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1. Productomschrijving  

1.1 Productomschrijving 

De TM AI Cobot is een robot met zes assen met vermogens- en krachtbeperkingsfunctie, eenvoudige 

programmering, vernieuwende geµntegreerde vision-capaciteiten en de nieuwste veiligheidsfunctionaliteit om op 

volledige snelheid met barri¯res en in samenwerkende werkruimtes te werken. 

 

1.2 Hoe kan ik hulp krijgen? 

U krijgt toegang tot informatiebronnen op de bedrijfswebsite:  

http://tm-robot.com/ 

 

Andere handleidingen 

Deze handleiding beschrijft de hardware-installatie, bediening en onderhoud van de TM AI Cobot. Raadpleeg de 

volgende tabel voor meer beschikbare handleidingen. 

 

Titel van handleiding Omschrijving 

Veiligheidshandleiding Bevat veiligheidsgegevens voor TM AI Cobots. 

TMflow Instructies voor gebruik van de TMflow-software. 

TMvision Instructies voor gebruik van de TMvision-software. 

Tabel 1: Titel en beschrijving handleiding 

 

1.3 Verwijdering en milieu 

TM AI Cobots moeten worden verwijderd in overeenstemming met de toepasselijke wetgeving, voorschriften en 

regels van autoriteiten.  

 

TM AI Cobots zijn geproduceerd met beperkte gebruik van gevaarlijke stoffen om het milieu te beschermen; 

zoals gedefinieerd door de Europese RoHS-richtlijn 2011/65/EU. Deze stoffen omvatten kwik, cadmium, lood, 

chroom VI, polybroombifenylen en polybroomdifenylethers. 

 

De volgende symbolen zijn aangebracht op de respectieve handleidingen om de conformiteit met de 

bovenstaande wetgeving aan te geven. 

 

 

 

http://tm-robot.com/
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2. Veiligheidsinformatie  

2.1 Overzicht 

Gebruikers moeten de veiligheidsinformatie die in deze handleiding is vermeld lezen, begrijpen en naleven 

voordat de TM AI Cobot wordt gebruikt. 

 

2.2 Waarschuwingssymbolen 

De onderstaande tabel toont de definities van de niveaus van de waarschuwingssymbolen die in deze 

handleiding worden gebruikt. Lees deze waarschuwingen aandachtig en handel ernaar om lichamelijk letsel 

materi±le schade te voorkomen. 

 

 

GEVAAR: 

Een direct gevaarlijke situatie die, indien niet vermeden, waarschijnlijk zal leiden tot 

ernstig letsel en zou kunnen leiden tot overlijden of ernstige materi±le schade.  

 

WAARSCHUWING: 

Een mogelijk gevaarlijke situatie die, indien niet vermeden, zal leiden tot matig letsel, en 

zou kunnen leiden tot ernstig letsel, overlijden of aanzienlijke materi±le schade. 

 

LET OP: 

Een mogelijk gevaarlijke situatie die, indien niet vermeden, zou kunnen leiden tot licht tot 

matig letsel of materi±le schade.  

Tabel 2: Gevaar- en waarschuwingssymbolen 

 

2.3 Veiligheidsmaatregelen 

 

GEVAAR: 

Dit product kan ernstige verwondingen en de dood veroorzaken, en schade aan zichzelf of 

aan andere apparatuur, als de volgende veiligheidsmaatregelen niet worden opgevolgd. 

 

 ̧ Alle personen die het systeem installeren, bedienen, onderwijzen, programmeren of onderhouden, moeten 

de Hardware-installatiehandleiding, de Softwarehandleiding en de Veiligheidshandleiding lezen, die 

behoren tot de software- en hardwareversie van dit product. Verder moeten ze een trainingscursus volgen 

met betrekking tot hun verantwoordelijkheden met de robot. 

 

 

 

 ̧ Alle personen die het robotsysteem ontwerpen, moeten de Hardware-installatiehandleiding, de 

Softwarehandleiding en de Veiligheidshandleiding lezen, die behoren tot de software- en hardwareversie 

Handleiding en waarschuwingslabels voor schokken lezen 
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van dit product. Verder moeten ze voldoen aan alle plaatselijke en landelijke veiligheidsregelingen voor de 

plaats waar de robot geµnstalleerd wordt. 

 ̧ De TM AI Cobot moet worden gebruikt in overeenstemming met het bedoeld gebruik.  

 ̧ Resultaten van de risicobeoordeling kunnen het gebruik van aanvullende risicobeperkingsmaatregelen 

vereisen. 

 ̧ De voeding naar de robot en zijn voeding moeten worden vergrendeld en afgemeld zijn voordat enig 

onderhoud wordt uitgevoerd of moet middelen hebben voor het regelen van gevaarlijke energie of het 

implementeren van energie-isolatie voordat enig onderhoud wordt uitgevoerd. 

 ̧  Verwijder het product volgens de geldende voorschriften in het land of het gebied waar het product 

wordt gebruikt.  

 

2.4 Geldigheid en aansprakelijkheid 

De hier gegeven informatie beschrijft niet hoe een complete robotarm wordt ontworpen, geµnstalleerd en 

bediend. Ook wordt niet geschreven over de randapparatuur die de veiligheid van het complete systeem kan 

beµnvloeden. De beheerders van de robot moeten de veiligheidswetten en -regelingen in hun land begrijpen en 

verhinderen dat ongevallen optreden in het hele systeem. 

Dit geldt voor onder meer: 

 ̧ Risicobepaling van het hele systeem 

 ̧ Toevoegen van andere machines en extra aanvullende maatregelen voor het verminderen van risicoôs, 

gebaseerd op de resultaten van de risicobeoordeling 

 ̧ Gebruiken van gepaste softwareveiligheidsfuncties 

 ̧ Verzekeren dat gebruikers geen wijzigingen aanbrengen aan de veiligheidsmaatregelen 

 ̧ Verzekeren dat alle systemen correct zijn ontworpen en geµnstalleerd 

 ̧ Gebruikersinstructies duidelijk labelen 

 ̧ Duidelijk markeren van de contactgegevens voor de integrator 

 ̧ Relevante documenten toegankelijk maken, inclusief de risicobeoordeling en deze handleiding 

 

 

LET OP: 

Dit product is een gedeeltelijk complete machine. Het ontwerp en de installatie van het 

volledige systeem moeten voldoen aan de veiligheidsregelingen in het land waar het systeem 

wordt gebruikt. Gebruikers en integrators van de robot moeten de veiligheidswet- en 

regelgeving in hun land begrijpen en verhinderen dat ernstige ongevallen optreden in het 

volledige systeem. 

 

2.5 Beperkingen in aansprakelijkheid 

Zelfs als de veiligheidsinstructies worden nageleefd, mag de veiligheidsinformatie in de handleiding niet worden 
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beschouwd als een garantie dat het product geen lichamelijk letsel of materi±le schade zal veroorzaken. 

 

2.6 Algemene veiligheidswaarschuwing  

1. Het geluidsniveau in een fabriekshal is ongeveer 50,4 dB (A) zonder productie. (Gemeten 1 m van de robot en 

1,6 m boven de vloer, op 80% van de maximumsnelheid). Is het geluidsniveau bij gebruik hoger dan 80 dB(A), 

draag dan gehoorbescherming. 

2. Omgevingscondities: 

 ̧ Luchttemperatuur: 0ęC - +50ęC 

 ̧ Luchtvochtigheid: < 85%  

 ̧ Condities bij transport en opslag: -20ęC - +60ęC 

 ̧ Vochtigheid bij transport en opslag: < 75% 

 ̧ De robot moet beschermd worden tegen schokken en trillingen 

 ̧ Let op de ESD-waarschuwingen bij het installeren en verwijderen van de robot 

 

2.7 Risicobeoordeling  

Voor de installatie of het gebruik van dit product moet u de nodige risicobeoordeling uitvoeren op basis van de 

gebruiksomstandigheden. Let ook op het potenti±le resterende risico, beschreven door de Onderneming. 

Raadpleeg de relevante hoofdstukken in de Veiligheidshandleiding, samen met de software- en hardwareversie 

en leef de instructies na. 

 

2.8 Noodstop  

Gebeurt er een ongeluk bij het bedienen van de robot, dan kunt u alle bewegingen stoppen door middel van de 

noodstopschakelaar. Wanneer de robot stopt, moet u controleren of alle gevaren zijn verwijderd voordat u de 

robot handmatig opnieuw opstart. De Noodstopschakelaar is uitsluitend voor gebruik in kritieke situaties. Om de 

robot bij normaal gebruik tot stilstand te brengen, wordt de stopknop het de bedieningsdoos gebruikt. Als u op de 

noodstopschakelaar drukt, verbreekt de TM AI Cobot de voeding van de robot en wordt de rem geactiveerd 

nadat de robot tot stilstand is gekomen. Het indicatielampje van de robot gaat uit en de drie lampjes op de 

robotstick gaan knipperen. 

 

Nadat de risicobeoordeling is uitgevoerd en een noodstopschakelaar moet worden geµnstalleerd, moet het 

geselecteerde apparaat voldoen aan de eisen van IEC 60204-1. Na een noodstop, fabrieksreset en een ander 

veiligheidsincident, raadpleegt u de relevante hoofdstukken in de Veiligheidshandleiding overeenkomend met de 

software- en hardwareversie, en leeft u deze na. 

 

2.9 Gewrichtsbeweging zonder aandrijfvermogen 

Wanneer er geen aandrijfvermogen in de robot is, betekent dit dat de robot is uitgeschakeld of stroomverlies 



 

 
Hardware-installatiehandleiding: Hardwareversie TM12S/TM14S-serie: 5.02 Documentversie: 1.04    14 

TECHMAN ROBOT INC.  

5F., No. 58-2, Huaya 2nd Rd., Guishan Dist., Taoyuan City, 333411, Taiwan  

heeft. Deze situaties treden op wanneer de robot volledig stroomverlies lijdt. Voor het bedienen van een robot 

zonder aandrijfvermogen evenals de veiligheidsmaatregelen die moeten worden getroffen bij het gebruik van 

een dergelijke robot, raadpleegt u de relevante hoofdstukken in de Veiligheidshandleiding en volgt u de 

instructies. De robotarm of het gewricht moet handmatig worden verplaatst. De gebruiker kan de rem van elk 

gewricht handmatig ontgrendelen. 

 

De rem van elk gewricht handmatig ontgrendelen: 

1. Verwijder de schroeven (M3, Torx-T10) en de kap van het gewricht, en 

2. Ontgrendel de rem door de pin op de remspoel in te drukken, zoals in de volgende afbeeldingen. 

 

   

1e /2e gewricht  3e gewricht  4e / 5e /6e gewricht 

Afbeelding 1: Penpositie voor remontgrendeling 

 

 

GEVAAR: 

Er is geen krachtcompensatie tijdens de gewrichtbeweging zonder aandrijfvermogen, 

wat betekent dat er meer kracht is vereist om elk gewricht direct tegen de 

motoraandrijving beweegt. 

 

 

WAARSCHUWING: 

Gebruikers moeten goed opgeleid zijn en aandacht besteden aan het bewegen van de 

robot zonder aandrijfvermogen tijdens elke nood- en abnormale situatie. 

 

2.10 Labels 

De volgende labels, en vooral de waarschuwingen, bevinden zich op de plaatsen waar specifieke gevaren 

kunnen optreden. Leef bij de bediening beschrijving en de waarschuwingen van de labels na om ongevallen te 

voorkomen. De labels mogen niet gescheurd of beschadigd raken of verwijderd worden. Wees voorzichtig met 

het hanteren van de onderdelen waarop de labels zijn geplakt. 
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A 

 

Kom niet in de buurt van de bewegende onderdelen en de 

omgeving daarvan om botsingen te vermijden 

B 

 

Steek geen hand of vingers dicht bij bewegende 

onderdelen 

C 

 

 ̧ Raak de interne elektrische delen niet aan om 

elektrische schokken te vermijden 

 ̧ Gevaar voor vlamboog, geschikte PPE vereist. Niet 

naleven hiervan kan resulteren in letsels of overlijden. 

Zie NFPA 70 E.  

 ̧ Risico op brand of elektrische schok. Het deurslot is 

niet vergrendeld met het loskoppelen van het 

machinestroomcircuit. Het ontgrendelen of openen van 

deuren schakelt geen blootgestelde delen onder 

spanning uit. 

D 

 

Productlabel 

Tabel 3: Labelnamen 

 

 

Afbeelding 2: Locatie van labels 

C D 

C B A 
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3. Transport en opslag  

Vervoer de TM AI Cobot met het oorspronkelijke verpakkingsmateriaal. Moet de TM AI Cobot na het uitpakken 

verplaatst worden, sla het verpakkingsmateriaal dan op een droge plaats op. Houd beide armen van de TM AI 

Cobot vast tijdens de verplaatsing. Ondersteun de armen terwijl de schroeven van de montagevoet worden 

vastgezet. 

 

Til de bedieningsdoos op bij de handvatten. Berg voor het verplaatsten de kabels op. 

 

 

WAARSCHUWING: 

Let op uw houding bij het bewegen van de verpakking van de arm en de bedieningsdoos om 

letsel aan de rug te voorkomen. De Onderneming is niet aansprakelijk voor letsels, 

veroorzaakt tijdens vervoer. 

 

 

WAARSCHUWING: 

Als de robot gedurende een bepaalde periode niet is verplaatst, kan de basisolie worden 

afgescheiden en lekken door de invloed van zwaartekracht. Het is aanbevolen de gewrichten 

van de robot elke andere maand aan een lage snelheid te laten bewegen (minder dan10%) 

gedurende minstens 30 minuten zodat de basisolie doeltreffend in de gewrichten kan 

circuleren. 

 

 

WAARSCHUWING: 

Het product moet verzonden en opgeslagen worden in een omgeving met geregelde 

temperatuur, tussen 20ÁC en 60ÁC (-4ÁF en 140ÁF). De aanbevolen vochtigheid is maximaal 

75 procent, niet condenserend. Het moet worden verzonden en opgeslagen in de 

meegeleverde verpakking, die ontworpen is om schade door normale schokken en trillingen 

te voorkomen. De verpakking moet beschermd worden tegen extreme schokken en trillingen. 

 

Het product moet altijd worden verzonden en opgeslagen in verticale stand, in een schone, 

droge omgeving, zonder condensering. Leg de verpakking niet op zijn kant of een andere niet 

rechtopstaande positie. Dit kan het product beschadigen. 
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4. Systeemhardware  

4.1 Overzicht 

Dit hoofdstuk introduceert de mechanische interface van het TM AI Cobot-systeem. 

 

4.2 Systeemoverzicht  

TM AI Cobot bestaat uit de robotarm en de bedieningsdoos (inclusief een robotstick). 

 

 

 

Afbeelding 3: Systeemoverzicht 

 

4.2.1 Robotarm 

4.2.1.1 Afmetingstekeningen van Robot 

Hieronder ziet u de afmetingstekening van de robot 

Bedieningsdoos Robotstick 

Robotarm 
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Afbeelding 4: Afmetingen TM12S / TM12S-M 

*Alle metingen zijn in ѷ. 
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Afbeelding 5: Afmetingen van TM14S / TM14S-M 

*Alle metingen zijn in ѷ. 
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Afbeelding 6: Afmetingen van TM12S-X 

*Alle metingen zijn in ѷ. 
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Afbeelding 7: Afmetingen van TM14S-X 

*Alle metingen zijn in ѷ. 

 

 

4.2.1.2 Robotmontagediagram 

Hieronder ziet u een illustratie van de componenten van de robot. Vanwege veiligheidsrisicoôs mag u 

niet proberen een component zelf te demonteren. Neem contact op met uw plaatselijke dienstverlener 

voor een verzoek om service. 
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4.2.1.3 Bewegingsbereik 

Het sferische bewegingsbereik (straal) vanaf de basis is 1300 ѷ voor de TM12S-serie en 1100 ѷ 

voor de TM14S-serie. 

 

Basis 

2e gewricht 

Onderste arm 

3e gewricht 

1e gewricht 

Bovenste arm 

TM12S / TM12S-M 

5e gewricht 

6e gewricht 

1e gewricht 

Onderste arm 

6e gewricht 

3e gewricht 

5e gewricht 

2e gewricht 

Bovenste arm 

TM14S / TM14S-M 

Basis 

4e gewricht 

Bovenste arm 

TM12S-X 

1e gewricht 

Onderste arm 

4e gewricht 

6e gewricht 

5e gewricht 

Basis 

2e gewricht 

3e gewricht 

1e gewricht 

Onderste arm 

4e gewricht 

6e gewricht 

5e gewricht 

Bovenste arm 

TM14S-X 

Basis 

3e gewricht 

2e gewricht 

4e gewricht 
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GEVAAR: 

Tenzij een individu de volledige controle heeft over de robotbeweging tijdens een handmatige 

besturing, moet personeel buiten de bewaakte ruimte blijven wanneer de robot in beweging is 

terwijl deze zich in de handmatige modus bevindt (d.w.z. aanleren).  

 

De noodstop op de robotstick moet direct toegankelijk zijn tijdens een handmatige modus. Er 

is minstens een noodschakelaar geµnstalleerd buiten het bewegingsbereik van de robot. Is er 

voor de robot geen bewegingslimiet ingesteld, dan is het bewegingsbereik gelijk aan het 

maximale bewegingsbereik van de robotarm. U kunt een bewegingsbereik instellen om de 

situatie te vermijden dat alle operators zich buiten het maximale bewegingsbereik van de 

robotarm moeten bevinden.  

 

De robotstick moet zich bevinden op een plaats buiten bereik van de robotarm. U moet er ook 

voor zorgen dat de bewegingen van de robot niet komen op plaatsen waar medewerkers 

komen om op de knoppen van de robotstick te drukken. 

 

Diagram van bewegingsbereik van TM12S / TM12S-M / TM12S-X 

 

 

Afbeelding 8: Zijaanzicht diagram van bewegingsbereik van TM12S / TM12S-M / TM12S-X 

*Alle metingen zijn in ѷ. 

 
































































































































