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1. Productomschrijving

l1Productomschrijving
De TM Al Cobot is een robot-emetkraehtdbepen kmatgsfammdd en
programmerriniguwende gepobapgceeedeeni enode nieuwste vei

voll edige snel heid met barri res en in samenwerkende w

12Hoe kan ik hulp krijgen?
U krijgt toegang tot informatiebronnen op de bedrijfsw

httprobom. com/

Andere handl eidingen

Deze handleiding beésichniijl fatt i de he&rddwarieag en onder houd

voémgde tabel voor meer beschikbare handl eidingen.
Titel van hiOmschrijving ‘
Veiligheids|Bevat veiligheidsgegevens voor TM Al Cobo
TMf |l ow I nstructies voor gseobfrtuniakr ev.an de TMf Il ow
TMvi sion I nstructies vodMvigshwddaiwkarwan de

TabEIl Titel en beschrijving handleiding

13Ver wi jdering en milieu
TM Al Cobots moeten worden verwijderd in overeenstemmi

regels van autoriteiten.

TM Al CGdbot sgeproduceerd met beperkte gebrui k van gevaa
zoals gedefinieerd droioahtdlei jErur2(lels/e6 S5¥oBEHE. Deze stoffen

chroom VI, polybroombifenylen en polybroomdifenyl ether

De volgende symbolen zijn aangebracht op de respectiev

bovenstaande wetgeving aan te geven.

RgHS
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2. Veiligheidsinformatie

210ver zicht
Gebrui kers moeten de veiligheidsinformhegei dpeniaendeal

voordat de TM Al Cobot wordt gebruikt.

22Waar schuwi ngssymbol en
De onderstaande tabel toont de definities van de nivea
handl eiding worden gebruikt. Lees deeren avaararene hluiwd magneenl |

materi tl e schade te voor komen.

GEVAAR:

A Een direct gevaarlijke situatie die, indi
ernstig |l etsel en zou kunnen | eiden tot ¢
WAARSCHUWI NG:

A Een mogelijk gevaarlijke situatie die, ir
zou kunnen | eiden tot ernstig |l etsel, ove
LET OFP:

A Een mogelijk gevaar |l ij keedseint,uaztoiue kduinene ni r
matig | etsel of materi xtl e schade.

Tabz| Geveanarwaar schuwi ngssymbol en

23Veilighei dsmaatregel en
GEVAAR:
A Dit product kan ernstige verwondi ngemi cemz &l
aan andere apparatuur, als de volgende vei
, Al l e personen die het systeem installeren, bedi enen,

deHar dwiamrst al | at i, elBariddIlwair kihreagnd Meeii § i ghei dd lreardl eiddieng
behoren tot-ethe haofdwaareeer si e van dit product. Verder

met betrekking tot hun verantwoordelijkheden met de

S

Handl ei ding en waarschaolkwkang

Al l e personen die het robotHaydtwmaerst ahlt awer, pleendmeiedien

B

SoftwarehaemdMei di ghei dd reardl, eiddiendehorem haortdwar eswdr
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van dit product. Ver cheralmheetpdmazes evdljkeerenad andel i j |
pl aats waar de robot gepnstalleerd wordt.
, De TM Al Cobot moet worden gebruikt in overeenstemmi

, Resultaten van de risicobeoordeleée ngi Kiuanokepdreki gedma
vereli sen

, De voeding naar de robot en zijn voeding moeten worc
onder houd wordt wuitgevoerd of moet middelen hebben v

i mpl ementememgsvaalnat i e voordat enig onderhoud wordt wu

== Ver wi jder het product volgens de geldende voorschr

wordt gebrui kt.

24Gel digheid en aansprakelijkheid
De hier gegeven i nf oremant iceo nbpel secther irjofbtotnairemt whooredt ont wor
bediend. Ook wordt niet geschreven over de randapparat
bepunvlioeden. De beheerders van de -rreogbedti nngoeent beieng rdhej mvedn alr
verhinderen dat ongevallen optreden in het hele systee
Dit geldt voor onder meer:
, Ri sicobepaling van het hele systeem
, Toevoegen van andere machines en extra aanvul@ ende n

gebaseerd opn deam eka lrtiaziecobeoordel i ng

, Gebrui ken van gepaste softwareveiligheidsfuncties
, Verzekeren dat gebruikers geen wijzigingen aanbrenge
, Verzekeren dat alle systemen correct zijn ontworpen

Gebrui ker si nesltirjukc tli aebse Ideun d

, Duidelijk markeren van de contactgegevens voor de ir
, Rel evante documenten toegankelijk maken, inclusief o
LET OP:
Dit product is een gedeeltelij ki ncsotnapllleattei em
vol l edige systeem moeten voldoen aan de ve
wordt gebrui kt. Gebruikers en integr-@&imor s
regelgeving in hun | and begroinjgpeevna lelne nv eorphtir
voll edi ge systeem.

25Beperkingen in aansprakelijkheid

Zelfs als de veiligheidsinstructies worden nagel eef d,
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beschouwd als een garantie datseHetofprnadwati +td eee rs clhiaaddlea @

26Al gemene veiligheidswaarschuwing
1. Het geluidsniveau in een fabriekshal is ongeveer 50, 4
1,6 m boven de vlioer, op 80% gvealnu iddes nmavxe amwu nbsinje | gheeh rdu)i. k

draag dan gehoorbescher mi ng.
2.0mgevingscondities:
Luchttemperab0e€: O0eC
Luchtvochtigheid: < 85%

, Condities bij tROpEHBDretC en opsl ag:

, Vochtigheid bi]j transport en opsl ag: < 75%

, De r obolte stooreeer md wor den tegen schokken en trillingen

, Let op WweaES®Ohuwi ngen bij het installeren en verwijd
27Ri sicobeoordeling

Voor de installatie of het gebruik van dit product moe

gebrui ksomstandi gheden. Let ook op het potentizxzle rest

Raadpleeg de rel evanMee | h gdfed gts ihlkskaeheaii mnedtey edne hsaorf d wwaarr eev e

en | eef de instructies na.

28Noodstop
Gebeurt er een ongel uk bi]j het bedienen van de robot,
noodstopschakel aar. Waenheercdeptrobetestoptal me gevaren
robot handmatig opnieuw opstart. De Noodstopschakel aar
robot bij nor maal gebruik tot stilstandgsdobseggbnui Wwo
noodstopschakel aar drukt, verbreekt de TM Al Cobot de
nadat de robot tot stilstand is gekomen. Het indicatie

robot san cknigmper en.

Nadat de risicobeoordeling is uitgevoerd en een noodst

gesel ecteerde apparaat vol dole.n MNa ne edne nea osdesnt ovpa,n fl aEbCr i6€0}

veiligheidsi nciddee nrte | ervaaandtpel eheoyoefi dusitguhkeki edno hi anr ddleenik dimregn d

sof tvweanr ehar dwareversie, en |l eeft u deze na.
29Gewr i cht sbeweging zonder aandrijfvermogen

Wanneer er geen aandrijfvermogen in de keolbdtofi sstrmhedmk
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heeft. Deze situaties treden op wanneer de robot vol

zonder aandrijfvermogen evenals de veiligheidsmaatrege

een der geolti,j kemardgpl eegt u de r &led Vv a mthe i kW ednfadvabtll gkt Id éum gli en

instructies. De robotarm of het gewricht moet handmat.i

gewricht handmatig ontgrendel en.

De rem van bbhkdgawigcbhtgrendel en:
1. Verwijder de scHirldéevem M3 kaPporvian het gewricht,

2. Ontgrendel de rem door de pin op de remspoel in

1/ 29 ewr i cht 3gewricht 4¢/ e/5%6g e wr i c ht
Af beellkdifheggnpositie voor remontgrendeling

GEVAAR:
Er is geen krachtcompensatie tijdens de
wat betekent dat er meer kracht s verei
mot or aanhlewg esd tn.g
WAARSCHUWI NG:

A Gebrui kers moeten goed opgeleid zijn en

robot zonder aandrijfvenmabgeonr maj eessteahb

210Label s

De volgende | abels, en vooral dde wamlaaastchamwi wagaerm ,s peoiifn
kunnen optreden. Leef bi]j de bediening beschrijving e
voor komen. De | abels mogen niet gescheurd of beschadi
het ewraemmt van de onderdel en waarop de | abels zijn gepl al
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Kom ni et in de buurt wvan de
A .
omgeving daarvan om botsing
St eek geen hand of vinge
B .
A% onderdel en
Raak de i nterndeel ehekntireit
el ektrische schokken te v
., Gevaar Voor vl amboog, ge
nal even hiervan kan resul
Zie NFPA 70 E.
C
, Risico op brand of el ekt
ni et vergrendesKHopmetl enhe
machinestroomcircuit. Het
deuren schakel't geen bl
spanning uit.
M recrman rosor e |1IJEIININ
Model TM125 Number of Phase 1
D ocrond kg Seomstine 1008 Product!| abel
Rotdvatogs 100 34pvAC B i
e G\ mws
Control Box 13.0kg Procuction Debe - 07/2022
Diagram No. ABD-301-R21 i Taiwwars
Tab&!| Label namen
r 1 1

Af beebdiocatie v

ehandl ei di

ati
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3. Transport en opslag

Vervoer de TM Al Cobot met het oorspronkelijke verpakk
verplaatst worden, sla het verpakkingsmateriaal Alan op
Cobot vast tijdens de verplaatsing. Ondersteun de ar me

vastgezet .
Til de bedieningsdoos op bij de handvatten. Berg voor

WAARSCHUWI NG:

Let op uw houdi n@nbidje hetr ptakwe qign vvan de ar
|l etsel aan de rug te voorkomen. De Onderne
veroorzaakt tijdens vervoer.

WAARSCHUWI NG:

Al s de robot gedurende een bepaabazi pelrii ® d\
afgescheiden en |l ekken door de invloed van
van de robot el ke andere maand aan een | ag
gedurende minstens 30 minutenn zda ag e wrei dhatse
circul eren.

WAARSCHUWI NG:

Het product moet verzonden en opgeslagen w
temperatuur, tusstédF 20AQ40D0MAFHGQAD®e( aanbevol
75 procent , ni et ¢ owodrednesne rveenrdz.o nHleetn neone to p g e

meegel everde verpakking, die ontworpen is
te voor komen. De verpakking moet bescher md
Het product moet al tni jod gveosrl daeggre nv e rnz ovred eén cea

droge omgeving, zonder condensering. Leg d
rechtopstaande positie. Dit kan het produc
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4. Systeemhardware

410verzicht

Dit hoofdstukmechaodscheri nderfaceyvtamerhet TM Al Cobot

42Systeemover zicht

TM Al Cobot bestaat wuit de robotarm en de bedieningsdo

Robotarnm

Bedi enin Robot st

Af beeBdiShyst eemover zicht

421Robot arm
4211Af metingstekeningen van Robot

Hi eronder ziet u de afmetingstekening van de robot
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Af beell:diAfgmet i ngen T™12S / TM12S

*Al'l e metithgen zijn in
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Af beebdiMmfgmeti ngenTMAh4E TM14S /

*Al'l e metitnhgen zijn in
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Af beebdiAfgmeti ngems van TM12S

*Al'l e metithgen zijn in
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Af beell:diAfgmet i ngem van TM14S

*Al'l e metitnhgen zijn in

4212Robot mont agedi agr am
Hi erondeenziktusteatie van de componenten&vamagda r
niet proberen een component zelf te demonteren. N e

voor een verzoek om service.
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6e gewricht  ——— (i 0
4e gewricht o . 5e gewricht

6e gewric

4e gewricht 5e gewricht

Onderste arm

Onderste arm

'7 3e gewricht 3e gewricht
Bovenste arm l Bovenste ar
1e gewricht F 2e gewricht 1e gewricht 2e gewricht
- Basis
TM12S / TM12S-M TM14S / TM14S-M

6e gewric

4e gewricht 5e gewricht 4e gewricht 5e gewricht

Onderste arm Onderste arm

3e gewricht 3e gewricht
Bovenste arm
1e gewricht

2e gewricht 1e gewricht 2e gewricht

4213Bewegingsbereik

Het sferische bewegingsbereik vioontrr alels)E W d&rSaefm dlel 0hOa

voor de-sEBM1 &S
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robotarm moet en

noodstop de
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de robot
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robotstick
zorgen dat
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Di agram van
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*Al | e
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du
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noodschakel aar
geen
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ver mi j den
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mo et
de
knoppen

bewegi ngsbeMei/lk TWd®R STM12S /

metiwhgen

™

de volledige controle |
buiten de bewaak
handmati ge modus b

in de

c k direct t¢
gepunstallee
bewegingsli miegeilngé&stha
van de
al |l e

robot st mo e t

robotar m.
dat operators z

nden.

p2 iacaht sb eébwii nt deenn boepr ed &kn v an
bewegi ngen de robot
van de robotstick t

van

TM12S

agram van bewMg/i ngMb23 ei k var

zijn in
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