-in) | (132,67) (132,76) (132,76) (132,76) (132,76)
T AuBere mm 630/-0.030 63 -0,010/-0,040 | 63-0,010/-0,040 63-0,010/-0,040 | 63-0,010/-0,040
Zentrierun
g (in) (2,48 0/-0,001) (2,48 -0,0004/- (2,48 -0,0004/- (2,48 -0,0004/- (2,48 -0,0004/-
0,0016) 0,0016) 0,0016) 0,0016)
AuRere mm 5,5 6,5 6,5 6,5 6,5
Zentrierung .
Tiefe (in) (0,22) (0,26) (0,26) (0,26) (0,26)
T2 Werkzeug- mm 68 81 81 91 9
Flanschwelle
(in) (2,68) (3,19) (3,19) (3,58) (3,58)
Tiefe des mm 29 39 39 41 41
Werkzeugflan- )
sches (in) (1,14) (1,54) (1,54) (1,61) (1,61)
as Durchmesser mm 1320 980 850 1350 1110
Kollisionsbe- ]
reich (in) (51,97) (38,58) (33,46) (53,15) (43,70)
B1 Sockel mm 129 140 140 170 170
AufRendurch- ]
messer (in) (5,08) (5,51) (5,51) (6,69) (6,69)
B2 Lochkreisdurch- | mm 110 158 158 188 188
messer des ]
Sockelbolzens | (in) (4,33) (6,22) (6,22) (7,40) (7.40)
M Senkbohrung mm 6,6 9 9 9 9
innen )
(in) (0,26) (0,35) (0,35) (0,35) (0,35)
Senkbohrung mm 13 - - - -
aulBen ]
(in) (0,51)
Anzugsmoment | Nm 15 40 40 40 40
(Ibf-in) | (132,67) (354,03) (354,03) (354,03) (354,03)
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MaRzeichnung des Lexium Cobot Cabinet Controllers

H

Abmessungen Beschreibung Einheit LXMRL- -C1- - -
L Lange mm (in) 410 (16)

H Hohe mm (in) 310 (12,2)

w Breite mm (in) 295 (11,6)
_ Schneider g

S = @PElectric 3

E £
1ss \ /
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o mm 00 mm 0.276 in)
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(9.3 in)

5,00 mm
(0.197 in)
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MaRzeichnung des Lexium Cobot Compact Controllers

Abmessungen Beschreibung Einheit LXMRLOQC2¢e
H Hoéhe mm (in) 181 (7,1)
w Breite mm (in) 46,6 (1,83)
D Tiefe mm (in) 129 (5,1)
E 34,60 mm
< E (1.36 in)
[ D) 8z
E __ x
EC + 2
e 5 217
u se—r
> o
T T <
5 € © 5
/ Fo- :
m EE— M
s (ot ) ua o0'slt 28,60 mm 9,00 mm
£ (113 in) (0.354 in)
o 9 W 0ven 46,60 mm (183 in)
B
£
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Elektrische Anschlusse

Elektrische Anschllsse des Lexium Cobot Arms

Versorgungsanschluss

Fir den Lexium Cobot Arm LXMRLO3S0¢ee:

Das Stromversorgungskabel ist im Lieferumfang enthalten und an einer Seite des
Lexium Cobot Arm in einer Lange von 6 m (19,7 ft) vormontiert. Auf der anderen
Seite ist das Stromversorgungskabel mit einem Stecker ausgestattet, der mit dem
Lexium Cobot Controller verbunden ist.

Far den Lexium Cobot Arm LXMRL05S0ses / LXMRLO7S0¢¢* / LXMRL12S0Q¢¢e /
LXMRL18S0¢ee:

Das Stromversorgungskabel ist im Lieferumfang des Lexium Cobot Arm
enthalten, in einer Lange von 6 m (19,7 ft). Auf beiden Seiten ist das
Stromversorgungskabel mit Steckern ausgestattet, die mit dem Lexium Cobot
Controller verbunden sind. Verwenden Sie den abgewinkelten Stecker des
Stromversorgungskabels mit dem Lexium Cobot Controller.

1 Steckverbinder CN1

Endeffektor M8-Steckerschnittstelle

Die M8-Steckerschnittstelle, die sich seitlich am Werkzeugflansch befindet, wird
zur Steuerung der Aus- und Eingange des Endeffektors verwendet. Neben einer
DC-Spannungsversorgung werden standardmafig die folgenden Signale von der
Schnittstelle bereitgestellt:

» Digitaleingénge: 2
+ Digitalausgange: 2
* Analogeingange: 2

Daruber hinaus kénnen die analogen Eingdnge und die digitalen Ausgange unter
EcoStruxure Cobot Expert als RS485-Netzwerk konfiguriert werden. Einzelheiten
zur Konfiguration der Endeffektor-Schnittstelle finden Sie im Kapitel Terminal E/A
im EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.

Merkmal Endeffektor-Schnittstelle

Digitaleingdnge

Anzahl digitaler Eingange 2 Eingange (TDI1, TDI2)
Stifte an Schnittstelle 2,3
Eingangstyp Typ 1
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Merkmal Endeffektor-Schnittstelle

Logiktyp Quelle oder Sink (konfigurierbar je nach
Anwendung)

Nominale Eingangsspannung 24 VDC

Hohes Signal 7..24VDC

Niedriges Signal 0..4VDC

Digitalausgédnge

Anzahl der Digitalausgange 2 Ausgange (TDO1, TDO2)

Stifte an Schnittstelle 4,5

Ausgangstyp Typ 1

Logiktyp Quelle oder Sink (konfigurierbar je nach

Anwendung), TDO1 und TDO2 kénnen
zusammen als RS485 Kanal 1 verwendet

werden
Nennausgangsspannung 24 VDC
Max. Ausgangsstrom 1,0 A pro Ausgang

HINWEIS: Uberpriifen Sie, dass der
Gesamtstrom der Endeffektor-Schnittstelle
nicht berschritten wird.

Analogeingédnge

Anzahl der analogen Eingange 2 Eingange (TAI1, TAI2)

Stifte an Schnittstelle 6,7

Eingangstyp Spannung

Eingangsbereich 0...10 vDC

Logiktyp Quelle, TAI1 und TAI2 kénnen zusammen als
RS485 Kanal 2 verwendet werden

Spannungsversorgung

Anzahl an Spannungsversorgungen 1 gemeinsame Versorgung fiir den
Schnittstellenanschluss

Stifte an Schnittstelle 1,8

Ausgangsnennspannung fir Endeffektor Deaktiviert, 12 oder 24 VDC (konfigurierbar je

verfugbar nach Anwendung)

Max. Ausgangsstrom 1,0A

Far den Anschluss externer Sensoren und Stellglieder am Endeffektor kdnnen Sie
vorverdrahtete Kabel verwenden, die mit einem 8-poligen M8-Steckverbinder
ausgestattet sind. Bei Fragen zu geeigneten Verlangerungskabeln wenden Sie
sich bitte an lhren Schneider Electric-Ansprechpartner.

Die folgende Abbildung zeigt die M8-Buchse (S) am Lexium Cobot Arm Flansch
und das mitgelieferte Verlangerungskabel mit einem 8-poligen M8-Steckverbinder
(P) mit einer Ladnge von 400 mm (15,7 Zoll) und offenem Ende (Bestell-Nr.
LXMRLOOYY011).

S Steckbuchse
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P Steckverbinder
Pin Etikett | Draht- Bestim- Beschreibung
farbe mung

1 V+ Rot Span- Positives Versorgungspotential, 12 oder 24 VDC oder
nungsver- deaktiviert, konfigurierbar nach Anwendung
sorgung

2 TDI1 Blau Digitalein- Digitaleingang 1, Sink oder Quelle, konfigurierbar nach
gang Anwendung

3 TDI2 Griin Digitalein- Digitaleingang 2, Sink oder Quelle, konfigurierbar nach
gang Anwendung

4 TDO1 Gelb Digitalaus- | Digitalausgang 1, Sink oder Quelle, konfigurierbar nach
gang Anwendung, auch als RS485 Kanal 1 konfigurierbar

RS485-
Kanal

5 TDO2 Rosa Digitalaus- | Digitalausgang 2, Sink oder Quelle, konfigurierbar nach
gang Anwendung, auch als RS485 Kanal 1 konfigurierbar

RS485-
Kanal

6 TA1 Braun Analogein- | Analogeingang 1, konfigurierbar nach Anwendung als
gang RS485 Kanal 2 konfigurierbar

RS485-
Kanal

7 TAI2 Weil Analogein- | Analogeingang 2, konfigurierbar nach Anwendung als
gang RS485 Kanal 2 konfigurierbar

RS485-
Kanal

8 ov Grau Span- Negatives Bezugspotential fir V+-Versorgung
nungsver-
sorgung

Digitaleingange

Die nachstehende Abbildung zeigt die Sink-Verdrahtung der Digitaleingénge der
Steuerung. Sink oder Quelle kénnen in den Einstellungen des Digitaleingangs von
der Anwendung konfiguriert werden.

T2 13 1

TDIM|TDI2| V+

Die nachstehende Abbildung zeigt die Quellen-Verdrahtung der Digitaleingdnge
der Steuerung. Sink oder Quelle kdnnen in den Einstellungen des Digitaleingangs
von der Anwendung konfiguriert werden.

T2 T3 T8

TDI1|TDI2|oV dc
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Digitalausgange

Die nachstehende Abbildung zeigt die Quellen-Verdrahtung der Ausgénge. Sink
oder Quelle kénnen in den Einstellungen des Digitalausgangs von der
Anwendung konfiguriert werden.

Die nachstehende Abbildung zeigt die Sink-Verdrahtung der Ausgéange. Sink oder
Quelle kénnen in den Einstellungen des Digitalausgangs von der Anwendung
konfiguriert werden.

RS485-Kommunikation

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung des RS485 Kanal 1.
RS485 Kommunikation kann in den Einstellungen des Digitalausgangs von der
Anwendung konfiguriert werden.

RS485
Device

b b

TDO1|TDO2|0V dc

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung des RS485 Kanal 2.
RS485 Kommunikation kann in den Einstellungen des Analogeingangs von der
Anwendung konfiguriert werden.

RS485
Device

L4

76 [7 T8

TAI1|TAI2 |0V dc
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Analogeingange

!

!

17

!

TAIM

TAI2

V+

0Vdc

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel fiur eine Analogeingang-Verdrahtung.

72

EIO0000004784.03



Technische Daten

Elektrische Anschliisse des Lexium Cobot Cabinet Controllers

Wenn Ihr Controller ein Lexium Cobot Compact Controller ist, siehe Elekirische
Anschlisse des Lexium Cobot Compact Controllers, Seite 85.

Untere Platte des Lexium Cobot Cabinet Controllers

Untere Platte des Lexium Cobot Cabinet Controller verfiigt iber die folgenden
Schnittstellen:

» Kabeleinflhrungsausschnitt fuir die Zufiihrung der Eingangs- und
Ausgangsanschliisse zur Frontplatte des Lexium Cobot Cabinet Controllers

» Anschluss fir Bedienterminal Gber Ethernet-Kabel oder Anschluss an lokales
Netzwerk

» Verbindung mit Control Stick
» Anschluss der Spannungsversorgung an den Lexium Cobot Arm

» Anschluss der Spannungsversorgung fur den Lexium Cobot Cabinet Controller
mit entsprechendem Netzschalter

1 2 3

Jeleleler
.

@

4 5 6

Nummer Index Beschreibung

1 - Kabeleinfiihrung

2 CN13 Ethernet-Port

3 CN14 Lexium Cobot Arm
Schnittstellenanschluss

4 CN12 Schnittstellenanschluss fiir
Control Stick

5 CN1M1 Spannungsversorgungsan-
schluss

6 S11 Netzschalter

HINWEIS: Verwenden Sie ausschliellich Signalanschlusskabel mit einer
maximalen Lange von 30 m gemaf IEC 61000-6-2.

Das Stromversorgungskabel des Control Sticks ist an einer Seite des Control
Sticks vormontiert und hat eine Lange von 6 m (19,7 ft). Auf der anderen Seite ist
das Stromversorgungskabel mit einem Stecker ausgestattet, der an CN12 mit
dem Lexium Cobot Cabinet Controller verbunden ist.

Die Spannungsversorgungschnittstelle CN11 ist mit einem Netzschalter S11 und
einer integrierten Sicherung ausgestattet. Der Netzschalter ist fir die
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Unterbrechung der Stromversorgung des Lexium Cobot Cabinet Controller
vorgesehen. Die Sicherungsdefinition erfolgt bei Auslieferung durch 10 A trage bei
250 VAC.

HINWEIS: Stellen Sie sicher, dass der Netzschalter nur benutzt wird, wenn
der Lexium Cobot Arm ausgeschaltet ist. Siehe Control Stick-Beschreibung
fur Power/Enable, Seite 60.

Das mit dem Lexium Cobot Cabinet Controller gelieferte Netzkabel (Ldnge 2 m
(6,6 ft)) kann an jeder Steckdose verwendet werden, die die folgenden
Anforderungen erfiillt:

» Hauptsicherung (Max. 16 A)
* Anschluss an Schutzerde (Erde)

» Die Steckdose ist durch einen ordnungsgemal bemessenen Fehlerstrom-
Schutzschalter geschiitzt

Versorgen Sie die Gerate in der Umgebung des Lexium Cobot Arm aus
demselben Stromnetz mit einem Netztrennschalter.

Frontplatte des Lexium Cobot Cabinet Controllers

Der Lexium Cobot Cabinet Controller bietet verschiedene Mdglichkeiten, den
Lexium Cobot in eine komplette Maschinenumgebung zu integrieren und mit
Maschinen und anderen Peripheriegeraten aullerhalb des Lexium Cobot Cabinet
Controller zu interagieren.

» 16 Digitaleingange (CN1 und CN3)

+ 16 Digitalausgange (CN2 und CN4)

» 2 konfigurierbare analoge Schnittstellen (CN5)

* 1 Encoder-Schnittstelle (CNG6)

* 1 RS485-Schnittstelle mit serieller Leitung (CN7)

» Lexium Cobot Cabinet Controller ferngesteuertes Ein-/Ausschalten (CN7)
« Steuerspannungsversorgung (CN8)

» Sicherheitsfunktionsschnittstelle (CN8)

Kenndaten Steuerungsschnittstelle

Digitaleingange

Anzahl digitaler Eingdnge 16 Eingadnge (CN1: DI1 ... DI8, CN3: DI9 ...
DI15)
Stifte an Schnittstelle 1...8 (Fur weitere Informationen siehe

Digitaleingange, Seite 78)

Eingangstyp Typ 1

Logiktyp Source (Strom liefernd)
Nominale Eingangsspannung 24VDC

Hohes Signal 15...30 VDC

Niedriges Signal -3..5VDC

Digitalausgéange

Anzahl der Digitalausgange 16 Ausgange (CN2: DO1 ... DO8, CN4: DOS9 ...
DO15)
Stifte an Schnittstelle 1...8 (Fur weitere Informationen siehe

Digitalausgange, Seite 79)

Ausgangstyp Typ 1
Logiktyp Source (Strom liefernd)
Nennausgangsspannung 24VDC
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Kenndaten

Steuerungsschnittstelle

Max. Ausgangsstrom

1 A pro Ausgang

HINWEIS: Uberpriifen Sie, dass der
Gesamtstrom des Lexium Cobot Cabinet
Controller nicht Giberschritten wird.

Analoge Ein-/Ausgange

Anzahl der analogen Ein-/Ausgange

2 Eingange/Ausgange (CN5: 1Q01, 1Q12)

Stifte an Schnittstelle

2, 3 (Fur weitere Informationen siehe Analoge
Eingénge und Ausgange, Seite 79)

Eingangstyp (wenn als Eingang konfiguriert)

Spannung oder Strom

Eingangsbereich (wenn als Eingang
konfiguriert)

0...10 VDC (konfiguriert als Spannungseingang)
4...20 mA (konfiguriert als Stromeingang)

Ausgangstyp (wenn als Ausgang konfiguriert)

Spannung oder Strom

Ausgangsbereich (wenn als Ausgang
konfiguriert)

0...10 VDC (konfiguriert als
Spannungsausgang)

0...20 mA (konfiguriert als Stromausgang)

Spannungsversorgung fiir analoge Ein-/Ausga

nge

Anzahl an Spannungsversorgungen

1 Versorgung mit 2 Klemmen (CN5: 5 VA)

Stifte an Schnittstelle

1, 4 (Fur weitere Informationen siehe Analoge
Eingénge und Ausgange, Seite 79)

Nennausgangsspannung

5VDC

Maximaler Ausgangsstrom (wenn als Ausgang
konfiguriert)

100 mA

Schnittstelle fiir digitalen Encoder

Anzahl an Schnittstellen fiir digitalen Encoder

1 Geberschnittstelle (CN6: ENC A+, ENC A-,
ENC B+, ENC B-, ENC Z+, ENC Z-)

2 Klemmen fiir jede Spur

Stifte an Schnittstelle

Weitere Informationen finden Sie unter
Schnittstelle fur digitalen Encoder, Seite 80

Schnittstellentyp

TTL

Spannungsversorgung fiir Schnittstelle fiir digitalen Encoder

Anzahl an Spannungsversorgungen

1 Versorgung mit 2 Klemmen (CN6: 5 V+)

Stifte an Schnittstelle

1, 8 (Fur weitere Informationen siehe
Schnittstelle fur digitalen Encoder, Seite 80)

Nennausgangsspannung

5VDC

Max. Ausgangsstrom

100 mA

Steuerung ferngesteuertes Ein-/Ausschalten

Anzahl der Eingange fiir ferngesteuertes
Einschalten

1 Eingang (CN7: R-ON)

Stifte an Schnittstelle

6 (Fur weitere Informationen siehe
Ferngesteuertes Ein- und Ausschalten, Seite
81)

Anzahl der Eingange fiir ferngesteuertes
Ausschalten

1 Eingang (CN7: R-ON)

Stifte an Schnittstelle

7 (Fur weitere Informationen siehe
Ferngesteuertes Ein- und Ausschalten, Seite
81)

Hohes Signal

3..24VDC

Niedriges Signal

0..1VvVDC

RS485-Kommunikation

Anzahl der seriellen RS485-Leitungen

1 serielle Leitung (CN7: DO, D1, COM)
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Kenndaten Steuerungsschnittstelle

Stifte an Schnittstelle 3,4,5,9, 10 (Fur weitere Informationen siehe
RS485-Kommunikation, Seite 80)

Spannungsversorgungd fiir Fernein-/-ausschaltung oder RS485-Kommunikation

Anzahl an Spannungsversorgungen 1 Versorgung mit 2 Klemmen (CN7: VSB)
Stifte an Schnittstelle 1,2

Nennausgangsspannung 5VDC

Max. Ausgangsstrom 100 mA

Not-Aus-Eingang

Anzahl Not-Aus-Eingénge 2 Not-Aus-Eingénge (CN8: S11, S12)

Stifte an Schnittstelle 7, 8 (Fur weitere Informationen siehe Externer
Not-Aus-Schalter, Seite 82)

Hohes Signal 4,5..24VDC

Niedriges Signal 0..4VDC

Eingang fiir Schutzabschaltung

Anzahl der Eingange fiir Schutzabschaltung 2 Schutzstopp-Eingange (CN8: S21, S22)

Stifte an Schnittstelle 9, 10 (Fur weitere Informationen siehe Externe
Schutzabschaltung, Seite 83)

Hohes Signal 4,5..24VDC

Niedriges Signal 0..4VDC

24 VDC Interne Spannungsversorgung

Anzahl an Spannungsversorgungen 1 Spannungsversorgung (CN8: 24 V, 0 V)

Stifte an Schnittstelle 5, 6 (Fur weitere Informationen siehe 24-V-DC-
Spannungsversorgung, Seite 81)

Nennausgangsspannung 24VDC

Max. Ausgangsstrom 1,5A

Die nachstehende Abbildung zeigt die Frontplatte des Lexium Cobot Cabinet
Controller.

HINWEIS: Die jeweiligen Hintergriinde der Klemmen sind durch gelbe (V+)
und graue (V-) Farbe gekennzeichnet. Die mit V+ gekennzeichneten Klemmen
sind mit der internen 24-V-Gleichstromversorgung des Lexium Cobot Cabinet
Controller verbunden, die mit V- gekennzeichneten Klemmen sind mit dem
internen 0-V-Gleichstrompotential verbunden.
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Index Bezeichnung Pin Etikett Beschreibung
CN1 DI 1...8 DI1...DI8 Erste Gruppe von Digitaleingédngen, Eingange 1..8, positive Logik
(Sink), Eingang ist aktiv hoch.
Digitaleingang
9...16 V+ 24-V-Gleichstromversorgung fir die digitalen Eingange 1...8.
CN2 DO 1...8 DO1...DO8 Erste Gruppe der digitalen Ausgange, Ausgange 1...8, positive
Logik (Quelle).
Digitalausgang
9...16 V- 0 VDC fur die digitalen Ausgange 1...8.
CN3 DI 1...8 DI9...DI16 Zweite Gruppe von Digitaleingangen, Eingange 9...16, positive
Logik (Sink), Eingang ist aktiv hoch.
Digitaleingang
9...16 V+ 24-V-Gleichstromversorgung fur die digitalen Eingange 9...16.
CN4 DO 1...8 D09...D016 Zweite Gruppe der digitalen Ausgange, Ausgange 9...16, positive
Logik (Quelle).
Digitalausgang
9...16 V- 0 VDC fur die digitalen Ausgange 9...16.
CN5 AI/AO 1,4 5VA Analoge Spannungsversorgung 5-V-Gleichstromausgang, 100 mA
max.
Analoger Ein-/
Ausgang 2 1Q0 Erster analoger Ein- und Ausgang.
Die Verwendung als Ein- oder Ausgang hangt von der Konfiguration
im Anwendungsprogramm ab. Fir weitere Informationen siehe E/A-
Leiste im EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.
3 1Q1 Zweiter analoger Ein- und Ausgang.
Die Verwendung als Ein- oder Ausgang hangt von der Konfiguration
im Anwendungsprogramm ab. Fur weitere Informationen siehe E/A-
Leiste im EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.
5.8 GND Erdungspotential fir die analoge Schnittstelle.
CN6 ENC5V 1,8 5V+ 5-V-Gleichstromversorgung fur die Verwendung von
Inkrementalgebern.
Geber
2,3 ENC A+ Inkrementalgeber Signal A+ des Gebers, positives Potential.
4,5 ENC B+ Inkrementalgeber Signal B+ des Gebers, positives Potential.
6,7 ENC z+ Inkrementalgeber Signal Z+ des Gebers, positives Potential.
9,16 GND Erdungspotential fir den Geber.
10, 11 ENC A- Inkrementalgeber Signal A- des Gebers, negatives Potential.
12,13 ENC B- Inkrementalgeber Signal B- des Gebers, negatives Potential.
14,15 ENC z- Inkrementalgeber Signal Z- des Gebers, negatives Potential.
CN7 Seriell 1,2 VSB 5-V-Gleichstromversorgung mit maximal 100 mA, kann fiir die
Fernein- und -ausschaltung oder zur Versorgung von Geraten mit
Serielle RS485- niedrigem Stromverbrauch Uber die serielle RS485-Leitung
Leitung, verwendet werden.
ferngesteuertes Ein-/
Ausschalten 3 COM Gemeinsame Erdung fir die RS485-Kommunikation.
4,5 D1 D1-Kanal fiir die RS485-Kommunikation, wobei der Lexium Cobot
Cabinet Controller als Client fungiert.
6 R-ON Ferneinschalt-Signaleingang, hoher Wert (5...24 VDC) ist giiltig
7 R-OFF Fernabschalt-Signaleingang, hoher Wert (5...24 VDC) ist gliltig
8 V- 0-V-Gleichstrompotential fur die Spannungsversorgung.
9,10 DO DO-Kanal fiir die RS485-Kommunikation, wobei der Lexium Cobot

Cabinet Controller als Client fungiert.
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Index Bezeichnung Pin Etikett Beschreibung
CN8 Leistung 14,11 | V+ 24-V-Gleichstromversorgung, die flr verschiedene Anschllsse auf
der Frontplatte Lexium Cobot Cabinet Controller verwendet wird. Im
Steuerspannungsver- Auslieferungszustand sind die Stifte 5 und 11 durch eine externe
sorgung, Steckbriicke verbunden, und V+ liefert das interne 24-V+-Potenzial.
Sicherheitsfunktionen
5 24V Interne 24-V-DC-Spannungsversorgung wird vom Lexium Cobot
Cabinet Controller bereitgestellt.
6 ov Internes 0-V-DC-Bezugspotenzial fiir die vom Lexium Cobot Cabinet
Controller bereitgestellte 24-V-DC-Spannungsversorgung.
7 S11 Eingang 1 der Not-Aus-Funktion, die Werkseinstellung ist V+.
8 S12 Eingang 2 der Not-Aus-Funktion, die Werkseinstellung ist V+.
9 S21 Der Eingang 1 der Schutzabschalt-Funktion, die Werkseinstellung
ist V+.
10 S22 Der Eingang 2 der Schutzabschalt-Funktion, die Werkseinstellung
ist V+.
12 V- 0-V-Gleichstromversorgung, die fir verschiedene Anschliisse auf
der Frontplatte Lexium Cobot Cabinet Controller verwendet wird. Im
Auslieferungszustand sind die Stifte 6 und 12 durch eine externe
Steckbriicke verbunden, und V- liefert das interne 0-V-DC-Potenzial.
CN9 - - uUsSB USB 3.0-Anschluss, reserviert fur die Verwendung durch den
Hersteller.
CN10 - - Ethernet Ethernet-Schnittstelle, reserviert fur die Verwendung durch den
Hersteller.
S01 WiFi zuriicksetzen - - -
S02 Konto zurlicksetzen - - -
HINWEIS: Die den Sicherheitsfunktionen gewidmeten Stifte des CN8-
Steckers sind ab Werk mit V+-Potenzial ausgestattet. Die
Sicherheitsfunktionen sind also aktiv, werden aber nicht von der Peripherie
der Anwendung gesteuert (z. B. Not-Aus-Taster oder andere). Fur die korrekte
Integration von Sicherheitsfunktionen, siehe Kapitel Funktionale Sicherheit,
Seite 147
NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH
+ Stellen Sie sicher, dass bei der Konzeption Ihrer Maschine eine Gefahren-
und Risikoanalyse nach EN/ISO 12100 durchgeflhrt und respektiert wird.
* Fuhren Sie alle Malnahmen der Gefahren- und Risikoanalyse durch, bevor
Sie das System in Betrieb nehmen.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.
Digitaleingange

Die nachstehende Abbildung zeigt die Sink-Verdrahtung der Digitaleingdnge am
Lexium Cobot Cabinet Controller (CN1 und CN3).
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Digitalausgange

CN1| D1 | V+ [DI2| V+ |DI3 | V+ |DI4| V+ [DI5| V+ |DI6 | V+ | DI7 | V+ [ DI8 | V+

1 9 2 10 3 11 4 12 5 13 6 14 7 15 8 16
CN3| DI9 | V+ [DI10| V+ |DI11| V+ [DI12| V+ |DI13| V+ [DI14| V+ |DI15| V+ [DI16| V+

Die nachstehende Abbildung zeigt die Source-Verdrahtung der Digitalausgange
am Lexium Cobot Cabinet Controller (CN2 und CN4).
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CN2|DO1| V- |DO2| V- |DO3| V- [DO4| V- |DO5| V- |[DO6| V- |DO7| V- |DO8| V-

CN4|DO9| V- |DO10| V- |DO11| V- |DO12| V- |DO13| V- |DO14| V- [DO15| V- |DO16| V-

Analoge Eingange und Ausgange

Der Lexium Cobot Cabinet Controller erméglicht den Anschluss von zwei
Analogsignalen.

Je nach Konfiguration der Anwendung kann die Analogschnittstelle als analoger
Eingang oder analoger Ausgang konfiguriert werden. Die analogen Ein- oder
Ausgange sind nicht vom Lexium Cobot Cabinet Controller isoliert.

Falls das Signal als Eingang konfiguriert ist, verwenden Sie die folgende
Konfiguration: 4...20 mA, 0...10 V DC

Falls das Signal als Ausgang konfiguriert ist, verwenden Sie die folgende
Konfiguration: 0...20 mA, 0...10 V DC

HINWEIS: Um Stérungen im Hinblick auf Analogsignale zu reduzieren und zu
vermeiden, fihren Sie die folgenden MalRnahmen durch:

* Verwenden Sie geschirmte Kabel und erden Sie das Potenzial bei CN5
* Verwenden Sie Twisted-Pair-Kabel

» Verwenden Sie dieselbe Erdung fiir den Lexium Cobot Cabinet Controller
und die angeschlossenen Gerate

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung der analogen Eingédnge am
Lexium Cobot Cabinet Controller (CNS) fur einen veranderlichen Widerstand
basierend auf der internen 5-V-DC-Spannungsversorgung fur Analogsignale.
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CN5

D— D—
1 2 56 |4 3 7,8
S5VA | 1Q0 |GND|5VA | 1Q1 [GND

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung der analogen Ausgange am
Lexium Cobot Cabinet Controller (CN5).

CN5

Schnittstelle fur digitalen Encoder

Der Lexium Cobot Cabinet Controller ermdglicht den Anschluss eines digitalen
Encoders. Falls der digitale Encoder nicht mehr als 100 mA bendtigt, kann der
Encoder auch mit einer 5-V-DC-Spannungsversorgung iber denselben Anschluss
versorgt werden.

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung eines digitalen Encoders am
Lexium Cobot Cabinet Controller (CN6).

CNG6

RS485-Kommunikation

Digital Encoder

5" W A A B B 2z Z
51,8 §9,16 2,3 10,11 (4,5 12,13|6,7 14,15

ENC|ENC|ENC|ENC|ENC]ENC

SV*IGND o A | B+ | B | z+ | Z-

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung der RS485-Kommunikation an
ein externes Gerat am Lexium Cobot Cabinet Controller (CN7).

CN7

RS485

Device
9,10 (45 |3
DO | D1 |COM
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Ferngesteuertes Ein- und Ausschalten

Der Lexium Cobot Cabinet Controller kann ferngesteuert ein- und ausgeschaltet
werden. Ferngesteuertes Ein- und Ausschalten erfordert eine externe
Spannungsversorgung (5...24 V DC), bei der V- (Klemme 8 bei CN7) und 0 V DC
der externen Spannungsversorgung verbunden sind.

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung der Ferneinschaltfunktion am
Lexium Cobot Cabinet Controller (CN7).

24V dc
) 0Vdc
external
power
6 8 supply
CN7 |R-ON| V-

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung der Fernabschaltfunktion am
Lexium Cobot Cabinet Controller (CN7).

24V dc
) 0Vdc
external
power
7 8 supply
CN7 |R-OFF| V-

AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

Stellen Sie sicher, dass die Stifte R-ON und R-OFF nicht gleichzeitig mit Strom
versorgt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Um zu vermeiden, dass beide Stifte gleichzeitig mit 24 VDC versorgt werden,
verwenden Sie einen einpoligen Wechselschalter (SPDT), um die Stifte R-ON und
R-OFF abwechselnd unter Strom zu setzen.

24-V-DC-Spannungsversorgung

Der Lexium Cobot Cabinet Controller erméglicht den Anschluss einer zentralen
Spannungsversorgung fur Digitaleingange und -ausgange an den Pins 11 und 12
(CN8).

Der Lexium Cobot Cabinet Controller bietet eine interne 24-V-
Spannungsversorgung, mit der die Digitaleingdnge und -ausgénge der Frontplatte
versorgt werden kdnnen. Zudem kann eine externe 24-V-DC-
Spannungsversorgung angeschlossen werden. Im Auslieferungszustand ist bei
gesteckten Jumpern die interne Spannungsversorgung aktiv.

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung der internen
Spannungsversorgung.
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5 6 11 12
CN8|24vdclovde| V+ | V-
Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung der externen
Spannungsversorgung.
24V dc
0Vdc
external
power
5 6 11 12 supply
CNS8|24Vvdclovde| V+ | V-

Externer Not-Aus-Schalter

Der Lexium Cobot Control Stick verfligt Giber einen eingebauten Not-Aus-Schalter.
Zudem kénnen am Lexium Cobot Cabinet Controller spezielle Klemmen
angeschlossen werden, um das Gerat mit einem externen Not-Aus-Signal zu
verbinden (CN8).

Die nachstehende Abbildung zeigt die Standard-Verdrahtung der Eingange fiir
den externen Not-Aus-Schalter im Auslieferungszustand.

CN8

8

V+

SN

V+

S12

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung eines externen Not-Aus.

G

CN8

V+

SN

V+

S12
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AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

« Achten Sie darauf, dass das Kabel fiir den externen Not-Aus-Schalter durch
eine separate und geschutzte Kabelfiihrung gefihrt wird.

» Stellen Sie sicher, dass sicherheitsrelevante Gerate nur an spezielle
sicherheitsrelevante Klemmen (CN8) angeschlossen werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Externe Schutzabschaltung

Am Lexium Cobot Cabinet Controller kbnnen spezielle Klemmen angeschlossen
werden, um das Gerat mit einer externen Schutzabschaltung zu verbinden (CN8).

Die nachstehende Abbildung zeigt die Standard-Verdrahtung der Eingange fiir die
externe Schutzabschaltungsvorrichtung im Auslieferungszustand.

3 9 4 10
CN8| V+ | S21| V+ | S22

Die nachstehende Abbildung zeigt die Standard-Verdrahtung fiir eine externe
Schutzabschaltungsvorrichtung.

CN8| V+ | S21| V+ | S22

AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

* Achten Sie darauf, dass das Kabel fiir den externen Schutzabschaltungs-
Schalter durch eine separate und geschiitzte Kabelfiihrung gefiihrt wird.

» Stellen Sie sicher, dass sicherheitsrelevante Gerate nur an spezielle
sicherheitsrelevante Klemmen (CN8) angeschlossen werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Not-Aus und Schutzabschaltung

Zusatzlich zum Lexium Cobot Control Stick konnen die Sicherheitsfunktionen Not-
Aus und Schutzabschaltung durch den Anschluss von externen Not-Aus- und
Schutzabschaltungs-Schaltern am Anschluss CN8 des Lexium Cobot Cabinet
Controller realisiert werden. Bei Werksauslieferung sind Steckbriicken installiert,
um das Gerat ohne externe Schalter zu betreiben.

EIO0000004784.03

83




Technische Daten

Die physische Installation von externen Stoppschaltern (z. B. sicherheitsrelevante
Turschalter, sicherheitsrelevante Lichtvorhange oder andere) erweitert die
spezielle Funktion fiir Not-Aus/Schutzabschaltung, ohne die gleiche Funktionalitat
des Lexium Cobot Control Sticks zu ersetzen oder zu deaktivieren. Es muss keine
Konfiguration in der Software vorgenommen werden, die Erweiterung ist bei
korrekter Installation gemaf den obigen Erklarungen aktiv.

In der nachstehenden Tabelle sind die Wirkungsweise von Not-Aus und
Schutzabschaltung sowie deren Auswirkungen auf das Gerat aufgefihrt.

Not-Aus-Schalter(1) Not-Aus-Schalter(2
Lexium Cobot bewegt sich Ja Ja
nicht mehr
Motorzustand der Gelenke Stopp Aktivieren
Spannungsversorgung des AUS EIN
Lexium Cobot
Status der Beendet Pause
Programmausfiihrung
Bremse Geschlossen Offnen

1) Steht fir die Stoppkategorie 1. Fur weitere Informationen siehe Not-Aus Sicherheitsfunktionen,
Seite 152.

2) Steht fiir die Stoppkategorie 2. Fiir weitere Informationen siehe Schutzabschaltung
Sicherheitsfunktionen, Seite 155.
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Elektrische Anschliisse des Lexium Cobot Compact Controllers

Wenn lhr Controller ein Lexium Cobot Cabinet Controller ist, siehe Elektrische
Anschlisse des Lexium Cobot Cabinet Controllers, Seite 73.

Untere Platte des Lexium Cobot Compact Controllers

Untere Platte des Lexium Cobot Compact Controller verflgt tiber die folgenden
Schnittstellen:

* CAN-Verbindung zum Lexium Cobot Arm

* Anschluss der Spannungsversorgung an den Lexium Cobot Arm

* Anschluss der Spannungsversorgung fur den Lexium Cobot Compact
Controller

Nummer Index Beschreibung

1 CN31 Lexium Cobot Arm CAN-Schnittstellenanschluss

2 CN32 Lexium Cobot Arm
Spannungsversorgungsanschluss

3 CN33 48-VDC-
Eingangsspannungsversorgungsanschluss

4 S02 Stiftloch-Knopf fir Zuriicksetzen des Kontos

Schlief3en Sie den Lexium Cobot Arm an Lexium Cobot Compact Controller CN31
and CN32 an.

HINWEIS: Verwenden Sie ausschlie3lich Signalanschlusskabel mit einer
maximalen Lange von 30 m gemaf IEC 61000-6-2.

Verbinden Sie die 48-VDC-Spannungsversorgung mit dem CN33-Anschluss.

Das Adapterkabel fir CN31/CN32 und der Stecker fUr die Spannungsversorgung

an CN33 sind im Lieferumfang des Lexium Cobot Compact Controller enthalten.

Die folgende Tabelle zeigt die Anzahl der erforderlichen 48-VDC-

Spannungsversorgungen fir die verschiedenen Lexium Cobot Arm-Referenzen:

Lexium Cobot Arm

LXMRLO3 LXMRL05 LXMRLO7 LXMRL12 LXMRL18

Span- Menge 1 2*
nungsver-
sorgungs- Ausgangs- | 20 A 2x20A
einheit strom
AB-
LU3- Ausgangs- | 48 VDC
A48200 nennspan-

nung

* Zwei ABLU3A48200 im Parallelbetrieb. Weitere Informationen erhalten Sie im Anweisungsblatt fir
die Spannungsversorgung.
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Frontplatte des Lexium Cobot Compact Controllers

Der Lexium Cobot Compact Controller bietet verschiedene Mdglichkeiten, den
Lexium Cobot in eine komplette Maschinenumgebung zu integrieren und mit
Maschinen und anderen Peripheriegeraten aulRerhalb des Lexium Cobot Compact
Controller zu interagieren.

+ Digitale Schnittstellen, die als Ein- oder Ausgange konfiguriert werden kénnen
+ Serielle RS485-Schnittstelle

* Lexium Cobot Compact Controller ferngesteuertes Ein-/Ausschalten

* Ethernet-Port

« Schnittstelle fiir Control Stick

+ Sicherheitsfunktionsschnittstelle

CN25 CN2E

Num- Symbol | Index Beschreibung
mer
1 E/A CN21 Gemeinsame Eingangs- und Ausgangsschnittstelle fir
Digitaleingange und -ausgéange, 24-VDC-Versorgung,
ferngesteuertes Ein- und Ausschalten und RS485-Anschluss 1)
2 Q? CN22/23 USB-Anschluss, reserviert fir die Verwendung durch den
Hersteller
3 [;J CN24 HDMI-Anschluss, reserviert fur die Verwendung durch den
Hersteller
4 oL CN25 Ethernet-Anschluss, reserviert fiir die Verwendung durch den
ETHA Hersteller
o CN26 Ethernet-Anschluss, unterstiitzt Ubertragungsgeschwindigkeit
ETH2 von 10/100 Mbit/s oder 1 Gbit/s
5 % CN27 Schnittstellenanschluss fiir Control Stick 2)
6 Gy CN28 Not-Aus-Schnittstellenanschluss
7 < - WiFi-Statusanzeige
8 Q) S20 Netztaste

1) Die einzelnen Digitalschnittstellen kénnen als Eingang oder Ausgang konfiguriert werden.
AuRerdem kénnen einige von ihnen Sicherheitsfunktionen zugewiesen werden. Weitere
Informationen finden Sie unter Digitaleingange, Seite 89, Digitalausgange, Seite 89 und Externe
Schutzabschaltung, Seite 91.

2) Der Control Stick kann durch den Kurschlussstecker des Control Sticks ersetzt werden. Wenn Sie
den Kurzschlussstecker des Control Sticks nutzen, stellen Sie sicher, dass ein externer Not-Aus-
Schalter angeschlossen und betriebsbereit ist. Weitere Informationen zum Anschluss eines
externen Not-Aus-Schalters siehe Not-Aus Sicherheitsfunktionen, Seite 152. Der
Kurzschlussstecker des Control Sticks ist im Lieferumfang des Lexium Cobot Compact Controller
enthalten.

Der E/A-Anschluss und der Not-Aus-Schnittstellenanschluss sind im Lieferumfang
des Lexium Cobot Compact Controller enthalten.

Die E/A-Schnittstelle bietet Funktionen flr verschiedene Zwecke. Die Tabelle
liefert einen Uberblick Giber die Verwendung der einzelnen Stifte fir den Lexium
Cobot Compact Controller.
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Pin Etikett Beschreibung

1,2 24V int Fur die Verwendung der Digitaleingdnge/-ausgange erforderliche 24-VDC-
Spannungsversorgungseingang

3 R-OFF Signaleingang fiir ferngesteuertes Ausschalten

4 DIQ1 Digitalkanal 1, der als Digitaleingang oder Digitalausgang konfiguriert werden
kann

5 DiQ2 Digitalkanal 2, der als Digitaleingang oder Digitalausgang konfiguriert werden
kann

6 DIQ3 Digitalkanal 3, der als Digitaleingang oder Digitalausgang konfiguriert werden
kann

7 DIQ4 Digitalkanal 4, der als Digitaleingang oder Digitalausgang konfiguriert werden
kann

8 CAN-H CAN-H-Signal, reserviert fur die Verwendung durch den Hersteller

9 DoC DO0-Kanal fir die RS485-Kommunikation, wobei der Lexium Cobot Compact
Controller als Client fungiert.

10 DOS DO0-Kanal fir die RS485-Kommunikation, wahrend der Lexium Cobot
Compact Controller als Server fungiert

11 24V Vom Lexium Cobot gelieferte 24-VDC-Spannungsversorgung, die zur
Versorgung der Stifte 1 und 2 (24 V) der E/A-Schnittstelle dient

12,13 ov 0-V-Bezugspotenzial fiir 24 V, Versorgung fiir Schutzabschaltung und
Schutzerdung fir RS485-Kommunikation

14 R-ON Signaleingang fir ferngesteuertes Einschalten

15 S21 Erster Eingangskanal fir Schutzabschaltung (negative Logik)

16 S22 Zweiter Eingangskanal fur Schutzabschaltung (negative Logik)

17 DIQ5 Digitalkanal 5, der als Digitaleingang oder Digitalausgang konfiguriert werden
kann

18 CAN-L CAN-L-Signal, reserviert fiir die Verwendung durch den Hersteller

19 D1C D1-Kanal fir die RS485-Kommunikation, wobei der Lexium Cobot Compact
Controller als Client fungiert.

20 D1S D1-Kanal fiir die RS485-Kommunikation, wahrend der Lexium Cobot
Compact Controller als Server fungiert.

Oberes Bedienfeld des Lexium Cobot Compact Controller

Die nachstehende Abbildung zeigt das obere Bedienfeld Lexium Cobot Compact
Controller.

1 2
Nummer Index Beschreibung
1 S01 Stiftloch-Knopf fir Zuriicksetzen des WiFi
2 - WiFi-Antenne
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Spannungsversorgung

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verbindung einer Modicon-
Spannungsversorgung mit 48 VDC zur Versorgung des Lexium Cobot Compact
Controller mit Gleichstrom.

- + + | ABLU3A48200

CN33 |0V dc|VP+ | VL+

Verwenden Sie Leitungen mit den folgenden minimalen Querschnitten:

Anschluss Pin Leitungsquerschnitt

CN33 0vVvDC 2,5mm? (14 AWG)
VP+ 2,5 mm? (14 AWG)
VL+ 1,5 mm? (16 AWG)

Wenn der Lexium Cobot Compact Controller in ein batteriebetriebenes System (z.
B. einen mobilen Roboter) integriert wird, muss der Lexium Cobot Compact
Controller an einen Gleichspannungswandler (isoliert, nicht enthalten)
angeschlossen werden.

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT

Schliefden Sie den Lexium Cobot Compact Controller an einen DC-DC-Wandler
fur mobile Installationen an.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.

Die folgende Abbildung zeigt die ordnungsgemale Anschlussmethode fir
integrierte Systeme.

- + +
- + +
- + CN33 |ovde|VP+|VL+

1 Weitere Gerate
2 Gleichspannungswandler (DC-DC)
3 Beispiel: 48 VDC Lithium-Batterie
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Die Werte fiir Ausgangsstrom und Ausgangsspannung des
Gleichspannungswandlers (isoliert) flr verschiedene Lexium Cobot Arm-
Referenzen sind in der folgenden Tabelle angegeben.

Referenz Ausgangsstrom Ausgangsnennspan-
nung

LXMRLO3S0se- 20A 48 VDC

LXMRLO5S0Q¢e- 40 A

LXMRLO7S0Qs¢e*

LXMRL12SQee

LXMRL18S0Q¢e*

Digitaleingange

Die nachstehende Abbildung zeigt die Source-Verdrahtung der Digitaleingange
am Lexium Cobot Compact Controller (E/A-Anschluss CN21), sofern sie als
Eingange konfiguriert sind.

S U

12
13 7 6 5 4 17 1 11

CN21| 0V |DIQO|DIQ1DIQ2|DIQ3|DIQ424V int| 24V

HINWEIS: Die einzelnen Digitalschnittstellen kénnen als Eingang oder
Ausgang konfiguriert werden.

Digitalausgange

Die nachstehende Abbildung zeigt die Sink-Verdrahtung der Digitalausgange am
Lexium Cobot Compact Controller (E/A-Anschluss CN21), sofern sie als
Ausgange konfiguriert sind.

2 7 6 5 4 17 1 11

CN21|24vint DIQO|DIQ1|DIQ2|DIQ3|DIQ4{24V int| 24V

HINWEIS: Die einzelnen Digitalschnittstellen kdnnen als Eingang oder
Ausgang konfiguriert werden.

RS485-Kommunikation mit Lexium Cobot Compact Controller als Client

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung der RS485-Kommunikation an
einen externen RS485-Server, wobei der Lexium Cobot Compact Controller als
Client fungiert.
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RS485 external
[server] device
9 19 (12,13
CN21
[client] DOC|D1C| OV

RS485-Kommunikation mit Lexium Cobot Compact Controller als Server

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung der RS485-Kommunikation an
einen externen RS485-Client, wobei der Lexium Cobot Compact Controller als
Server fungiert.

RS485 external
[client] device
10 (20 [12,13
[gel\rlvz;r] DOS|D1S| OV

Ferngesteuertes Ein- und Ausschalten

Der Lexium Cobot Compact Controller kann ferngesteuert ein- und ausgeschaltet
werden. Ferngesteuertes Ein- und Ausschalten erfordert eine externe
Spannungsversorgung (5...24 VDC), bei der V- (E/A-Anschluss CN21) und 0 VDC
der externen Spannungsversorgung verbunden sind.

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung der Ferneinschaltfunktion am
Lexium Cobot Compact Controller (E/A-Anschluss CN21).

CN21

24V dc
) 0OVdc
external
1 12,13 power
4 ’ supply
R-ON| OV

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung der Fernausschaltfunktion am
Lexium Cobot Compact Controller (E/A-Anschluss CN21).

CN21

24V dc
) 0OVdc
external
3 12,13 power
’ supply
R-OFF| OV
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AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

Stellen Sie sicher, dass die Stifte R-ON und R-OFF nicht gleichzeitig mit Strom
versorgt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Um zu vermeiden, dass beide Stifte gleichzeitig mit 24 VDC versorgt werden,
verwenden Sie einen einpoligen Wechselschalter (SPDT), um die Stifte R-ON und
R-OFF abwechselnd unter Strom zu setzen.

Externer Not-Aus-Schalter

Der Lexium Cobot Control Stick verfiigt GUber einen eingebauten Not-Aus-Schalter.
Um ein zusatzliches externes Not-Aus-Signal anzuschlieRen, bietet der Lexium
Cobot Compact Controller den Anschluss dedizierter Klemmen (Not-Aus-
Anschluss CN28).

Die nachstehende Abbildung zeigt die Standard-Verdrahtung der Eingange fiir
den externen Not-Aus-Schalter im Auslieferungszustand.

1 3 2 4
CN28 |24V dc| S11 |24 Vvdc| S12

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verdrahtung eines externen Not-Aus.

o

__%_,E _________________

CN28 [24 Vv dc| S11 |24V dc| S12

Externe Schutzabschaltung

Am Lexium Cobot Compact Controller kdnnen spezielle Klemmen angeschlossen
werden, um das Gerat mit einer externen Schutzabschaltung zu verbinden (E/A-
Anschluss CN21).
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Die nachstehende Abbildung zeigt die Standard-Verdrahtung der Eingange fiir die
externe Schutzabschaltungsvorrichtung im Auslieferungszustand.

13

15

12

16

CN21

oV

S21

ov

S22

Die nachstehende Abbildung zeigt die Standard-Verdrahtung fiir die externe
Schutzabschaltungsvorrichtung.

4T b
13 15 12 16
CN21| OV |S21| OV | S22
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Leistungsdaten

Typische Zykluszeiten
Lexium Cobot Arm Bahn (Pick-Place-Pick):
Y |
I I
21

| f ] 122

Zykluszeiten des Lexium Cobot Arm LXMRL03S0Qee

Die folgenden Messungen werden bei einer Umgebungstemperatur von 20 °C
(68 °F) mit dem Lexium Cobot Controller und EcoStruxure Cobot Expert

durchgeflihrt.
Bahn Z1 x Y x Z2 in mm (in) Last [kg (Ib)] Zykluszeiten [s](V | Zyklen pro Minute
15x 200 x 15 (0,59 x 7,9 x 0,59) Jede zulassige 1,43 42
Last
25x305x25(0,98 x 12 x 0,98) 1,76 34
70 x 400 x 70 (2,76 x 15,75 x 2,76) 2,30 26
1) Zykluszeiten umfassen die Hin- und Zuriick-Bewegung.
Cycles per minute
50
1
40
2
30
3
20
10
0
0 1 2 3
(2.2) (4.4) (6.6)
Load [kg (Ib)]

1 Weg: 15 x 200 x 15 mm (0,59 x 7,9 x 0,59 in)
2 Weg: 25 x 305 x 25 mm (0,98 x 12 x 0,98 in)
3 Weg: 70 x 400 x 70 mm (2,76 x 15,75 x 2,76 in)

Zykluszeiten des Lexium Cobot Arm LXMRL05S0Qee

Die folgenden Messungen werden bei einer Umgebungstemperatur von 20 °C
(68 °F) mit dem Lexium Cobot Controller und EcoStruxure Cobot Expert

durchgeflihrt.
Bahn Z1 x Y x Z2 in mm (in) Last [kg (Ib)] Zykluszeiten [s]() | Zyklen pro Minute
25x305x 25 (0,98 x 12 x 0,98) Jede zulassige 1,89 31
Last
70 x 400 x 70 (2,76 x 15,75 x 2,76) 2,45 24
90 x 700 x 90 (3,54 x 27,56 x 3,54) 3,02 20

1) Zykluszeiten umfassen die Hin- und Zuriick-Bewegung.
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Cycles per minute

40
1
30
2
3
20
10
0
0 1 2 3 4 5
(2.2) (4.4) (6.6) (8.8) (11)
Load [kg (Ib)]

1 Weg: 25 x 305 x 25 mm (0,98 x 12 x 0,98 in)
2 Weg: 70 x 400 x 70 mm (2,76 x 15,75 x 2,76 in)
3 Pfad: 90 x 700 x 90 (3,54 x 27,56 x 3,54)

Zykluszeiten des Lexium Cobot Arm LXMRLOQO7S0eee

Die folgenden Messungen werden bei einer Umgebungstemperatur von 20 °C
(68 °F) mit dem Lexium Cobot Controller und EcoStruxure Cobot Expert

durchgefiihrt.
Bahn Z1 x Y x Z2 in mm (in) Last [kg (Ib)] Zykluszeiten [s](V | Zyklen pro Minute
25 x 305 x 25 (0,98 x 12 x 0,98) Jede zulassige 1,89 31
70x400x 70 (2,76 x 15,75 x 2,76) st 2,45 24
90 x 700 x 90 (3,54 x 27,56 x 3,54) 3,03 20
1) Zykluszeiten umfassen die Hin- und Zuriick-Bewegung.

Cycles per minute

40
1
30
2
20 3
10
0
0 1 2 3 4 5 6 7
(22) (44 66)  (8.8) (1)  (132)  (15.4)

Load [kg (Ib)]
1 Weg: 25 x 305 x 25 mm (0,98 x 12 x 0,98 in)
2 Weg: 70 x 400 x 70 mm (2,76 x 15,75 x 2,76 in)
3 Pfad: 90 x 700 x 90 (3,54 x 27,56 x 3,54)
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Zykluszeiten des Lexium Cobot Arm LXMRL12S0e¢°* mit Lexium Cobot
Cabinet Controller

Die folgenden Messungen werden bei einer Umgebungstemperatur von 20 °C
(68 °F) mit dem Lexium Cobot Cabinet Controller und EcoStruxure Cobot Expert

durchgeflihrt.
Bahn Z1 x Y x Z2 in mm (in) Last [kg (Ib)] Zykluszeiten [s](V) | Zyklen pro Minute
25x305x 25 (0,98 x 12 x 0,98) Jede zulassige 2,46 24
Last
70 x 400 x 70 (2,76 x 15,75 x 2,76) 3,19 19
90 x 700 x 90 (3,54 x 27,56 x 3,54) 3,97 15
1) Zykluszeiten umfassen die Hin- und Zuriick-Bewegung.
Cycles per minute
30
1
20 2
3
10
0
0 2 4 6 8 10 12
(4.4) (8.8) (13.2) (17.6) (22) (26.5)
Load [kg (Ib)]

1 Weg: 25 x 305 x 25 mm (0,98 x 12 x 0,98 in)
2 Weg: 70 x 400 x 70 mm (2,76 x 15,75 x 2,76 in)
3 Pfad: 90 x 700 x 90 (3,54 x 27,56 x 3,54)

Zykluszeiten des Lexium Cobot Arm LXMRL12S0e¢°* mit Lexium Cobot
Compact Controller

Die folgenden Messungen werden bei einer Umgebungstemperatur von 20 °C
(68 °F) mit dem Lexium Cobot Compact Controller und EcoStruxure Cobot Expert
durchgeflihrt.

Bahn Z1 xY xZ2 in mm (in)

Last [kg (Ib)]

Zykluszeiten [s](")

Zyklen pro Minute

25x305x 25 (0,98 x 12 x 0,98) Jede zulassige

Last

70 x400x 70 (2,76 x 15,75 x 2,76)

90 x 700 x 90 (3,54 x 27,56 x 3,54)

4,12 14
5,29 1
6,65 9

1) Zykluszeiten umfassen die Hin- und Zuriick-Bewegung.
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Cycles per minute

30

20

10

0 2 4 6 8 10 12
(@.4) (8.8) (13.2) (17.6) (22) (26.5)
Load [kg (Ib)]

1 Weg: 25 x 305 x 25 mm (0,98 x 12 x 0,98 in)
2 Weg: 70 x 400 x 70 mm (2,76 x 15,75 x 2,76 in)
3 Pfad: 90 x 700 x 90 (3,54 x 27,56 x 3,54)

Zykluszeiten des Lexium Cobot Arm LXMRL18S0¢°» mit Lexium Cobot
Cabinet Controller

Die folgenden Messungen werden bei einer Umgebungstemperatur von 20 °C
(68 °F) mit dem Lexium Cobot Cabinet Controller und EcoStruxure Cobot Expert

durchgefiihrt.
Bahn Z1 x Y x Z2 in mm (in) Last [kg (Ib)] Zykluszeiten [s]( | Zyklen pro Minute
25 x 305 x 25 (0,98 x 12 x 0,98) Jede zulassige 2,82 21
70x400x 70 (2,76 x 15,75 x 2,76) et 3,73 16
90 x 700 x 90 (3,54 x 27,56 x 3,54) 4,62 13
1) Zykluszeiten umfassen die Hin- und Zuriick-Bewegung.

Cycles per minute

30

20

10

0 2 4 6 8 10 12 16 18
@4.4) (88) (13.2) (17.6) (22) (265) (35)  (40)
Load [kg (Ib)]

1 Weg: 25 x 305 x 25 mm (0,98 x 12 x 0,98 in)
2 Weg: 70 x400 x 70 mm (2,76 x 15,75 x 2,76 in)
3 Pfad: 90 x 700 x 90 (3,54 x 27,56 x 3,54)

Zykluszeiten des Lexium Cobot Arm LXMRL18S0¢°* mit Lexium Cobot
Compact Controller

Die folgenden Messungen werden bei einer Umgebungstemperatur von 20 °C
(68 °F) mit dem Lexium Cobot Compact Controller und EcoStruxure Cobot Expert
durchgefiihrt.
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Bahn Z1 xY xZ2 in mm (in)

Last [kg (Ib)]

Zykluszeiten [s](")

Zyklen pro Minute

1 Weg: 25 x 305 x 25 mm (0,98 x 12 x 0,98 in)
2 Weg: 70 x 400 x 70 mm (2,76 x 15,75 x 2,76 in)
3 Pfad: 90 x 700 x 90 (3,54 x 27,56 x 3,54)

25x305x 25 (0,98 x 12 x 0,98) Jede zulassige 4,67 12
Last
70x400x 70 (2,76 x 15,75 x 2,76) 5,90 10
90 x 700 x 90 (3,54 x 27,56 x 3,54) 7,47 8
1) Zykluszeiten umfassen die Hin- und Zuriick-Bewegung.
Cycles per minute
30
20
1
10 2
3
0
0 2 4 6 8 10 12 16 18
(4.4) (8.8) (13.2) (17.6) (22) (26.5) (35) (40)
Load [kg (Ib)]
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Lastkapazitat des Lexium Cobot Arms

Uberblick

Die Lastkapazitat des Lexium Cobot Arms hangt vom Versatz zwischen Lexium
Cobot Arm FCP (Flanschmittelpunkt) und dem MCP (Massenmittelpunkt) der
zusatzlichen Endkundennutzlast ab. Die Grenzwerte missen mit der in den
folgenden Diagrammen angegebenen maximal zuldssigen Nutzlast
Ubereinstimmen.

Berechnen Sie den Versatz anhand der folgenden Formel:

Offset = \[(AX>+AY?+AZ?)

Die folgende Abbildung veranschaulicht den Versatz:

FCP Flanschmittelpunkt
MCP Flanschmittelpunkt

Lastkapazitat des Lexium Cobot Arm LXMRL03S0¢ees

Payload
kg (Ibs)
3.0
(6.6)

25
(55)

2.0
(4.4)
15

(3.3)

1.0
(22)

05
1)

[
0 100 200 300 400 500 600
(3.94) (7.87) (11.81) (15.75) (19.68) (23.62)

Offset mm (in)
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Lastkapazitat des Lexium Cobot Arm LXMRL05S0ee°s

Payload
kg (lbs)

5.0
(11.0)

4.0
(8.8)
3.0

(©5)

20
)

1.0
(2:2)

0 100 200 300 400 500 600
(3.94) (7.87) (11.81) (15.75) (19.68) (23.62)

Offset mm (in)

Lastkapazitat des Lexium Cobot Arm LXMRLO7S0¢ees

Payload

kg (Ibs)
7.0
(15.4)

6.0
(13.2)

5.0
(11.0)

4.0
(8.8)

3.0
(6.6)

20
(44)

1.0
(2.2)

[
0 100 200 300 400 500 600
(3.94) (7.87) (11.81) (15.75) (19.68) (23.62)

Offset mm (in)

Lastkapazitat des Lexium Cobot Arm LXMRL12S0ee°s

Payload
kg (lbs)

12.0
(26.4) |

10.0
(22.0)

8.0
(17.6)

6.0
(13.2)
4.0

®8)

2.0
(4.4)

0 100 200 300 400 500 600
(3.94) (7.87) (11.81) (15.75) (19.68) (23.62)

Offset mm (in)
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Lastkapazitat des Lexium Cobot Arm LXMRL18S0ee°s

Payload

kg (Ibs)
18.0
(39.7)

16.0
(35.3)

14.0
(30.9)

12.0
(26.4)

100
(22.0)

8.0
(17.6)

6.0
(13.2)
4.0
®8)

2.0
(4.4)

0
600

(23.62)
Offset mm (in)

0 100 200 300 400 500
(3.94) (7.87) (11.81) (15.75) (19.68)
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Gestaltung der Montageflache

Systemanforderungen

Lexium Cobot Arm

Lexium Cobot Arm ist fir die Montage auf einer stabilen Unterlage vorgesehen.
Die Oberflache muss nicht nur den unten angegebenen konstanten Kraften und
Drehmomenten standhalten, sondern auch eine genligende Steifigkeit besitzen,
sodass die auftretenden Verformungen und Schwingungen nicht zu groRen
Abweichungen am TCP flUhren.

Beachten Sie das Gewicht und Drehmoment im Normalbetrieb, welches von der
Unterlage aufgenommen werden muss:

Handelsbezeichnung Statische Last? Dynamische Last?
LXMRLO3S0¢+* 65,5 kg 900 Nm
(146,6 Ib) (7966 Ibf-in)
LXMRLO5S0Q¢* 113,0 kg 3000 Nm
(249,1) Ib (26552 Ibf-in)
LXMRLO7S0ee 113,5 kg 3000 Nm
(250,2) Ib (26552 Ibf-in)
LXMRL12S0Q¢e* 212,5kg 3800 Nm
(468,5) Ib (33633 Ibf-in)
LXMRL18S0Q¢e 179 kg 3800 Nm
(394,6) Ib (33633 Ibf-in)

1) 5 * Gewicht des Lexium Cobot Arms

2) 10 * maximales Drehmoment des Sockelgelenks

HINWEIS: Vergewissern Sie sich, dass die Schraubenlangen (minimale
Einschraubtiefe) und das Material der Montageflache den Anforderungen des
oben genannten Mindestdrehmoments entsprechen.

Der Lexium Cobot Arm kann an verschiedenen Stellen montiert werden, wie
beispielsweise am Boden, an der Decke oder an der Wand. Passen Sie den
Standort bzw. die Position bei der Inbetriebnahme an die Montageposition an.

Beispiele fur Montagepositionen:

Ist der Lexium Cobot Arm auf einer beweglichen Plattform montiert (z. B.
Linearachse oder bewegliche Plattform), kann eine hohe Beschleunigung der
beweglichen Bodenplatte vom Lexium Cobot Arm als Kollision interpretiert
werden.

HINWEIS: Stellen Sie sicher, dass die Beschleunigung des beweglichen
Systems kein unbeabsichtigtes Anhalten des Lexium Cobot Arm verursacht.

EIO0000004784.03
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Abmessungen des Sockels des LXMRL03S0ees

110+05 mm
[4.33£0.02 in]

3 mm
012inl |,

/ \
/ //—\] ir\\\ \
v A
/] AR
) A e
gl /M M\ 28
=2 [ Ny
Mounting surfare—\ W | | i 700,
126 I

/Zx @5 h8 (:502) mm )

/" [0.2 18 (25 001) inJ

Z
Lx M6

110+05 mm
[4.33%002 in]
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Abmessungen des Sockels des LXMRL05S0¢°e/LXMRLO7S0e°

Lx @9 mm
(035 in]

Lx 90°

Mounting surface—\ /
1R

> (o

Lx M8

1460+0.02 mm

2x @8 h8 (15o,) mm

[5.51+0.001 in]

Ezﬁo.31 h8 (5 o01) in]
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Abmessungen des Sockels des LXMRL12S0e¢ss/LXMRL18S0Q¢°°

Lx 90°

=
o
m
=2

3 mm
[0.12 in]

max. 10 mm

W

4x M8

170+0.02 mm

2x @818 (15g)) MM
p0.31 h8 (2 3001) in]

[6.69+0.001 in]

Lexium Cobot Cabinet Controller

Der Lexium Cobot Cabinet Controller muss auf eine ebene Oberflache gestellt
werden. Stellen Sie sicher, dass auf jeder Seite des Lexium Cobot Cabinet
Controller eine Freiflache von 100 mm (3,9 in) gegeben ist, um genligend

Luftstrom zu ermdglichen.

HINWEIS

installiert ist.

haben.

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT/VERKURZUNG DER LEBENSDAUER

Gewahrleisten Sie eine ausreichende Luftzirkulation fir den Lexium Cobot
Cabinet Controller, insbesondere wenn das Gerat in einer Umhausung

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge

Lexium Cobot Compact Controller

Der Lexium Cobot Compact Controller sollte auf einer Montageplatte in einem
Schaltschrank platziert werden. Es gibt zwei Optionen fur die Installation:

* Mit zwei Winkelplatten

* Mit einem Hutschienenadapter auf einer DIN-Schiene

104
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Beide Zubehorteile sind im Lieferumfang enthalten.

Weitere Informationen zur Montage und zum Abstand finden Sie unter Montage
des Lexium Cobot Compact Controllers, Seite 133.

Control Stick

Der Control Stick ist auf der Ruckseite mit einem Magneten ausgestattet und kann
an der Wand oder am Lexium Cobot Cabinet Controller angebracht werden.
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Storkonturen

Achten Sie bei der Auslegung des Systems darauf, dass der Lexium Cobot Arm
ausreichend Bewegungsfreiheit hat. Berticksichtigen Sie den fiir die Bewegung
der jeweiligen Lexium Cobot Arm und der Anbauteile erforderlichen Freiraum.

Fir weitere Informationen siehe die jeweilige MaRzeichnung unter Mechanische
und elektrische Kenndaten, Seite 44.

106
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Nachlaufbewegungen des Lexium Cobot Arm zur
Risikoanalyse

Uberblick

Die Zeit vom Anlegen eines Stoppsignals bis zum vollstandigen Stillstand des
Lexium Cobot Arm wird gemessen. Diese Messung wird fiir verschiedene
Traglasten und Geschwindigkeiten durchgefiihrt (Messung gemag 1ISO 10218-1).

AWARNUNG

DEFEKT DER INTERNEN GELENKHALTEBREMSE

» Berucksichtigen Sie bei der Risikoanalyse einen mdglichen Ausfall der
internen Gelenkhaltebremse.

» Berucksichtigen Sie, dass die interne Gelenkhaltebremse des Lexium Cobot
Arm nur einer begrenzten Anzahl an Bremsvorgangen standhalt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

Bei einer Unterbrechung der Spannungsversorgung des Steuerungssystems
werden die Bremsen angezogen und die Robotermechanik kann die geplante
Verfahrstrecke verlassen.

AWARNUNG

VERLASSEN DER GEPLANTEN BAHN DER ROBOTERMECHANIK

* Verwenden Sie die Pufferung der 24 V-Versorgung (USV) - unter
Ausnutzung der gespeicherten mechanischen und elektrischen Restenergie
- um ein kontrolliertes Stoppen der Mechanik gemaf Stoppkategorie 1 zu
ermoglichen.

* Verwenden Sie ein Synchrones Stoppen auf der Bahn, um Kollisionen mit
Hindernissen zu vermeiden.

» Achten Sie auf die Erweiterung des Nachlaufweges, wahrend Sie eine
Risikoanalyse durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Kategorien der Stopp-Funktion

Die folgende Tabelle enthalt die flir das Produkt relevanten Stopp-
Funktionskategorien nach IEC 60204-1:
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Technische Daten

Katego- | Definition Entspricht

rie der

Stopp-

Funkti-

on

0 Stopp durch sofortige Unterbrechung der Nicht geregelter Stopp (Stopp der
Spannungsversorgung der Bewegung durch Trennung der
Antriebselemente (z. B. nicht geregelter Spannungsversorgung der
Stopp). Antriebselemente).

1 Geregelter Stopp mit unter Spannung Ein Geregelter Stopp (Stopp der
stehenden Antriebselementen flr einen Bewegung mit Aufrechterhaltung der
Maschinenstopp und anschlieRende Spannungsversorgung der
Unterbrechung der Antriebselemente wahrend des
Spannungsversorgung bei Stoppvorgangs).
Maschinenstillstand.

2 Geregelter Stopp mit unter Spannung Ein Geregelter Stopp (Stopp der
stehenden Antriebselemente. Bewegung mit Aufrechterhaltung der

Spannungsversorgung der
Antriebselemente wahrend und nach dem
Stoppvorgang).

Nachlaufweg von LXMRL03S0¢* Gelenk 1

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 1 fiir drei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot Arm-

Positionen.
Diagrammfarbe Griin Blau
Armverliange- 100 % 66 % 33 %
rung
Darstellung

— | /%

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

d [mm (in)]

250
(9.8)

200
(7.9)

150
(5.9)

100
(3.9)

50
(1.97)

0 v [%]
33 66 100

d Nachlaufweg Abstand
v Gelenkgeschwindigkeit

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.
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Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

t [ms]
250

200

150 z

100 /
50

33 66 100 v [%]

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit

Nachlaufweg von LXMRL03S0¢s Gelenk 2

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fur
Gelenk 2 fur drei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot Arm-

Positionen.
Diagrammfarbe Griin Blau
Armverlange- 100 % 66 % 33 %
rung
Darstellung

— | N A

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

d [mm (in)]

250
(9.8)

200
(7.9)

150
(5.9)

100
(3.9)

50
(1.97)

0 |
33 66 100

v [%]

d Nachlaufweg Abstand
v Gelenkgeschwindigkeit

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.
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Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

t [ms]
250

200
150
100

50

33 66 100

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit

v [%]
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Nachlaufweg von LXMRL03S0e° Gelenk 3

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 3 fur zwei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot
Arm-Positionen.

Diagrammfarbe Griin Blau
Armverlangerung 100 % 66 %
Darstellung

~1

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

d [mm (in)]
120
(4.72)

100
(3.94)

80
(3.15)

60
(2.36)

40
(1.57)

20
(0.79)

0
33 66 100 v [%]

d Nachlaufweg Abstand
v Gelenkgeschwindigkeit

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.

Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

t [ms]
250

200
150
100

50

33 66 100 v [%]

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit
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Nachlaufweg von LXMRL05S0¢°s Gelenk 1

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 1 fur drei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot Arm-

Positionen.
Diagrammfarbe Griin Blau
Armverldange- 100 % 66 % 33 %

rung

Darstellung

— | /%

A

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

d [mm (in)]
350
(13.77)
300
(11.81)
250
(9.84)
200
(7.87)
150
(5.91)
100
(3.94)
50
(1.97)

0

v Gelenkgeschwindigkeit

33 66 100

d Nachlaufweg Abstand

v [%]

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.

Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

t [ms]
250

200

150

100

50

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit

66 100 v [%]
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Nachlaufweg von LXMRL05S0¢s Gelenk 2

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 2 fur drei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot Arm-

Positionen.
Diagrammfarbe Griin Blau
Armverldnge- 100 % 66 % 33 %
rung
Darstellung

— | A A

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

d [mm (in)]

350
(13.77)
300
(11.81)
250
(9.84)
200
(7.87)
150
(5.91)
100
(3.94)
50
(1.97)
0

33 66 100 v [%]

d Nachlaufweg Abstand
v Gelenkgeschwindigkeit

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.

Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

t [ms]
250

200
150
100

50

33 66 100 v [%]

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit
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Nachlaufweg von LXMRL05S0¢** Gelenk 3

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 3 fur zwei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot
Arm-Positionen.

Diagrammfarbe Griin Blau
Armverldngerung 100 % 66 %
Darstellung

~1

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

d [mm (in)]
180
(7.09)

140
(5.51)

100
(3.94)

60
(2.36)

20
(0.79)

0
33 66 100 v [%]

d Nachlaufweg Abstand
v Gelenkgeschwindigkeit

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.

Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

t [ms]
250

200
150
100

50

33 66 100 v [%]

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit
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Nachlaufweg von LXMRL07S0¢°s Gelenk 1

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 1 fur drei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot Arm-

Positionen.
Diagrammfarbe Griin Blau
Armverldnge- 100 % 66 % 33 %
rung
Darstellung

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

=

d [mm (in)]

300
(11.81)

250
(9.84)

200
(7.87)

150
(5.91)

100
(3.94)

50
(1.97)

0

d Nachlaufweg Abstand

v Gelenkgeschwindigkeit

33

66 100

v [%]

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.

Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

t [ms]

200

150

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit

66 100

v (%]
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Nachlaufweg von LXMRL07S0¢s Gelenk 2

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 2 fur drei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot Arm-

Positionen.
Diagrammfarbe Griin Blau
Armverldange- 100 % 66 % 33 %

rung

Darstellung

wrgE==T

M

A

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

33 66 100

d [mm (in)]
350
(13.77)
300
(11.81)
250
(9.84)
200
(7.87)
150
(5.91)
100
(3.94)
50
(1.97)

0

d Nachlaufweg Abstand

v Gelenkgeschwindigkeit

v [%]

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.

Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

e

t [ms]
250

200

150

100

50

t Anhaltezeit

33 66

v Gelenkgeschwindigkeit

v [%]
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Nachlaufweg von LXMRL07S0e° Gelenk 3

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 3 fur zwei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot
Arm-Positionen.

Diagrammfarbe Griin Blau
Armverlangerung 100 % 66 %
Darstellung

~1

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

d [mm (in)]
180
(7.09)

140
(5.51)

100
(3.94)

60
(2.36)

20
(0.79)

0
33 66 100 Vv [%]

d Nachlaufweg Abstand
v Gelenkgeschwindigkeit

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.

Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

t [ms]
250

200
150
100

50

33 66 100 v [%]

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit
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Nachlaufweg von LXMRL12S0¢¢* Gelenk 1

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 1 fur drei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot Arm-

Positionen.
Diagrammfarbe Griin Blau
Armverldange- 100 % 66 % 33 %
rung
Darstellung

— | A A

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

d [mm (in)]

300

(11.81)

250
(9.84)
200
(7.87)
150
(5.91)
100
(3.94)
50

(1.97)

0
33 66 100 Vv [%]

d Nachlaufweg Abstand
v Gelenkgeschwindigkeit

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.

Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

t [ms]
250

200
150
100 a7

50

33 66 100 v [%]

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit
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Nachlaufweg von LXMRL12S0¢* Gelenk 2

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 2 fur drei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot Arm-

Positionen.
Diagrammfarbe Griin Blau
Armverldnge- 100 % 66 % 33 %
rung
Darstellung

— | A A

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

d [mm (in)]
300

(11.81)

250
(9.84)

200
(7.87)

150
(5.91)

100
(3.94)

50
(1.97)

33 66 100 v [%]

d Nachlaufweg Abstand
v Gelenkgeschwindigkeit

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.

Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:
t [ms]

200

150 /

100

50

33 66 100 v [%]

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit
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Nachlaufweg von LXMRL12S0¢¢* Gelenk 3

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 3 fur zwei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot
Arm-Positionen.

Diagrammfarbe Griin Blau
Armverldngerung 100 % 66 %
Darstellung

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

d [mm (in)]
180
(7.09)

140
(5.51)

100
(3.94)

60
(2.36)

20
(0.79)

0
33 66 100 v [%]

d Nachlaufweg Abstand
v Gelenkgeschwindigkeit

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.

Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

t [ms]
250

200
150
100

50

33 66 100 v [%]

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit
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Nachlaufweg von LXMRL18S0¢°* Gelenk 1

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 1 fur drei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot Arm-

Positionen.
Diagrammfarbe Griin Blau
Armverldnge- 100 % 66 % 33 %
rung
Darstellung

— A A

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

d [mm (in)]

300
(11.81)

250
(9.84)

200
(7.87)

150
(5.91)

100
(3.94)

50
(1.97)

0
33 66 100 Vv [%]

d Nachlaufweg Abstand
v Gelenkgeschwindigkeit

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.

Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

t [ms]
250

200 /

150

50

33 66 100 v [%]

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit
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Nachlaufweg von LXMRL18S0¢* Gelenk 2

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 2 fur drei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot Arm-

Positionen.
Diagrammfarbe Griin Blau
Armverldange- 100 % 66 % 33 %
rung
Darstellung

— | N A

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

d [mm (in)]

300
(11.81)

250
(9.84)

200
(7.87)

150
(5.91)

100
(3.94)

50
(1.97)

0
33 66 100 v [%]

d Nachlaufweg Abstand
v Gelenkgeschwindigkeit

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.

Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

t [ms]
250

200 /

150
100 /

50

33 66 100 v [%]

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit
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Nachlaufweg von LXMRL18S0e° Gelenk 3

Die folgenden Diagramme zeigen den Nachlaufweg und die Anhaltezeit fir
Gelenk 3 fur zwei verschiedene Gelenkgeschwindigkeiten und Lexium Cobot
Arm-Positionen.

Diagrammfarbe Griin Blau
Armverlangerung 100 % 66 %
Darstellung

Nachlaufweg bei Stoppkategorie 1:

d [mm (in)]

180
(7.09)

140
(5.51)

100
(3.94)

60
(2.36)

20
(0.79)

0
33 66 100 Vv [%]

d Nachlaufweg Abstand
v Gelenkgeschwindigkeit

Weitere Informationen finden Sie unter IEC 60204-1.

Anhaltezeit bei Stoppkategorie 1:

t [ms]
300

250
200

150

33 66 100 v [%]

t Anhaltezeit

v Gelenkgeschwindigkeit
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Transport und Inbetriebnahme
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Transport und Entnahme aus der Verpackung

Transport und Lagerung

Transportbedingungen

Der Lexium Cobot Arm und der Lexium Cobot Controller sind mit duRerster
Sorgfalt zu handhaben. Schlage und Stoflie kdnnen das Produkt beschadigen.
Eine Beschadigung wiederum kann reduzierte Laufgenauigkeit, verkurzte
Lebensdauer oder Betriebsunfahigkeit der Anlage zur Folge haben.

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT

Behandeln Sie den Lexium Cobot Arm und den Lexium Cobot Controller mit
Vorsicht.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.

Der Lexium Cobot Arm wird vor dem Transport montiert.

HINWEIS: Vergewissern Sie sich vor dem Auspacken und der Installation des
Lexium Cobot Arm, dass die Hublast der Hebevorrichtung ausreicht, um den
Lexium Cobot Arm zu heben. Das Gesamtgewicht der Anlage ist auf der
Transportverpackung oder in den Transportunterlagen angegeben.

Nahere Informationen zu den Transportbedingungen finden Sie unter
Umgebungsbedingungen, Seite 43.

Lagerung

Der Lexium Cobot Arm und der Lexium Cobot Controller kann verpackt oder
unverpackt gelagert werden. Sorgen Sie in beiden Fallen dafir, dass diese an
einem geschiitzten und trockenen Ort gelagert werden. Vermeiden Sie
Feuchtigkeit, da dies zu Korrosion am Lexium Cobot Arm und am Lexium Cobot
Controller fiihren kann.

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT

Bewahren Sie den Lexium Cobot Arm und den Lexium Cobot Controller an
einem geschuitzten und trockenen Ort auf.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.

Nahere Informationen zu den Lagerungsbedingungen finden Sie unter
Umgebungsbedingungen, Seite 43.
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Entnahme aus der Verpackung

Uberblick

Die nachstehende Abbildung zeigt die Verpackung des Lexium Cobot Arm des
Lexium Cobot Controller.

1 Umkarton des Lexium Cobot Arm und des Lexium Cobot Controller

Vorbereitung des Lexium Cobot Arm und des Lexium Cobot Controller zur
Installation

Schritt | Aktion

1 Offnen Sie den Umkarton an der Oberseite.

2 Heben Sie den oberen inneren Verpackungsteil an und entfernen Sie ihn.

3 Uberpriifen Sie den Lexium Cobot Arm und den Lexium Cobot Controller auf
Transportschaden.

HINWEIS: Im Inneren des Lexium Cobot Cabinet Controller befindet sich das
Spannungsversorgungskabel.

HINWEIS: Bei Transportschaden nehmen Sie Kontakt zu [hrem 6értlichen
Ihren Schneider Electric-Ansprechpartner auf.

Fur Informationen zur Entsorgung der Verpackung siehe Entsorgung, Seite 203.
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Mechanische Installation

Informationen zur Installation

Bei den nachfolgenden Installationsschritten sorgfaltig vorgehen, um Folgendes
zu vermeiden:

* Verletzungen und Materialschaden

* Unsachgemale Installation und Programmierung von Komponenten

* UnsachgemalRer Betrieb von Komponenten

* Nutzung von nicht autorisierten Kabeln oder modifizierten Komponenten
Weitere Informationen finden Sie unter Gefahreninformationen, Seite 13.
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Montage des Lexium Cobot Arms

Uberblick
Die folgende Abbildung zeigt die Einbaumalfie des LXMRL03S0++* Lexium Cobot
Arm-Sockels.
110+ 05 mm
[4.33%002 in]
3 mm
012inl |

Die folgende Abbildung zeigt die Einbaumalie des LXMRL0O5SQ¢e-/
LXMRLO7SQee+ Lexium Cobot Arm-Sockels.

bx 90°
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Die folgende Abbildung zeigt die Einbaumalle des LXMRL12S0¢¢-/
LXMRL18S0+++ Lexium Cobot Arm-Sockels.

Lx 90°

3 mm
[0.12 in]

Montieren Sie den Lexium Cobot Arm so, dass gentigend Abstand zu allen
Hindernissen vorhanden ist, um genligend Arbeitsbereich zu schaffen. Der
Arbeitsbereich sollte als maximaler Weg definiert werden, bis die Grenzen des
Hardware-Sicherheitssystems sowie die zusatzlichen fortlaufenden Wege erreicht
sind.

AWARNUNG

VERLETZUNGEN DURCH QUETSCHEN, SCHEREN, SCHNEIDEN UND
STORE

» Definieren Sie den von der Anwendung bendtigten Arbeitsbereich, um den
maximal moglichen Verfahrweg von Lexium Cobot Arm so zu
berlcksichtigen, dass Kollisionen vermieden werden kénnen.

« Definieren Sie den Sicherheitsabstand zum Betriebsbereich des Lexium
Cobot Arm so, dass das Personal nicht im Betriebsbereich der
Robotermechanik eingeschlossen werden kann.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.
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Montage des Lexium Cobot Arms

Schritt | Aktion
1 Verwenden Sie bei Bedarf eine Hebevorrichtung, um den Lexium Cobot Arm aus der
Transportverpackung zu heben.
HINWEIS: Heben Sie beide Rohre des Lexium Cobot Arm gleichzeitig an, wenn
Sie ihn aus der Verpackung in die Installationsposition bringen.
2 Legen Sie den Lexium Cobot Arm auf die Montageflache und halten Sie ihn fest,
wahrend Sie Schritt 3 ausflihren.
3 Verwenden Sie die vier Bohrungsldcher, um die Basis des Lexium Cobot Arm auf der

Montageflache zu befestigen. Fir eine zusatzliche Befestigung kénnen Zentrierstifte
hinzugefiigt werden.
Anzugsmoment und Grof3e fir LXMRLO3S0¢e>:
» Vier Bohrungslécher: @ 6,6 mm (0,26 in)
» SchraubengroRe: M6
* Anzugsmoment: 15 Nm (132,8 Ibf-in)
HINWEIS:
» Festigkeitsklasse der Schrauben: 12,9 oder héher.
» Zwei Zentrierstifte: @ 5,0 mm (0,20 in)

Anzugsmoment und GréRe fir LXMRLO5S0+¢+ / LXMRLO7S0¢*¢ / LXMRL12S0Q¢+e /
LXMRL18S0Q¢es:

» Vier Bohrungslécher: @ 9,0 mm (0,35 in)

» Schraubengrofe: M8

* Anzugsmoment: 40,0 Nm (354,0 Ibf-in)
HINWEIS:
» Festigkeitsklasse der Schrauben: 12,9 oder héher.
+ Zwei Zentrierstifte: @ 8,0 mm (0,32 in)
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Montage des Lexium Cobot Cabinet Controllers

Uberblick

Der Lexium Cobot Cabinet Controller muss auf eine ebene Oberflache gestellt
werden.

Die folgende Abbildung zeigt die Mindestabstédnde und Mindestfreirdume bei der
Installation des Lexium Cobot Cabinet Controller.

2 100 mm (3.9 in)

> 100 mm (3.9 in) > 100 mm (3.9 in)

Schneider
7

YYY
YYYVY

O

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT/VERKURZUNG DER LEBENSDAUER

Gewabhrleisten Sie eine ausreichende Luftzirkulation fiir den Lexium Cobot
Cabinet Controller, insbesondere wenn das Gerat in einer Umhausung
installiert ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge
haben.
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EinbaumaRe

349,50 (13.8 in)

49,50

40,00 mm

(1.95 in)

]

260,00 (10.2 in)

(157 in)

7,00 mm

(0.2

76 in)

=EES

400,00 mm
(1.7 in)

Schneider
@ Electric

84,00

7,00 mm
(0.276 in)

-—

414,00 mm
(16.3 in)

o]

232,00 mm
(9.1in)
237,00 mm
(9.3 in)

5,00 mm
(0.197 in)
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Montage des Lexium Cobot Compact Controllers

Uberblick

Der Lexium Cobot Compact Controller sollte auf einer Montageplatte in einem
Schaltschrank platziert werden. Es gibt zwei Optionen fur die Installation:

* Mit zwei Winkelplatten
* Mit einem Hutschienenadapter auf einer DIN-Schiene
Beide Zubehorteile sind im Lieferumfang enthalten.

Die folgende Abbildung zeigt die Mindestabstande und Mindestfreirdume bei der
Installation des Lexium Cobot Compact Controller. Die blauen Pfeile in der
Abbildung stellen den Luftstrom im Schaltschrank dar.

A A4 A4

> 50 mm
(1.9%7 in)

= 50 mm = 50 mm
(1.97 in) > 100 mm (3.9 in) > 100 mm (3.9 in) (1.97 in)
= 50 mm
(1.9%7 in)
44 444 A4

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT

Sorgen Sie fur einen ausreichenden Luftstrom fiir den Lexium Cobot Compact
Controller.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge

haben.
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EinbaumaRe

Die folgende Abbildung zeigt die Einbaumale fur die Installation mit
Winkelplatten:

35,53 mm

(1.4 in)

181,00 mm (7.1 in)

o

140,00 mm (5.5 in)

4xM3 ¥ 3.5 mm (0.138 in)

(ur g7) ww 00'SLL

(ur1'g) ww 00'62L

10,00 mm

10,00 mm

E 34,60 mm
+ € (136 in)
Sz
=
=
o o
M
=3 4 A
8
8
I
8
o —
B3 £
o
~
~
9 [t
5 g
o
< <.
8
S
8
= N v
A Ho o4
=3
28,60 mm 9,00 mm
(113 in) (0.354 in)

46,60 mm (1.83 in)
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Installation mit zwei Winkelplatten

Gehen Sie bei der Montage des Lexium Cobot Compact Controller Uber die
Ruckseite mit Winkelplatten wie folgt vor.

Schritt

Aktion

1

Befestigen Sie die beiden Winkelplatten (2) mithilfe der M3-Schrauben (7 mm /0,276
in) (1) am Lexium Cobot Compact Controller.

Anzugsmoment: 1,4 Nm (12,4 Ibf-in)

HINWEIS: Die beiden Winkelplatten und die entsprechenden M3-Schrauben sind
im Lieferumfang des Lexium Cobot Compact Controller enthalten.

Verwenden Sie die Bohrungslocher der Winkelplatten, um die Basis des Lexium Cobot
Compact Controller auf der Montageflache zu befestigen.

Anzugsmoment und Grofe:
* Vier Bohrungslocher: @ 3,4 mm (0,134 in)
» Schraubengrofe: M3
* Anzugsmoment: 1,4 Nm (12,4 Ibf-in)
HINWEIS: Festigkeitsklasse der Schrauben: 8,8 oder hdher.
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Installation mit dem Hutschienenadapter

Gehen Sie bei der Montage des Lexium Cobot Compact Controller mit einem
Hutschienenadapter auf einer DIN-Schiene wie folgt vor.

HINWEIS: Verwenden Sie eine DIN-Schiene mit den Mafen 35 mm x 15 mm
(1,38 in x 0,59 in), gemal EN 50022 oder eines vergleichbaren Standards.

Schritt

Aktion

1

Platzieren Sie die Adapterplatte (1) auf dem Lexium Cobot Compact Controller.

HINWEIS: Die Adapterplatte, der Hutschienenadapter und die entsprechenden
M3-Schrauben sind im Lieferumfang des Lexium Cobot Compact Controller
enthalten.

Befestigen Sie die Adapterplatte mithilfe der M3-Schrauben (7 mm /0,276 in) (2).

Anzugsmoment: 1,4 Nm (12,4 Ibf-in)
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Schritt Aktion

3 Befestigen Sie den Hutschienenadapter (3) mithilfe der M3-Schrauben (3 mm /0,118

in) (4) an der Adapterplatte. Verwenden Sie zu diesem Zweck die mittelfeste
Schraubensicherung Loctite 243.

4 Bringen Sie den Lexium Cobot Compact Controller an der DIN-Schiene an.
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Elektrische Installation

Verkabelung des Lexium Cobot

Uberblick

Prifen Sie die korrekte Verlegung und Befestigung der Kabel, um eine Kollision
der Kabel und der beweglichen Teile zu verhindern.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN

» Trennen Sie alle Gerate, einschlief3lich der angeschlossenen Komponenten,
vor der Entfernung von Abdeckungen oder Tiren sowie vor der Installation
oder Entfernung von Zubehorteilen, Hardware, Kabeln oder Drahten von der
Spannungsversorgung, ausgenommen unter den im jeweiligen
Hardwarehandbuch fur diese Gerate angegebenen Bedingungen.

* Verwenden Sie stets genormte Spannungsprifgerate, um festzustellen, ob
die Spannungsversorgung wirklich abgeschaltet ist.

+ Betreiben Sie elektrische Komponenten nur mit einem verbundenen
Erdschutzkabel (Schutzleiter).

+ Uberpriifen Sie den sicheren Anschluss des Schutzerdungskabels (Masse)
fur alle elektrischen Komponenten, um die Konformitat mit den
Anschlussschemata zu gewahrleisten.

+ Berthren Sie die elektrischen Verbindungspunkte der Komponenten nicht,
wenn das Modul Strom fihrt.

» Sorgen Sie fir Schutz vor indirektem Berihren.
» Beide Seiten der nicht verwendeten Leiter des Kabels sind zu isolieren.

+ Stellen Sie sicher, dass alle Netzkabel wahrend der gesamten Betriebszeit
des Systems korrekt angeschlossen und die Stecker eingerastet sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge.
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Verkabelung des Lexium Cobot Arm zum Lexium Cobot Cabinet Controller

Wenn lhr Controller ein Lexium Cobot Compact Controller ist, siehe Verkabelung
des Lexium Cobot Arm zum Lexium Cobot Compact Controller, Seite 141.

Verkabelung des Lexium Cobot Arm gemaf der Systemarchitektur mit einem
Lexium Cobot Cabinet Controller.

Schritt

Aktion

1

Fur den Lexium Cobot Arm LXMRLO5S0¢+ / LXMRLO7S0¢* / LXMRL12S0Q¢e+ /
LXMRL18S0s¢ee:

Verbinden Sie das Stromversorgungskabel mit dem Anschluss CN1 (1) am Sockel des
Lexium Cobot Arm.

Verwenden Sie den geraden Stecker des Stromversorgungskabels mit dem Lexium
Cobot Arm.

Schlief3en Sie den Verriegelungsmechanismus des Steckers, um das Kabel zu sichern.

HINWEIS: Beim Lexium Cobot Arm LXMRL03S0¢++¢ ist das Kabel in den Lexium
Cobot Arm integriert.

Flhren Sie das Stromversorgungskabel (2) zur unteren Platte des Lexium Cobot
Cabinet Controller.

Verwenden Sie den abgewinkelten Stecker des Stromversorgungskabels mit dem
Lexium Cobot Cabinet Controller.

EIO0000004784.03
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Schritt Aktion

3 SchlieRen Sie den Stecker CN14 (3) an und verriegeln Sie die Halterung.

rO000"

"‘ ° o
® ®

2X

®
4 Prifen Sie die korrekte Verlegung und Befestigung der Kabel, um eine Kollision der

Kabel und der beweglichen Teile zu verhindern.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG

Stellen Sie sicher, dass die Eingangsspannungsversorgung des Lexium Cobot
Cabinet Controller mit einer Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD) gesichert ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge.

AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

* Verwenden Sie ausschlieRlich von Schneider Electric zugelassene
Hardware mit diesem Produkt.

« Erweitern oder verandern Sie den Kabelsatz nicht.

* Vergewissern Sie sich, dass alle Kabel richtig angeschlossen sind, bevor der
Lexium Cobot Controller mit Strom versorgt wird.

+ Uberpriifen Sie die Anschliisse auf festen Sitz.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.
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Verkabelung des Lexium Cobot Arm zum Lexium Cobot Compact

Controller
Wenn lhr Controller ein Lexium Cobot Cabinet Controller ist, siehe Verkabelung
des Lexium Cobot Arm zum Lexium Cobot Cabinet Controller, Seite 139.
Verkabelung des Lexium Cobot Arm gemaR der Systemarchitektur mit einem
Lexium Cobot Compact Controller.
Schritt | Aktion
1 Fir den Lexium Cobot Arm LXMRLO5S0¢+ / LXMRLO7S0¢*¢ / LXMRL12S0Q¢e* /
LXMRL18S0¢¢e:
Verbinden Sie das Stromversorgungskabel mit dem Anschluss CN1 (1) am Sockel des
Lexium Cobot Arm.
Verwenden Sie den geraden Stecker des Stromversorgungskabels mit dem Lexium
Cobot Arm.
Schlielen Sie den Verriegelungsmechanismus des Steckers, um das Kabel zu sichern.
HINWEIS: Beim Lexium Cobot Arm LXMRLO03SO0-+ ist das Kabel in den Lexium
Cobot Arm integriert.
2 Verbinden Sie das Adapterkabel mit den Anschliissen CN31 (2) und CN32 (3) am
Lexium Cobot Compact Controller.
2 3
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Schritt Aktion

3 Verbinden Sie den abgewinkelten Stecker des Verbindungskabels (5) des Lexium
Cobot Arm mit dem Adapterkabel (4) und schlieRen Sie den Verriegelungsclip.

€

4 Prifen Sie die korrekte Verlegung und Befestigung der Kabel, um eine Kollision der
Kabel und der beweglichen Teile zu verhindern.

AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

+ Verwenden Sie ausschlieRlich von Schneider Electric zugelassene
Hardware mit diesem Produkt.

« Erweitern oder verandern Sie den Kabelsatz nicht.

* Vergewissern Sie sich, dass alle Kabel richtig angeschlossen sind, bevor der
Lexium Cobot Controller mit Strom versorgt wird.

+ Uberpriifen Sie die Anschliisse auf festen Sitz.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.
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Erdung des Lexium Cobot Compact Controller

Schritt | Aktion

1 Fihren Sie das Erdungskabel (Schutzerde) zum Erdungsanschluss (1) des Lexium
Cobot Compact Controller-Gehduses und befestigen Sie das Kabel. Die
Erdungsanschlisse sind mit dem folgenden Symbol gekennzeichnet:

D

1

7

2 Bringen Sie das Erdungskabel (Schutzerde) in der folgenden Reihenfolge an:
* Unterlegscheibe M3 (2)

* Ringkabelschuh M3 (3)

* Unterlegscheibe M3 (4)

» Sicherungsscheibe M3 (5)

» Schraube M3 (6)

Anzugsmoment: 1,4 Nm (12,4 Ibf-in), Festigkeitsklasse der Schrauben: 8,8 oder héher
HINWEIS: Querschnitt des Erdungskabels: 2,5 mm? (13,2 AWG) oder hoher.

3 Priifen Sie die korrekte Verlegung und Befestigung der Kabel, um eine Kollision der
Kabel und der beweglichen Teile zu verhindern.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH UNSACHGEMASSE ERDUNG

Erden Sie die Komponenten des Roboter gemaf den oértlichen, regionalen und/
oder nationalen Normen und Vorschriften an einem einzelnen, zentralen Punkt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge.

Eine Erdung an mehreren Punkten ist zulassig, wenn Verbindungen zu einer
aquipotenzialen Erdungsplatte hergestellt werden, deren Abmessungen eine
Beschadigung der Kabelschirme bei Kurzschlussstromen im Leistungssystem
verhindern.
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Begrenzung der Risiken um den Lexium Cobot Arm

Risiken

Not-Aus

Ein direkter oder indirekter physischer Kontakt besteht, wenn eine Interaktion
zwischen dem Bediener und dem Lexium Cobot besteht. Die Bediener missen
bei der Kontaktaufnahme ein ausreichendes Bewusstsein flir den Selbstschutz
haben, und die Integratoren missen bei der Nutzung der Lexium Cobot die
Einsatzbedingungen sorgfaltig berlcksichtigen. Nachfolgend sind mégliche
Gefahrensituationen aufgefiihrt:

» Der Lexium Cobot fallt bei der Handhabung herunter
» Die Befestigungsschraube des Lexium Cobot I6st sich
» Einklemmen der Finger und Kollisionsverletzungen wahrend des Betriebs

» Betrieb mit einem nicht reparierten oder anderweitig nicht gewarteten Lexium
Cobot

» Die Verwendung eines scharfen Endeffektors oder einer Werkzeugverbindung
» Betrieb in einer toxischen oder korrosiven Umgebung

Wenn ein Notfall eintritt, dricken Sie die Not-Aus-Taste, um alle Bewegungen des
Lexium Cobots sofort zu stoppen. Beachten Sie, dass eine Not-Aus-Taste keine
MaRnahme zur Risikominderung darstellt. Sie wird als sekundére
Schutzeinrichtung betrachtet.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

* Verwenden Sie entsprechende Schutzeinrichtungen (funktionale
Schutzeinrichtungen), die den 6rtlichen und nationalen Normen
entsprechen.

* Fuahren Sie eine Gefahren- und Risikoanalyse durch, um das geeignete
Sicherheitsintegritatslevel und andere Sicherheitsanforderungen zu
bestimmen, die fir lhre spezifische Applikation geman der entsprechenden
Standards gelten.

» Stellen Sie sicher, dass bei der Konzeption Ihrer Maschine eine Gefahren-
und Risikoanalyse nach EN/ISO 12100 durchgefiihrt und im Anschluss
daran eingehalten wird.

* Fuhren Sie alle Malnahmen der Gefahren- und Risikoanalyse durch, bevor
Sie das System in Betrieb nehmen.

» Installieren und betreiben Sie das Gerat ausschlielich in der dafir
vorgesehenen Umgebung und unter Berticksichtigung der Restrisiken.

» Dieses Gerat darf weder zerlegt noch repariert oder verandert werden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

Externe Gerate fur funktionale Sicherheit

Externe Schutzeinrichtungen gemaf den vor Ort geltenden Normen und
Vorschriften installieren.
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AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

Verwenden Sie entsprechende Schutzeinrichtungen (funktionale
Schutzeinrichtungen), die den 6rtlichen und nationalen Normen
entsprechen.

Fihren Sie eine Gefahren- und Risikoanalyse durch, um das geeignete
Sicherheitsintegritatslevel und andere Sicherheitsanforderungen zu
bestimmen, die fur lhre spezifische Applikation gemaf der entsprechenden
Standards gelten.

Stellen Sie sicher, dass bei der Konzeption lhrer Maschine eine Gefahren-
und Risikoanalyse nach EN/ISO 12100 durchgefuhrt und im Anschluss
daran eingehalten wird.

Fihren Sie alle Maltnahmen der Gefahren- und Risikoanalyse durch, bevor
Sie das System in Betrieb nehmen.

Installieren und betreiben Sie das Gerat ausschliellich in der dafiir
vorgesehenen Umgebung und unter Berlicksichtigung der Restrisiken.

Dieses Gerat darf weder zerlegt noch repariert oder verandert werden.
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Funktionale Sicherheit

Allgemeine Informationen

Der Lexium Cobot bietet 27 Sicherheitsfunktionen (SF), die gemaf den folgenden
Normen fur die funktionale Sicherheit entwickelt und geprift wurden:

IEC 60204-1
ISO 13849-1

HINWEIS: Aufgrund der begrenzten Anzahl digitaler E/A-Verbindungen, die
fiir den Lexium Cobot Compact Controller verfligbar sind, ist die Anzahl der
gleichzeitig verwendeten Sicherheitsfunktionen beschrankt.

Diese Sicherheitsfunktionen sind in 8 Gruppen zusammengefasst:

Not-Aus Sicherheitsfunktionen, Seite 152
Schutzabschaltung Sicherheitsfunktionen, Seite 155
Handflhrung/Sicherheitsfunktionen im manuellen Modus, Seite 159

Geschwindigkeitsiberwachung (reduzierter Modus) Sicherheitsfunktionen,
Seite 161

Drehmoment- und Leistungsbegrenzungen Sicherheitsfunktionen, Seite 164
Kollisionsschutz Sicherheitsfunktionen, Seite 166

Positionsuberwachung Sicherheitsfunktionen, Seite 169

Bewegungsstatus Sicherheitsfunktionen, Seite 171

Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick Uber die Sicherheitsfunktionen jeder
Gruppe. Detaillierte Informationen zur spezifischen Reaktionsfolge, zum
definierten sicheren Zustand und zur Anhaltezeit finden Sie in der Beschreibung
der jeweiligen Gruppe von Sicherheitsfunktionen.

HINWEIS: In den folgenden Abschnitten dieses Kapitels wird das logische
Verhalten der Sicherheitsfunktionen beschrieben. High und Low entsprechen
den logischen Zustédnden 1 und 0. Einzelheiten zur elektrischen Verkabelung
finden Sie unter Elektrische Anschllsse, Seite 68.
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Gruppe von Sicherheitsfunktion Beschreibung
Sicherheits-
funktionen
Not-Aus SF1 — Not-Aus-Taster Driicken des Not-Aus-Tasters auf dem Control Stick
am Control Stick |6st einen Not-Halt aus.
SF2 — Externer Not-Aus- | Driicken des externen Not-Aus-Tasters, der an CN8
Taster angeschlossen ist, |0st einen Not-Halt aus.
SF15 — Zusatzlicher Dricken des externen Not-Aus-Tasters, der an die
Not-Aus-Eingang Digitaleingange (durch Software konfigurierbar)
angeschlossen ist, I6st einen Not-Halt aus.
SF19 — Zustand Not- Digitalausgang (durch Software konfigurierbar) mit
Aus-Taster einem niedrigen Zustand, wenn der Not-Aus-Taster am
(Digitalausgang) Control Stick gedruckt wird.
SF20 — Zustand Not- Digitalausgang (durch Software konfigurierbar) mit
Aus (Digitalausgang) einem niedrigen Zustand, wenn der Not-Aus-Zustand
aktiv ist.
Schutzab- SF3 — Externe Driicken des externen Tasters fiir die
schaltung Schutzabschaltung Schutzabschaltung, der an CN8 angeschlossen ist, 16st
eine Schutzabschaltung aus.
SF16 — Zusatzlicher Driicken des externen Tasters fir die
Eingang flr Schutzabschaltung, der an die Digitaleingange (durch
Schutzabschaltung Software konfigurierbar) angeschlossen ist, I0st eine
Schutzabschaltung aus.
SF17 — Wenn konfiguriert, ermdglicht diese Funktion das
Schutzabschaltung manuelle Riicksetzen der Schutzabschaltung durch die
Eingang flr steigende Flanke an den digitalen Eingdngen (durch
Riickstellung Software konfigurierbar).
SF21 — Zustand der Digitalausgang (durch Software konfigurierbar) mit
Schutzabschaltung einem niedrigen Zustand, wenn die Schutzabschaltung
(Digitalausgang) aktiv ist.
Handfthrung/ | SF13 - TCP- Die Ziehgeschwindigkeitsbegrenzung des TCP im
manueller Geschwindigkeitsbe- handgefiihrten Modus kann angepasst werden. Das
Modus grenzung bei Uberschreiten der Positionsbegrenzung fihrt zu einem
Handfiihrung definierten sicheren Zustand.
SF27 — 3-Stellungs- Optionale 3-Stellungs-Freigabe-Schaltereingange fir
Freigabe- den manuellen Modus. Der Lexium Cobot Arm kann
Schaltereingang nur bei hohem Signal bewegt werden und wird bei
niedrigem Signal gestoppt.
Geschwindig- | SF5 - o Das Uberschreiten einer
keitsliberwa- | Glenkgeschwindigkeits- | Gelenkgeschwindigkeitsbegrenzung fiihrt zu einem
ChU”Q. begrenzung definierten sicheren Zustand. Jedes Gelenk kann seine
(reduzierter eigene Grenze haben.
Modus)
SF9-TCP- Das Uberschreiten einer TCP-
Geschwindigkeitsbe- Geschwindigkeitsbegrenzung flhrt zu einem
grenzung definierten sicheren Zustand.
SF18 — Eingang im Der reduzierte Modus mit vordefinierten
reduzierten Modus Bewegungswerten kann uber digitale Eingange
aktiviert werden (durch Software konfigurierbar).
SF24 — Im reduzierten Konfigurierbarer Digitalausgang mit einem niedrigen
Modus (Digitalausgang) | Zustand, wenn der reduzierte Modus aktiv ist.
SF25 — Nichtim Konfigurierbarer Digitalausgang mit einem niedrigen
reduzierten Modus Zustand, wenn der reduzierte Modus nicht aktiv ist.
(Digitalausgang)
Drehmo- SF6 - Das Uberschreiten einer Drehmomentbegrenzung des
ment- und Drehmomentbegren- Gelenks flhrt zu einem definierten sicheren Zustand.!
Leistungsbe- | zung des Gelenks
grenzungen
SF7 — Leistungsgrenze Das Uberschreiten der Leistungsbegrenzung des
des Gelenks Gelenks fiihrt zu einem definierten sicheren Zustand.!
SF8 — Leistungsgrenze Das Uberschreiten der Leistungsbegrenzung des
des Roboters Lexium Cobot Arm fiihrt zu einem definierten sicheren
Zustand.
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Gruppe von Sicherheitsfunktion Beschreibung
Sicherheits-
funktionen
Kollisions- SF12-TCP Das Uberschreiten der Positionsfehlanpassungsgrenze
schutz Positionsfehlanpas- wird als Kollisionserkennung behandelt und fiihrt zu
sungsgrenze einem definierten sicheren Zustand.!
SF14 — Kollisionsschutz | Die Kollision wird durch verschiedene
Ruckkopplungsparameter iberwacht.
Kollisionserkennung flihrt zu einem definierten sicheren
Zustand.
SF26 — TCP- Das Uberschreiten der TCP-Kraftbegrenzung wird als
Kraftbegrenzung Kollisionserkennung behandelt und fihrt zu einem
definierten sicheren Zustand.
Positionsi- SF4 — Positionsgrenze Das Uberschreiten der Positionsbegrenzung des
berwachung | des Gelenks Gelenks flhrt zu einem definierten sicheren Zustand.
Jedes Gelenk kann seine eigene Grenze haben.
SF10 — Grenze der Optional kann der Grenzwert fiir die
Werkzeugausrichtung Werkzeugausrichtung konfiguriert werden. Das
Uberschreiten der Positionsbegrenzung fiihrt zu einem
definierten sicheren Zustand.
SF11 - Optional kénnen Sicherheitsebenen (TCP-
Sicherheitsebenen Positionsbegrenzung) konfiguriert werden. Das
Uberschreiten der Positionsbegrenzung fiihrt zu einem
definierten sicheren Zustand.
Bewegungs- | SF22 - Roboter in Digitalausgang (durch Software konfigurierbar) mit
status Bewegung einem niedrigen Zustand, wenn sich der Lexium Cobot
(Digitalausgang) Arm bewegt.

SF23 — Roboter halt
nicht an
(Digitalausgang)

Digitalausgang (durch Software konfigurierbar) mit
niedrigem Zustand, wenn sich der Lexium Cobot Arm
nicht in einem definierten sicheren Zustand befindet.
Das Ausgangssignal ist hoch, wenn der Lexium Cobot
Arm bis zum Stillstand abgebremst wird, und bleibt
hoch, wenn der Lexium Cobot Arm aufgrund eines
Schutzstopps oder Notstopps stillsteht.

1) Diese Grenze ist eine Werkseinstellung, die nicht verandert werden kann. Sie berucksichtigt die

internen Parameter der Gelenke.
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Prozess zur Risikominderung im Zusammenhang mit dem

Lexium Cobot

Allgemein

Die sicherheitstechnische Gestaltung von Maschinen hat den Schutz von
Personen zum Ziel. Das Risiko, das mit elektrisch gesteuerten Robotern
verbunden ist, geht vor allem von beweglichen Maschinenteilen und der
Elektrizitat selbst aus. Nur Sie als Anwender, Maschinenbauer oder
Systemintegrator kdnnen alle Bedingungen und Faktoren kennen, die bei der
Konstruktion Ihrer Anwendung fur den Roboter berticksichtigt werden. Daher
koénnen nur Sie die kollaborative Roboterausriistung und die damit verbundenen
Sicherheiten und Verriegelungen bestimmen, die ordnungsgemaf verwendet
werden kénnen, und diese Verwendung validieren.

Gefahrdungs- und Risikoanalyse

Auf Basis der Anlagenkonfiguration und -verwendung muss eine Gefahrdungs-
und Risikoanalyse der Anlage (zum Beispiel nach ISO 12100 oder ISO 13849-1)
durchgefiihrt werden. Die Ergebnisse dieser Analyse missen bei der Auslegung
des Systems und der anschlieBenden Anwendung sicherheitsrelevanter Gerate
und Funktionen bertcksichtigt werden. Die Ergebnisse lhrer Analyse kdnnen von
den in dieser Dokumentation oder mitgeltenden Dokumentationen enthaltenen
Anwendungsbeispielen abweichen. Es kdnnen zum Beispiel zuséatzliche
sicherheitsbezogene Komponenten erforderlich sein. Grundsatzlich haben die
Ergebnisse aus der Gefahrdungs- und Risikoanalyse Vorrang.

AWARNUNG

NICHTERFULLUNG DER ANFORDERUNGEN FUR
SICHERHEITSFUNKTIONEN

+ Spezifizieren Sie in der Risikoanalyse, die Sie ausfiihren, die Anforderungen
und/oder MaRnahmen, die implementiert werden missen.

» Stellen Sie sicher, dass Ihre sicherheitsbezogene Anwendung mit den
entsprechenden ortlichen Bestimmungen und Standards Ubereinstimmt.

» Stellen Sie sicher, dass geeignete Verfahren und MalRnahmen (gemaf den
entsprechenden Industriestandards) implementiert wurden, um
Gefahrensituationen beim Roboterbetrieb zu vermeiden.

+ Bei Gefahr fur Personal und/oder Gerate sind geeignete Sicherheitssperren
zu verwenden.

+ Validieren Sie die allgemeine sicherheitsbezogene Funktion und testen Sie
die Applikation sorgfaltig.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

Die ISO 13849-1 Sicherheit von Maschinen — Sicherheitsbezogene Teile von
Steuerungen — Teil 1: Der allgemeine Gestaltungsgrundsatz beschreibt einen
iterativen Prozess zur Auswahl und Gestaltung sicherheitsbezogener Teile von
Steuerungen, um das Risiko flr das System auf ein angemessenes Mal} zu
reduzieren: Um eine Risikoanalyse und Risikominimierung gemag ISO 12100
durchzufihren, gehen Sie wie folgt vor:

—

. Festlegen der Systemgrenzen.

2. ldentifizierung der mit dem System verbundenen Risiken.
3. Risiko beurteilen.

4. Risiko bewerten.
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5. Risiko verringern durch:

+ Eigensichere Konstruktion

» Schutzeinrichtungen

* Information des Anwenders (siehe ISO 12100)
Weitere Informationen finden Sie unter www.se.com.
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Not-Aus Sicherheitsfunktionen

Funktionsbeschreibung

Das Lexium Cobot-System bietet die folgenden Moglichkeiten, um ein Not-Aus zu
realisieren:

* Not-Aus-Taster auf dem Lexium Cobot Control Stick (SF1).

+ Externe sicherheitsrelevante Not-Aus-Einrichtung (z. B. Drucktaster,
Lichtvorhénge, Sicherheitsmatten oder Ahnliches), angeschlossen an CN8 am
Lexium Cobot Cabinet Controller oder an den Not-Aus-Schnittstellenanschluss
am Lexium Cobot Compact Controller (SF2).

« Zusatzliche sicherheitsgerichtete Not-Aus-Einrichtung, die an einen
zweikanaligen sicherheitsgerichteten Digitaleingang am Lexium Cobot
Controller angeschlossen ist, sofern im EcoStruxure Cobot Expert (SF15)
konfiguriert.

Verbundene Not-Halte kdnnen gemeinsam verwendet werden. Wenn einer der
Not-Halte angefordert wird, stoppt das Lexium Cobot-System die Bewegung des
Lexium Cobot Arm, zieht die interne Bremse an und schaltet den Lexium Cobot
Arm nach einer maximalen Anhaltezeit von 250 ms ab (Kategorie-1-Stopp geman
IEC 60204-1). Das ausgefiihrte Programm des Lexium Cobot-Systems wird
angehalten und beendet.

HINWEIS: Die Not-Aus-Funktionen haben Vorrang vor anderen
sicherheitsrelevanten Funktionen.

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel flr die Verkabelung des Lexium Cobot

Cabinet Controller.
PO A A
V+  S11 S12

cNe[2 1 7 [8 CN11
[ | | [

AC
INPUT —
DC

CN12

K1-4----
INPUT LOGIC

K2-{---~\

CN14

Der Lexium Cobot Controller kann auch andere Systeme mit den folgenden
sicherheitsrelevanten Ausgangen steuern:

* Lexium Cobot Control Stick Not-Aus-Tasterzustand zweikanaliger
sicherheitsgerichteter Digitalausgang, wenn im EcoStruxure Cobot Expert
(SF19) konfiguriert.

* Not-Aus-Zustand des zweikanaligen sicherheitsgerichteten Digitalausgangs
des Lexium Cobot-Systems, wenn in EcoStruxure Cobot Expert (SF20)
konfiguriert.

Zum Beispiel kann der Status eines Lexium Cobot-Systems mit einem anderen
Lexium Cobot-System verbunden werden, um den Status des Not-Aus zu
synchronisieren.
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Die folgende Grafik zeigt die Not-Aus-Sequenz.
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|
I
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|
1

t

s Bewegungsgeschwindigkeit

t Zeit

A Lexium Cobot Arm-Bewegungsgeschwindigkeit

B Eingangssignal fiir Not-Aus

C Lexium Cobot Arm ist deaktiviert (0) oder aktiviert (1)

D Lexium Cobot Arm ist ausgeschaltet (0) oder eingeschaltet (1)

E SF19 und SF20 (SF19 nur, wenn der Not-Aus durch SF1 ausgeldst wird)
t1 Not-Aus-Taster wird gedriickt

t2 Maximale Anhaltezeit von 250 ms

t3 Not-Aus-Taster wird losgelassen
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Diagnose

Die Lexium Cobot Controller iGberwachen den Status der sicherheitsrelevanten
Eingénge. Wenn inkonsistente Signale erkannt werden, fiihrt das Lexium Cobot-
System einen Kategorie-1-Stopp mit einer maximalen Anhaltezeit von 250 ms
durch. Nach dieser Zeit wird der Lexium Cobot Arm ausgeschaltet. Die
entsprechenden Diagnosemeldungen werden unter EcoStruxure Cobot Expert

angezeigt.

154 EIO0000004784.03



Transport und Inbetriebnahme

Schutzabschaltung Sicherheitsfunktionen

Funktionsbeschreibung

Das Lexium Cobot-System bietet die folgenden Moglichkeiten, um eine
Schutzabschaltung zu realisieren:

* Anschluss eines geeigneten sicherheitsrelevanten externen Gerates an CN8
(Stift S21 und S22) am Lexium Cobot Cabinet Controller oder an der E/A-
Schnittstelle (Stift 15 und 16) am Lexium Cobot Compact Controller (SF3).

» Anschluss eines geeigneten sicherheitsrelevanten externen Geréates an einen
zweikanaligen sicherheitsgerichteten Digitaleingang am Lexium Cobot
Controller, falls im EcoStruxure Cobot Expert (SF16) konfiguriert.

Verbundene Schutzanschlage kbnnen gemeinsam verwendet werden. Wenn eine
Schutzabschaltung erkannt wird, stoppt das Lexium Cobot-System die Bewegung
des Lexium Cobot Arm. Der Lexium Cobot Arm bleibt aktiviert und halt die
Position (Kategorie-2-Stopp nach IEC 60204-1 mit einer maximalen Reaktionszeit
von 350 ms). Das ausgefiihrte Programm des Lexium Cobot-Systems wird
angehalten.

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel fur die Verkabelung des Lexium Cobot
Cabinet Controller.

G_&_Z______Z_

V+ V+  S11] 812

CN8 |2 1 7 8 CN11
AC
INPUT
DC
K1-4---
INPUT LOGIC
K2—-——
CN8 |4 3 9 10 CN14
v+] v+ s21 5221’7 ’
G,_IL_ I

Der Lexium Cobot Controller kann auch andere Systeme mit dem folgenden
sicherheitsrelevanten Ausgang steuern:

Schutzhalt des zweikanaligen sicherheitsgerichteten Digitalausgangs des Lexium
Cobot-Systems, wenn in EcoStruxure Cobot Expert (SF21) konfiguriert.

Zum Beispiel kann der Status eines Lexium Cobot-Systems mit einem anderen
Lexium Cobot-System verbunden werden, um den Status der Schutzabschaltung
zu synchronisieren.
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Die folgende Grafik zeigt die Standard-Schutzabschaltung mit automatischen

Neustart.

S

| |
| |
| |
t1 t2 t3
s Bewegungsgeschwindigkeit

t Zeit

A Lexium Cobot Arm-Bewegungsgeschwindigkeit

B Eingangssignal fir Schutzabschaltung

C Lexium Cobot Arm eingeschaltet und aktiviert

D Ausgang von SF21

E Programm pausiert

t1 Taster fiir Schutzabschaltung wird gedriickt

t2 Maximale Anhaltezeit von 350 ms

t3 Schutzabschaltungs-Taster wird losgelassen
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Diagnose

Die Schutzabschaltung ist standardmafig auf automatische Riicksetzung
eingestellt. Alternativ ist eine manuelle Riicksetzung Giber den folgenden
zweikanaligen sicherheitsgerichteten Eingang moglich:

Schutzabschaltung-Ricksetzung Zweikanaliger sicherheitsgerichteten
Digitaleingang am Lexium Cobot Controller, falls durch EcoStruxure Cobot Expert
(SF17) konfiguriert. Das Zurticksetzen wird durch das Signal der steigenden
Flanke angefordert.

Die folgende Grafik zeigt die Schutzabschaltung bei konfiguriertem manuellem
Neustart.
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|
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N E——
-
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t t

s Bewegungsgeschwindigkeit

t Zeit

A Lexium Cobot Arm-Bewegungsgeschwindigkeit

B Eingangssignal fur Schutzabschaltung

C Eingangssignal firr die manuelle Rucksetzung der Schutzabschaltung
D Ausgang von SF21

t1 Taster flr Schutzabschaltung wird gedruckt

t2 Maximale Anhaltezeit von 350 ms

t3 Schutzabschaltungs-Taster wird losgelassen

Die Lexium Cobot Controller iberwachen den Status der sicherheitsrelevanten
Eingange. Wenn inkonsistente Signale erkannt werden, fuhrt das Lexium Cobot-
System einen Kategorie-2-Stopp durch. Bewegt sich der Arm nach Ablauf der
Anhaltezeit immer noch, wird als Ausweichlésung ein Kategorie-2-Stopp
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durchgefiihrt. Die entsprechenden Diagnosemeldungen werden unter
EcoStruxure Cobot Expert angezeigt.
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Handfuhrung/Sicherheitsfunktionen im manuellen Modus

Funktionsbeschreibung

Der handgeflihrte Modus fiir den Lexium Cobot Arm kann durch Halten der Taste
FREE oder der Taste Play/Pause, die sich beide am Werkzeugflansch befinden,
aktiviert werden.

Der Lexium Cobot Arm Uberwacht die lineare Geschwindigkeit des TCP im
handgefiihrten Modus (SF13). Wenn die TCP-Geschwindigkeitsgrenze
Uberschritten wird, stoppt das System die Bewegung des Lexium Cobot Arm und
der Lexium Cobot Arm halt die Position (Kategorie-2-Stopp gemaR IEC 60204-1
mit einer maximalen Reaktionszeit von 350 ms).

Der Standardwert fir die Begrenzung betragt 250 mm/s. Dieser Grenzwert kann
in EcoStruxure Cobot Expert konfiguriert werden. Ausfiihrliche Informationen zur
Konfiguration der TCP-Geschwindigkeitsbegrenzung im handgefiihrten Modus
finden Sie im Kapitel Sicherheitseinstellung im EcoStruxure Cobot Expert
Software Guide.

Die folgende Grafik zeigt den Ablauf des handgefiihrten Betriebs fiir SF13.

|
|
|
|
|
|
|
t1
s Bewegungsgeschwindigkeit

t Zeit

A Lexium Cobot Arm-Bewegungsgeschwindigkeit

B Handgefuhrter Modus ist inaktiv (0) oder aktiv (1)

C Signal der Taste FREE oder Play/Pause (1 = gedrickt, 0 = losgelassen)
s1 TCP-Geschwindigkeitsbegrenzung im handgefiihrten Modus

t1 TCP-Geschwindigkeitsbegrenzung tberschritten

t2 Maximale Anhaltezeit von 350 mm/s

t3 Taste FREE oder Play/Pause wird erneut gedrickt
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Diagnose

Wenn in EcoStruxure Cobot Expert konfiguriert, kann ein externer 3-Stellungs-
Freigabeschalter an einen zweikanaligen sicherheitsbezogenen Digitaleingang
(SF27) angeschlossen werden. Der 3-Stellungs-Freigabeschalter-Eingang wirkt
sich nur auf den manuellen Modus (Tippbetrieb) aus.

Wenn das Signal des 3-Stellungs-Freigabeschalters niedrig ist, stoppt das System
die Bewegung des Lexium Cobot Arm und der Lexium Cobot Arm halt die Position
(Kategorie-2-Stopp gemalf IEC 60204-1 mit einer maximalen Reaktionszeit von
350 ms).

Die folgende Grafik zeigt die Funktionslogik fur SF27.

I
l
!
t1 t2 t3

s Bewegungsgeschwindigkeit

t Zeit

A Lexium Cobot Arm-Bewegungsgeschwindigkeit

B 3-Stellungs-Freigabe-Schaltereingang

C Jog-Signal (1 = aktiv, 0 = freigegeben)

t1 Signal des 3-Stellungs-Freigabeschalters ist niedrig
t2 Maximale Anhaltezeit von 350 mm/s

t3 Tippbetrieb wird erneut angefordert

Die Lexium Cobot Controller Gberwachen den Zustand der sicherheitsrelevanten
Eingange. Wenn inkonsistente Signale erkannt werden, fiihrt das Lexium Cobot-
System einen Kategorie-2-Stopp durch. Die entsprechenden Diagnosemeldungen
werden unter EcoStruxure Cobot Expert angezeigt.
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Geschwindigkeitsuiiberwachung (reduzierter Modus)
Sicherheitsfunktionen

Funktionsbeschreibung

Das Lexium Cobot-System iberwacht die Winkelgeschwindigkeit jedes Gelenks
(SF5) und die lineare Geschwindigkeit des TCP (SF9) des Lexium Cobot Arm
wahrend des Betriebs. Werden die konfigurierten Grenzwerte tberschritten,
stoppt das Lexium Cobot-System die Lexium Cobot Arm-Bewegung, zieht die
interne Bremse an und schaltet die Lexium Cobot Arm-Gelenke nach einer
maximalen Anhaltezeit von 250 ms stromlos (Kategorie-1-Stopp nach IEC 60204-
1). Der Lexium Cobot Arm wird weiterhin mit Strom versorgt, ist aber deaktiviert.

Diese Grenzwerte mussen in EcoStruxure Cobot Expert konfiguriert werden.
Ausfuhrliche Informationen zur Konfiguration Gelenkgeschwindigkeitsgrenze und
der TCP-Geschwindigkeitsgrenze finden Sie im Kapitel Sicherheitseinstellung im
EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.

Die folgende Grafik zeigt den Ablauf der Geschwindigkeitsiiberwachung.

s1 F—————
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|
|
|
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|
|
|
|
|
|
|
|
|
2

t t

s Bewegungsgeschwindigkeit

t Zeit

A Lexium Cobot Arm Gelenk-/TCP-Geschwindigkeit

B Lexium Cobot Arm ist deaktiviert (0) oder aktiviert (1)

C Lexium Cobot Arm ist ausgeschaltet (0) oder eingeschaltet (1)

s1 Glenkgeschwindigkeitsbegrenzung/TCP-Geschwindigkeitsbegrenzung

t1 Glenkgeschwindigkeitsbegrenzung oder TCP-Geschwindigkeitsbegrenzung
Uberschritten

t2 Maximale Anhaltezeit von 250 ms
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Der Lexium Cobot bietet auch einen reduzierten Modus, der entsprechend lhrer
Risikobewertung konfiguriert werden kann. Detaillierte Informationen zur
Konfiguration finden Sie im Kapitel Reduzierter Modus im EcoStruxure Cobot
Expert Software Guide. Die folgende Tabelle flihrt die maximal zulassigen Werte
fur den reduzierten Modus auf:

Handelsbezeichnung | Grenzwert Wert Einheit
LXMRLQO3SQ¢ee / Maximale TCP- 250 (0,82) mm/s (ft/s)

Geschwindigkeit

Maximale Lexium 250 (0,82) mm/s (ft/s)

Cobot Arm-

Geschwindigkeit

Schwung 0,8 kg*m/s

Leistung 35 w
LXMRLO5S0Q¢e* / Maximale TCP- 250 (0,82) mm/s (ft/s)

Geschwindigkeit

Maximale Lexium 250 (0,82) mm/s (ft/s)

Cobot Arm-

Geschwindigkeit

Schwung 2,4 kg*m/s

Leistung 50 W
LXMRLQO7SQ¢ee / Maximale TCP- 250 (0,82) mm/s (ft/s)

Geschwindigkeit

Maximale Lexium 250 (0,82) mm/s (ft/s)

Cobot Arm-

Geschwindigkeit

Schwung 2,5 kg*m/s

Leistung 70 w
LXMRL12SQ¢ee / Maximale TCP- 250 (0,82) mm/s (ft/s)

Geschwindigkeit

Maximale Lexium 250 (0,82) mm/s (ft/s)

Cobot Arm-

Geschwindigkeit

Schwung 10 kg*m/s

Leistung 100 w
LXMRL18SQ¢e Maximale TCP- 250 (0,82) mm/s (ft/s)

Geschwindigkeit

Maximale Lexium 250 (0,82) mm/s (ft/s)

Cobot Arm-

Geschwindigkeit

Schwung 9 kg*m/s

Leistung 120 w

HINWEIS: Der Lexium Cobot Arm passt seine Bewegungsparameter an die
Schwung- und Leistungsgrenzen an. Die resultierende Geschwindigkeit
betragt jedoch nicht mehr als 250 mm/s. Wenn die tatsachlichen Werte gleich
oder kleiner sind als die reduzierten Werte, werden sie beibehalten.

Der reduzierte Modus des Lexium Cobot-Systems kann durch ein niedriges Signal
an einem beliebigen konfigurierten zweikanaligen sicherheitsbezogenen
Digitaleingang am Lexium Cobot Controller (SF18) aktiviert werden. Bei Bedarf
kann der Status des reduzierten Modus durch einen konfigurierten zweikanaligen
sicherheitsbezogenen Ausgang als In Reduced Mode (Im reduzierten Modus)
(SF24) oder Not In Reduced Mode (Nicht im reduzierten Modus) (SF25)
bereitgestellt werden.

HINWEIS: Die Verzégerung wird mit einer fur den Programmablauf
konfigurierten Verzégerung durchgefihrt.
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Die folgende Grafik zeigt den Ablauf der Geschwindigkeitsiiberwachung im
reduzierten Modus.
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s Bewegungsgeschwindigkeit
t Zeit
A Lexium Cobot Arm-Bewegungsgeschwindigkeit
B Eingangssignal im reduzierten Modus
C Ausgangssignal im reduzierten Modus
D Ausgangssignal im nicht reduzierten Modus
s1 TCP-/Lexium Cobot Arm-Geschwindigkeitsbegrenzung
t1 Reduzierter Modus ist aktiviert

t2 Reduzierter Modus ist erreicht

t3 Reduzierter Modus ist deaktiviert

Diagnose

Die Lexium Cobot Controller iiberwachen die Geschwindigkeit. Uberschreitet der
Lexium Cobot Arm die konfigurierten TCP- und Gelenkgeschwindigkeitsgrenzen,
fuhrt das Lexium Cobot-System einen Kategorie-1-Stopp durch.

Der Zustand der sicherheitsrelevanten Eingdnge wird uberwacht. Wenn
inkonsistente Signale erkannt werden, schaltet der Lexium Cobot Arm in den
reduzierten Modus. Die entsprechenden Diagnosemeldungen werden unter
EcoStruxure Cobot Expert angezeigt.
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Drehmoment- und Leistungsbegrenzungen
Sicherheitsfunktionen

Funktionsbeschreibung

Das Lexium Cobot-System Uberwacht die Leistung des Lexium Cobot Arm und
kann sie bei Bedarf begrenzen. Die Leistungsbegrenzung des Roboters wird zur
Begrenzung der Gesamtbewegungsleistung verwendet (SF8). Dieser Grenzwert
muss in EcoStruxure Cobot Expert konfiguriert werden. Ausfiihrliche
Informationen zur Konfiguration der Leistungsgrenze des Roboters finden Sie im
Kapitel Kollisionsschutz im EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.

Das Lexium Cobot-System verfiigt aulRerdem Gber mehrere
Sicherheitsfunktionen, die den Lexium Cobot Arm vor Gerateschaden schutzen.
Diese Funktionen sind fir den Benutzer nicht zuganglich (es handelt sich um eine
Werkseinstellung, die die Kapazitat des Gelenks bericksichtigt). Diese
Funktionen (iberwachen die folgenden Parameter und I16sen bei Uberschreiten der
Sicherheitsgrenzen einen definierten sicheren Zustand aus:

» Drehmomentbegrenzung des Gelenks fiir jedes Gelenk (SF6)
+ Leistungsgrenze des Gelenks fir jedes Gelenk (SF7)

Wird einer der Grenzwerte Uberschritten, stoppt das Lexium Cobot-System die
Lexium Cobot Arm-Bewegung, zieht die interne Bremse an und schaltet die
Lexium Cobot Arm-Gelenke nach einer maximalen Anhaltezeit von 250 ms
stromlos (Kategorie-1-Stopp nach IEC 60204-1). Der Lexium Cobot Arm wird
weiterhin mit Strom versorgt, ist aber deaktiviert.
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Die folgende Grafik zeigt die Reihenfolge der Kraft- und Leistungsgrenzen.
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s Bewegungsgeschwindigkeit

t Zeit

A Lexium Cobot Arm-Bewegungsgeschwindigkeit

B Lexium Cobot Arm ist deaktiviert (0) oder aktiviert (1)

C Lexium Cobot Arm ist ausgeschaltet (0) oder eingeschaltet (1)

t1 Uberschreitung der Leistungsgrenze des Roboters, der
Drehmomentbegrenzung des Gelenks oder der Leistungsgrenze des Gelenks

t2 Maximale Anhaltezeit von 250 ms

Diagnose

Die Lexium Cobot Controller iberwachen die Leistungs- und
Drehmomentparameter des Lexium Cobot Arm. Uberschreitet der Lexium Cobot
Arm die Drehmomentbegrenzung des Gelenks, die Leistungsgrenze des Gelenks
oder die Leistungsgrenze des Roboters, fiihrt das Lexium Cobot-System einen
Kategorie-1-Stopp durch.
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Kollisionsschutz Sicherheitsfunktionen

Funktionsbeschreibung

Das Lexium Cobot-System bietet die folgenden Optionen zur Erkennung von
Kollisionen des Lexium Cobot Arms:

+ Die Kollision wird durch verschiedene Riickkopplungsparameter der Gelenke
Uberwacht (SF14).

+ Die Lexium Cobot Controller schatzen die TCP-Kraft anhand von
Gelenkwinkeln und Gelenkmomenten. Uberschreitet die TCP-Kraft den
konfigurierten Grenzwert, erkennt das System eine Kollision (SF26).

» Das Lexium Cobot-System iberwacht die Positionsabweichung jedes Gelenks
(SF12).

Die Kollisionsempfindlichkeit (SF14 und SF26) muss unter EcoStruxure Cobot
Expert konfiguriert werden. So Detaillierte Informationen Uber die Konfiguration
der Einstellungen des Kollisionsschutzes, Das Lexium Cobot-System Uberwacht
die Leistung des Lexium Cobot Arm und kann sie bei Bedarf begrenzen. Die
Leistungsbegrenzung des Roboters wird zur Begrenzung der
Gesamtbewegungsleistung verwendet (SF8). Dieser Grenzwert muss in
EcoStruxure Cobot Expert konfiguriert werden. Ausfiihrliche Informationen zur
Konfiguration der Leistungsgrenze des Roboters finden Sie im Kapitel
Kollisionsschutz im EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.

HINWEIS: Die geeignete Konfiguration der Kollisionserkennung fur lhre
spezifische Anwendung hangt von Ihrer Risikoanalyse ab.

Wenn eine Kollision erkannt wird, stoppt das Lexium Cobot-System die Bewegung
des Lexium Cobot Arm. Der Lexium Cobot Arm bleibt aktiviert und halt die
Position (Kategorie-2-Stopp nach IEC 60204-1 mit einer maximalen Reaktionszeit
von 350 ms). Das ausgefiihrte Programm des Lexium Cobot-Systems wird
angehalten.

HINWEIS: Das Nachkollisionsverfahren kann zu Program terminated and
rebound konfiguriert werden. In dieser Konfiguration fiihrt der Lexium Cobot
Arm eine kurze Riickwartsbewegung aus und das laufende Programm wird
angehalten und beendet. Weitere Informationen zum Nachkollisionsverfahren
und dessen Konfiguration finden Sie im Kapitel Kollisionsschutz im
EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.

Das Lexium Cobot-System Uberwacht die Leistung des Lexium Cobot Arm
und kann sie bei Bedarf begrenzen. Die Leistungsbegrenzung des Roboters
wird zur Begrenzung der Gesamtbewegungsleistung verwendet (SF8). Dieser
Grenzwert muss in EcoStruxure Cobot Expert konfiguriert werden.
Ausfihrliche Informationen zur Konfiguration der Leistungsgrenze des
Roboters finden Sie im Kapitel Kollisionsschutz im EcoStruxure Cobot Expert
Software Guide.
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Die folgende Grafik zeigt den Ablauf des Kollisionsschutzes.
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s Bewegungsgeschwindigkeit

t Zeit

A Lexium Cobot Arm-Bewegungsgeschwindigkeit

B Lexium Cobot Arm ist deaktiviert (0) oder aktiviert (1)

C Lexium Cobot Arm ist ausgeschaltet (0) oder eingeschaltet (1)
t1 Kollision erkannt

t2 Maximale Anhaltezeit von 350 ms

Das Lexium Cobot-System Uberwacht die Position des TCP in Echtzeit (SF12).
Uberschreitet die Positionsabweichung den internen Grenzwert, stoppt das
Lexium Cobot-System die Lexium Cobot Arm-Bewegung, zieht die interne
Bremse an und schaltet die Lexium Cobot Arm-Gelenke nach einer maximalen
Anhaltezeit von 250 ms stromlos (Kategorie-1-Stopp nach IEC 60204-1). Der
Lexium Cobot Arm wird weiterhin mit Strom versorgt, ist aber deaktiviert.

HINWEIS: Die interne Positionsabweichungsgrenze ist eine Werkseinstellung,
die nicht verandert werden kann. Sie bertiicksichtigt die internen Parameter
der Gelenke.
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Diagnose

Die folgende Grafik zeigt den Ablauf des Kollisionsschutzes bei einer
Positionsabweichung.
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s Bewegungsgeschwindigkeit

t Zeit

A Lexium Cobot Arm-Bewegungsgeschwindigkeit

B Lexium Cobot Arm ist deaktiviert (0) oder aktiviert (1)

C Lexium Cobot Arm ausgeschaltet (0) oder eingeschaltet (1)
t1 Kollision ausgeldst durch Positionsabweichung

t2 Maximale Anhaltezeit von 250 ms

Die Lexium Cobot Controller Giberwachen verschiedene Parameter des Lexium
Cobot Arm, um eine Kollision zu erkennen. Wenn eine Kollision erkannt wird, fihrt
das Lexium Cobot-System einen Kategorie-2-Stopp durch.

Wird der Grenzwert fiir die Positionsabweichung tiberschritten, auch wenn keine
Kollision erkannt wird, fuhrt das System einen Kategorie-1-Stopp durch.
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Positionsuberwachung Sicherheitsfunktionen

Funktionsbeschreibung

Das Lexium Cobot-System bietet die folgenden Optionen zur Begrenzung der
Lexium Cobot Arm-Bewegung:

» Verringerung des zulassigen Bewegungsbereichs (Position) fiir jedes Gelenk
(SF4)

» Begrenzung der zulassigen Ausrichtung des Werkzeugs (SF10)

» Begrenzung der Position im Raum durch Setzen von Sicherheitsebenen
(SF11)

Die verschiedenen Funktionen der Positionsiberwachung kénnen kombiniert
werden. Diese Funktionen mussen in EcoStruxure Cobot Expert konfiguriert
werden. Ausflhrliche Informationen zur Konfiguration der Positionsgrenze des
Gelenks, die Werkzeugausrichtung und die TCP-Position (Sicherheitsebenen)
finden Sie im Kapitel Sicherheitseinstellung im EcoStruxure Cobot Expert
Software Guide.

Wenn der Lexium Cobot Arm einen oder mehrere Grenzwerte Uberschreitet,
stoppt das Lexium Cobot-System die Lexium Cobot Arm-Bewegung, zieht die
internen Bremsen an und schaltet die Lexium Cobot Arm-Gelenke nach einer
maximalen Anhaltezeit von 250 ms stromlos (Kategorie-1-Stopp nach IEC 60204-
1). Der Lexium Cobot Arm wird weiterhin mit Strom versorgt, ist aber deaktiviert.

HINWEIS: Fir Sicherheitsebenen kann die Reaktion im EcoStruxure Cobot
Expert entweder zu Schutzabschaltung (Kategorie-2-Stopp, siehe
Schutzabschaltung Sicherheitsfunktionen, Seite 155) oder Reduzierter Modus
(siehe Geschwindigkeitsuberwachung (reduzierter Modus)
Sicherheitsfunktionen, Seite 161) gedndert werden.
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Die folgende Grafik zeigt den Ablauf der Positionsiiberwachung.
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s Bewegungsgeschwindigkeit
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A Lexium Cobot Arm-Bewegungsgeschwindigkeit

B Lexium Cobot Arm ist deaktiviert (0) oder aktiviert (1)

C Lexium Cobot Arm ausgeschaltet (0) oder eingeschaltet (1)
t1 Positionsgrenze Uberschritten

t2 Maximale Anhaltezeit von 250 ms

Diagnose

Die Lexium Cobot Controller iberwachen die Gelenkposition, die TCP-Position
und die Werkzeugausrichtung. Werden die festgelegten Grenzwerte Uberschritte,
fuhrt das Lexium Cobot-System einen Kategorie-1-Stopp durch.

170 EIO0000004784.03



Transport und Inbetriebnahme

Bewegungsstatus Sicherheitsfunktionen

Funktionsbeschreibung

Das Lexium Cobot-System bietet die folgenden Optionen zur Uberwachung der
Lexium Cobot Arm-Bewegung:

Roboter in Bewegungsstatus Zweikanaliger sicherheitsrelevanter
Digitalausgang, wenn in EcoStruxure Cobot Expert (SF22) konfiguriert.

Diese Ausgabe ist FALSCH (niedrig), wenn sich der Lexium Cobot Arm
bewegt.

Roboter Nicht Angehalten Status Zweikanaliger sicherheitsrelevanter
Digitalausgang, wenn in EcoStruxure Cobot Expert (SF23) konfiguriert.

Dieser Ausgang ist FALSCH (niedrig), wenn sich der Lexium Cobot Arm nicht
in einem definierten sicheren Zustand (Not-Aus oder Schutz-Aus) befindet.

Das Ausgangssignal ist WAHR (hoch), wenn der Lexium Cobot Arm bis zum
Stillstand abgebremst wird, und bleibt WAHR (hoch), wahrend der Lexium
Cobot Arm aufgrund eines aktiven definierten sicheren Zustands (Not-Aus
oder Schutzstopp) stillsteht.

Die folgende Grafik zeigt die Logik der Ausgange:

t1 t
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Ausfihrliche Informationen zu diesen Ausgangen finden Sie in der folgenden
Grafik:

s Bewegungsgeschwindigkeit

t Zeit

A Lexium Cobot Arm-Bewegungsgeschwindigkeit
B Signal Roboter in Bewegung

C Signal Roboter halt nicht an

t1 Not-Aus oder Schutzabschaltung wird angefordert und der Lexium Cobot Arm
verlangsamt

t2 Maximale Anhaltezeit

t3 Lexium Cobot Arm ist wieder in Bewegung
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Sicherheitsrelevante Schlusseldaten

Uberblick

Die vorgesehenen Sicherheitsfunktionen wurden geman den folgenden Normen
far die funktionale Sicherheit entwickelt und geprift:

+ |EC 60204-1
+ 1SS0 13849-1

Werte fiir den Lexium Cobot mit Lexium Cobot Cabinet Controller

Gemal den oben aufgefiihrten Normen sind die Werte fir den Lexium Cobot mit
Lexium Cobot Cabinet Controller-Sicherheitsfunktionen wie folgt.

Gruppe von Sicherheitsfunktion Maximale MTTFd Diagnoseabde- | Fehler
Sicherheits- Anhaltezeit/ in ckung (DC) gemeinsa-
funktionen Sicherheits- Jahren me
stoppweg Ursache
(Common
cause
failure,
CCF)
Not-Aus SF1 — Not-Aus-Taster am Control Stick 250 ms/250 mm 126,47 EINGANG: 95
90 %
SF2 — Externer Not-Aus-Taster 88,08
LOGIK: 60 %
SF15 — Zusatzlicher Not-Aus-Eingang 155,67
AUSGANG:
SF19 — Zustand Not-Aus-Taster (Digitalausgang) n.z 124,25 90 %
SF20 — Zustand Not-Aus (Digitalausgang)
Schutzabschal- | SF3 — Externe Schutzabschaltung 350 ms/350 mm 76,53 EINGANG: 95
tung 90 %
SF16 — Zusatzlicher Eingang fiir Schutzabschaltung 76,53
LOGIK: 60 %
SF17 — Schutzabschaltung Eingang fir Ruckstellung | n.z 155,67
AUSGANG:
SF21 — Zustand der Schutzabschaltung 75,72 90 %
(Digitalausgang)
Handfihrung/ SF13 — TCP-Geschwindigkeitsbegrenzung bei 350 ms/350 mm 62,22 EINGANG: 75
manueller Handflihrung 99 %
Modus
LOGIK: 60 %
AUSGANG:
99 %
SF27 — 3-Stellungs-Freigabe-Schaltereingang 68,84 EINGANG: 95
90 %
LOGIK: 60 %
AUSGANG:
90 %
Geschwindig- SF5 — Glenkgeschwindigkeitsbegrenzung 250 ms/250 mm 190,40 EINGANG: 95
keitsiberwa- 99 %
chung SF9 — TCP-Geschwindigkeitsbegrenzung 62,22 75
(reduzierter LOGIK: 60 %
Modus)
AUSGANG:
99 %
SF18 — Eingang im reduzierten Modus n. z. 76,53 EINGANG: 95
90 %
SF24 — Im reduzierten Modus (Digitalausgang) 350" ms/n. z. 89,25
LOGIK: 60 %
SF25 — Nicht im reduzierten Modus (Digitalausgang)
AUSGANG:
90 %
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Gruppe von Sicherheitsfunktion Maximale MTTFd Diagnoseabde- | Fehler
Sicherheits- Anhaltezeit/ in ckung (DC) gemeinsa-
funktionen Sicherheits- Jahren me
stoppweg Ursache
(Common
cause
failure,
CCF)
Drehmoment- SF6 — Drehmomentbegrenzung des Gelenks 250 ms/250 mm 192,83 EINGANG: 75
und 99 %
Leistungsbe- SF7 - Leistungsgrenze des Gelenks
grenzungen LOGIK: 60 %
SF8 — Leistungsgrenze des Roboters 67,53
AUSGANG:
99 %
Kollisions- SF12 — TCP Positionsfehlanpassungsgrenze 250 ms/250 mm 62,22 EINGANG: 75
schutz 99 %
SF14 — Kollisionsschutz 350 ms/350 mm 67,53
LOGIK: 60 %
SF26 — TCP-Kraftbegrenzung 60,14
AUSGANG:
99 %
Positionsuber- | SF4 — Positionsgrenze des Gelenks 250 ms/250 mm 190,40 EINGANG: 95
wachung 90 %
SF10 — Grenze der Werkzeugausrichtung 62,22 75
LOGIK: 60 %
SF11 — Sicherheitsebenen
AUSGANG:
90 %
Bewegungs- SF22 — Roboter in Bewegung (Digitalausgang) 100 ms/n. z. 89,25 EINGANG: 95
status 90 %
SF23 — Roboter hélt nicht an (Digitalausgang)
LOGIK: 60 %
AUSGANG:
90 %

n. z. nicht zutreffend

1) Bei DIO handelt es nicht um eine maximale Anhaltezeit, sondern um eine maximale Reaktionszeit.

HINWEIS: Alle Sicherheitsfunktionen erreichten PL d mit Kategorie 3 geman

ISO 13849-1:2023.

Werte flur den Lexium Cobot mit Lexium Cobot Compact Controller

Gemal} den oben aufgeflihrten Normen sind die Werte fiir den Lexium Cobot mit
Lexium Cobot Compact Controller-Sicherheitsfunktionen wie folgt.
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Gruppe von Sicherheitsfunktion Maximale MTTFd Diagnoseabde- | Fehler
Sicherheits- Anhaltezeit/ in ckung (DC) gemeinsa-
funktionen Sicherheits- Jahren me
stoppweg Ursache
(Common
cause
failure,
CCF)
Not-Aus SF1 — Not-Aus-Taster am Control Stick 250 ms/250 mm 121,78 EINGANG: 75
90 %
SF2 — Externer Not-Aus-Taster 196
LOGIK: 90 %
SF15 — Zusatzlicher Not-Aus-Eingang
AUSGANG:
SF19 — Zustand Not-Aus-Taster (Digitalausgang) n.z. 105,19 90 %
SF20 — Zustand Not-Aus (Digitalausgang)
Schutzabschal- | SF3 — Externe Schutzabschaltung 350 ms/350 mm 78,49 EINGANG: 75
tung 99 %
SF16 — Zusatzlicher Eingang fiir Schutzabschaltung
LOGIK: 90 %
SF17 — Schutzabschaltung Eingang fir Ruckstellung | n. z.
AUSGANG:
99 %
SF21 — Zustand der Schutzabschaltung 71,49 EINGANG:
(Digitalausgang) 90 %
LOGIK: 90 %
AUSGANG:
90 %
Handfiihrung/ SF13 — TCP-Geschwindigkeitsbegrenzung bei 350 ms/350 mm 65,46 EINGANG: 75
manueller Handflihrung 99 %
Modus
SF27 — 3-Stellungs-Freigabe-Schaltereingang 63,85 LOGIK: 90 %
AUSGANG:
99 %
Geschwindig- SF5 — Glenkgeschwindigkeitsbegrenzung 250 ms/250 mm 199,52 EINGANG: 75
keitstiberwa- 99 %
chung SF9 — TCP-Geschwindigkeitsbegrenzung 65,46
(reduzierter LOGIK: 90 %
Modus) SF18 — Eingang im reduzierten Modus n.z. 78,49
AUSGANG:
99 %
SF24 — Im reduzierten Modus (Digitalausgang) 350 ms/n. z. 82,29 EINGANG:
90 %
SF25 — Nicht im reduzierten Modus (Digitalausgang)
LOGIK: 90 %
AUSGANG:
90 %
Drehmoment- SF6 — Drehmomentbegrenzung des Gelenks 250 ms/250 mm 203,13 EINGANG: 75
und 99 %
Leistungsbe- SF7 — Leistungsgrenze des Gelenks
grenzungen LOGIK: 90 %
SF8 — Leistungsgrenze des Roboters 72,30
AUSGANG:
99 %
Kollisions- SF12 — TCP Positionsfehlanpassungsgrenze 250 ms/250 mm 65,46 EINGANG: 75
schutz 99 %
SF14 — Kollisionsschutz 350 ms/350 mm 72,30
LOGIK: 90 %
SF26 — TCP-Kraftbegrenzung 61,11
AUSGANG:
99 %
Positionsiiber- | SF4 — Positionsgrenze des Gelenks 250 ms/250 mm 199,52 EINGANG: 75
wachung 99 %
SF10 — Grenze der Werkzeugausrichtung 65,46
LOGIK: 90 %
SF11 — Sicherheitsebenen
AUSGANG:
99 %
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Gruppe von Sicherheitsfunktion Maximale MTTFd Diagnoseabde- | Fehler
Sicherheits- Anhaltezeit/ in ckung (DC) gemeinsa-
funktionen Sicherheits- Jahren me
stoppweg Ursache
(Common
cause
failure,
CCF)
Bewegungs- SF22 — Roboter in Bewegung (Digitalausgang) 100" ms/n. z. 82,29 EINGANG: 75
status 90 %
SF23 — Roboter halt nicht an (Digitalausgang)
LOGIK: 90 %
AUSGANG:
90 %

n. z. nicht zutreffend

1)Bei DIO handelt es nicht um eine maximale Anhaltezeit, sondern um eine maximale Reaktionszeit.

HINWEIS: Alle Sicherheitsfunktionen erreichten PL d mit Kategorie 3 geman
ISO 13849-1:2023.
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Abschatzung und Reduzierung des Bedienerrisikos

In einigen Anwendungen muss ein zusatzlicher Schutz des Bedienpersonals, wie
z. B. eine Gefahrstellensicherung, vorhanden sein und/oder es missen
technische MalRnahmen ergriffen werden, um mdgliche Aufprallkrafte, die durch
das Gesamtsystem auf den Bediener verursacht werden kdnnen, zu vermeiden
oder zumindest zu begrenzen. Abhangig von lhrer Risikobewertung sind die
anwendbaren Werte fir Aufprallkrafte gemal ISO/TS 15066 zu beriicksichtigen.
Dies ist erforderlich, wenn die Hande des Bedieners und andere Korperteile in die
Quetschstellen oder andere Gefahrenbereiche gelangen kénnen, in denen
Verletzungen auftreten kénnen. Softwareprodukte kénnen einen Bediener nicht
vor Verletzungen schitzen. Aus diesem Grund darf die Software nicht als Ersatz
fur einen Arbeitsbereichschutz angesehen werden.

Stellen Sie sicher, dass angemessene SicherheitsmalRinahmen und mechanische/
elektrische Verriegelungen fir den Arbeitsbereichschutz installiert wurden und
funktionsfahig sind, bevor Sie die Anlage in Betrieb nehmen. Alle Verriegelungen
und Sicherheitsmaf3nahmen im Zusammenhang mit dem Arbeitsbereichschutz
mussen mit der zugehdorigen kollaborativen Roboterausristung und
Softwareprogrammierung koordiniert werden.

AWARNUNG

VERLETZUNGEN DURCH QUETSCHEN, SCHEREN, SCHNEIDEN UND
STOSSE

* Vermeiden Sie den Kontakt mit empfindlichen Bereichen des Korpers wie
Schadel, Stirn, Kehlkopf, Augen, Ohren oder Gesicht.

» Definieren Sie den Abstand zum Betriebsbereich des Lexium Cobot Arm so,
dass er innerhalb der mechanischen Grenzen liegt, so dass das Personal
weder Zugang zum Betriebsbereich des Lexium Cobot Arm noch zu den
mechanischen Grenzen des Betriebsbereichs hat und auch nicht
eingeschlossen werden kann.

+ Stellen Sie sicher, dass sich der Lexium Cobot Arm innerhalb der vom
Benutzer definierten Grenzen bewegt, sobald eine Person den
Arbeitsbereich betritt.

« Alle Barrieren, Schutztliren, Kontaktmatten, Lichtschranken,
Sichtschutzsysteme und andere Schutzvorrichtungen missen
ordnungsgemal’ angeschlossen, konfiguriert und aktiviert sein, sobald die
Robotermechanik mit Spannung versorgt wird.

* Der Lexium Cobot Arm muss immer als aktiv betrachtet werden, auch wenn
der Lexium Cobot Arm eine Zwischenstopp-Position erreicht hat und auf
einen Fahrbefehl wartet.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

HINWEIS: Die Konfiguration der Robotermechanik, der TCP-Geschwindigkeit
sowie der zusatzlichen Nutzlast hat Einfluss auf die Gesamtenergie, was unter
Umstanden zu Kérperverletzung und Sachschaden fihren kann.

Mit zunehmender Tragheit und Nutzlast des Lexium Cobot steigen auch die
physikalischen Anforderungen an die Steuerung und Reduzierung von Kréaften
und Drucken.
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AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BETATIGUNG DER MASCHINE

* Verwenden Sie geeignete MaRnahmen zur Risikominderung, die die
Tragheit und die Nutzlast des Lexium Cobot beriicksichtigen.

+ Die Koordinierung der zum Schutz des Arbeitsraums vorgesehenen
mechanischen/elektronischen Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen
geht Gber den Geltungsbereich der Software oder andere in dieser
Dokumentation genannten Implementierungen hinaus.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.
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Erste Inbetriebnahme

Den Lexium Cobot Cabinet Controller einschalten.

Der Lexium Cobot Controller kann tiber den Control Stick eingeschaltet werden.

Driicken Sie die On/Off-Taste auf dem Control Stick, um den Controller tiber den
Control Stick einzuschalten.

Den Lexium Cobot Compact Controller einschalten.

Der Lexium Cobot Compact Controller kann tber den Control Stick oder den Ein-/
Ausschalter am Gehause eingeschaltet werden.

Driicken Sie die On/Off-Taste auf dem Control Stick, um den Lexium Cobot
Compact Controller Gber den Control Stick einzuschalten.

Dricken Sie die Netztaste am Gehause, um den Lexium Cobot Compact
Controller Gber die Netztaste einzuschalten.

Den Lexium Cobot Arm einschalten.

Es gibt zwei Optionen zum Einschalten des Lexium Cobot Arms:
» Einschalten iber den Control Stick
» Einschalten Uber den EcoStruxure Cobot Expert Software

Um den Lexium Cobot Arm Uber den Control Stick einzuschalten, gehen Sie wie
folgt vor:

Schritt | Aktion

1 Driicken Sie die Lock/Function Taste auf dem Control Stick fiir 3 Sekunden, um den
Control Stick zu entsperren

Ergebnis: Die Sperranzeige am Control Stick ist aus.

2 Driicken Sie die Power/Enable Taste auf dem Control Stick zum Einschalten des
Lexium Cobot Arm.

Ergebnis: Lexium Cobot Arm Leuchtring wechselt in blaue Beleuchtung (Lexium Cobot
Status: Power ON).

3 Halten Sie die Lock/Function Taste auf dem Control Stick gedriickt wahrend Sie die
Power/Enable Taste zur Aktivierung des Lexium Cobot Arm driicken.

Ergebnis: Lexium Cobot Arm Leuchtring wechselt in griine Beleuchtung (Lexium
Cobot Status: Aktiviert).

Sie kénnen den EcoStruxure Cobot Expert auch tiber den Lexium Cobot Arm
einschalten. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel Inbetriebnahme des
Lexium Cobot-Systems im EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.
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Einstellung der Uberwachung

Software-Limits fiir den Arbeitsraum

Informationen zur Festlegung anwendungsspezifischer Softwaregrenzen finden
Sie im EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.

Prufung der zusatzlichen Schutzeinrichtungen

* Not-Aus und Bedienerschutzvorrichtungen tberprifen.

* Fudhren Sie die Schutzeinrichtungen unter Beachtung der einschlagigen
Normen so aus, dass der Lexium Cobot Arm bahntreu zum Stillstand gebracht
wird (Kategorie 1 Stopp).

Priifung der Uberwachung

+ Fahren Sie den Lexium Cobot Arm vorsichtig Gber die Grenzen des
eingestellten Arbeitsbereichs hinaus, um zu Uberprifen, ob die eingestellte
Uberwachung dies verhindert.

+ Fahren Sie den Lexium Cobot Arm einzeln tber die Maximal-/Minimalwinkel
hinaus, um zu Uberpriifen, ob die eingestellte Uberwachung dies verhindert.
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Erste Inbetriebnahme

Uberblick

Beim ersten Betrieb des Lexium Cobot besteht durch mogliche
Verdrahtungsfehler, unsachgemalfe Montage und Befestigung oder ungeeignete
Parameter ein erhdhtes Risiko flr unerwartete Bewegungen.

AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

+ Stellen Sie sicher, dass die Lexium Cobot ordnungsgemaf und sicher
befestigt ist.

» Ergreifen Sie alle erforderlichen Malnahmen, um unbeabsichtigte
Bewegungen der beweglichen Teile des Lexium Cobot Arm zu vermeiden.

+ Stellen Sie sicher, dass die Not-Halt-Einrichtung funktionstuchtig ist und sich
in Reichweite innerhalb des Betriebsbereichs befindet.

» Vergewissern Sie sich, dass die Anlage frei von Hindernissen und bereit fir
die Bewegung ist, bevor Sie die Anlage starten.

» Flhren Sie erste Testfahrten mit reduzierter Geschwindigkeit durch.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Wenn die Spannungsversorgung des Lexium Cobot Arm versehentlich deaktiviert
wird, beispielsweise in Folge eines Stromausfalls, eines Fehlers oder einer
Funktionsstorung, ist das geregelte Auslaufen des Lexium Cobot Arm nicht mehr
gewahrleistet.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Stellen Sie sicher, dass Bewegungen ohne Bremswirkung keine
Kérperverletzung oder Gerateschaden verursachen kénnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

AWARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN

» Achten Sie darauf, dass sich keine entziindlichen oder hitzeempfindlichen
Teile in direkter Nahe von heiften Oberflachen befinden.

« Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass die
Warmeabfuhr ausreichend ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Fir weitere Informationen siehe Warmeableitung, Seite 23.

HINWEIS: Flhren Sie eine Inbetriebnahme fiir einen bereits konfigurierten
Lexium Cobot nach einer Anderung der Betriebsbedingungen fiir den Lexium
Cobot durch. Weitere Informationen finden Sie unter Gefahreninformationen,
Seite 13.

Verfahren zur Inbetriebnahme

Gehen Sie wie folgt vor, um den Lexium Cobot in Betrieb zu nehmen:
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HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT/VERKURZUNG DER LEBENSDAUER

Stellen Sie sicher, dass die Betriebsbedingungen der eingestellten Zyklen
mindestens 20 % Leerlaufzeit innerhalb der Gesamtzykluszeit enthalten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.

Schritt Aktion

1 Halten Sie sich an die Anweisungen in diesem Handbuch.

2 Vergewissern Sie sich vor der Inbetriebnahme, dass die Ladung mit den fiir den Lexium
Cobot Arm angegebenen Nutzlasten ibereinstimmt.

3 Weisen Sie den Lexium Cobot Controller und den Lexium Cobot Arm in EcoStruxure
Cobot Expert zu.
4 Konfigurieren Sie die Installationseinstellungen des Lexium Cobot Arm. Weitere

Informationen finden Sie im Kapitel Installationseinstellungen imEcoStruxure Cobot
Expert Software Guide.

5 Uberpriifen Sie die Kalibrierung sowie die Position und Richtung der Gelenke.

6 Uberpriifen Sie die Ausrichtung des Weltkoordinatensystems in der Oberfléche
+,Manueller Betrieb“. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel Oberflache ,Manueller
Betrieb” Oberfldche ,Manueller Betrieb“im EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.

HINWEIS: Das Weltkoordinatensystem hangt von der Montageposition ab.

7 Konfigurieren Sie die Einstellungen des Kollisionsschutzes entsprechend den
sicherheitstechnischen Anforderungen Ihrer Anwendung. Weitere Informationen zur
Konfiguration finden Sie im Kapitel Kollisionsschutz im EcoStruxure Cobot Expert
Software Guide.

8 Flhren Sie zunachst Testfahrten mit reduzierter Geschwindigkeit durch und priifen Sie
die Funktionalitat des Lexium Cobot Arm.

9 Uberpriifen Sie, ob der Betriebszustand der eingestellten Zyklen weniger als 80 % der
gesamten Zykluszeit betragt.

HINWEIS: Bei einer Gesamtzykluszeit von 10 Sekunden sind maximal

8 Sekunden Zykluslaufzeit und 2 Sekunden Wartezeit einzukalkulieren. Wenn Sie
den Einschaltdaueranteil von 80 % Uberschreiten, kdnnen Sie die Lebensdauer
der Getriebe der Lexium Cobot-Gelenke verringern.

10 Optional kdnnen Sie die Ausgangsposition fiir die Home-Taste des Control Sticks
konfigurieren.

Weitere Informationen zu den Funktionen des Control Sticks finden Sie unter Weitere
Informationen zum Lexium Cobot Control Stick, Seite 60. Fir die Konfiguration der
Ausgangsposition siehe das Kapitel Roboter-Pose im EcoStruxure Cobot Expert
Software Guide.

11 Falls Sie mehrere Lexium Cobot-Systeme verwenden, vergeben Sie optional
eindeutige Namen fir die Gerate zur leichteren Identifizierung. Weitere Informationen
finden Sie im Kapitel Anfangseinstellungen im EcoStruxure Cobot Expert Software
Guide.

Starten des Standardprogramms

Es gibt zwei Optionen flir den automatischen Start des Programms, die
standardmafig auf Lexium Cobot Arm eingestellt sind:

» Starten Gber den Control Stick
» Starten Uber die EcoStruxure Cobot Expert-Software

Um das Standardprogramm tber den Control Stick zu starten, driicken Sie die
Start/Stop-Taste auf dem Control Stick.

Weitere Informationen zum Starten und Einstellen des Standardprogramms Uber
EcoStruxure Cobot Expert, siehe Kapitel Standardprogramm Standardprogramm
im EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.
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Montage der Nutzlast

Montage des Endeffektors

Voraussetzungen

Beachten Sie die folgenden Voraussetzungen, um eine Fehlbedienung des
Lexium Cobots zu vermeiden:

» Vergewissern Sie sich vor der Inbetriebnahme, dass die Ladung mit den fiir
den Lexium Cobot Arm angegebenen Nutzlasten Ubereinstimmt.

» Begrenzen Sie die maximale Nutzlast des Motors entsprechend der
maximalen Lastkapazitat des Lexium Cobot Arm. Fur weitere Informationen
siehe Lastkapazitat des Lexium Cobot Arms, Seite 98.

Montage des Endeffektors

Schritt

Aktion

1

Befestigen Sie den Endeffektor an den dafiir vorgesehenen Befestigungspunkten am
Lexium Cobot Arm-Werkzeugflansch (1):

* Lochkreisdurchmesser DIN ISO 9409-1, 50 mm (1,97 in): 4x M6 (2),
Anzugsmoment: 15 Nm (133 Ibf-in), Festigkeitsklasse der Schrauben: 12,9 oder
héher

* Lochkreisdurchmesser 50 mm (1,97 in): 1x Passlochdurchmesser 6 H7 (3)

Weitere Informationen zu den FlanschmalRen finden Sie unter Malizeichnung des
Lexium Cobot Arm, Seite 63.

Kalibrieren Sie den Endeffektor unter EcoStruxure Cobot Expert, falls dies noch nicht
bei der Inbetriebnahme erfolgt ist. Weitere Informationen zum Kalibrieren des
Endeffektors finden Sie im Kapitel TCP Settings im EcoStruxure Cobot Expert Software
Guide.

Stellen Sie die Nutzlast in EcoStruxure Cobot Expert ein. Weitere Informationen finden
Sie im Kapitel Load Setting im EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.

HINWEIS: Die zuldssigen Gewichte und Absténde beachten, die sich aus der
Lastkapazitat des Lexium Cobot Arm ergeben.
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Versorgung des Endeffektors

Zufuhrung der Medien zum Endeffektor

Schritt

Aktion

1

Die Medienleitung aus Kabeln, Schlauchen und anderen Medien tiber den Sockel zu
den Gelenken und Rohren fiihren.

HINWEIS: Sicherstellen, dass die Zusatzlasten an den Gelenken und Rohren so
gering wie mdglich sind, um Schaden am Lexium Cobot Arm durch dynamische
Krafte zu vermeiden. Sicherstellen, dass das Anbringen zusatzlicher
Medienfiihrungsbefestigungen an Gelenken und Rohren den Lexium Cobot Arm
nicht beschadigt.

Flhren Sie die Medienleitungen von den Gelenken und Rohren des Lexium Cobot Arm
zum Werkzeugflansch.

HINWEIS: Priifen Sie die korrekte Verlegung und Befestigung der Medienleitung,
um eine Kollision der Kabel, Schlauche, anderen Medien und der beweglichen
Teile zu verhindern.

AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

+ Die Gelenke und Rohre durfen nicht durch Anbringung zusétzlicher
Befestigungen fir die Medienfiihrungen beschadigt werden.

» Verteilen Sie die Zusatzlasten so auf die Gelenke und Rohre, dass die
Rotationskrafte auf den Lexium Cobot Arm auf ein Minimum beschrankt
werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Wenn wahrend des Betriebs des Lexium Cobot Controllers die Stromversorgung
des Lexium Cobot Arm unterbrochen wird, kann dies zu einem Verlust der
Kontrolle tiber den Endeffektor fihren. Der Lexium Cobot Arm muss deaktiviert
und ausgeschaltet werden, bevor der Lexium Cobot Controller vom Netz getrennt

wird.

AWARNUNG

UNKONTROLLIERTER BETRIEB VON GERATEN

Stellen Sie sicher, dass der Lexium Cobot Arm deaktiviert und ausgeschaltet ist,
bevor Sie den Lexium Cobot Controller von der Stromversorgung trennen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Optionale Ausstattung

Inhalt dieses Kapitels

Lexium Cobot Cabinet Controller Spannungsversorgungskabel...................... 185
Zusatzliches Handgerat fir Tablet...........ooooii e, 186

Lexium Cobot Cabinet Controller
Spannungsversorgungskabel

Einige Anwendungen erfordern ein spezielles Spannungsversorgungskabel fir
den Lexium Cobot Cabinet Controller in Ubereinstimmung mit den értlichen
Normen. Fir solche Anwendungen kdnnen Sie die verfuigbaren
Spannungsversorgungskabel fir die Markte in den USA, China, GroRbritannien,
Indien und Stidkorea verwenden (separat erhaltlich).

Land Artikelbezeichnung Kabellange
USA LXMRLOOYYCUS 3,0m (9,8 ft)
China LXMRLOOYYCCN 3,0 m (9,8 ft)
GroRbritannien LXMRLOOYYCGB 3,0m (9,8 ft)
Indien LXMRLOOYYCIN 3,0 m (9,8 ft)
Sidkorea LXMRLOOYYCKR 3,0 m (9,8 ft)

HINWEIS: Nur tber die Serviceabteilung erhaltlich. Weitere Informationen
erhalten Sie bei lhrem Ihren Schneider Electric-Ansprechpartner.

Der Lexium Cobot Cabinet Controller enthalt einen Verriegelungsclip am
Stromversorgungsstecker (CN11). Achten Sie darauf, dass der Verschlussclip an
der richtigen Position des Riegels eingesetzt wird:

» Markt China und GroRbritannien: Viertes Bohrungsloch (4)
» Markt Indien und Siidkorea: Drittes Bohrungsloch (3)

A WON =

HINWEIS: Die Hauptstecker der Stromversorgungskabel fiir den
europaischen und den US-amerikanischen Markt sind mit einem
Kabelhaltesystem ausgestattet. Die Verwendung des Sicherungsclips am
Stromversorgungsstecker ist nicht erforderlich.
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Zusatzliches Handgerat fur Tablet

Uberblick iiber das Produkt

Einige Anwendungen erfordern zusatzliche Funktionalitaten in Bezug auf
erweiterte Sicherheitsfunktionen wie z. B. eine 3-Stellungs-Freigabegerat. In
derartigen Anwendungen kann das Zusatzgerat zur Anwesenheitssteuerung fir
die 3-Stellungs-Freigabesteuerung verwendet werden.

Sie kdnnen beispielsweise das Drittanbietergerat IDEC HT3P (Referenz HT3P-
SLNP-5M) verwenden. Der HT3P ist so konzipiert, dass er ein Tablet festhalt und
Uber einen fest verdrahteten Not-Aus-Schalter und einen fest verdrahteten 3-
Positionen-Freigabeschalter verfigt.

Weitere Informationen finden Sie in der IDEC HT3P-Anleitung.
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Verkabelung des zusatzlichen Handgerats fiir das Tablet

Die folgende Tabelle zeigt ein Beispiel fur die Verkabelung des IDEC HT3P-

Produkts als zusatzliches Handgerat fir ein Tablet.

IDEC HT3P Kabel offen verdrahtet

Verkabelung zu LXMRLe¢*C1eee

Verkabelung zu LXMRL0OQC2eee *

Pin | Drahtfarbe Bestim- Beschrei- Index | Bezeich- Pin | Eti- Index | Bezeich- Pin | Eti-
mung bung nung kett nung kett
1 Gelb USB-Netzteil | 24 VDC CN1 DI 10 V+ E/A E/A 2 24VD-
(optional) C
Digitalein- USB-Netzteil
gang (optional)
Ein- und
2 Gelb/weily oV CN2 DO 9 V- E/A Ausgangs- 12 oV
schnittstelle
Digitalaus- fur digitale
gang Ausgange,
24-VDC-
3 Grau FE CN2 DO 15 V- E/A Versorgung, 12 oV
ferngesteu-
Digitalaus- ertes Ein-
gang und
Ausschalten
1 Braun Freigabe- Kontakt 1 (C) | CN1 DI 1 DI1 E/A und RS485- | 4 DIQ1
schalter o Anschluss
Digitalein-
gang
2 Braun/weif Kontakt 1 CN1 DI 9 V+ E/A 12 oV
(NO)
Digitalein-
gang
3 Blau Kontakt 2 (C) | CN3 DI 1 DI9 E/A 5 DIQ2
Digitalein-
gang
4 Blau/weil} Kontakt 2 CN3 DI 9 V+ E/A 13 oV
(NO)
Digitalein-
gang
1 Rot Not-Aus- LED 24 VDC | CN2 DO 8 DO8 E/A 2 24\VD-
Schalter (Statusanzei- C
ge) Digitalaus-
gang
2 Schwarz LEDOV CN2 DO 16 V- E/A 6 DIQ3
(Statusanzei-
ge) Digitalaus-
gang
3 Griin Kontakt 1 CN8 Leistung 1 V+ Gy Not-Aus- 1 24VD-
(NC) Schnittstelle C
Steuer-
4 Griin/weif} Kontakt 1 CN8 span- 7 S11 3 S11
(NC) nungsver-
sorgung
5 Rot/weil} Kontakt 2 CN8 8 S12 4 S12
(NC) Sicher-
heitsfunkti-
6 Schwarz/weil Kontakt 2 CN8 onen 2 V+ 2 24\V/D-
(NC) c

* Verwenden Sie fiir Lexium Cobot Compact Controller zusatzliche Klemmen fir eine ordnungsgemafie Verkabelung.
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Integration und Inbetriebnahme des zusatzlichen Handgerats

Das folgende Verfahren wird am Beispiel des IDEC HT3P beschrieben. Fihren
Sie die folgenden Schritte aus, um das IDEC HT3P als zusatzliches Handgerat fur
ein Tablet zu integrieren und zu starten:

Schritt

Aktion

1

Schalten sie den Lexium Cobot Controller aus.

2

Verkabeln Sie das zusatzliche Handgerat fir ein Tablet mit dem Lexium Cobot
Controller gemaR Verkabelung des zusatzlichen Handgerats fur das Tablet, Seite 187.

Konfigurieren Sie in EcoStruxure Cobot Expert die digitalen Eingadnge als Three
Position Enable Input. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel Besondere
Sicherheitsein- und -ausgédnge im EcoStruxure Cobot Expert Software Guide.

» Fir Lexium Cobot Cabinet Controller: DI1 und DI9
» Fir Lexium Cobot Compact Controller: DIQ1 und DIQ2
HINWEIS: Der DI oder DIQ kann je nach Verkabelung variieren.

Konfigurieren Sie den digitalen Ausgang als Emergency Stop Status-Ausgang.
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel E/A-Leiste im EcoStruxure Cobot Expert
Software Guide.

* Fur Lexium Cobot Cabinet Controller: DO8
» Fir Lexium Cobot Compact Controller: DIQ3

HINWEIS: Die Statusanzeige des Not-Aus-Ausgangs ist keine
sicherheitsbewertete Funktion.

Den Lexium Cobot Controller einschalten.

Flhren Sie erste Tests mit reduzierter Geschwindigkeit durch, um die Funktionalitat des
Lexium Cobot und der Interaktion des zusatzlichen Handgerats zu liberpriifen.
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Wartung und Reparatur

Inhalt dieses Kapitels

Wartung, Reparatur und ReiniguNng..........cc.oiiiiiiiiiiii e 189
Austausch von Teilen..............ccooooi 193
Uberprifung der mechanischen Position ..o 196

Wartung, Reparatur und Reinigung

Allgemeine Informationen zu Wartung, Reparatur und Reinigung

Uberblick

Die Nutzung und Anwendung der enthaltenen Informationen setzen
Fachkenntnisse im Entwurf und der Programmierung automatisierter
Steuerungssysteme voraus. Nur Sie als Anwender, Maschinenbauer oder
Systemintegrator sind mit allen Bedingungen und Faktoren vertraut, die bei
Installation, Einrichtung, Betrieb, Reparatur und Wartung der Maschine oder des
Prozesses zum Tragen kommen.

Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften und/oder Bestimmungen
hinsichtlich der Erdung aller Anlagenteile sicher. Stellen Sie die Einhaltung aller
Sicherheitsvorschriften, aller geltenden Anforderungen in Bezug auf die Elektrik
sowie aller Normen sicher, die fur Ihre Maschine oder Ihren Prozess im
Zusammenhang mit der Nutzung dieses Produkts gelten.
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A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN

» Trennen Sie alle Gerate, einschliellich der angeschlossenen Komponenten,
vor der Entfernung von Abdeckungen oder Tiren sowie vor der Installation
oder Entfernung von Zubehorteilen, Hardware, Kabeln oder Drahten von der
Spannungsversorgung, ausgenommen unter den im jeweiligen
Hardwarehandbuch fir diese Gerate angegebenen Bedingungen.

* Verwenden Sie stets ein genormtes Spannungspriifgerat, um festzustellen,
ob die Spannungsversorgung wirklich abgeschaltet ist.

» Bringen Sie alle Abdeckungen, Zubehorteile, Hardware, Kabel und Drahte
wieder an, sichern Sie sie und vergewissern Sie sich, dass eine
ordnungsgemalie Erdung vorhanden ist, bevor Sie die Spannungszufuhr
zum Gerat einschalten.

* Dieses Gerat und jegliche zugehorigen Produkte dirfen nur mit der
angegebenen Spannung betrieben werden.

» Achten Sie nach dem Ausschalten der Ausristung darauf, eine Wartezeit
von mindestens 10 Sekunden fiir die Entladung des DC-Busses
einzuhalten.

+ Betreiben Sie elektrische Komponenten nur mit einem verbundenen
Erdschutzkabel (Schutzleiter).

+ Prifen Sie den sicheren Anschluss des Erdschutzkabels (Masse) fur die
elektrischen Komponenten, um die Konformitat mit dem Verkabelungsplan
zu gewabhrleisten.

» Berthren Sie die elektrischen Verbindungspunkte der Komponenten nicht,
wenn das Modul Strom fuhrt.

» Sorgen Sie fiir Schutz vor indirektem Berihren.

+ Beide Seiten der nicht verwendeten Leiter des Verbindungskabels sind zu
isolieren.

+ Stellen Sie sicher, dass die Netzkabel wahrend der Betriebszeit des
Systems korrekt angeschlossen und die Stecker eingerastet sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge.

Unzureichende Wartung kann zu vorzeitiger Abnutzung oder sogar zu
potenziellen Gefahrenquellen flr Produktionsmitarbeiter oder Wartungspersonal
fuhren.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Erstellen und befolgen Sie einen Wartungsplan und dazugehérige Protokolle
entsprechend den Anforderungen der Anwendung und Gerate.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Kundendienst

Fir den Fall, dass Probleme nicht behoben werden kénnen, wenden Sie sich mit
folgenden Informationen an lhren értlichen lhren Schneider Electric-
Ansprechpartner:

+ Informationen auf dem Typenschild (Typ, Identifikationsnummer,
Seriennummer, DOM)

+ Detaillierte Beschreibung des Problems
* Vorausgegangene und begleitende Umstande
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Wartungsplan

Uberblick

Wartungsplan

Die Wartungsintervalle mussen eventuell an die stark variierende Betriebszeit in
Abhangigkeit von der Anwendung angepasst werden.

Die Wartungsintervalle bertcksichtigen den naturlichen Verschleil3, der sich aus
der Art und Weise ergibt, wie Sie den Lexium Cobot Arm bedienen, sowie aus der
Anzahl der Bewegungen ohne Antriebsenergie. Zum Beispiel Stromausfall
wahrend des Betriebs oder manuellen Bewegens ohne Antriebsenergie.

Intervalle

Aktion

Alle 150 Betriebsstunden oder wochentlich

Flhren Sie eine Sichtpriifung des Lexium
Cobot-Systems durch und Uberprifen Sie es auf
Schaden, lose oder fehlende bewegliche Teile.

Uberpriifen Sie den Ein- und Auslassfilter des
Lexium Cobot Controllers auf Verschmutzung
oder Verstopfung.

Stellen Sie sicher, dass die Kabel nicht
abgenutzt oder beschadigt sind und tauschen
Sie sie gegebenenfalls aus.

Uberpriifen Sie den Lexium Cobot Controller
und den Lexium Cobot Arm auf
auBergewodhnliche Warmeableitung und
Gerauschentwicklung.

Vergewissern Sie sich, dass der Lexium Cobot
Arm beim Ein- und Ausschalten des Lexium
Cobot Arm seine Position beibehalt.

Alle 1.000 Betriebsstunden oder alle drei
Monate

Uberpriifen Sie die Anschliisse auf festen Sitz.

Die Lexium Cobotmechanik reinigen.

Stellen Sie sicher, dass die freiliegenden
Schrauben an der AuRenseite des Lexium
Cobot Arms mit dem richtigen Anzugsmoment
angezogen sind, einschlieRlich der Befestigung
des Endeffektors am Werkzeugflansch.

Uberpriifen Sie den Lexium Cobot Arm auf
Undichtigkeiten an den Gelenken.

Jahrlich oder bei haufigen Stromausfallen
wahrend des Betriebs

Die Funktion der Bremse im Betrieb tberprifen.

Uberpriifen Sie die Position des Lexium Cobot
Arms auf eine mogliche Abweichung, wenn
wahrend des Betriebs oder nach einer
manuellen Bewegung ohne Antriebsenergie ein
Stromausfall auftritt.

Alle 20.000 Betriebsstunden

Flhren Sie eine Sichtpriifung des Lexium Cobot
Arms durch, um festzustellen, ob er beschadigt

ist und ob er noch fiir Ihre Anwendung geeignet
ist, und ersetzen Sie ihn gegebenenfalls.
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Wartung und Reparatur

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT/VERKURZUNG DER LEBENSDAUER

» Verwenden Sie ein weiches Tuch, um Staub oder Prozessriickstande vom
Lexium Cobot Arm zu entfernen.

» Blasen Sie keinen Staub oder Prozessriickstande vom Lexium Cobot Arm
mit Luftgeblasen, Druckluft oder dhnlichen Geraten ab.

* Reinigen Sie die Ein- und Auslassfilter des Lexium Cobot Controllers nicht
im eingebauten Zustand mit Luftgeblasen, Druckluft, Staubsaugern oder
ahnlichen Geraten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.
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Wartung und Reparatur

Austausch von Teilen

Informationen zum Austausch von Einzelteilen

Uberblick

Die Nutzung und Anwendung der enthaltenen Informationen setzen
Fachkenntnisse im Entwurf und der Programmierung automatisierter
Steuerungssysteme voraus. Nur Sie als Anwender, Maschinenbauer oder
Systemintegrator sind mit allen Bedingungen und Faktoren vertraut, die bei
Installation, Einrichtung, Betrieb, Reparatur und Wartung der Maschine oder des
Prozesses zum Tragen kommen.

Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften und/oder Bestimmungen
hinsichtlich der Erdung aller Anlagenteile sicher. Stellen Sie die Einhaltung aller
Sicherheitsvorschriften, aller geltenden Anforderungen in Bezug auf die Elektrik
sowie aller Normen sicher, die fur Ihre Maschine oder Ihren Prozess im
Zusammenhang mit der Nutzung dieses Produkts gelten.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN

» Trennen Sie alle Gerate, einschliel3lich der angeschlossenen Komponenten,
vor der Entfernung von Abdeckungen oder Turen sowie vor der Installation
oder Entfernung von Zubehorteilen, Hardware, Kabeln oder Drahten von der
Spannungsversorgung, ausgenommen unter den im jeweiligen
Hardwarehandbuch fir diese Gerate angegebenen Bedingungen.

* Verwenden Sie stets ein genormtes Spannungsprifgerat, um festzustellen,
ob die Spannungsversorgung wirklich abgeschaltet ist.

» Bringen Sie alle Abdeckungen, Zubehodrteile, Hardware, Kabel und Drahte
wieder an, sichern Sie sie und vergewissern Sie sich, dass eine
ordnungsgemale Erdung vorhanden ist, bevor Sie die Spannungszufuhr
zum Gerat einschalten.

» Dieses Gerat und jegliche zugehdrigen Produkte dirfen nur mit der
angegebenen Spannung betrieben werden.

* Achten Sie nach dem Ausschalten der Ausristung darauf, eine Wartezeit
von mindestens 10 Sekunden fiir die Entladung des DC-Busses
einzuhalten.

» Betreiben Sie elektrische Komponenten nur mit einem verbundenen
Erdschutzkabel (Schutzleiter).

» Priifen Sie den sicheren Anschluss des Erdschutzkabels (Masse) fiir die
elektrischen Komponenten, um die Konformitat mit dem Verkabelungsplan
zu gewabhrleisten.

» Beruhren Sie die elektrischen Verbindungspunkte der Komponenten nicht,
wenn das Modul Strom flhrt.

» Sorgen Sie fiir Schutz vor indirektem Berlhren.

+ Beide Seiten der nicht verwendeten Leiter des Verbindungskabels sind zu
isolieren.

¢ Stellen Sie sicher, dass die Netzkabel wahrend der Betriebszeit des
Systems korrekt angeschlossen und die Stecker eingerastet sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge.

Der Lexium Cobot erwarmt sich stark, wenn er schweren Lasten und/oder hohen
Belastungen ausgesetzt ist. Flr weitere Informationen siehe Warmeableitung,
Seite 23.
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Reinigung und Austausch von Filtern

Schritt | Aktion

1 Schalten Sie den Lexium Cobot Cabinet Controller aus.

2 Entfernen Sie die Mutter von den Filtergehdusen und nehmen Sie die Filter heraus.

3 Reinigen Sie den am Filter haftenden Staub, indem Sie ihn im eingebauten Zustand

entgegen der Luftstromrichtung ausblasen.

HINWEIS: Bei Verschmutzung warmes Wasser oder ein neutrales
Reinigungsmittel verwenden. Lasst er sich dann immer noch nicht reinigen, sollte
er ausgetauscht werden.

4 Der Einbau sollte in umgekehrter Reihenfolge des Ausbaus erfolgen.

HINWEIS: Bei der Reinigung mit warmem Wasser oder einem neutralen
Reinigungsmittel sollte er vor dem Wiedereinbau vollstandig getrocknet sein.

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT ODER VERKURZUNG DER
LEBENSDAUER

Reinigen Sie die Ein- und Auslassfilter des Lexium Cobot Cabinet Controllers
nicht mit Luftgeblasen, Druckluft, Staubsaugern oder ahnlichen Geraten,
solange sie installiert sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge
haben.

Ersetzen des Leuchtrings

Schritt | Aktion

1 Entfernen Sie die transparente Abdeckung vom Leuchtring (1).
1
2

2 Entfernen Sie die drei Schrauben des Leuchtrings.

3 Entfernen Sie die Leuchtring-Abdeckung (2) vom Gelenk.

4 Trennen Sie das Anschlusskabel von der Buchse der Leuchtringabdeckung und

entfernen Sie es.
5 Montieren Sie den neuen Leuchtring in umgekehrter Reihenfolge und Uberprifen Sie

die korrekte Funktion.

Anzugsmoment fir die Schrauben: 0,5 Nm (4,43 Ibf-in)
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Wartung und Reparatur

Ersetzen der Endkappe
Schritt | Aktion
1 Entfernen Sie die drei Schrauben (1) von der Endkappe.
1 o
CE
-
2 - :
o
.‘§¢)
2 Entfernen Sie die Endkappe (2) vom Gelenk.
3 Montieren Sie die neue Endkappe in umgekehrter Reihenfolge und Uberprifen Sie die
Position des Dichtungsrings auf der Endkappe.
Anzugsmoment fiir die Schrauben: 0,5 Nm (4,43 Ibf-in)
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Uberpriifung der mechanischen Position

Die mechanische Position der einzelnen Gelenke muss mit den von der Software
im Lexium Cobot Controller dargestellten Maf3en tbereinstimmen. Die
Neukalibrierung eines Gelenks ist in den folgenden Fallen erforderlich:

* Ersatz von Gelenken
+ Uberdrehung der Gelenke.

HINWEIS: Fiur den Austausch und die Kalibrierung von Gelenken wenden Sie
sich bitte an Ihren &rtlichen Schneider Electric Servicetechniker.

Um zu Uberpriifen, ob die mechanische Position des Gelenks mit der Darstellung
in der Software Uibereinstimmt, muss jede Achse in eine bestimmte Position
bewegt werden. In der folgenden Beschreibung wird erldutert, wie die Nullstellung

fur jedes Gelenk erreicht werden sollte.

Abbildung

Beschreibung

Nullstellung von Gelenk 1:

Richten Sie Gelenk 1 parallel zum
elektrischen Anschluss aus und drehen Sie
es um 90° gegen den Uhrzeigersinn.

HINWEIS: Verwenden Sie die
Markierungen der Nullposition fur die
korrekte Ausrichtung.

Nullstellung von Gelenk 2 und 3:

» Befolgen Sie die Anweisungen fiir die
Nullstellung von Gelenk 1.

* Verschieben Sie das obere und das
untere Rohr des Lexium Cobot Arm so,
dass sie eine gerade Linie bilden, und
richten Sie das Gelenk 3 in einem
vertikalen Winkel zum oberen Rohr aus.
Der Winkel zwischen der Montageflache
und dieser Geraden (oberes und unteres
Rohr) betragt 90°.

HINWEIS: Verwenden Sie die
Markierungen der Nullposition fir die
korrekte Ausrichtung.

Nullstellung von Gelenk 4 und 5:

» Befolgen Sie die Anweisungen fiir die
Nullstellung von Gelenk 1 bis 3.

» Bringen Sie Gelenk 5 in die 12-Uhr-
Position und richten Sie die Gelenke 4
und 6 waagerecht bzw. parallel zur
Montageflache aus.

HINWEIS: Verwenden Sie die
Markierungen der Nullposition fir die
korrekte Ausrichtung.

Nullstellung von Gelenk 6:

» Befolgen Sie die Anweisungen fiir die
Nullstellung von Gelenk 1 bis 5.

» Bringen Sie den Werkzeugflansch-E/A-
Anschluss von Gelenk 6 in die 12-Uhr-
Position. Die vier Gewindebohrungen fiir
die Befestigung des Endeffektors
missen auf 3, 6, 9 und 12 Uhr
ausgerichtet werden.

HINWEIS: Verwenden Sie die
Markierungen der Nullposition fir die
korrekte Ausrichtung.
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Ersatzteile und Zubehor

Inhalt dieses Kapitels

ErsatzteilinVENTAr ... ..o s 197
Ersatzteilbestand ... e 198
Ersatzteilinventar

Uberblick

Durch einen Lagerbestand mit den Komponenten kann die Verfligbarkeit Ihres
Lexium Cobots gewahrleistet werden. Tauschen Sie nur Gerate des gleichen Typs
aus, um die Kompatibilitdt zu gewahrleisten.

Geben Sie bei der Bestellung von Ersatzteilen die nachstehenden Informationen
an. Sie finden diese auf dem Lexium Cobot-Typenschild:

Parameter

Beispielhafter Wert

Position auf Typenschild

Name der Komponente

Lexium Cobot - Standard-
Roboter max. 3 kg

Erste Zeile

Artikelbezeichnung LXMRL03S0000 Zweite Leitung
(Typenschlissel)
Hardware-Version 00 HW
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Ersatzteilbestand

Ersatzteile fur den Lexium Cobot Arm

Die nachfolgende Tabelle enthalt die Ersatzteile flir den Lexium Cobot Arm.

Artikelbeschreibung / Inhalt Darstellung Artikelbezeichnung Verwendbar fiir
Endeffektor M8-Anschlusskabel, Léange LXMRLOOYYO011 LXMRL03S0000/
400 mm (15,7 in)
LXMRL05S0000/
LXMRLO07S0000/
9 LXMRL12S0000 /
LXMRL18S0000
Stromversorgungskabel, Lange 6 m (19,7 ft) - LXMRLO5YY018 LXMRL05S0000/
LXMRLO7S0000/
LXMRL12S0000 /
LXMRL18S0000
Leuchtring LXMRLO3YY007 LXMRL03S0000
LXMRLO5YYO007 LXMRL05S0000/
. LXMRLO07S0000/
LXMRL12YY007 LXMRL12S0000 /
LXMRL18S0000
Endkappen (5 Gelenke) LXMRLO3YYO015 LXMRL03S0000
LXMRLO5YY015 LXMRL05S0000
LXMRLO7YY015 LXMRLO07S0000
LXMRL12YY015 LXMRL12S0000
LXMRL18YY015 LXMRL18S0000
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Ersatzteile fiir den Lexium Cobot Cabinet Controller

Die nachfolgende Tabelle enthalt die Ersatzteile fur den Lexium Cobot Cabinet

Controller.
Artikelbeschreibung / Inhalt Darstellung Artikelbezeichnung Verwendbar fiir
Control Stick fiir den Lexium Cobot Cabinet LXMRLOOYY013 LXMRL03C1000/
Controller
LXMRLO7C1000/
LXMRL12C0000
Stromversorgungskabel, 3 m (9,8 ft) - LXMRLOOYY009 LXMRL03C1000/
LXMRLO7C1000/
LXMRL12C0000
Staubschutzhiille und Filter LXMRLOOYY024 LXMRL03C1000/
LXMRL07C1000/
LXMRL12C0000
Lexium Cobot Cabinet Controller Steckersatz - LXMRLOOYY035 LXMRL03C1000/
fur Steckverbinder CN1...CN8
LXMRLO7C1000/
LXMRL12C0000
Lexium Cobot Cabinet Controller Antenne LXMRLOOYY036 LXMRL03C1000/
/ LXMRLO7C1000/
LXMRL12C0000

Ersatzteile fur den Lexium Cobot Compact Controller

Die nachfolgende Tabelle enthalt die Ersatzteile fiir den Lexium Cobot Compact

Controller.
Artikelbeschreibung / Inhalt Darstellung Artikelbezeichnung Verwendbar fiir
Control Stick fiir den Lexium Cobot Compact LXMRLOOYY019 LXMRL00C2000
Controller
Lexium Cobot Arm Netzteil-Adapterkabel, - LXMRLOOYY020 LXMRL00C2000
0,15 m (0,49 ft)
Lexium Cobot Compact Controller Steckersatz - LXMRLOOYY033 LXMRL00C2000
fur Steckverbinder CN21, CN27, CN28, CN33
Lexium Cobot Compact Controller Antenne LXMRLO0OYY034 LXMRL00C2000
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Fehlerbehebung

Fehlerbehebung

Uberblick

Problem

Mogliche Ursache

Loésung

Lexium Cobot ist Giber
EcoStruxure Cobot Expert
nicht zu erreichen.

Lexium Cobot Controller ist
ausgeschaltet.

Den Lexium Cobot Controller
einschalten.

Von der Firewall blockiert.

Die Firewall-Einstellungen
Uberprufen.

Nicht mit dem WiFi des Lexium
Cobot Controllers verbunden.

Mit dem WiFi des Lexium
Cobot Controllers verbinden.

Nicht mit dem Lexium Cobot
Controller Giber das Ethernet-
Kabel verbunden.

Priifen Sie den Anschluss und
die Funktionalitat des Kabels.

Falsche IP-Adresse.

Konfigurieren Sie die IP-
Einstellungen entsprechend.

Lexium Cobot Arm konnte
nicht aktiviert werden.

Gelenk x: selbstlernender
Durchfluss oder Servo-
Uberstrom

Mechanische Blockierung von
Gelenk x.

Die Bremse von Gelenk x
l6sen.

Kontaktieren Sie Ihren
Schneider Electric
Servicetechniker

Not-Aus wird gedriickt.

Die Not-Aus-Taste loslassen.

Lexium Cobot Arm schaltet
sich nicht ein.

Der Simulationsmodus ist
aktiv.

Wechseln Sie zum physischen
Lexium Cobot.

Not-Aus wird gedriickt.

Die Not-Aus-Taste loslassen.

Not-Aus

Not-Aus wird gedriickt.

Die Not-Aus-Taste loslassen.

Kein Control Stick
angeschlossen.

Schlielen Sie den Control
Stick richtig an.

Das Standardprogramm wird
nicht ausgefihrt.

Das Standardprogramm ist
nicht ausgewahit.

Wabhlen Sie ein
Standardprogramm unter
EcoStruxure Cobot Expert.

Die Ausgangsposition ist nicht
wie vorgesehen.

Die Ausgangsposition wurde
bei der ersten Inbetriebnahme
nicht eingestellt.

Stellen Sie die
Ausgangsposition unter
EcoStruxure Cobot Expert ein.

Eine Anmeldung am Lexium
Cobot Controller Gber
EcoStruxure Cobot Expert ist
nicht moglich.

Der Zeitraum des Zertifikats ist
nicht gliltig.

Uberpriifen Sie die Datums-
und Zeiteinstellung und passen
Sie sie gegebenenfalls an.

Unerwarteter Stopp von
Lexium Cobot Arm wahrend
der Bewegung.

Uberhitzung des Lexium Cobot
Controllers.

Priifen Sie, ob eine
ausreichende Luftzirkulation
vorhanden ist.
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Weitere Informationen zum Hersteller

Weitere Informationen zum Hersteller

Inhalt dieses Kapitels
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Kontaktadressen

Manufacturer

Schneider Electric Automation GmbH

(Tochtergesellschaft von Schneider Electric Industries SAS FR-92500 Rueil
Malmaison)

Schneiderplatz 1
97828 Marktheidenfeld, Deutschland
Telefon: +49 9391 603 5000

www.se.com

Andere Kontakte

Weitere Kontaktadressen finden Sie auf der Homepage:

Contact Center | Schneider Electric Global (se.com)

Produktschulungen

Produktschulungen

Schneider Electric bietet eine Reihe von Produktschulungen an.

Die Schneider Electric-Schulungsleiter unterstiitzen Sie dabei, die umfangreichen
Maoglichkeiten des Systems zu nutzen.

Wenden Sie sich an lhren ortlichen Schneider Electric-Vertreter, um weitere
Informationen Uber mdgliche Schulungen zu erhalten.
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https://www.se.com/
https://www.se.com/ww/en/work/support/contacts.jsp

Entsorgung

Entsorgung

Hinweise zur Entsorgung der Produkte von Schneider
Electric

Der Roboter wird auf einer recycelbaren Palette geliefert. Die weitere Verpackung
besteht aus Kartonagen und Folien.

HINWEIS: Die Produktkomponenten sind aus wiederverwertbaren Materialen
gefertigt und missen separat entsorgt werden. Die Verpackung nicht an den
Hersteller zurticksenden.

Verpackung entsprechend den lokalen, regionalen oder nationalen Vorschriften
entsorgen.

Entsorgen Sie die Verpackung an den vorgesehenen Entsorgungsstellen.

Entsorgen Sie den Roboter gemaf den geltenden o6rtlichen, regionalen oder
nationalen Vorschriften.

HINWEIS: Das Getriebe enthalt Schmiermittel, die zusatzlich zur Verpackung
entsorgt werden missen, wobei gegebenenfalls ortliche, regionale oder
nationale Vorschriften zu beachten sind.
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Schneider Electric

35 rue Joseph Monier
92500 Rueil Malmaison
Frankreich

+33(0) 141297000
www.se.com

Da Normen, Spezifikationen und Bauweisen sich von Zeit zu Zeit &ndern, sollten Sie um
Bestatigung der in dieser Verdffentlichung gegebenen Informationen nachsuchen.
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