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Руководство является исключительной собственностью компании JAKA Robotics Ltd. (далее именуемой "JAKA"), и JAKA

полностью сохраняет за собой авторские права и право на интерпретацию. Это руководство и его части запрещается

воспроизводить или копировать без письменного разрешения JAKA. Дополнительные копии этого руководства можно

получить на сайте JAKA. Мы будем регулярно пересматривать руководство, и содержание может обновляться без

предварительного уведомления. Пожалуйста, внимательно ознакомьтесь с фактической информацией о продукте, прежде чем читать это

руководство. Настоящее руководство применимо ко всем продуктам и/или услугам, производимым или предоставляемым

JAKA (далее именуемым "продукты"). Информация, содержащаяся в руководстве, предоставляется "как есть" и подпадает под

действие соответствующих законов. В максимальной степени, разрешенной законом, данное руководство не является

какой-либо формой явного или подразумеваемого представления или гарантии JAKA, а также не является гарантией

товарной пригодности, пригодности для конкретных целей, достижения ожидаемых результатов или ненарушения прав на

продукцию. JAKA не несет никакой ответственности за любые ошибки или упущения, которые могут содержаться в данном

руководстве, или за любой несчастный случай или косвенный вред, возникший в результате использования данного

руководства и описанных в нем продуктов. Перед установкой и эксплуатацией изделия внимательно прочтите данное

руководство. Изображения в этом руководстве приведены только для справки.

Если корпус робота будет преобразован или разобран, JAKA не несет ответственности за послепродажное обслуживание.

JAKA напоминает пользователям, что они должны использовать средства безопасности при использовании и обслуживании

роботов JAKA и должны соблюдать условия безопасности.

Программисты JAKA robots, конструкторы и специалисты по отладке роботизированных систем должны быть знакомы с

способом программирования роботов JAKA и установки системных приложений.

Дополнительная информация

Для получения дополнительной информации о продукте отсканируйте QR-код
справа, чтобы посетить наш официальный веб-сайт: www.jaka.com.

II



Содержание
Foreword.....................................................................................................................................................6

Продукт List.................................................................................................................................................6

Важное предупреждение по технике безопасности .............................................................................................................................6

1 Ручная Инструкция ..............................................................................................................................7

1.1 Информация о Руководстве ...........................................................................................................................7
1.2 Устройство для чтения вручную ..............................................................................................................................7
1.3 References.....................................................................................................................................7
1.4 Предварительные условия ..................................................................................................................................7

2 Стандарт безопасности ...................................................................................................................................8

2.1 Введение ....................................................................................................................................8
2.2

Сигналы и обозначения безопасности

..........................................................................................................8 2.3

Предназначение Use................................................................................................................................11

2.5

Принять защитные меры .......................................................................................................13

2.7

Оценка перед использованием

....................................................................................................................15 2.9

Аварийное отключение тормоза ................................................................................................15

2.11

Предупреждения и Cautions..................................................................................................................8
2.4

Ответственность и риски ..........................................................................................................................12
2.6

Оценка рисков .........................................................................................................................13
2.8

Аварийная остановка ..........................................................................................................................15
2.10

Labels...........................................................................................................................................17

3 Система Overview...............................................................................................................................19

3.1 Архитектура системы .....................................................................................................................19
3.2 Компоненты Overview.................................................................................................................19

4 Функции безопасности ...............................................................................................................................21

4.1 Обзор функций безопасности ......................................................................................................21
4.1.1 Особые требования безопасности ..............................................................................................21

Limitations.............................................................................................................................21 Остановка

Category.......................................................................................................................21 Обзор

техники безопасности Function.................................................................................................21

4.1.2

4.1.3

4.1.4

4.2 Описание функций безопасности .................................................................................................24
4.2.1

Функции аварийной остановки ..................................................................................................24

Функции защитной остановки ....................................................................................................26

Функции состояния движения .......................................................................................................28

Функции безопасности в ручном режиме ..................................................................................29

Контроль скорости Functions.................................................................................................32

4.2.2

4.2.3

4.2.4

4.2.5

III



4.2.6

4.2.7

4.2.8

4.3

Функции ограничения крутящего момента и мощности .............................................................................35

Функции защиты от столкновений ...................................................................................36

Контроль положения ...............................................................................................................39

Резервирование входного сигнала .............................................................................................................42

5 Технические данные ...................................................................................................................................43

5.1 Механические и электрические Data....................................................................................................43
5.1.1 Технические характеристики робота ..............................................................................................43

5.1.2

5.1.3

5.1.4

5.1.5

5.1.6

5.1.7

5.2

Технические характеристики шкафа управления...............................................................................44

Кнопки и интерфейсы робота ...............................................................................................44

Вращение робота Direction.......................................................................................................47

Особенность робота ..................................................................................................................47

Спецификация IPC ..................................................................................................................49

Кнопки управления ............................................................................................................49

Объемные чертежи .................................................................................................................51
5.2.1 Объемные чертежи робота ...........................................................................................51

5.2.2

5.3

Габаритные чертежи шкафа управления............................................................................55

Эксплуатационные характеристики ........................................................................................................................56
5.3.1 Грузоподъемность робота ..................................................................................................56

5.3.2

5.3.3

5.3.4

Время и расстояние остановки ................................................................................................57

Силы и крутящие моменты на основании робота.....................................................................................59

Моменты на фланце робота .....................................................................................................60

6 Транспортировка и ввод в эксплуатацию ........................................................................................................61

6.1 Быстрый старт Guide.........................................................................................................................61
6.2 Транспортировка и хранение .................................................................................................................62

6.2.1 Требования к транспортировке .......................................................................................................62
Условия хранения ...............................................................................................................62

6.2.2

6.3 Распаковка ....................................................................................................................................63

6.4

Lifting............................................................................................................................................64

6.6

Управление .......................................................................................................................................63
6.5

Механический Installation.................................................................................................................66
6.6.1 Инструкции по технике безопасности ................................................................................................................66

Монтаж робота ..............................................................................................................67

Монтаж шкафа управления ...............................................................................................71
6.6.2

6.6.3

6.7 Электрические соединения робота.............................................................................................71
6.7.1 Интерфейс Соединительного кабеля Робота .......................................................................................72

6.7.2

6.8

Порт ввода-вывода инструмента .........................................................................................................................72

Электрические соединения шкафа управления .............................................................................78

6.8.1 Предупреждения и меры предосторожности при работе с электричеством....................................................................................78

6.8.2 Интерфейсы Нижней панели .......................................................................................................79

IV



6.8.3

6.9

Интерфейсы передней панели
..........................................................................................................81

Первоначальный запуск ..............................................................................................................................92
6.9.1 Включите и выключите роботизированную систему ......................................................................92

6.9.2

6.9.3

6.10

Установите ограничения ........................................................................................................................93
Start-Up.................................................................................................................................93

Установка концевого эффектора

...........................................................................................................95 6.10.1

6.10.2 Размеры фланца робота ................................................................................................95 6.10.3

Установка концевого эффектора ....................................................................................................96

Предварительные условия .........................................................................................................................95

7 Дополнительное оборудование ..........................................................................................................................97

7.1.1 Трехпозиционное Разрешающее устройство ...........................................................................................97

8 Maintenance.......................................................................................................................................99

8.1 Инструкции по технике безопасности .......................................................................................................................99

9 Устранение неполадок ..............................................................................................................................100

10 Утилизация ........................................................................................................................................101

11 Стандарты проектирования и сертификация ..........................................................................................103

11.1 Описание сертификации .............................................................................................................103
11.1.1 Сертификация третьей стороной ......................................................................................................103

Сертификация испытаний изготовителя ..........................................................................................103

Декларация в соответствии с директивами ЕС..............................................................................103
11.1.2

11.1.3

12 Гарантии ....................................................................................................................................104

12.1 Гарантия на продукт .......................................................................................................................104
12.2 Отказ от ответственности..................................................................................................................................104

Приложение .................................................................................................................................................105

Приложение 1: Время остановки и расстояние ............................................................................................105

S 5 время и дистанция остановки .........................................................................................................105

S 7 время и дистанция остановки .........................................................................................................107

S 12 время и дистанция остановки .......................................................................................................109

Приложение 2: список цифр ...................................................................................................................111

Приложение 3: Список таблиц ....................................................................................................................114

V



Предисловие

Робот-первопроходец в режиме управления с помощью мобильного интеллектуального терминала и приложения,

подключенного к роботу, так что один мобильный терминал может работать с несколькими роботами. Операторам

не нужно осваивать технологию профессионального программирования , им нужно только вручную направлять

робота для завершения программирования. Таким образом, упрощается совместная работа человека и машины,

что значительно повышает производительность. JAKA S - это интеллектуальные, легкие модульные роботы

для совместной работы с разрешением 6 операций, входящие в серию JAKA modular collaborative robots.

Список продуктов
При покупке полного комплекта робота JAKA S в комплект
поставки будут включены следующие товары, как показано в Таблица 0-1.

Таблица 0-1: список товаров серии JAKA S

Нет.
Имя

Рука робота

Количество

1 1

2 Шкаф управления и ключ 1

3 Ручка ручки управления 1

4 Шнур питания шкафа управления 1

5 Соединительный кабель робота 1

6 Соединительный кабель TIO 1

7 Сертификат соответствия продукции 1

8 Гарантийный талон на послепродажное обслуживание 1

9 Инструктивный лист 1

Важное предупреждение по технике безопасности

Согласно директиве 2006/42/EC по оборудованию, робот JAKA представляет собой частично укомплектованную машину, и для каждой
установки робота должна выполняться оценка риска . Необходимо соблюдать все инструкции по технике безопасности, приведенные в главе 2.
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1 Инструкция по эксплуатации
1.1 О руководстве

Руководство содержит:

Меры предосторожности при использовании роботов серии JAKA S.
•

•

•

Установка и ввод в эксплуатацию роботов серии JAKA S.

Чистка и техническое обслуживание роботов серии JAKA S.

1.2 Устройство для чтения вручную

Данное руководство предназначено для:

Операторов.
•

•

•

•

Персонал по вводу в

эксплуатацию. Обслуживающий

персонал. Интеграторы.

1.3 Список литературы

Документация, упомянутая в руководстве:

•

•

•

Руководство пользователя программного обеспечения JAKA

App. Руководство пользователя оборудования JAKA

MiniCab. Руководство по техническому обслуживанию JAKA.

ПРИМЕЧАНИЕ

Со всеми документами можно ознакомиться на официальном веб-сайте JAKA. www.jaka.com.

1.4 Предварительные требования

Читателю следует:

Пройти обучение и сертификацию JAKA и обладать необходимыми знаниями в области

механических и электрических работ по монтажу / ремонту / техническому

обслуживанию. Пройти обучение реагированию на аварийные или нештатные ситуации.

•

•
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2 Стандарт безопасности
2.1 Введение

В этой главе в основном представлены принципы и стандарты безопасности, которых следует придерживаться при
использовании робота JAKA . Пользователи должны внимательно прочитать и строго соблюдать содержание данного
руководства, касающееся безопасности. Операторы должны полностью осознавать сложность и опасность
роботизированной системы и уделять особое внимание содержанию, относящемуся к предупреждающим знакам.

2.2 Сигналы и символы безопасности.

Уровень опасности в данном руководстве обозначен следующими символами
безопасности. Следует строго соблюдать указания по технике безопасности.

Таблица 2-1: Символы

Символ Описание

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ: ЭЛЕКТРИЧЕСТВО

Этот символ указывает на потенциально опасную ситуацию с энергопотреблением, которая, если

ее не предотвратить, может привести к травмам персонала или серьезному повреждению

оборудования. ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Этот символ указывает на потенциально опасную ситуацию, которая, если ее не

предотвратить, может привести к травмам персонала или серьезному повреждению

оборудования. ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ: ГОРЯЧАЯ ПОВЕРХНОСТЬ

Этот символ указывает на потенциально опасную горячую поверхность, прикосновение к

которой может привести к травмам персонала .

УВЕДОМЛЕНИЕ

Этот символ используется для обозначения важных фактов и условий.

ПРИМЕЧАНИЕ

Этот символ используется для обозначения дополнительной информации.

2.3 Предупреждения

В этом разделе основное внимание уделяется защите операторов и соответствующим мерам предосторожности при первой
установке. Пользователям необходимо внимательно прочитать предупреждения по технике безопасности в этом руководстве.

Таблица 2-2: Общие предупреждения

Символ Описание

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ: ПОРАЖЕНИЕ
ЭЛЕКТРИЧЕСКИМ ТОКОМ •Все оборудование и программное обеспечение JAKA должно быть установлено / настроено в

строгом соответствии с инструкциями и предостережениями, приведенными в этом руководстве. Место

установки выключателя питания должно располагаться в пределах диапазона высоты, указанного в•
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Обозначение Описание

0,6 ~ 1,9 м (23,622 ~74,803 дюйма) для быстрого и удобного отключения

питания в случае чрезвычайной ситуации. Перед первоначальным использованием

любой продукции JAKA необходимо провести всестороннюю проверку всех

электрических компонентов и систем безопасности, чтобы убедиться в их

целостности и отсутствии предшествующих повреждений. Операторы, обладающие

необходимой квалификацией для работы с роботом, проинструктированы

провести тщательную оценку всех функций безопасности и убедиться в

точности параметров и программ перед началом подачи питания на робота.

•

•

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ:
ГОРЯЧАЯ ПОВЕРХНОСТЬ •И робот, и шкаф управления выделяют тепло во время работы.

Избегайте контакта с роботом и шкафом управления во время

работы и после выключения. В обоих случаях дайте

оборудованию остыть примерно в течение 1 часа. ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Технический персонал проинструктирован выполнять процедуры установки и ввода в

эксплуатацию для любых продуктов JAKA в строгом соответствии с предоставленными

спецификациями. Регулировка и изменение любых параметров продукции JAKA должны выполняться

исключительно уполномоченным персоналом для защиты от несанкционированных модификаций

лицами, не имеющими соответствующего опыта эксплуатации. Не рекомендуется часто

включать/ выключать питание. Каждый сустав робота JAKA оснащен тормозным механизмом

для сохранения его положения в целях безопасности в случае отключения питания. Тормозные

механизмы могут быть повреждены при неожиданных отключениях электроэнергии. В случае,

если приложенное к роботу усилие превысит заданный порог, в JAKA включится функция

обнаружения столкновений и движение робота будет прекращено, чтобы предотвратить

потенциальный вред самому роботу или травмы операторов. Риски, связанные с использованием

шкафов управления, поставляемых не компанией JAKA, несет исключительно оператор.

•

•

•

•

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

• Убедитесь, что робот и связанные с ним инструменты установлены надлежащим образом

в соответствии со спецификациями производителя. Убедитесь, что имеется

достаточное пространство для беспрепятственного перемещения робота. Во избежание

повреждения воздержитесь от подключения защитного оборудования к стандартному

интерфейсу ввода-вывода (используйте безопасный интерфейс ввода-вывода).

Подтвердите точность установочных настроек, включая установочные углы, центральную

точку инструмента положение (TCP), массу инструмента, смещение TCP и конфигурацию

безопасности робота. Убедитесь, что инструменты и препятствия не имеют острых углов,

и соблюдайте безопасную дистанцию между всем персоналом и роботом. Подключение

робота к другому оборудованию может увеличить существующие опасности

или привнести новые . Проведите комплексную оценку рисков для всей установки

системы. Не вносите изменений в робота, поскольку такие изменения могут создать непредвиденные

опасности, за которые JAKA не может нести ответственности. Если робот

будет изменен в какой-либо форме, JAKA не несет никакой ответственности.

•

•

•

•

•

•
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Обозначение Описание

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

• При подключении внешнего оборудования, которое может представлять угрозу для робота,

рекомендуется независимо проверять все функции и программы робота. Используйте

временные путевые точки, расположенные за пределами механического рабочего

пространства, для проверки программы робота. Воздействие сильных магнитных полей

может повредить робота; следовательно, избегайте воздействия на него постоянных

магнитных полей. Операторам, использующим роботизированную систему, строго

запрещено носить свободную одежду и украшения. Длинные волосы должны быть

собраны в хвост. Во время работы, даже если кажется, что робот остановился, он может находиться

в состоянии неминуемого действия, поскольку ожидает сигнала к запуску. В таком состоянии

робот должен рассматриваться как работающий. Во время работы убедитесь

в надлежащем подключении кабеля питания робота и шкафа управления. Категорически

запрещается подключать или отсоединять кабели питания и клеммы во время работы

робота. Предупреждающие линии должны быть нанесены на пол, чтобы четко обозначить

рабочее пространство робота. Убедитесь, что вблизи рабочей зоны робота установлены

меры безопасности (например, ограждения, веревки или защитные экраны) для защиты

операторов и окружающих их людей. При необходимости следует предусмотреть

блокировки, чтобы сделать питание робота недоступным для кого-либо, кроме

ответственного оператора. В экстренных ситуациях манипулятор робота может быть

перемещен вручную путем легкого нажатия или потягивания за шарниры.

Избегайте чрезмерных усилий, чтобы предотвратить возможное повреждение суставов.

•

•

•

•

•

•

•

•

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

• Встроенный датчик усилия является прецизионным прибором. Пожалуйста, используйте его в

соответствии со спецификациями, приведенными в этом руководстве. В частности,

срабатывание датчика усилия, превышающего номинальный диапазон, может привести к

неисправности изделия. Убедитесь, что усилие, прилагаемое к датчику, находится в пределах

допустимого диапазона во всех направлениях. Во фланец робота встроен датчик усилия.

Поэтому избегайте сильных столкновений, смятия, или перекручивания фланца робота и

установленных на нем инструментов, даже если робот не включен или во время

транспортировки. При использовании робота убедитесь, что кнопка аварийной остановки

находится в хорошо видимом и доступном положении. Если

во время работы робот испытывает тряску, раскачивание, неустойчивость, занос или любые

другие ненормальные условия, немедленно отключите датчик усилия или нажмите кнопку

аварийной остановки, чтобы предотвратить материальный ущерб или травмы. Кроме того,

если конец робота столкнулся, застрял или раздавлен, пожалуйста, отсоедините конец от

внешнего контакта, чтобы предотвратить длительную перегрузку датчика. В противном

случае может произойти повреждение датчика, или его усугубление, или старение. При

настройке функций датчика силы с помощью SDK или других инструментов важно

отслеживать показания датчика в режиме реального времени, следя за тем, чтобы значения не выходили за

пределы диапазона действия датчика. Незамедлительно останавливайте или сокращайте

движения робота при обнаружении силы, превышающей допустимый диапазон, для

обеспечения безопасности. Обеспечьте точную конфигурацию полезной нагрузки робота.

После включения питания робота рекомендуется выполнить прогрев в течение 1 часа для

оптимизации работы датчика.

•

•

•

•

•

•
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2.4 Использование по назначению

Робот JAKA предназначен для интеграции в производственную линию и / или сборки с другими

компонентами для создания машины или технологического процесса в промышленных

условиях. Робот JAKA - это либо робот открытого типа, который предназначен для установки в

корпус, либо продукт для совместной работы, в котором он работает с оператором в рамках

совместного рабочего пространства. Предполагаемые варианты использования робота JAKA:

Погрузка и разгрузка.

Упаковка.

Монтаж корпуса.

Комплектация и

размещение. Укладка

на поддоны. Сборка.

Проверка.

Уход за машиной.

Обработка материала.

Склеивание.

Полировка/шлифовка. Пайка.

•

•

•

•

•

•

•

•

•

•

•

•

Робот JAKA оснащен встроенными функциями, связанными с безопасностью,

когда робот работает без ограждений и / или вместе с оператором. Для роботов

JAKA следующие термины применимы к различным типам взаимодействий:

1. Сосуществование

Как показано на рис. 1, операторы и роботы работают одновременно в

непосредственной близости, но имеют отдельные рабочие пространства и не

стремятся к достижению общей цели. Прямого контакта между операторами и

роботами нет. 2. Сотрудничество Как показано на рисунке 2, операторы

и роботы работают в разное время на одном рабочем месте для достижения

общей цели. Прямого взаимодействия между операторами и роботами нет.

3. Совместная работа Как показано на рисунке 3, операторы и роботы работают одновременно

в одном рабочем пространстве для достижения общей цели, такой как

сборка изделия. Между оператором и роботом существует прямое взаимодействие.

Одновременные и кооперативные операции предназначены только для неопасных применений,

когда все применение, включая инструмент, заготовку, препятствия и другие станки, не

представляет какой-либо существенной опасности в соответствии с оценкой рисков для

конкретного применения. Любое другое использование не является предполагаемым.
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Рисунок 2-1: Взаимодействие оператора с роботом

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ:

Травма:

Не используйте робота JAKA в совместной работе, если это применение

может привести к потенциальным травмам. •• Пожалуйста, управляйте

роботом в соответствии с требованиями руководства. Если робот неисправен.

при работе в режиме совместной работы необходимо использовать дополнительные устройства

обнаружения входов безопасности (такие как сканеры, световые завесы, камеры и т.д. с PLr=

d или PLr= e), и должна быть проведена оценка риска. Несоблюдение этих инструкций

может привести к повреждению оборудования, серьезным травмам или смертельному исходу

2.5 Ответственность и риски

Ответственность

Данное руководство не содержит полных примеров применения, готовых схем решений или

информации о периферийном оборудовании, которое может повлиять на безопасность

роботизированной системы. Пользователь несет ответственность за соблюдение соответствующих

практических национальных законов и нормативных актов, и за отсутствие существенных

опасностей на рабочем месте. Информация по технике безопасности, содержащаяся в данном

руководстве, не является гарантией от JAKA. Даже при соблюдении всех инструкций по технике

безопасности действия оператора все равно могут привести к травмам или повреждению.

Компания JAKA стремится к постоянному повышению производительности и надежности наших

роботов. Однако мы не несем ответственности за любые ошибки или упущения в данном

руководстве и оставляем за собой право на окончательное толкование его содержания. Риск

Операторы, работающие с роботом, неизбежно столкнутся с прямым или косвенным физическим

контактом. Важно помнить о мерах самозащиты и придерживаться безопасных рабочих процедур.

Следует учитывать следующие опасности.:

Отказ тормозов робота приводит к его падению.
•

•

•

•

•

Ослабленные болты и шурупы вызывают

вибрацию. Столкновение робота с оператором. Отсутствие

оперативного ремонта. Опасность при

использовании эффекторов с острыми концами.
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•

•

Токсичные или коррозионные среды.

Сильная магнитная среда.

2.6 Обеспечить защитные меры.

Перед установкой робота JAKA обеспечьте его соответствующими защитными устройствами в

соответствии с местными и национальными стандартами. Не вводите компоненты в эксплуатацию

без соответствующих защитных устройств. После установки, ввода в эксплуатацию или ремонта

проверьте используемые защитные устройства. Другие стандарты применимы в качестве

руководящих принципов для интеграции робота JAKA в оборудование, такие как (неполный список):

•

•

•

Директива 2006/42/EC по оборудованию.

Директива EMC 2014/30/EU.

Стандарт ISO 10218-1 Роботы и роботизированные устройства - Требования

безопасности для промышленных роботов - Часть 1: Роботы. Стандарт ISO

10218-2 Роботы и роботизированные устройства - Требования безопасности для

промышленных роботов - Часть 2: Роботизированные системы и интеграция. Стандарт

ISO 13849-1 Безопасность оборудования - Компоненты систем управления,

связанные с безопасностью - Часть 1: Общие принципы проектирования. Стандарт

ISO/TS 15066 Роботы и роботизированные устройства - Коллаборативные роботы.

Стандарт ISO 13857 "Безопасность оборудования" - Безопасные расстояния для

предотвращения попадания в опасные зоны верхними и нижними конечностями.

Стандарт ISO 14120 Безопасность оборудования - Ограждения - Общие требования к

проектированию и конструкции стационарных и подвижных ограждений. Стандарт EN

ISO 13854 Безопасность оборудования - Минимальные зазоры во избежание

раздавливания частей человеческого тела. Стандарт ISO 13855 "Безопасность

оборудования" - Расположение средств защиты относительно скоростей приближения

частей человеческого тела. Стандартный Электрический стандарт NFPA 79 для

промышленного оборудования. Национальный электрический код стандарта NFPA 70.

Стандартный Стандарт UL 1740 для роботов и роботизированного оборудования.

Стандартный Стандарт UL 2011 для оборудования для автоматизации производства.

•

•

•

•

•

•

•

•

•

•

•

Перед началом эксплуатации робота JAKA проведите оценку рисков, связанных
с конкретным использованием, и примите соответствующие меры безопасности.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ:

Непреднамеренное:

• Используйте соответствующие защитные устройства (функциональные предохранительные устройства) в соответствии с местными и
национальными стандартами.

Убедитесь, что оценка рисков проводится и соблюдается в соответствии с EN / ISO

12100 во время процесса проектирования. •• Примените все меры из анализа

опасностей и рисков перед внедрением. Несоблюдение этих инструкций может привести

к повреждению оборудования, серьезным травмам или смертельному исходу.

2.7 Оценка риска.

Роботы представляют собой частично укомплектованные машины, и их безопасная установка в значительной степени

зависит от процесса интеграции , включая такие компоненты, как конечные исполнительные устройства и

коммуникационное оборудование. Проведение оценки рисков имеет важное значение и является важнейшей обязанностью интегратора.
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оценка рисков выполняется в соответствии с ISO 12100 и ISO 10218-2, а также с учетом
стандарта ISO / TS 15066 в качестве дополнительного руководства. Оценка рисков
должна охватывать все аспекты жизненного цикла робота, включая но не ограничиваясь этим:

Обучение робота во время установки, наладки и разработки.
• • Операции по установке

робота. • Устранение

неполадок и техническое обслуживание.

Перед первым включением робота необходимо провести оценку рисков. В обязанности интегратора

входит определение соответствующих параметров конфигурации системы безопасности и оценка потребности

в дополнительных кнопках аварийной остановки или других защитных мерах в зависимости от

конкретного применения робота. У Cobots есть специальные функции безопасности, которые можно

настроить с помощью настроек. Эти функции особенно важны, когда интеграторы проводят оценку рисков.:

1. Ограничение усилия: усилие, установленное контроллером для предотвращения превышения сервоприводом порогового значения. Когда значение
фактическое усилие превысит предельное усилие, робот перейдет в режим защиты от столкновения.

2. Ограничение импульса: динамику, заданную контроллер ограничивает обороты робота в

движения. Лимит напрямую влияет на скорость робота. Когда импульс робота превысит

предельную скорость, скорость робота будет снижена. 3.

Ограничение скорости TCP: относится к ограничению абсолютной скорости TCP во время движения робота. Путь

Скорость будет поддерживаться в пределах ограничения скорости TCP.

4. Ограничение мощности: относится к ограничению механической мощности во время движения робота. Это ограничение напрямую

влияет на скорость робота. Когда механическая мощность робота превышает

предельную, скорость робота снижается. Интеграторы должны предотвращать

изменение конфигураций безопасности неуполномоченным персоналом.

При выполнении оценки риска интегратор должен учитывать следующее:

• Сценарии потенциальных столкновений.

• Как избежать

потенциальных столкновений •Серьезность потенциального столкновения.

Если робот установлен в приложении для роботов, не предназначенном для совместной работы, и

риск не может быть устранен путем настройки функций безопасности робота, интеграторам

следует рассмотреть возможность добавления дополнительных мер защиты при проведении оценок.

JAKA определяет следующие существенные опасности, которые должны учитывать интеграторы.

Острые края и заострения на концевых эффекторах.
• • Острые края и заострения

на препятствиях в рабочем

пространстве робота и рядом с ним. •

Ушибы из-за контакта с роботом. •Растяжение или перелом, вызванные ударом более тяжелого груза на

конце робота о твердую поверхность. • Последствия, вызванные

ослаблением болтов, используемых для крепления роботов или концевых

эффекторов. • Последствия падения предметов с концевых эффекторов.

Неправильная работа из-за разных кнопок аварийной остановки на разных машинах.

Ошибка из-за несанкционированных изменений параметров конфигурации безопасности.

•

•

УВЕДОМЛЕНИЕ

Конкретные роботизированные приложения могут представлять другие существенные опасности.
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2.8 Оценка перед использованием

После первого использования или любых модификаций выполните следующие тесты:

Убедитесь, что все защитные входы и выходы подключены правильно.

••• Убедитесь, что полезная нагрузка настроена правильно.

Проверьте функциональность всех входов и выходов системы безопасности.

Требуются следующие тесты:

Проверьте, могут ли кнопка аварийной остановки и вход аварийной остановки (P8) остановить робота и задействовать тормоза.•

• Проверьте, может ли вход safeguard остановить движение робота. Если Safeguard сбросить настройки, проверьте, если

необходима активация перед возобновлением движения.

Проверить, будут ли сокращены режим входного сигнала могут переключаться при движении на пониженном режиме.
•

•Проверьте, нужно ли нажимать на 3-позиционное разрешающее устройство для включения

движения в ручном режиме и находится ли робот под контролем замедления. • Проверьте, может

ли выход системы аварийного останова привести всю систему в безопасное состояние.

Проверьте, может ли система, подключенная к выходу перемещения робота, выходу непрерывной работы робота,

выходу в уменьшенном режиме или выходу в режиме без уменьшения, обнаруживать изменения выходного сигнала.

•• Проверьте, соответствует ли конфигурация полезной нагрузки текущей фактической полезной нагрузке робота.

2.9 Аварийная остановка.

В случае возникновения чрезвычайной ситуации нажмите кнопку аварийной остановки на ручке управления, чтобы немедленно
остановить все движения робота. Аварийная остановка не может использоваться как мера снижения риска, но ее можно
рассматривать как вспомогательное средство защиты. Если робота необходимо остановить при обычных обстоятельствах,
пожалуйста, примите другие меры. После оценки риска, если необходимо установить кнопку аварийной остановки, кнопка должна
соответствовать требованиям IEC-60947-5. Система аварийной остановки робота JAKA была протестирована. См. Приложение
1: Время и расстояние остановки для данных теста.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

При нажатии кнопки аварийной остановки питание шкафа отключается. В этом случае,

даже несмотря на то, что шарниры фиксируются автоматически, робот все равно будет

слегка наклоняться вниз под действием силы тяжести, и, следовательно, существует

риск защемления или столкновения. 2.10 Аварийное отпускание тормоза

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

• Если отпустить тормоз вручную, шарнир робота может сместиться под действием
силы тяжести, поэтому необходимо эффективно поддерживать робота, инструменты
и заготовки, установленные на роботе, прежде чем вручную отпустить тормоз.

При отпускании тормозов должны присутствовать по крайней мере два человека.•

Когда робот находится в режиме аварийной остановки, подача питания отключается, и шарниры робота можно заставить
двигаться, отвинтив крышку шарнира и нажав на тормозной штифт, как показано на рисунке Рисунок 2-2.

1.

2.

3.

Открутите винты на крышке соединения.

Снимите крышку соединения.

Нажмите на штифт в маленьком электромагните, чтобы вручную отпустить тормоз.
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Рисунок 2-2: Тормозной штифт

Когда робот включен, необходимо выполнить следующие действия по отпусканию тормоза:

1.

2.

3.

Убедитесь, что робот включен и отключен.

Откройте приложение JAKA и перейдите в интерфейс "Ручное управление".

Нажмите и удерживайте кнопку "Задний ход", чтобы отпустить шарнирный тормоз (показано на Рисунке 2-3 ниже).

Рисунок 2-3: Кнопка Backdrive в приложении JAKA

4. Нажмите и удерживайте кнопку паузы / возобновления на крышке соединения 6 (см. 5.1.3.1 Кольцевой светильник для
его положения), чтобы отпустить шарнирный тормоз, а затем этот шарнир можно потянуть за собой.

ПРИМЕЧАНИЕ

Эта функция поддерживает только JAKA App версии 1.7.2 и выше и servo версии R2214 и выше.
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2.11 Этикетки

Приведенные ниже надписи представляют собой предупреждения по технике безопасности и этикетки продуктов на роботе и шкафу
управления. Во время эксплуатации обязательно следуйте инструкциям и предупреждениям на этикетках для обеспечения безопасности.
Не снимайте этикетки случайно. Обращайтесь с маркированными деталями или агрегатами и прилегающими к ним участками
осторожно, чтобы не повредить этикетки. Этикетки на изделиях и рисунки моделей роботов приведены только для справки.
Пожалуйста, ознакомьтесь с приведенными ниже рисунками и таблицами для подробного описания на этикетках продуктов.

и обозначениямиРисунок 2-5: Этикетка
шкафа управления вид)

(сзади)Рисунок 2-4: Этикетка робота и обозначения

обозначениеРисунок 2-7: Шкаф управления (вид снизу)и условные обозначенияРисунок 2-6: Этикетка
шкафа управления (вид спереди)
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Таблица 2-3: Описание этикеток

Этикетки Описание

Этикетка робота

A

Этикетка шкафа управления

B Остерегайтесь столкновения

C Остерегайтесь защемления

D Остерегайтесь поражения электрическим током

E Заземление

F Предупреждение: Горячая поверхность

ПРИМЕЧАНИЕ

• Серийные номера робота и шкафа управления указаны на

соответствующих этикетках. Этикетки роботов находятся на нижнем кронштейне,

а этикетка шкафа управления - на передней крышке шкафа управления.

Этикетки продуктов и рисунки роботов приведены только для

справки, этикетки зависят от модели робота и шкафа управления .
•
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3 Обзор системы
3.1 Архитектура системы

Прежде чем читать эту главу, убедитесь, что вы прочитали и поняли главу 2 Стандарт безопасности.

В этой главе будут представлены основные компоненты и методы использования роботов JAKA..
Подробные механические и электрические характеристики приведены в других главах.

Рисунок 3-1: Компоненты роботизированной системы.

Как показано на рисунке выше, роботизированная система JAKA содержит следующие компоненты.:

1 робот: Роботизированная рука с шестью осями, которая перемещается по программе пользователя. Он состоит из светодиода в

форме кольца; кнопок для перетаскивания и обучения указанию и интерфейса ввода-вывода для подключения инструментов

(интерфейса TIO) на шарнире 6. 2 соединительных кабеля робота.: Кабельное подключение робота к шкафу управления

3 Шкафа управления: Шкаф управления включает в себя основные вычислительные компоненты и различные

электрические интерфейсы.

4 Шнура питания шкафа управления: Обеспечивает подачу питания на шкаф управления.

5 Ручка управления: Включение/выключение питания, включение/выключение робота и т.д.

6 Терминал управления: Желаемое пользователем обучающее устройство.

7 Маршрутизаторов и сетевых кабелей: Каждый шкаф управления имеет встроенный модуль Wi-Fi, доступный с любого

устройства Android, IOS или Windows. Это позволяет пользователю подключить приложение JAKA S к контроллеру по

беспроводной сети и продолжить программирование. Также возможно одновременное подключение сетевого порта шкафа

управления к маршрутизатору и операционного терминала к беспроводной сети этого маршрутизатора. Рекомендуется

настроить специализированный маршрутизатор для робота, чтобы предотвратить конфликты с другими устройствами.

3.2 Обзор компонентов

Робот состоит из шести шарниров и двух соединительных рычагов. База используется для подключения робота к фундаменту,
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а торцевой фланец инструмента используется для подключения робота к торцевому эффектору. Конечный
эффектор может перемещаться и вращаться в рабочем пространстве робота. В этой главе будут
представлены основные меры предосторожности при установке каждого компонента роботизированной системы.

1 Основание

2 Сустав 1

3 Сустав 2 4

Предплечье

5 Сустав 3 6

Предплечье

7 Сустав 4

8 Сустав 5

9 Сустав 6

11

910 7

8

6

5

4

3

1
2

10 Фланец (со встроенным датчиком)

11 Светильник в форме кольца
Рисунок 3-2 Робот

Шкаф управления JAKA обеспечивает:

Встроенный источник питания для робота

Интерфейс для подключения ручки управления

•

•

•

•

Интерфейс для терминала оператора либо по кабелю, либо через

подключение Wi-Fi Интерфейсы для нескольких входов и выходов различных типов

В комплект поставки шкафа управления входит ручка управления, которую можно использовать для различных операций.

Рисунок 3-3 Шкаф управления
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4 Функции безопасности

Робот JAKA оснащен рядом функций безопасности, гарантирующих безопасность взаимодействия человека и машины. В этой
главе представлены эти функции безопасности, и пользователи должны строго соблюдать требования и меры предосторожности.

4.1 Обзор функций безопасности

4.1.1 Конкретные требования безопасности

Функции безопасности соответствуют стандарту EN ISO 10218-1 в целом и конкретно следующим требованиям: Когда требуются

системы управления, связанные с безопасностью, части, связанные с безопасностью, должны быть сконструированы таким образом, чтобы:

•

•

Единичная неисправность в любой из этих частей не должна приводить к потере функции безопасности.

Всякий раз, когда это практически осуществимо, единичная неисправность должна

быть обнаружена при следующем требовании к функции безопасности или до этого.

При возникновении единичной неисправности всегда выполняется функция безопасности,

и должно поддерживаться безопасное состояние до устранения обнаруженной

неисправности. Должны быть обнаружены все разумно предсказуемые неисправности.

•

•

Это требование считается эквивалентным структурной категории 3, описанной в стандарте ISO 13849-1.
Категория 3 обычно удовлетворяется резервированными цепями, такими как двухканальные. Функции безопасности вместе с
роботом контроллер также соответствуют уровню производительности (PL) d в соответствии с ISO 13849-1.

УВЕДОМЛЕНИЕ

В обязанности интегратора входит проведение оценки рисков для

конечного приложения, а также для совместного приложения. Безопасность

должна быть настроена в зависимости от приложения, чтобы соответствовать

требованиям стандарта ISO/TS 15066. 4.1.2 Ограничения

Версия 1.5 приложения JAKA поддерживает только определенные функции безопасности, и некоторые спецификации функций безопасности
могут незначительно отличаться от характеристик версии 1.7. Версии 1.7 и выше поддерживают все функции безопасности. Функции
безопасности, описанные в этом руководстве, поддерживаются программным обеспечением версии 1.7. Для описания функций
безопасности в других версиях, пожалуйста, обратитесь к руководству пользователя программного обеспечения соответствующей версии.

4.1.3 Категория остановки.

В соответствии со стандартом IEC 60201 для робота JAKA установлены три категории остановки:

категория остановки 0 (Cat. 0), категория остановки 1 (Cat.1) и категория остановки 2 (Cat.2).

Среди них Cat.0 - неконтролируемая остановка, в то время как Cat.1 и Cat.2 - контролируемая

остановка. При срабатывании Cat. 0 питание робота немедленно отключается, и робот немедленно

прекращает работу. При срабатывании Cat.1 робот немедленно замедляется до полной остановки,

и электропитание робота отключается когда все суставы переходят в режим ожидания. При

срабатывании Cat.2 робот замедляется, следуя запрограммированной траектории, в конечном

итоге все шарниры переходят в состояние остановки (при этом робот остается включенным).

4.1.4 Обзор функции безопасности.

Роботизированная система JAKA включает 28 функций безопасности, разработанных и протестированных в соответствии со следующими стандартами:

• IEC 60204-1:
2016 ISO 13849-1:
2023 •
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• ISO 10281-1: 2020

Эти функции безопасности можно разделить на следующие 8 классов:

Функции аварийной
остановки

Функции защитной остановки
•

•

•

Функции состояния движения

Функции безопасности в ручном режиме

функции контроля скорости Функции

ограничения крутящего момента и

мощности Функции безопасности при столкновении

Функции контроля положения

•

•

•

•

•

В следующей таблице представлен обзор функций безопасности для каждой группы. Для получения
подробной информации о описаниях конкретных функций, последовательности действий и
резервной функции обратитесь к описанию соответствующей группы функций безопасности.

Таблица 4-1: Список функций безопасности.

Структура
Категория

Время отклика
SF Имя PLr Безопасное состояние

SF1 Аварийная остановка PLr d PL d / Cat. 3 250 мс Остановка Cat. 1

SF2 Внешняя аварийная остановка PLr d PL d / Cat. 3 250 мс Остановка Cat. 1

Дополнительный
ввод остановки

Аварийная ситуация
SF15 PLr d PL d / Cat. 3 250 мс Остановка Cat. 1

Безопасное
состояние выводится как
"низкий" или
"высокий импеданс"
в двухканалах.

Аварийные
Функции

Остановка
Кнопка аварийной остановки
Вывод состоянияSF19 PLr d PL d/Cat. 3 250 мс

Безопасное
состояние выводится как
"низкий" или
"высокий импеданс"
в двухканалах.

Вывод состояния аварийного
останова системы

SF20 PLr d PL d/Cat. 3 250 мс

Защитная
остановка

(Защитная)
SF3 PLr d PL d/Cat. 3 350 мс Остановка Cat. 2

Дополнительный
ввод останова

Safeguard
SF16 PLr d PL d/Cat. 3 350 мс Остановка Cat. 2

Функции
защиты

Остановка

SF17 Защитный ввод сброса PLr d PL d/Кат. 3 350 мс Кат. 2 Остановка

Безопасное состояние
выводится как "низкое"
или "высокое"

Состояние защиты системы
Выводится

SF21 PLr d PL d /Cat. 3 350 мс
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Структура
Категория

Время отклика
SF Имя PLr Безопасное состояние

импеданс"
двухканальный.

в

Безопасное состояние

выводится как

"низкий" или "высокий

импеданс" в двухканалах.

Безопасное

состояние выводится

как "низкий"

или "высокий

импеданс" в

двухканалах.

SF22 Вывод движения робота PLr d PL d / Cat. 3 100 мс

Функции движения Статус

Робот
Выводит данные

Не Останавливается
SF23 PLr d PL d / Cat. 3 100 мс

Ручной режим TCP
Ограничение скорости

SF13 PLr d PL d / Cat. 3 350 мс Остановка Cat. 2Функции
безопасности
ручного режима

SF27 3-позиционный разрешающий ввод PLr d PL d / Cat. 3 350 мс Остановка Cat. 2

SF5 Ограничение скорости шарнира PLr d PL d / Cat. 3 250 мс Остановка Cat. 1

SF9 Ограничение скорости TCP PLr d PL d / Cat. 3 250 мс Остановка Cat. 1

SF18 Ввод в уменьшенном режиме PLr d PL d / Cat. 3 250 мс Остановка Cat. 1

Безопасное

состояние выводится

как "низкий" или

"высокий импеданс"

в двухканалах.

Безопасное

состояние выводится

как "низкий" или

"высокий импеданс"

в двухканалах.

Cat. 1 Stop

Cat. 1 Остановка

Cat. 1 Остановка

Функции контроля
скорости

Производительность
робота

Уменьшенный Режим
SF24 PLr d PL d/ Cat. 3 250 мс

Робот не в уменьшенном
режиме работыSF25 PLr d PL d / Cat. 3 250 мс

SF6 Ограничение крутящего момента шарнира PLr d PL d / Cat. 3 250 мс

Функции ограничения
крутящего
момента и мощности

SF7 Ограничение мощности шарнира PLr d PL d / Cat. 3 250 мс

SF8 Ограничение мощности PLr d PL d / Cat. 3 250 мс

Несоответствие
положения TCP ПределSF12 PLr d PL d / Cat. 3 250 мс Остановка Cat. 1

Функции
защиты от
столкновений

Безопасность
SF14 Защита от столкновений PLr d PL d / Cat. 3 350 мс Остановка Cat. 2

SF26 Ограничение усилия TCP PLr d PL d / Cat. 3 350 мс Остановка Cat. 2
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Структура
Категория

Время отклика
SF Имя PLr Безопасное состояние

SF28 Ограничение импульса PLr d PL d / Cat. 3 250 мс Остановка Cat. 1

Ограничения положения
шарнира (мягкие ограничения оси)

SF4 PLr d PL d / Cat. 3 250 мс Остановка Cat. 1

Контроль положения
Функции

SF10 Ограничение ориентации инструмента PLr d PL d /Cat. 3 250 мс Остановка Cat. 1

Положение TCP
(плоскости безопасности)

ОграничениеSF11 PLr d Время /кат. 3 250 мс Остановка кат. 1

УВЕДОМЛЕНИЕ

Функция безопасности является лишь частью роботизированной системы, ответственность за проведение

оценки риска роботизированной системы несет пользователь. Пользователь функции безопасности также

несет ответственность за обеспечение того, чтобы роботизированная система была спроектирована и

установлена в соответствии с требованиями безопасности, изложенными в стандартах и правилах страны,

где установлена роботизированная система. 4.2 Описание функций безопасности
4.2.1 Функции аварийной остановки

Роботизированная система JAKA предоставляет следующие опции для реализации аварийной остановки:

•

•

Нажмите кнопку аварийной остановки на ручке управления (SF1)

Подключите внешнее устройство аварийной остановки (например, световые завесы, защитные двери, аварийную

остановку

кнопки или другое подобное устройство) к интерфейсам EI P8 на шкафу управления для выполнения аварийной остановки (SF2)

• Настройте "Дополнительный ввод аварийной остановки" выделенного безопасного ввода-вывода
в приложении JAKA и подключите внешние устройства к интерфейсам на P1 и P3 кабины 2.1 для
обеспечения ввода аварийной остановки, чтобы выполнить аварийную остановку (SF15)

Когда уровень цифрового входа безопасности РАЗРЯЖЕН, срабатывает аварийная остановка, робот
останавливается, отключается и выключается, завершая запущенную программу. Когда робот находится в состоянии аварийной
остановки, включение робота запрещено. Когда кнопка аварийной остановки сбрасывается, а безопасный цифровой
вход находится на высоком уровне, робот автоматически выходит из состояния аварийной остановки.

ПРИМЕЧАНИЕ

В интерфейсе "Дополнения" приложения JAKA вы можете включить "Приостановка программы
аварийной остановки", если она включена, при срабатывании аварийной остановки запущенная программа
будет приостановлена. После того, как робот выйдет из состояния аварийной остановки, снова включите
питание и включите робота, и робот продолжит выполнять программу и вернется в положение, в
котором произошла аварийная остановка, чтобы двигаться по запрограммированной траектории.

Остановка Cat.1, срабатывающая при аварийной остановке, соответствует стандарту IEC 60204-1: 2009.

Максимальное время остановки составляет 250 мс. Если робот не замедляется до остановки в течение

этого периода, то торможение считается неудачным, и срабатывает Cat. Остановка 0. Когда несоответствие

цифровых входных сигналов safe сохраняется более 1 секунды, приложение указывает на неисправность

safety DI, индикатор ручки управления становится красным, и активируется резервная функция устранения

неисправности safety DI. После устранения неисправности робот должен быть повторно включен для выхода

из состояния неисправности. Версия файла: V07 24 / 115 Руководство пользователя оборудования серии JAKA S



ПРИМЕЧАНИЕ

Сигналы безопасности рассчитаны на двойное резервирование, поэтому входные сигналы двух

входных портов в парах должны быть одинаковыми, например, DI1 и DI9 для CAB 2.1. Обратитесь к

руководству пользователя оборудования для сопряжения. Следующие функции вывода,

связанные с аварийной остановкой, также могут использоваться для управления другими системами:

• Настройте "Вывод состояния кнопки аварийной остановки" специального безопасного ввода-вывода в приложении
JAKA. При нажатии кнопки аварийной остановки на ручке управления двойной цифровой выходной
сигнал информирует другие устройства о том, что робот перешел в состояние аварийной остановки (SF19).

ПРИМЕЧАНИЕ

Функция аварийной остановки внешней кнопки аварийной остановки
и дополнительный вход аварийной остановки не влияют на этот выход.

•Настройте "Вывод состояния аварийной остановки системы" выделенного безопасного ввода-вывода в

приложении JAKA. Когда нажимается кнопка аварийной остановки на ручке управления, срабатывает

внешнее устройство аварийной остановки, или подается внешний сигнал аварийной остановки, двойной

цифровой выходной сигнал проинформирует другие устройства о том, что робот перешел в состояние

аварийной остановки (SF20) Когда робот переходит в состояние аварийной остановки, двойные

цифровые выходные сигналы будут низкими. Все защитные цифровые выходные сигналы разработаны с двойным

резервированием. На следующем рисунке представлена последовательность аварийной остановки.

Верно

Также верно

Верно

также верно

Верно

также верно

также верно

кроме того

Рисунок 4-1: Последовательность аварийной остановки
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S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость движения робота

B: Входной сигнал аварийной остановки

C: Робот отключен (True) или включен (False)

D: Робот включен (True) или выключен (False)

E: Выходной сигнал аварийной остановки

t1: Нажата кнопка аварийной остановки

t2: Максимальное время остановки (250 мс)

t3: Кнопка аварийной остановки отпущена

4.2.2 Функции защитной остановки

Роботизированная система JAKA предоставляет следующие опции для реализации защитной остановки:

Подключите внешнее устройство защитной остановки
к интерфейсам EI P8 на шкафу управления для выполнения

защитной
остановки (SF3) ••Настройте "Дополнительный ввод защитной остановки" выделенного безопасного ввода-вывода в

приложении JAKA и подключите внешние устройства к интерфейсам, включенным на P1 и P3
кабины 2.1, для обеспечения ввода защитной остановки, чтобы выполнить защитную остановку (SF16).

Когда цифровой вход безопасности разряжен, срабатывает защитная остановка, робот замедляется, следуя

запрограммированной траектории, в конечном итоге все суставы переходят в состояние остановки (в то время как

робот остается включенным), приостанавливая выполнение программы. Когда "Вход сброса защиты" не настроен в

интерфейсе "Выделенный безопасный ввод-вывод" (в режиме автоматического сброса), а безопасный цифровой

вход ВЫСОК, робот автоматически выходит из состояния защитной остановки и робот возобновляет исходную

скорость для запуска программы. Остановка Cat. 2, срабатывающая с помощью защитного останова,

соответствует стандарту IEC 60204-1: 2009. Максимальное время остановки составляет 350 мс. Если робот не замедляется

до остановки в течение этого периода, то торможение считается неудачным, и срабатывает Cat. Будет запущена 1

остановка. Если два цифровых входных сигнала безопасности различаются, сработает Cat. Остановка 1.

Следующий выходной сигнал, связанный с защитной остановкой, также может использоваться для управления другими системами:

Настройте "Вывод состояния остановки системы защиты" для выделенного безопасного ввода-вывода в
приложении JAKA. Когда срабатывает функция защитной остановки, двойной цифровой выходной сигнал
информирует другие устройства о том, что робот перешел в состояние защитной остановки (SF21).

•

Когда робот переходит в состояние защитной остановки, двойные цифровые выходные сигналы будут

низкими. Все защитные цифровые выходные сигналы разработаны с двойным резервированием. На

следующем рисунке представлена последовательность защитной остановки в режиме автоматического сброса.
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Рисунок 4-2: Последовательность защитных остановов в режиме автоматического сброса

S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость движения робота

B: Входной сигнал защитной остановки

C: Робот включен и активирован

D: Выходной сигнал защитной остановки

E: Приостановка программы (True) и

возобновление (False) t1: Срабатывает защитная остановка

t2: Максимальное время остановки (350 мс)

t3: Сброс защитной остановки

Состоянием функции safeguard stop по умолчанию является автоматический сброс, но при настройке

"Safeguard reset input" (S 17) в интерфейсе "Выделенный безопасный ввод-вывод" приложения JAKA

функция safeguard stop reset переключается с режима автоматического сброса на режим ручного сброса.

В режиме ручного сброса для выхода из режима safeguard stop требуется, чтобы цифровой входной

сигнал safeguard stop safety был ВЫСОКИМ, цифровой входной сигнал safeguard stop reset safety

изменился с низкого на ВЫСОКИЙ. После выхода из состояния защитной остановки робот возобновляет свою

первоначальную скорость и продолжает выполнение программы. Если два цифровых входных сигнала

безопасности различаются, сброс защитного останова и Cat не удастся. Будет срабатывать 1 остановка.

На следующем рисунке представлена последовательность защитной остановки в режиме ручного сброса.

Версия файла: V07 27 / 115 Руководство пользователя оборудования серии JAKA S



Верно

alse

Верно

alse

Верно

alse

Рисунок 4-3: Последовательность защитной остановки в режиме ручного сброса

S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость движения робота

B: Входной сигнал защитной остановки

C: Входной сигнал ручного сброса защитной

остановки D: Выходной сигнал защитной

остановки t1: Срабатывает защитная остановка

t2: Максимальное время остановки (350 мс)

t3: Сброс защитной остановки

ПРИМЕЧАНИЕ

В данном руководстве защитная остановка также называется защитной остановкой.

4.2.3 Функции состояния движения.

Роботизированная система имеет несколько способов контролировать состояние движения робота.

• Настройте "Вывод движения робота" выделенного безопасного ввода-вывода в приложении JAKA: Когда робот находится в движении, двойные
цифровые выходные сигналы имеют низкий уровень, информируя другие устройства о том, что робот находится в движении (SF22).

ПРИМЕЧАНИЕ

Пока скорость TCP робота превышает 10 мм/с, система управления считает, что робот соответствует
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будьте в движении.

Настройте "Вывод без остановки робота" для выделенного безопасного ввода-вывода в приложении JAKA. Когда
робот включен и активирован, а также робот остановился или останавливается в настоящее время, двойные цифровые
выходные сигналы являются высокими, информируя другие устройства о том, что робот остановился (SF23).

•

На следующем рисунке представлена последовательность состояний движения.

Верно

Также

Верно

также

Рисунок 4-4: Последовательность состояний движения

S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость движения робота

B: Сигнал движения робота

C: Сигнал робота не останавливается

t1: Аварийная остановка или предохранительная остановка

приводит к замедлению робота t2: Максимальное

время остановки (100 мс) t3: Робот снова движется

4.2.4 Функции безопасности в режиме ручного управления

4.2.4.1 Ограничение скорости TCP в режиме Freedrive

Режим Freedrive включает в себя:

•

•

•

Нажмите и удерживайте СВОБОДНУЮ кнопку на торцевом фланце

робота. Нажмите кнопку паузы /возобновления в конце работы

робота Настройте и активируйте функцию DI "Войти в режим freedrive".

Чтобы активировать ограничение скорости TCP в режиме freedrive, ограничение скорости TCP freedrive должно быть установлено в интерфейсе "reedrive
Limit" в приложении JAKA. Обратитесь к главе руководства пользователя программного обеспечения "Настройки безопасности", в которой описаны
шаги по эксплуатации. Максимальное ограничение скорости TCP freedrive составляет 1500 мм / с, а значение по умолчанию - 1000 мм / с. Если TCP
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скорость превышает это ограничение, Кат. будет активирована
остановка 2. Робот выходит из режима freedrive и остается включенным .

ПРИМЕЧАНИЕ

Как правило, скорость TCP - это скорость начала координат системы инструментов.

На следующем рисунке представлена последовательность ограничения скорости TCP в режиме Freedrive.

Верно

Также

Верно

также

Рисунок 4-5: Последовательность ограничения скорости TCP в режиме Freedrive.

S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость движения робота

B: Активировать (True) и деактивировать (False) режим freedrive

C: Кнопка "Отпустить" или "Пауза /возобновление" (True

= нажать, False = отпустить) s1: Ограничение скорости

TCP 250 мм/с t1: Достигнуто ограничение скорости TCP

t2: Максимальное время остановки (350 мс)

t3: Снова нажата кнопка FREE или Pause / Resume

4.2.4.2 3-позиционное включение

Настройте функцию "3-позиционное включение ввода" на специальном интерфейсе безопасного ввода-вывода в приложении

JAKA. Инструкции по эксплуатации приведены в главе "Настройки безопасности" руководства пользователя программного

обеспечения. Когда цифровой входной сигнал безопасности низкий (3-позиционный переключатель находится в положении

1 или 3), активируется функция 3-позиционного включения . В этом состоянии действуют следующие ограничения:

Режим бега робота ограничен, что означает, что вы не можете перемещать робота в интерфейсе "Ручное управление"•
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Приложение JAKA. Если робот находится в режиме бега трусцой, он перестанет двигаться.

Отладка программ в интерфейсе "Программирование" приложения JAKA
ограничена. В режиме отладки процесс отладки завершается, и программа завершается.

•

ПРИМЕЧАНИЕ

3-позиционная функция включения не вступает в силу в автоматическом режиме. При выполнении
программы в интерфейсе "Программирование" робот автоматически переключается в
автоматический режим. В этом режиме не может быть активирована 3-позиционная функция включения.

Когда цифровой входной сигнал безопасности высок (3-позиционный переключатель находится в положении 2),

функция 3-позиционного включения деактивируется. В этом состоянии вышеуказанные ограничения снимаются. Если

цифровой входной сигнал безопасности является несогласованным, активируется функция 3-позиционного

включения, и приложение выдаст запрос о том, что в цифровом входном сигнале безопасности допущена ошибка. Если два

цифровых входных сигнала безопасности различаются и несоответствие длится более 1 секунды, срабатывает Cat.

Остановка 1. Описание функции 3-позиционного переключателя включения выглядит следующим образом:

1 2 1

5 6

3 3

4

4

Рисунок 4-6: функции 3-позиционного переключателя

1: Активируйте 3-позиционную

функцию включения 2: Отключить

3-позиционную функцию включения 3:

Пресса 4: Отпустить

5: Слегка надавите

6: Сильно нажмите

На следующем рисунке представлена последовательность включения в трех положениях.
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Рисунок 4-7: последовательность включения в трех положениях

S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость движения робота

B: 3-позиционный предел включения (True = деактивировать, False

= активировать) C: Робот с ручным управлением (True =

активировать, False = деактивировать) t1: срабатывает 3-позиционный

предел включения t2: Максимальное время остановки (350 мс)

t3: снимается 3-позиционный предел включения

t4: Активировать ручное управление

4.2.5 Функции контроля скорости

4.2.5.1 Ограничение скорости соединения

Скорости robot each joint и TCP ограничены, поэтому ограничение скорости соединения (SF5) необходимо настроить в

интерфейсе "Ограничение соединения", а ограничение скорости TCP (SF9) необходимо настроить в интерфейсе "Ограничение

движения" приложения JAKA. или конкретные шаги настройки, пожалуйста, обратитесь к главе "Настройки безопасности"

в руководстве пользователя программного обеспечения. Роботизированная система будет отслеживать скорость

робота, и когда скорость движения превысит установленный предел, робот будет замедляться до тех пор, пока скорость

не окажется в пределах указанного предела. Если скорость робота не снизится до указанного предела в течение 250 мс,

согласно IEC 60204-1: 2009, робот выполнит Cat. 1 Остановка. Если два цифровых входных сигнала безопасности

различаются, сработает остановка Cat. 1. На следующем рисунке представлена последовательность контроля скорости.
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Рисунок 4-8: последовательность контроля скорости

S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость соединения робота/ скорость TCP

B: Робот отключен (True) или включен (False)

C: Робот включен (True) или выключен (False)

s1: Совместное ограничение скорости / TCP ограничение скорости

t1: Совместное ограничение скорости или TCP ограничение

скорости превышено t2: Максимальное время остановки (250 мс)

4.2.5.2 Сокращенный режим

В сокращенный режим можно войти следующими способами:

Настройте "Ввод в сокращенном режиме" в интерфейсе "Специальный безопасный ввод-вывод" приложения

JAKA. Подключите внешние устройства безопасности к соответствующим интерфейсам на P1 и P3 CAB 2.1

для подачи входных сигналов (SF18). Цифровые входные сигналы безопасности разработаны с двойным

резервированием. Когда цифровой входной сигнал безопасности низкий, это запускает пониженный режим.

В этом режиме скорость TCP, скорость локтя, импульс и мощность, время остановки, и тормозной путь

робота ограничены настроенными значениями. Инструкции по настройке этих предельных значений приведены

в главе "Настройки безопасности" руководства пользователя программного обеспечения. Предельные

данные для каждой модели робота следующие: Таблица 4-2: Предельные данные в сокращенном режиме

Значение

Мин.

50 (1.97)

Модель Робота Имя Единица измерения

Макс.

250 (9.84)S 5 Ограничение скорости TCP мм / с (дюйм / с)
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Значение

Мин.

50 (1.97)

0.1

0.1

0.015

0.35 (0.01)

50 (1.97)

50 (1.97)

0.1

0.1

0.015

0.35 (0.01)

50 (1.97)

50 (1.97)

0.1

0.1

0.015

0.35 (0.01)

Модель Робота Имя Единица измерения

Макс.

250 (9)

2.4

50

0.1

15 (0.59)

250 (9.84)

250 (9)

2.5

70

0.1

15 (0.59)

250 (9.84)

250 (9)

10

100

0.1

15 (0.59)

Ограничение скорости на

локте, Ограничение

импульса, Ограничение

мощности, Время

остановки, Тормозной путь,

Ограничение скорости TCP,

Ограничение скорости на

Локте, Ограничение

импульса, Ограничение

мощности, Время

остановки, Тормозной путь,

Ограничение скорости TCP,

Ограничение скорости на

локте, Ограничение

импульса, Ограничение

мощности, Время

остановки, Тормозной путь

мм/с

(дюйм/с) кг

*м/с Ш

с мм

(дюйм/с)

мм/с (дюйм

/с) мм/с

(дюйм/с) кг

*м /с Ш

с мм (дюйм/с)

мм

/с (дюйм

/с) мм /с

(дюйм /с)

кг*м /с Ш

с мм

(дюйм/с)

С 7

С 12

Настройка "робот пониженной мощности режим" (С. 24) в "посвящен безопасность интерфейса ввода/вывода" из Джака

приложение. После запуска SF11 или SF18, робот будет в сокращенном режиме, цифровая безопасность, выходной

сигнал-низкий. Аналогично, активируйте функцию "робот не работает в режиме пониженного вывода" (С. 25) в ",

посвященная безопасности ввода/вывода" интерфейс яка приложение. Когда SF11 или SF18 не срабатывают, робот не

переходит в пониженный режим, при котором выходной сигнал safety digital НИЗКИЙ. Выходные сигналы Safety digital

разработаны с двойным резервированием. На следующем рисунке представлена сокращенная последовательность режимов.
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Рисунок 4-9: Сокращенная последовательность режимов

S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость движения робота

B: Входной сигнал в уменьшенном режиме

C: Уменьшенный выходной сигнал режима

D: Выход не в уменьшенном режиме

s1: Ограничение скорости соединения /

TCP t1: Активировать уменьшенный режим

t2: Робот переходит в пониженный

режим t3: Отключить пониженный режим

4.2.6 Функции ограничения крутящего момента и мощности

Система робота контролирует и ограничивает мощность робота. Мощность робота используется для ограничения общей

мощности робота (S 8), и его предельное значение мощности можно установить в интерфейсе "Ограничение движения" приложения

JAKA. Обратитесь к руководству пользователя программного обеспечения для получения конкретных инструкций по его

настройке. Кроме того, роботизированная система также контролирует крутящий момент (SF6) и мощность (SF7) каждого

соединения. Однако ограничения крутящего момента и мощности являются значениями по умолчанию и не могут быть настроены

или изменены. Если фактические значения превышают предельные значения, согласно IEC 60204-1: 2009, робот выполнит

остановку категории 1. На следующем рисунке представлена последовательность ограничений крутящего момента и мощности.
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Рисунок 4-10: Последовательность ограничений крутящего момента и мощности

S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость движения робота

B: Робот отключен (True) или включен (False)

C: Робот включен (True) или выключен (False)

t1: Достичь или превысить мощность робота, мощность шарнира или крутящий

момент шарнира t2: Максимальное время остановки (250 мс)

4.2.7 Функции безопасности для защиты от столкновений

Роботизированная система предоставляет следующие методы для обнаружения столкновения:

• Отслеживайте фактическое отклонение каждого положения сустава (SF12). При превышении предела

робот выполняет Cat. 1 Остановка. Контролируйте различные параметры (силу, импульс,

скорость TCP, мощность, время остановки и тормозной путь) робота для обнаружения столкновений

(SF14). Когда лимит превышен, робот выполняет Кат. 2 Остановитесь. Оцените силу TCP,

отслеживая углы наклона шарниров робота и крутящие моменты в суставах, сравните расчетную силу

с предельными значениями силы TCP для обнаружения столкновений (SF26). При превышении

предела крутящего момента робот замедляется, чтобы перестать следовать запрограммированной

траектории, затем разворачивается по первоначальной траектории движения и, наконец, остается неподвижным.

Следите за импульсом движения робота. Ограничение импульса движения робота может

уменьшить силу столкновения силы при столкновении, и эта функция может повлиять на скорость

движения робота (SF28). При превышении предела импульса робот выполняет Cat. 1 Остановка.

•

•

•

На основе результатов оценки риска настройте "Чувствительность к столкновениям" в интерфейсе "Специальный безопасный ввод-вывод"
приложения JAKA, чтобы активировать функцию обнаружения столкновений. Меньшее числовое значение указывает на более высокую чувствительность.
Вы также можете настроить параметры столкновения в интерфейсе "Ограничение движения" приложения JAKA, чтобы активировать обнаружение
столкновения . Инструкции по эксплуатации приведены в главе "Настройки безопасности" руководства пользователя программного обеспечения.

Версия файла: V07 36 / 115 Руководство пользователя оборудования серии JAKA S



Таблица 4-3: Предельные данные в режиме защиты от столкновений

Значение

Минимальное 50

(1.97) 50 (1.97)

0.1

0.1

0.015

0.35 (0.01)

50 (1.97)

50 (1.97)

0.1

0.1

0.015

0.35 (0.01)

50 (1.97)

50 (1.97)

0.1

0.1

0.015

0.35 (0.01)

Модель Робота Имя Единица измерения

Макс.

250 (9.84)

250 (9)

2.4

50

5

Ограничение скорости TCP,

Ограничение скорости

локтя, Ограничение

импульса, Ограничение

мощности, Время

остановки, Тормозной путь,

Ограничение скорости TCP,

Ограничение скорости

Локтя, Ограничение

импульса, Ограничение

мощности, Время

остановки, Тормозной путь,

Ограничение скорости TCP,

Ограничение скорости

Локтя, Ограничение

импульса, Ограничение

мощности, Время

остановки, Тормозной путь

мм/с

(дюйм/с)

мм/с

(дюйм /с)

кг *м/с Вт с

мм (дюйм)

мм /с

(дюйм /с)

мм/с (дюйм/с)

кг *

м /с Вт с мм

(дюйм) мм

/с (дюйм

/с) мм

/с (дюйм

/с) кг *м

/с Вт с

мм (дюйм)

С 5

4000 (157.48)

250 (9.84)

250 (9)

2.5

70

5

4000 (157.48)

250 (9.84)

250 (9)

10

100

5

4000 (157.48)

S 7

S 12

Вы можете установить угол отскока при столкновении в интерфейсе "Настройки столкновения"

приложения JAKA. Если этот угол задан, то при обнаружении столкновения роботизированная система замедлит

движение, чтобы остановиться, а затем отскочит по первоначальной траектории. На следующем

рисунке представлена последовательность защиты при столкновении (несерьезное столкновение).
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Рисунок 4-11: Последовательность защиты от столкновения (несерьезное столкновение)

S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость движения робота

B: Робот отключен (True) или включен

(False) C: Робот включен (True) или выключен

(False) t1: обнаружение столкновения

t2: максимальное время остановки (350 мс)

Если роботизированная система обнаруживает, что фактическое положение сустава значительно
отклоняется от целевого положения сустава, превышая предел отклонения (SF12), это считается
серьезным столкновением. Согласно стандарту IEC 60204-1: 2009, робот выполнит Cat. 1 Остановка.

ПРИМЕЧАНИЕ

Значение отклонения положения сустава установлено на заводе по умолчанию и не может быть настроено или изменено.

На следующем рисунке представлена последовательность действий по защите от столкновений (серьезных столкновений).
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Рисунок 4-12: Последовательность защиты от столкновения (серьезное столкновение)

S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость движения робота

B: Робот отключен (True) или включен

(False) C: Робот включен (True) или выключен

(False) t1: Обнаружение столкновения

t2: Максимальное время остановки (250 мс)

4.2.8 Контроль положения

Роботизированная система предоставляет следующие методы ограничения движения робота:

•

•

•

Контролируйте, превышает ли положение каждого сустава робота предельное значение (SF4)

Контролируйте, находится ли ориентация инструмента робота в пределах установленного предела (SF10)

Контролируйте, находится ли положение робота в пределах заданной плоскости безопасности (SF11)

Все функции ограничения, упомянутые выше, могут быть активированы одновременно и настроены в приложении

JAKA. Инструкции по эксплуатации приведены в главе "Настройки безопасности" руководства пользователя

программного обеспечения. Если положение шарнира робота достигает или превышает предельное значение положения

шарнира (SF4) или ориентация инструмента робота достигает или превышает предельное значение ориентации

инструмента (SF10), приложение отобразит всплывающее окно. Согласно стандарту IEC 60204-1:2009, робот

выполнит Cat. 1 Остановка. Если положение робота достигает или превышает ограничение положения TCP (SF11),

робот выполнит соответствующую операцию на основе состояния робота, настроенного в приложении JAKA.

Если настроено на остановку при срабатывании плоскости безопасности, робот остановится, программа будет завершена

и робот будет отключен. Робота можно снова включить в зоне безопасности. Если он настроен на безопасную остановку

при срабатывании предохранительной плоскости, робот будет замедляться до полной остановки, и появится надпись

"Защитная остановка предохранительной плоскости". После нажатия кнопки "ОК" робот выходит из защитной остановки

и продолжает движение по плоскости безопасности. Когда робот снова активирует плоскость безопасности, он снова

выполняет защитную остановку. Помимо нажатия кнопки "ОК", робот также может выйти из режима защитной остановки и

•

•
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продолжайте движение по плоскости безопасности, активировав "Ввод сброса защитной остановки" на панели безопасности.

Если настроен на пониженный режим, при срабатывании предохранительной плоскости робот переходит в пониженный режим (TCP

скорость ≤ 250 мм / с) и появляется сообщение "Робот переходит в пониженный режим". После нажатия кнопки "ОК" робот все еще

находится в уменьшенном режиме и выходит из уменьшенного режима только после того, как робот возвращается в зону безопасности.

•

На следующем графике представлена последовательность мониторинга
положения (состояние робота SF4, SF10, SF11 настроено на остановку).

Верно

Также

Верно

также

Рисунок 4-13: Последовательность мониторинга положения (состояние робота SF4, SF10, SF11 настроено на остановку)

S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость движения робота

B: Робот отключен (True) или включен (False)

C: Робот включен (True) или выключен (False)

t1: Достичь или превысить предельное положение

t2: Максимальное время остановки (250 мс)

На следующем графике представлена последовательность мониторинга
положения (состояние робота SF11 настроено на безопасную остановку).
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Рисунок 4-14: Последовательность мониторинга положения (состояние робота SF11 настроено на гарантированную остановку)

S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость движения робота

B: Робот отключен (True) или включен (False)

C: Робот включен (True) или выключен (False)

t1: Достичь или превысить предельное положение

t2: Максимальное время остановки (250 мс)

На следующем рисунке представлена позиция контроля
последовательности (робот состоянии SF11 настроен на режим пониженной).

Правда

алсе

Правда

алсе

Рисунок 4-15: Последовательность мониторинга положения (состояние робота SF11 настроено на пониженный режим)
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S: Скорость движения

t: Время

A: Скорость движения робота

B: Робот отключен (True) или включен (False)

C: Робот включен (True) или выключен (False)

t1: Достижение или превышение предела положения

t2: Робот находится в пониженном режиме

t3: Робот переходит в сокращенный режим работы

4.3 Резервирование входного сигнала

Рисунок 4-16: Последовательность дублирования входного сигнала

Каналы цифрового входного сигнала безопасности используют резервирование с эквивалентными входными

сигналами. Если один из сигналов безопасности (в качестве примера возьмем DI1 и DI9 из CAB 2.1) низкий,

активируется функция безопасности (t1). Когда функция безопасности выключена и выходит из состояния

безопасности, DI1 и DI9 должны переключиться с низкого уровня на высокий (нарастающий фронт) в течение

времени допуска сигнала. Если сигналы DI1 и DI9 различаются, а время превышает допустимое на 1 секунду.

Например, время t2-t1 или t4-t3, показанное на рисунке выше, превышает 1 секунду, SCB определяет, что

предохранительный DI неисправен, и выполняет резервную функцию предохранительного DI. Ошибку safety DI

можно устранить, только повторно включив робота после восстановления. Если ошибка не устранена,

включение робота запрещено. Сигнал, используемый для активации функции безопасности, должен быть стабильным,

в противном случае робот остановится и потребуется перезапуск. Функция Safety DI backback:

Робот замедляется и останавливается. После остановки робот выключается и программа завершается. Устранение

неполадок в двух DIS с ошибками и замена фактического входного сигнала порта на низкий сигнал. Ошибка

будет существовать до тех пор, пока робот снова не будет включен и ошибка не будет проверена и устранена.

•

•

В приложении появляется сообщение об ошибке в safety DI. После устранения

ошибки робота необходимо перезапустить для выхода из состояния ошибки.
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5 Технических характеристик
5.1 Механические и электрические характеристики

5.1.1 Технические характеристики робота

Таблица 5-1: Технические характеристики робота

Модель
Полезная нагрузка

S 5 S 7 S 12

5 кг (11 фунтов)

23 кг (50,71 фунта)

7 кг (15,4 фунта)

22 кг (48,50 фунта)

819 мм (32,2 дюйма)

12 кг (26,4 фунта)

41 кг (90,39 фунта)

1327 мм (52,2 дюйма)

Вес (включая кабели),

Достижимость

повторяемости,

Степень свободы

программирования,

Тип демонстратора,

Совместная работа,

Диапазон действия,

Соединение 1,

Соединение 2,

Соединение 3,

Соединение 4,

Соединение 5,

Соединение 6,

Скорость соединения,

Соединение 1,

Соединение 2,

Соединение 3,

Соединение 4,

Соединение 5,

Соединение 6,

Типичная скорость

инструмента, Среднее энергопотребление,

Пиковая

мощность, Датчик силы

954 мм (37,5 дюйма)

±0,02 мм

(±0,00079 дюйма) 6

±0,03 мм (±0,0012 дюйма)

Графическое программирование и программирование freedrive

Мобильный терминал (компьютер / планшет / мобильный телефон)

Совместная работа в соответствии с ISO 10218-1: 2011

±360°

-85°~+265° ±175°

-85°~+265°

±360°

±360°

180 °/с

180 °/с

180 °/с

180 °/с

180 °/с

180 °/с

180 °/с

180 °/с

180 °/с

180 °/с

180 °/с

180 °/с

120 °/с

120 °/с

120 °/с

180 °/с

180 °/с

180 °/с

1 м/с (3,281

фута/с) 350

Вт 2000 Вт

1 м/с (3,281

фута/с) 350

Вт 2000 Вт

1 м/с (3,281

фута/с) 500

Вт 3000 Вт

Сила, х-г-з крутящий

момент, Х-г-з

силу, х-г-з крутящий

момент, Х-г-з

силу, х-г-з крутящий

момент, Х-г-з

силу, х-г-з крутящий

момент, Х-г-з

200 Н (45 оборотов) 200 Н (45 оборотов) 400 Н (90 оборотов)
Диапазон

24 Нм (212,4 Мкф · дюйма)

3000 Н (674,4 Мкф)

300 Нм (2655,3 Мкф

· дюйма) 1,00% F.S.ii

1,00% F.S.

0,1 Н (0,02 Мкф)

0,1 Нм (0,86 Мкф · дюйма)

0 ~ 50 °C (32 ~ 122 °F)iii

24 Нм (212,4 л.С. · дюйм) 48 Нм (424,8 л.с. · дюйм)

Максимальное
усилие

доступное

яОбщая точность

Различимость

Порт ввода-вывода

инструмента для

установки робота с

IP-адресом температуры

влажности

Относительная влажность 0 ~

100%, без образования конденсата

IP65 IP54 Установка

под любым углом 2 цифровых

входа 2 цифровых выхода

IP65
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Модель С 5 С 7 С 12

2 аналоговых входа

12/24 В

M8 400 мм

(15,748 дюйма) 158

мм (6,220 дюйма) Алюминиевый

сплав, ПК

6 м (236,220 дюйма)

6 м (236,220 дюйма)

Источник питания для ввода/вывода

инструмента Размер

ввода/вывода инструмента Длина

кабеля ввода/вывода инструмента

Диаметр основания Материал

188 мм (7,402 дюйма)158 мм (6,220 дюйма)

Длина соединительного кабеля робота

Длина кабеля ручки управления

ПРИМЕЧАНИЕ

i: Общая точность: представляет собой среднее типичное значение системной

ошибки, включая ошибку измерения датчика и абсолютную ошибку позиционирования

робота, отражающую общую точность роботизированной системы при измерении

внешних усилий, приложенных к концу робота в реальных условиях эксплуатации.

ii: 1% F.S.: 1% от полной шкалы. iii: При низкой температуре окружающей

среды <10ºC рекомендуется проводить с роботом этап прогрева. В противном

случае существует риск остановки робота или снижения производительности.

5.1.2 Технические характеристики шкафа управления

Таблица 5-2: Технические характеристики шкафа управления

Модель КАБИНА 7
S 5, S 7

КАБИНА

12 S 12Соответствующий

весу робота

IP-адрес порта

ввода-вывода в

шкафу управления

ввода-вывода в шкаф

управления источник

питания, режим связи

, Источник питания,

Длина шнура

питания в шкафу

управления, Размер

15,4 кг

(33,95 фунтов) IP44

18 кг (39,68 фунтов)

16 цифровых входов, 16 цифровых выходов, 2 аналоговых входа или выхода

24 В постоянного тока

TCP / IP, Modbus TCP, Modbus RTU, PROFINET (1.7 App), Ethernet / IP (1.7 App)

100 ~ 240 В переменного тока, 50 ~ 60 Гц

3 м (118.110 дюймов)

410*235*307 мм (Ш * Г * В)
16.14*9.25*12.09 дюйм (Ш * Г * В)

Материал

Температура

Пластина из углеродистой стали с

напылением пластика 0 ~ 50 ° C (32 ~ 122 °По Фаренгейту)

ПРИМЕЧАНИЕ

Роботы серии S по умолчанию используются с CAB 2.1. Технические характеристики
мини-такси см. в JAKA Руководство пользователя мини-такси.

5.1.3 Кнопки и интерфейсы робота.

5.1.3.1 Светильник в форме кольца

В верхней части каждого соединения 6 находится индикатор в форме кольца и кнопка "пауза / возобновление".
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Расположение кольцевого индикатора и кнопки показано на рисунке ниже. Когда робот запускает
программу, вы можете нажать кнопку в конце работы робота, чтобы приостановить ее, и вы можете
нажать еще раз, чтобы возобновить. На кольцевом индикаторе можно указать четыре цвета, и каждый
цвет соответствует состоянию, в котором находится робот. Пожалуйста, смотрите Таблицу 5-3 ниже.

1 Индикатор в форме кольца 2 Кнопка

паузы/возобновления работы

Рисунок 5-1: Индикатор в форме кольца

Таблица 5-3: Значение цвета света в форме кольца

Цвет

Синий

Зеленый Красный

Желтый

Состояние робота

Включен, но отключен,

Включен

Сбой / защитная

остановка Freedrive

режим Пауза
Мигает желтым

Мигает желтым
Одноступенчатая отладка программы

В режиме перетаскивания инструмента

успешно обнуляет датчик.
Альтернативно мигать желтым и зеленым

Альтернативно мигать дважды синим и зеленым

Альтернативно мигать дважды красным и зеленым Не удалось обнулить датчик или перейти в режим перетаскивания инструмента.

Приближайтесь к сингулярности робота, мягкому ограничению стыка или
скорости, когда робот находится в режиме перетаскивания инструмента

Альтернативно мигает красным или желтым цветом

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Пользователь должен сначала оценить риски внезапной остановки или запуска, прежде чем использовать кнопку паузы / возобновления.
Внезапные остановки или запуски могут привести к травмам персонала или повреждению оборудования.

5.1.3.2 Свободные и точечные кнопки

Робот оснащен интерфейсом ввода-вывода инструмента (TIO) и двумя кнопками на боковой стороне фланца.
Две кнопки - это кнопка freedrive (БЕСПЛАТНО) и кнопка точечной записи (POINT), как показано на рисунке ниже.
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1 Свободная кнопка

2 точечные кнопки

Рисунок 5-2: Свободные и точечные кнопки

Таблица 5-4: Функции свободных и точечных кнопок

Работа Описание

Нажмите и удерживайте кнопку паузы /возобновления Войдите в режим freedrive. Войдите в режим

перетаскивания инструмента. Выйдите

из режима перетаскивания инструмента.
Нажмите и удерживайте кнопку FREE в

течение 2 секунд Нажмите кнопку FREE

Нажмите кнопку POINT Нажмите и удерживайте

кнопку POINT в течение 2 секунд
Запишите текущее

положение точки. Обнулите датчик.

Режим Freedrive: Позвольте роботу двигаться, перетаскивая шарниры робота.

Режим перетаскивания инструмента: Позвольте роботу двигаться, перетащив доступное положение датчика силы в торце
робота. Из-за ограниченного количества доступных положений для перетаскивания инструмента рекомендуется установить приспособление
на конце робота для перетаскивания. Доступные положения перетаскивания указаны в серой области на рисунке ниже.

Рисунок 5-3: Положение перетаскивания инструмента
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Запишите положение: Запишите текущее положение робота по протоколу TCP в декартовом пространстве. После нажатия

кнопки POINT в программном интерфейсе приложения JAKA отобразится команда для текущего положения робота.

Обнуление датчика: Когда датчик не подвергается никакому усилию, его выходное значение должно быть нулевым. Обнуление

- это процесс настройки этого значения для достижения истинного нуля. Обнуление обеспечивает точность датчика.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Пользователь должен сначала оценить риски, прежде чем использовать кнопки свободного хода и

наведения. Убедитесь, что ориентация установки робота, конечная полезная нагрузка, TCP и другие

параметры установлены правильно, в противном случае это может привести к травмам персонала или

повреждению оборудования. При первом использовании робота, после передислокации, после

устранения неисправности и после длительного простоя датчика при включенном питании необходимо

проверить, являются ли показания датчика усилия нормальными, и правильно обнулить их.

При обнулении датчика убедитесь, что конец робота не подвергается воздействию каких-либо усилий.

•

•

•

5.1.4 Направление вращения робота

Диапазон вращения робота указан в разделе 5.1.1 Технические характеристики робота . Направление вращения выглядит следующим образом:

Рисунок 5-4: Направление вращения робота

5.1.5 Сингулярность робота

Сингулярности - это положения, описанные в декартовом пространстве, которые не влияют на MoveJ. Когда робот

находится в сингулярности, замените декартово движение на MoveJ, если движение может быть достигнуто с

помощью MoveJ. Если в середине траектории движения робота есть сингулярность, траекторию робота можно

изменить, чтобы обойти сингулярность. Вы также можете изменить положение установки робота или размер

концевого эффектора, чтобы изменить значение декартовых точек в пространстве между суставами робота. Сингулярность

- это конфигурация руки робота, при которой теряется одна или несколько степеней свободы, в результате

чего робот застревает в определенном положении и не может двигаться. Обычно это происходит, когда оси сустава

так или иначе совмещаются. Когда робот находится в сингулярности, могут возникать следующие эффекты:
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• Роботы не могут двигаться в одном или нескольких направлениях.

• Робот не может найти подходящий набор углов соединения для перемещения TCP в желаемое положение.

• Шарнир робота должен двигаться с высокой скоростью, чтобы достичь желаемой скорости TCP.

Интенсивные движения вблизи сингулярностей приведут к несчастным случаям и сократят срок службы шарниров робота.•

Роботы серии JAKA S имеют три типа особенностей: особенности плеча, особенности

локтя и запястья особенности. Ниже приведены описания особенностей и методы их

предотвращения. Сингулярность плеча: Когда пересечение осей сустава 5 и сустава 6

лежит в плоскости осей сустава 1 и сустава 2, робот находится в сингулярности плеча.

Рисунок 5-5: Сингулярность плеча

Способы избежать сингулярности плеча:

Убедитесь, что TCP робота не находится непосредственно над основанием робота. TCP не может

достигать позиций непосредственно над роботом. Сингулярность плеча возникнет, если TCP приблизится

к позиции, находящейся непосредственно на одной линии с базовой осью Z. Не используйте MoveL, если

угол сочленения 1 равен 180 между двумя точками в пространстве. Когда разница составляет около

180 °, робот достигает сингулярности плеча. Вы можете использовать MoveJ, чтобы избежать сингулярности

или установить промежуточную точку перехода за пределами диапазона сингулярности плеча.

•

•

Сингулярность локтя.: Когда суставы 2, 3 и 4 компланарны или когда сустав 3 равен 0 °, робот находится в точке сингулярности локтя.

Рисунок 5-6: Сингулярность локтя
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Способы избежать искривления локтя:

Когда робот находится в искривлении локтя, это указывает на то, что целевое положение

близко к границам рабочего диапазона робота. На этом этапе необходимо отрегулировать

положение крепления робота или увеличить длину концевого эффектора.

•

Особенность запястья: Когда сустав 4 и сустав 6 расположены коллинеарно или когда сустав 5 равен 0 °, робот находится в сингулярности запястья.

Рисунок 5-7: Сингулярность запястья

Способы избежать сингулярности запястья:

• Необычность запястья обычно возникает при движениях с изменением ориентации.

Следовательно, в случаях значительного изменения ориентации рекомендуется установить

приоритет MoveJ и не использовать декартовы движения, такие как MoveL или MoveC.

5.1.6 Спецификация IPC.

В шкафу управления имеется плата IPC, технические характеристики которой следующие:

Таблица 5-5: Технические характеристики платы IPC

Интерфейсы

процессора, оперативной

памяти,

жесткого диска

Процессор Intel (R) Celeron

(R) J1900 1,99

ГГц DDR3L 2 ГБ 64 ГБ

1x USB 3.01, 3x USB 2.0, 2x Ethernet, 1x VGA, 1x HDMI

Кнопки управления 5.1.7

Робот JAKA поставляется с ручкой управления, с помощью которой можно управлять как роботом,
так и шкафом управления. Функции кнопок ручки управления описаны следующим образом:
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Рисунок 5-8: ручка управления

Таблица 5-6: Функции ручки управления

Имя

Кнопка аварийной

остановки

Описание

Для аварийной остановки. Кнопка аварийной остановки предназначена только для чрезвычайных
ситуаций и не должна использоваться в качестве штатного оборудования для отключения питания.

1

Включение питания: Нажмите кнопку питания на 1 секунду и отпустите. Прозвучит один

звуковой сигнал, и питание шкафа управления будет включено.

Выключение питания: Нажмите и удерживайте кнопку питания в течение 3 секунд или более.

Ручка управления подает звуковой сигнал 6-7 раз, и питание шкафа управления отключается.

Кнопка

увеличения/уменьшения мощности
2

Включение робота: Нажмите кнопку включения один раз и дождитесь, пока индикатор в форме

кольца загорится синим, указывая на то, что робот включен.

Выключение робота: Нажмите кнопку включения один раз и подождите, пока

погаснет индикатор в форме кольца, указывающий на то, что робот выключен.

Включить робота: Когда робот включен, нажмите и удерживайте кнопку блокировки, а

затем одновременно нажимайте кнопку включения, пока индикатор в форме кольца не загорится

зеленым и не раздастся щелчок, означающий, что робот включен.

Отключить робота: Когда робот включен, нажмите и удерживайте кнопку блокировки, а затем

одновременно нажимайте кнопку включения, пока индикатор в форме кольца не загорится синим

и не раздастся щелчок, означающий, что робот отключен.

Запустите программу: Нажмите кнопку, чтобы запустить программу по умолчанию, выполните

программу по умолчанию после того, как робот достигнет начального положения программы.

Остановите программу: Нажмите, чтобы остановить программу, когда робот запустит ее.

Сброс: После того, как робот включен и робот не выполняет программу. Нажмите

и удерживайте кнопку сброса, чтобы вернуть робота к первоначальной ориентации, установленной в

приложении JAKA. Продолжайте удерживать кнопку, когда робот перейдет в исходное

положение, индикатор блокировки загорится синим.

Пауза: Во время автоматической работы робота нажмите кнопку, чтобы приостановить

программу.

Возобновить.: Нажмите кнопку, чтобы возобновить программу, когда программа приостановлена.

3 Кнопка включения

Кнопка запуска/остановки
4

5 Кнопка сброса

Кнопка приостановки/возобновления
6

Версия файла: V07 50 / 115 Руководство пользователя оборудования серии JAKA S



Имя Описание

Заблокируйте ручку управления: Нажмите и удерживайте кнопку блокировки, пока индикатор не загорится

оранжевым.

Разблокируйте ручку управления: Нажмите и удерживайте кнопку блокировки, пока индикатор не погаснет. Кнопка

блокировки Комбинированная функция: С кнопкой блокировки можно использовать другие кнопки.

Состояние блокировки: В состоянии блокировки индикатор горит оранжевым, а все кнопки, кроме кнопки

блокировки и кнопки питания, отключены. Приложение теперь может управлять роботом.

Состояние разблокировки: В состоянии разблокировки все индикаторы выключаются, и можно использовать ручку

управления. Приложение нельзя использовать для управления роботом в этом состоянии.

При включении питания шкафа управления индикатор ручки управления сначала показывает красный, синий

и зеленый цвета попеременно с тремя звуковыми сигналами, а затем становится оранжевым в ожидании включения

шкафа управления. После активации индикатор ручки управления будет мигать синим.

ручка управления После включения робота индикатор ручки управления будет мигать синим.

7

8 Индикатор блокировки

Контрольный
индикатор9

После включения робота индикатор ручки управления будет мигать зеленым.

Когда робот находится в состоянии аварийной остановки или
защитной остановки, индикатор ручки управления мигает красным.

ПРИМЕЧАНИЕ

• После включения питания шкафа управления ручка управления подает звуковой сигнал

два раза в секунду при нажатии любой кнопки . При использовании ручки управления для

управления роботом, убедитесь, что робот, которым вы управляете, находится в пределах

вашей видимости, и следуйте соответствующим рекомендациям по технике

безопасности, чтобы избежать травм персонала или оборудования, находящегося рядом с роботом.

•

5.2 Чертежи размеров

5.2.1 Габаритные чертежи робота

5.2.1.1 Габаритные размеры робота

Размеры роботов серии S показаны ниже. Во время установки необходимо учитывать диапазон
движения робота, чтобы избежать травм или столкновений с окружающим персоналом и оборудованием.
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1. S 5 контурные размеры

Рисунок 5-9: S 5 контурные размеры

2. Размеры контура S 7

Рисунок 5-10: Размеры контура S 7
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3. Размеры контура S 12

Рисунок 5-11: Размеры контура S 12

5.2.1.2 Рабочее пространство робота

При монтаже робота необходимо учитывать цилиндрическое пространство. Поскольку робот находится в
непосредственной близости от сингулярности, рекомендуется держать конец робота за пределами этого рабочего
пространства. При несоблюдении ранее упомянутых рекомендаций робот может работать с меньшей
эффективностью и создавать трудности при оценке риска . Рабочее пространство роботов серии S показано ниже.
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1. Рабочее пространство S 5

Рисунок 5-12: Рабочее пространство S 5

2. Рабочее пространство S 7

Рисунок 5-13: Рабочее пространство S7
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3. Рабочее пространство S 12

Рисунок 5-14: Рабочее пространство S 12

5.2.2 Габаритные чертежи шкафа управления

Рисунок 5-15: Ширина, высота и глубина шкафа управления

Таблица 5-7: Ширина, высота и глубина шкафа управления

Размеры

Ш

Ч

Г

Описание

Ширина

Высота

Глубина

Данные
Единица измерения

мм (дюйм)

мм (дюйм)

мм (дюйм)

410 (16.14)

307 (12.09)

235 (9.25)
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Рисунок 5-16: Габаритные размеры шкафа управления

5.3 Эксплуатационные характеристики

5.3.1 Грузоподъемность робота

Максимальная полезная нагрузка робота связана со смещением

центра тяжести, а степень смещения связана с расстоянием

между центром торцевого фланца робота и центроидом полезной

нагрузки. На рисунках ниже показано соотношение между

полезной нагрузкой и смещением центра тяжести: X: смещение

центра тяжести Y: Полезная нагрузка 1. Грузоподъемность S 5

Рисунок 5-17: Грузоподъемность S 5
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2. Грузоподъемность S 7

Рисунок 5-18: Грузоподъемность S 7

3. Грузоподъемность S 12

Рисунок 5-19: Грузоподъемность S 12

ПРИМЕЧАНИЕ

Расстояние смещения - это расстояние от центра тяжести до центра фланца.

5.3.2 Время остановки и расстояние

Измеряется время от подачи сигнала остановки до остановки робота. Это измерение выполняется

для различных досягаемости и скоростей (измерение в соответствии со стандартом ISO 10218-1).

Время безопасной остановки - это время, необходимое для остановки робота с момента нажатия

кнопки аварийной остановки или срабатывания функции безопасной защиты. Тормозной путь -

это расстояние, которое проходит конечная часть робота за время безопасной остановки. Среди них

нажатие кнопки аварийной остановки относится к категории 1, в то время как запуск функции

аварийной защиты относится к категории.2. В течение этого периода робот все еще движется и может

нанести вред персоналу или другому оборудованию. Поэтому пользователям и интеграторам

следует учитывать это время и расстояние при оценке рисков. Условия тестирования следующие:

•

•

Скорость: 100%, 66%, 33%

Reach: 100%, 66%/72.5%, 33%
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Охват 100% Охват 66% Охват 33%

Соединение 1

100% Досягаемость 66% Досягаемость 33% Досягаемость

Шарнир 2

100% Досягаемость 66% Досягаемость 72,5% Досягаемость для S 12

Шарнир 3

Нагрузка: см. Таблицу 5-8•

Таблица 5-8: Нагрузка при тестировании времени остановки и расстояния

Модель

С 5

С 7

С 12

Полезная нагрузка

5 кг (11 фунтов)

7 кг (15,4 фунта)

12 кг (26,4 фунта)

См. Приложение 1: Время остановки и расстояние для соответствующего тормозного пути и времени, указанных в Кат.1 и Кат.2.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Неисправность внутреннего шарнирного удерживающего тормоза:

При оценке риска примите во внимание возможную поломку

внутреннего фиксатора шарнира. Примите во внимание,

что внутренний шарнирный тормоз робота JAKA выдерживает

только ограниченное количество операций торможения.

•

•

Версия файла: V07 58 / 115 Руководство пользователя оборудования серии JAKA S



Несоблюдение этих инструкций может привести к смерти, серьезным травмам или повреждению оборудования.

При отключении питания системы управления включаются
тормоза, и робот-механик может сойти с запланированной траектории.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Отклонение робота от запланированной траектории движения механика:

•Используйте буферизацию источника питания 24 В (ИБП), чтобы обеспечить

контролируемую остановку механического оборудования, в соответствии с категорией остановки

1, используя накопленную остаточную механическую и электрическую энергию. Используйте

синхронную остановку на трассе, чтобы избежать столкновений с препятствиями.

При оценке риска следите за расширением трассы. Несоблюдение этих инструкций

может привести к смерти, серьезным травмам или повреждению оборудования.

•

•

5.3.3 Силы и крутящие моменты, действующие на основание робота

На рисунке показаны направления усилий, прилагаемых роботом.

Рисунок 5-20: Направления усилий и крутящих моментов на основании робота

Fx: усилие в направлении X Mx: изгибающий момент в направлении X

Fy: усилие в направлении Y My: Изгибающий момент в направлении Y

Fz: Усилие в направлении Z Mz: Изгибающий момент в направлении Z

В таблице ниже показаны максимальные усилия и крутящие моменты в различных направлениях, действующие на основание робота.

Таблица 5-9: Усилия и крутящие моменты на основание робота

S 5 S 7 S 12

Fx 470 Н (105,7 Мбит/с) 480 Н (107,9 Мбит/с) 1300 Н (292,3 Мбит/с)
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S 5 S 7 S 12

Fy

Fz

Mx

My

Mz

470 Н (105,7 л.С.) 480 Н (107,9 Л.С.) 1300 Н (292.3 Ibf)

490 Н (110,2 Мкб)

490 Н (110,2 МКБ)

490 Н (110,2 МКБ)

400 Нм (3540,3 Нм)

500 Н (112,4 л.С.) 1100 Н (247,3 Л.С.)

440 Нм (3894,3 Мкф·

дюйма) 440 Нм (3894,3 Мкф·

дюйма) 400 Нм (3540,3 Нм)

1700 Нм (15046,3 Мкф· дюйма)

1700 Нм (15046,3 Мкф· дюйма)

1500 Нм (13276,1 Мкф · дюйма)

УВЕДОМЛЕНИЕ

Эти усилия и крутящие моменты являются максимальными значениями, которые редко встречаются
во время эксплуатации. Значения также никогда не достигают максимума одновременно!

5.3.4 Крутящие моменты на фланце робота

В таблице ниже показаны максимальные крутящие моменты, действующие на фланец робота.

Таблица 5-10: Крутящие моменты на фланце робота

Модель робота

Крутящий момент

S 5 S 7 S 12

· ·34 Нм (300,9 Мкф * дюйма) 34 Нм (300,9 Мкф *дюйма) 66 Нм (584,1 Мкф · дюйма)
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6 Транспортировка и ввод в эксплуатацию
6.1 Краткое руководство по эксплуатации

В следующей таблице представлен краткий обзор использования робота:

Таблица 6-1: Краткое руководство по эксплуатации

Нет. Шаги Операции

Распакуйте робота.

Список литературы

ПРИМЕЧАНИЕ1

Если вы захотите переместить робота позже, пожалуйста,

сохраните оригинальную упаковку. Извлеките

робота из упаковки. Транспортируйте робота

к предполагаемому месту установки. Поднимите

и закрепите робота на платформе или фундаменте.

Крепление робота
2

3

4

См. 6.3 Распаковка

См. 6.4 Обращение

См. 6.6.2 Монтаж

См. 6.10 Монтаж

концевого эффектора

См. раздел 6.3 Распаковка

5 Закрепите инструменты на конце робота, если таковые имеются.

6 Распакуйте шкаф управления.

Извлеките шкаф управления из упаковки, см. 6.6.3 Монтаж
материалы и отнесите его поближе к роботу. шкаф управления

Установка
шкафа управления

ПРИМЕЧАНИЕ
7

Длина соединительного кабеля робота
составляет 6 м (36,220 дюйма),
поэтому расстояние между шкафом управления и
роботом должно быть меньше этого.

См.

6.7.1 ⚫

Интерфейс
подключения

Кабель робота

Последовательно подсоедините соединительный кабель
робота, шнур питания шкафа управления, кабель ручки управления,
кабель Ethernet (если есть) и кабель TIO (если есть).

8

6.8.2 ⚫

Интерфейсы
Нижняя часть Панель

Подключите
кабели

к порту ввода-вывода инструмента

6.7.2 ⚫

Обратитесь к 6.8.2 Интерфейсы

нижней панели

См. раздел 5.1.7 Ручка управления

Поверните тумблер в нижней части шкафа

управления, чтобы включить выключатель питания. Кнопка

аварийной остановки на ручке управления находится

9

10 включена по умолчанию, если она нажата, пожалуйста, отпустите ее Кнопки

Первый.

Включите шкаф управления, включите питание и включите

робота с помощью ручки управления. Система

Подключите робота с помощью компьютера, планшета или мобильного

справочного телефона.

Установите ориентацию установки, полезную нагрузку и

чувствительность робота к столкновениям в приложении JAKA.

Убедитесь, что датчик не соприкасается с внешней силой;

затем нажмите и удерживайте кнопку наведения в течение 2 секунд.

Обратитесь к 6.9.1 Включите
и выключите робота11

Подключите
робота

руководство пользователя программного обеспечения

JAKA Приложение
12

Настройка
робота

руководство пользователя по программному обеспечению JAKA Приложение
13

14 Обнуление датчика
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Нет. Шаги Операции

секунд.

Ссылки

Обратитесь к разделу

Разрешите роботу двигаться, нажав кнопку "ОСВОБОДИТЬ" 5.1.3.2 Освободить и указать⚫

Управление
роботом

в
15 в конце работы робота или ввода программы или Кнопок

интерфейс ручного управления приложением JAKA. JAKA ⚫ Приложение Программное Обеспечение
Руководство пользователя

6.2 Транспортировка и хранение

6.2.1 Требования к транспортировке

Пожалуйста, используйте оригинальную упаковку для транспортировки робота. Если вы

захотите переместить робота позже, пожалуйста, сохраните оригинальную упаковку. При подъеме робота

следует принять соответствующие меры для позиционирования, чтобы избежать повреждений,

вызванных случайным перемещением. Подробные инструкции приведены в разделе 6.5 Подъем .

При перемещении робота из упаковки в положение установки его должны поддерживать не

менее 2 человек, пока все винты в основании робота не будут надежно закреплены.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

• Убедитесь, что спина или другие части тела операторов не перегружены при подъеме

оборудования . Используйте соответствующее подъемное оборудование. Компания JAKA не

несет ответственности за повреждения, возникшие во время транспортировки оборудования.

Поддерживать робота должны не менее двух человек, в зависимости от модели.

Пожалуйста, соблюдайте соответствующие правила подъема в каждом регионе и стране.

При установке робота убедитесь в строгом соблюдении инструкций по установке.

•

•

УВЕДОМЛЕНИЕ

При транспортировке робота без использования оригинальной упаковки все гарантии аннулируются.

6.2.2 Условия хранения

1. Температура хранения: -10 ~ 50 ° C（ 14 ~ 122 ° F）

При длительном хранении для поддержания надежности роботизированной системы рекомендуется

поддерживать температуру в пределах 25 ±10 ° C (59 ~ 95 °F). По возможности избегайте резких перепадов температуры.

(10 ° C / ч (50 °F / ч) и выше). 2. Влажность при хранении: 20% относительной влажности ~ 85% относительной

При длительном хранении для поддержания надежности роботизированной системы рекомендуется поддерживать

влажность в пределах 45% ~ 65%. Беречь от образования конденсата или плесени.

3. Антистатичность

При хранении в чрезвычайно сухих условиях легко образуются статические разряды. Удар

электростатического разряда может повредить полупроводник. Пожалуйста, храните роботизированную

систему в антистатическом пакете. 4. Другие условия окружающей среды

Пожалуйста, храните роботизированную систему в среде, не выделяющей ядовитых газов, грязи и пыли. Не

кладите на него тяжелые предметы во время хранения.
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6.3 Распаковка

На следующем рисунке представлена упаковка робота JAKA и шкафа управления.

Рисунок 6-1: Робот или коробка шкафа управления.

1.

2.

3.

Откройте верхнюю часть коробки.

Поднимите и снимите верхнюю внутреннюю часть упаковки.

Осмотрите робота и шкаф управления на предмет повреждений при транспортировке.

6.4 Обработка

В таблице ниже показан угол стыка для ориентации упаковки. Робот может автоматически

переключиться на эту ориентацию, настроив ее в приложении JAKA. Рекомендуется

транспортировать робота в таком положении. Таблица 6-2: Угол наклона шарнира при перемещении

Шарнир 1 Шарнир 2 Шарнир 3 Шарнир 4 Шарнир 5 Шарнир 6

-90° 0° 152° 120° 0° 0°

Для подъема и закрепления робота во время транспортировки требуется не менее двух человек. Один
человек должен удерживать места соединения между суставом 1 и предплечьем обеими руками, в то время
как другой одной рукой удерживает места соединения между суставом 3 и предплечьем, другой
рукой удерживает места соединения между суставом 3 и предплечьем , как показано на рисунке ниже.

Рисунок 6-2: Правильный метод обращения

Поднимать робота, хватая его за плечо или сустав 4/5/6, строго запрещено, как показано
на рисунке ниже. Это действие может привести к повреждению внутренней структуры робота.
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Рисунок 6-3: Неправильный метод обращения

На корпусе управления имеется черная ручка для захвата и переноски.

6.5 Подъем.

Перед установкой переместите робота в нужное положение. Для роботов с большей массой, таких как S 12,
следует использовать подъемное оборудование. На рисунке ниже показана ориентация подъема робота, соответствующая
различным методам монтажа. Пожалуйста, поднимите робота, как показано на рисунке ниже.
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9 10a 10b

11 12a 12b

Рисунок 6-4: Этапы подъема робота
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Таблица 6-3: Этапы подъема робота

Описание Операции Ссылки

6.2.1 Требования

6.3

Распаковка

Транспортировка
1 Транспорт

Снимите наружный поролон, разверните коробку
и снимите внутренний поролон. Установите
робота в положение упаковки и возьмите
2 ремня. Один конец первого ремня расположен
на стыке между третьим суставом и предплечьем,
пересекая веревку в этом месте, а другой
конец - на стыке между третьим суставом и
предплечьем. Один конец второго ремня
расположен на стыке между первым и вторым
суставами, пересекая ремень в этом месте, а
другой конец - на стыке между вторым суставом и
нижней частью плеча. Как только ремни
окажутся на месте, с помощью крючка поднимите
два ремня. Поверните робота так, чтобы
основание робота было обращено вниз.
Закрепите робота на монтажной плоскости.
Отрегулируйте положение робота и закрепите его на
монтажной плоскости. Поверните робота так,
чтобы основание робота было обращено вверх.
Закрепите робота на монтажной плоскости.

2-7 Открывание коробки

Подъем робота из коробки
с помощью 8-9 Рисунок 6-4

стропа

10a 10b

11

12a

Напольный монтаж

6.6.2 Монтаж
Настенный монтаж

Перевернутый
монтаж 12b

Слинг должен соответствовать следующим стандартам:

BS EN 1492-1 : 2000+A1 :2008 Текстильные стропы - Безопасные плоские

тканые стропы, изготовленные из искусственных волокон, общего

назначения. BS EN 1492-2 :2000+A1 :2008 Текстильные стропы - Безопасные

круглые стропы, изготовленные из искусственных волокон, общего

назначения. Грузоподъемность если стропа должна превышать 800 кг

(1763,70 фунтов), длина стропы должна быть больше 2 м (78,74 дюйма).

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

• Внимательно осмотрите слинг до и после использования.

Не используйте слинг, если он треснул, порвался или швы ослабли.

Не используйте ремень, если есть признаки теплового повреждения.

При использовании ремня защищайте его от острых краев и трения.

•

•

•

• При подъеме робота персонал ни при каких
обстоятельствах не должен находиться под стропом и роботом.

6.6 Механическая установка

6.6.1 Инструкции по технике безопасности

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

•

•

Убедитесь, что робот установлен правильно и безопасно.

Поверхность для установки должна быть устойчивой к вибрации и иметь достаточную грузоподъемность.
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ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

• Убедитесь, что концевой привод установлен правильно и надежно.

• Обеспечьте безопасность инструмента, чтобы предотвратить случайное падение деталей, которые могут представлять опасность.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

• Убедитесь, что на шкаф управления и кабели не попадают жидкости. Отсыревший шкаф

управления может представлять опасность поражения электрическим током или смертельной травмы.

Шкаф управления не должен находиться в запыленной или влажной среде, уровень защиты

которой превышает IP44. Обращайте пристальное внимание на среду с токопроводящей пылью.
•

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

При длительном погружении робота в воду он может быть
поврежден. Роботы не должны устанавливаться в воде или влажной среде.

6.6.2 Монтаж робота

Робот может устанавливаться в различных положениях. Несколько
типичных способов монтажа показаны на рисунке ниже.:

1 3 42

Рисунок 6-5: Монтажные положения робота

1 Напольный монтаж 2

Перевернутый монтаж 3-4

Настенный монтаж

6.6.2.1 Требования к монтажной поверхности

Робот предназначен для установки на прочную поверхность. Поверхность должна не только выдерживать

крутящий момент, указанный ниже, но и обладать достаточной жесткостью, чтобы возникающие деформации

и вибрации не приводили к каким-либо серьезным отклонениям ТКП. Желательно избегать

непосредственной установки робота на пустой ящик, так как это может легко вызвать резонанс и вызвать аномальный шум. Когда

робот монтируется на линейном приводе или мобильной платформе, ускорение монтажного основания

должно быть сведено к минимуму. Высокое ускорение может вызвать ложную тревогу о столкновении, в

результате чего робот остановится. Обратите внимание на крутящий момент, воспринимаемый монтажной

поверхностью при нормальной работе: Таблица 6-4: Крутящий момент монтажной поверхности робота

Модель робота Крутящий момент монтажной поверхности

С 5 3000 Нм (26552,2 фунт-фут · дюйм)
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Модель робота

S 7

Крутящий момент на монтажной поверхности

3000 Нм (26552,2 фунт-фут · дюйм)

Сек. 12 3800 Нм (33632,8 фунт-фут · дюйм)

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Не подключайте питание в процессе монтажа робота.

УВЕДОМЛЕНИЕ

• При установке робота под разными углами необходимо изменить программу установки в

приложении. Подробнее см. в Руководстве пользователя программного обеспечения JAKA

App. Обычно монтажные отверстия робота заржавлены или имеют следы использования.

Роботу JAKA необходимо пройти серию эксплуатационных тестов перед отправкой с завода.

Следовательно, в монтажном отверстии останутся следы, что не является проблемой

качества и не влияет на его использование. Если робот не закреплен прочно на фундаменте,

механическая конструкция робота может быть нестабильной, и он может опрокинуться.

При использовании перевернутого монтажа или настенного монтажа должна быть

обеспечена жесткость и стабильность монтажной плоскости, очень опасно устанавливать робота

на стену или потолок с недостаточной интенсивностью и жесткостью, что может привести

к падению робота или вибрации, что приведет к тяжелым травмам или серьезному

повреждению робота. Робот должен использоваться в среде, соответствующей его

уровню IP, что помогает снизить количество отказов и продлить срок службы робота.

•

•

•

•

6.6.2.2 Размеры основания Робота

На следующем рисунке представлены установочные размеры основания робота.
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1. Базовые размеры S 5, S 7

Рисунок 6-6: Базовые размеры S5, S7
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2. Базовые размеры S 12

Рисунок 6-7: Базовые размеры S 12
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6.6.2.3 Установка робота

1.

2.

3.

При необходимости используйте подъемное устройство для извлечения робота из транспортной упаковки.

Установите робота на монтажную поверхность и удерживайте его на месте, выполняя следующий шаг.

Прикрепите основание робота к монтажной поверхности с помощью четырех сквозных

отверстий. Для дополнительного крепления можно добавить центрирующие штифты. В следующей

таблице представлены момент затяжки и размер. Таблица 6-5: Данные по установке робота

Гайка
Количество винтов

Рекомендуемый

момент затяжки

40 Нм (354,030 фунт-фут · дюйм)

40 Нм (354,030 фунт-фут · дюйм)

40 Нм (354,030 фунт-фут · дюйм)

Модель Сквозное отверстие Отверстие для штифтая

Размер

М8

М8

М8

С 5

С 7

С 12

Φ9 мм (Φ0,354 дюйма)

Φ9 мм (Φ0,354 дюйма)

Φ9 мм (Φ0,354 дюйма)

Φ8 мм (Φ0.315 дюйма)

Φ8 мм (Φ0.315 дюйма)

Φ8 мм (Φ0.315 дюйма)

4 шт

i: Класс 12.9 для крепления основания рекомендуются винты с шестигранной торцевой головкой.
Рекомендуемая глубина зацепления винта в 1,5-2 раза превышает номинальный диаметр резьбы.

6.6.3 Монтаж шкафа управления.

Шкаф управления предназначен для размещения на плоской поверхности.

На следующем рисунке представлены минимальные расстояния и зазоры при установке шкафа управления.

Рисунок 6-8: Пространство для установки шкафа управления.

УВЕДОМЛЕНИЕ

Неработоспособное оборудование / сокращение срока службы:

Обеспечьте достаточный поток воздуха для шкафа управления, особенно если устройство

установлено в закрытом корпусе. Несоблюдение этих инструкций может привести к повреждению оборудования.

6.7 Электрические соединения робота
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6.7.1 Интерфейс соединительного кабеля робота

Используйте соединительный кабель робота, поставляемый компанией JAKA, для подключения робота к шкафу управления.
Перед включением робота убедитесь, что разъем надежно зафиксирован. Перед отсоединением соединительного кабеля робота,
робот должен быть выключен. Определение разъема соединительного кабеля робота показано следующим образом.

Рисунок 6-9: Интерфейс соединительного кабеля робота

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

•

•

Не отсоединяйте соединительный кабель робота, пока робот не выключен.

Не удлиняйте и не модифицируйте оригинальный кабель.

6.7.1.1 Радиус изгиба Соединительного кабеля Робота

При использовании соединительных кабелей робота с кабельным держателем для уменьшения
износа кабеля важно ограничить радиус изгиба, скорость и ускорение кабельного держателя. В следующей
таблице показан диаметр (OD) соединительных кабелей робота, минимальный радиус
изгиба и максимальная скорость и ускорение держателя кабеля для различных моделей роботов:

Таблица 6-6: Технические характеристики соединительного кабеля робота

Модель Диаметр кабеля (OD) Минимальный радиус изгиба Максимальная скорость Максимальное ускорение

С 5

С 7 10,2 мм (0,40 дюйма) 81,6 мм (3,21 дюйма) 2 м /с 25 м/с

S 12

6.7.2 Порт ввода-вывода инструмента

Интерфейс ввода и вывода инструмента называется TIO и устанавливается сбоку от торцевого фланца робота, который содержит
два цифровых входа, два цифровых выхода и два аналоговых входа и может осуществлять мультиплексирование двухканального
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Одновременный сигнал RS485. Для определения интерфейса см. 6.7.2.1 Определение стороны конечного эффектора..

Кабельный разъем TIO имеет надежную конструкцию, обеспечивающую правильную установку. Совместите

выступающую часть разъема TIO с вогнутой канавкой на разъеме TIO фланца и вставьте кабель. Положение TIO

показано на рисунке ниже.

Рисунок 6-10: Ввод-вывод роботизированного инструмента

1 TIO

Ниже приведены определение и технические характеристики кабеля TIO.

Рисунок 6-11: Размеры кабеля TIO.

1 Подсоедините фланец робота 2 Подсоедините

концевой эффектор

6.7.2.1 Определение стороны конечного эффектора

Таблица определений интерфейсов TIO версии V3.0 выглядит следующим образом:
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Таблица 6-7: технические характеристики Тио штыри

Контактный Определение I/O Цвет Описание

Положительный электрод, 24 В/12 В (переключаемый);
настраивается для включения или отключения; пропускная способность
по постоянному току 1 А; пиковый выходной ток до 2 А.

1 +24 В - Красный

Цифровой вход 1: приемник или

источник, настраиваемый приложением
2 DI1 Я Синий

Цифровой вход 2: приемник или
источник, настраиваемый приложением

3 DI2 Я Зеленый

Цифровой выход 1: приемник, источник или

двухтактный, настраиваемый в зависимости от

приложения; выходная мощность по току ≤ 1A,

мультиплексируемый как связь RS481 A + Цифровой выход

2: приемник, источник или двухтактный, настраиваемый в

зависимости от приложения; выходная мощность по току ≤

1A, мультиплексируемый как связь RS481 B- Аналоговый

вход 1: диапазон обнаружения 0-10 В, мультиплексируемый

как связь RS482 A + Аналоговый вход 2: диапазон

обнаружения 0-10В, Мультиплексированный по каналу

связи RS482 B- отрицательный электрод 24В

4 DO1/RS485A_1 O Желтый

5 DO2/RS485B_1 O Розовый

6 AIN1/RS485A_2 Я Коричневый

7 AIN2/RS485B_2 Я Белый

8 GND - Серый

6.7.2.2 Подключение со стороны концевого эффектора

6.7.2.2.1. Цифровой вход

TIO поддерживает 2 интерфейса цифрового ввода DI, совместимых с приемником и источником. Его можно настроить в приложении. Для
получения подробной информации об эксплуатации обратитесь к Руководству пользователя программного обеспечения JAKA App.

1. Входной сигнал сухого контакта

Когда вход DI настроен как sink:

Вход с сухим контактом (вход типа переключателя) подключен к GND или TIO (серый провод)
на одном конце и к цифровому входу (синий или зеленый провод) на другом конце.
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PI 2
PI 3

PI 8

Рисунок 6-12: Подключение приемника цифрового входа

1 Синий

2 Зеленый

3 Серый

Если вход DI настроен как источник:

Вход с сухим контактом (вход типа переключателя) подключен к GND или TIO (серый провод)
на одном конце и к цифровому входу (синий или зеленый провод) на другом конце.

PI 2
PI 3

PI 1

Рисунок 6-13: Схема источника цифрового входа

1 синий 2

Зеленый 3

красный

2. Подключите приемное или исходное устройство

Способ подключения цифровых устройств ввода типа приемник-источник: V+
подключается к 24 В TIO (красный провод), 0 В подключается к GND TIO (серый провод), а
сигнальный провод подключается к цифровому входу TIO (синий или зеленый провод).
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0
ЧИСЛО 8

О Т ЧИСЛО 2
ЧИСЛО 3

ЧИСЛО 1

Рисунок 6-14: Подключение приемного устройства для цифрового ввода

A: Внешнее

приемное устройство

B: TIO V3 C:

Главный контур 1

Серый 2 Синий

3 Зеленый

4 Красный

6.7.2.2.2. Цифровой выход

Когда интерфейс цифрового выхода является приемником или выходом источника, он использует выход с открытым
сливом, а максимальный постоянный выходной ток равен 1А. Способ подключения: внешний входной интерфейс
подключается к цифровому выходу TIO (желтый или розовый провод), сторона V + внешнего устройства подключается
к 24 В TIO (красный провод), а сторона 0 В внешнего устройства подключается к GND TIO (серый провод).

A B

10V
ВЫВОД 8

C

2
В ВЫВОД4

ВЫВОД5
3

V+
4

ВЫВОД 1

Рисунок 6-15: Подключение приемного устройства для цифрового вывода
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A Внешнее

сливное устройство

B TIO V3 C Основная

схема 1 Серая

2 Желтая

3 Розовая

4 Красная

6.7.2.2.3.RS485

Используя функцию RS485, способ подключения: внешний RS485+ подключается к RS485+ TIO (желтый или
коричневый провод), внешний RS485- подключается к RS485-TIO (розовый или белый провод), V+ внешнего устройства
подключается к 24 В TIO (красный провод), а 0 В внешнего устройства подключается к GND TIO (серый провод).

0
PI 8

PI 4
PI 6

RS485

RS485
PI 5

PI 7

PI 1

Рисунок 6-16: Подключение RS485

A Внешнее

устройство B

TIO V3 C Основная

схема 1 Серая

2 Желтая

3 Коричневая

4 Розовая

5 Белая

6 Красная

6.7.2.2.4. Аналоговый вход

TIO поддерживает 2 аналоговых интерфейса ввода напряжения, а диапазон входного напряжения составляет 0-10 В. Способ
подключения: положительный электрод внешнего аналогового напряжения подключен к AIN1 / AIN2 TIO (белый и
коричневый провода), а внутренняя цепь отрицательного электрода на плате TIO заземлена. Напряжение V + внешнего
устройства подключено к 24 В TIO (красный провод), а 0 В внешнего устройства подключено к GND TIO (серый провод).
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0
ЧИСЛО 8

О Т

ЧИСЛО 6

ЧИСЛО 7

ЧИСЛО 1

Рисунок 6-17: Подключение аналогового входа

A Внешнее

устройство B

TIO V3 C Основная

схема 1 Серая

2 Коричневая

3 Белая

4 Красная

6.8 Электрические подключения шкафа управления

6.8.1 Предупреждения и меры предосторожности в отношении электрооборудования

При проектировании и установке приложений для роботов необходимо соблюдать следующие предупреждения и меры предосторожности.
Выполнение технического обслуживания также должно соответствовать этим предупреждениям и мерам предосторожности.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

• Не подключайте сигналы безопасности к небезопасным ПЛК с неподходящим уровнем безопасности. Несоблюдение этого предупреждения
может привести к серьезным травмам или смертельному исходу. Отделите безопасный ввод-вывод от общего ввода-вывода.

Все сигналы, связанные с безопасностью, имеют встроенное резервирование (два независимых канала). Разделение

двух каналов может гарантировать, что функция безопасности не будет потеряна при возникновении единичного

сбоя. Для ознакомления с функцией ввода-вывода в шкафу управления см. раздел 6.8 Электрические подключения

шкафа управления.

•

•

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ:
ЭЛЕКТРИЧЕСТВО •Пожалуйста, убедитесь, что все чувствительные к воде устройства остаются сухими.

При утечке немедленно отключите питание. Для подключения робота используйте

оригинальные кабели. Не используйте роботов в приложениях, где требуется

сгибать кабели. Если требуются более длинные или гибкие кабели, обратитесь к

поставщику. Для защитного заземления (PE) используйте винтовые соединители в

шкафу управления, обозначенные символом заземления . Заземляющий проводник

должен иметь номинальный ток, по крайней мере, самый высокий в системе робота.

•

•
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При подключении кабелей к вводу-выводу шкафа управления откройте
дверцу шкафа, снимите металлическую панель кабельного отверстия и убедитесь,
что кабель ввода-вывода не соприкасается с краем кабельного отверстия.

•

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

• Робот был протестирован в соответствии с международными стандартами МЭК на электромагнитную

совместимость (ЭМС). Сигналы помех, превышающие стандартные, приведут к сбоям в работе. Очень

высокий уровень сигнала или чрезмерное воздействие могут привести к необратимому

повреждению робота. JAKA не несет ответственности за любой ущерб, вызванный проблемами с электромагнитной

связью. Длина кабеля ввода-вывода для подключения шкафа управления, механизмов и заводского

оборудования должна не превышать 30 метров, за исключением случаев, когда результат испытания

на удлинение показывает целесообразность. При необходимости используйте экранирующие кабели.

•

6.8.2 Интерфейсы нижней панели.

Нижняя панель шкафа управления включает в себя следующие элементы.:

Рисунок 6-18: Кабина 7, кабина 12 снизу.

1 Интерфейс Ethernet: Гигабитный сетевой порт, сконфигурированный для динамического использования IP.

2 Интерфейса соединительных кабеля робота: Интерфейс подключения между манипулятором

робота и шкафом управления. 3 Интерфейс шнура питания: Интерфейс подключения к внешней

розетке переменного тока. 4 Интерфейс кабеля ручки управления: Интерфейс подключения к

ручке управления. 5 Кулисный переключатель: Выключатель управления источником питания.

6 Разъемов для прокладки кабелей: Выделенный канал для прокладки кабелей внешнего

устройства. 7 Крепежных колец для кабелей: Используется для удержания кабелей на месте.

6.8.2.1 Подключение питания

Подключите корпус к розетке переменного тока с помощью шнура питания корпуса. Один конец кабеля представляет

собой трехконтактную плоскую вилку, вставляемую в трехконтактную розетку на нижней панели шкафа управления,

а другой конец представляет собой треугольную вилку, которая вставляется в соответствующую сетевую розетку в

соответствии с правилами оценки безопасности. 3-плоская контактная розетка оснащена выключателями и

предохранителями. Переключатели можно использовать только при выключенном питании шкафа управления,

которое используется для полного отключения питания от шкафа управления. Предохранитель, установленный в

выключателе, по умолчанию установлен на 10А. Источник питания должен состоять из следующего материала:
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Заземление

•• Сетевой предохранитель

Автоматический выключатель

остаточного тока Блокировка вилки питания

•

•

Обратитесь к Стандарту IEC60204 "Безопасность машин и электрооборудования" и Стандарту безопасности UL508A для
промышленных панелей управления. Во избежание травм персонала или материального ущерба, вызванных необоснованным
выбросом опасной энергии, рекомендуется, чтобы штепсельные вилки всего оборудования, в котором используется робот,
были оснащены силовыми замками для фиксации и маркировки штепсельных вилок во время технического обслуживания.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

•

•

Убедитесь, что робот правильно заземлен.

Убедитесь, что входной ток питания в шкаф управления защищен с помощью

устройства защиты от остаточного тока (УЗО) и соответствующих предохранителей.

После выполнения всех установочных настроек робота, требуемых сервисом, все

блоки питания необходимо заблокировать и пометить. Когда система

заблокирована, другие устройства не должны питать какую-либо часть робота. Перед включением

питания шкафа управления убедитесь, что все кабели подключены правильно.

Используйте правильно оригинальные шнуры питания. Убедитесь, что

во время технического обслуживания используются фиксаторы штепсельной вилки.

•

•

•

6.8.2.2 Типы Кабелей питания

В разных странах и регионах действуют разные стандарты, и JAKA поддерживает

соответствующие заглушки, когда продукция экспортируется за рубеж. 1.

Штепсельная вилка китайского стандарта (национальный стандарт): 3 I-образных

плоских штекера Таблица 6-8: Шнур питания шкафа управления из Китая

Низкий
уровень
изоляции

Стандарт кабеля
Внешний вид
кабеля

Номинальное
значение

Материал
кабеляРазмер сердечника Длина Частота

3×1.0 mm²

3×0.002 in²

3000 ± 50 мм

118,11 ±1,97 дюйма

10A
250 В

2 кВ 1 мин
50 ГцRW 50 Гц ПВХ

6,9 мм

0,272 дюйма

2. Штепсельная вилка европейского стандарта (европейский стандарт, немецкий стандарт): Универсальная вилка F/E

Таблица 6-9: Шнур питания шкафа управления европейского производства

Уровень изоляции

LN

Стандарт
кабеля

Номинальное
значение

Материал
кабеля

Размер сердечника Длина Внешний вид кабеля Частота

3000±50 мм 3×1,0 мм2

3×0,002 дюйма2 118,11±1.97 дюймов

10A
250 В

2 кВ 1
мин 50 ГцH05W-F 50 Гц ПВХ

7,2 мм

0,283 дюйма

3. Штепсельная вилка британского стандарта (British Standard): Г-образная вилка
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Таблица 6-10: Шнур питания шкафа управления, Великобритания

Уровень изоляции

LNСтандарт кабеля
Номинальное
значение

Материал
кабеля

Размер жилы Длина Внешний вид кабеля Частота

3000 ±50 мм 3 × 1,0 мм2

3 ×0,002 дюйма 2 118,11 ± 1,97 дюйма

10А
250 В

2 кВ 1 мин
50 ГцH05W-F 50 Гц ПВХ

6,8 мм

0,268 дюйма

4. Штепсельная вилка американского стандарта (American Standard): Стандартная вилка

В-образной формы Таблица 6-11: Шнур питания шкафа управления американского производства

Уровень изоляции

LN

Кабель
стандартный

Номинальное
значение

Материал
кабеля

Размер сердечника Длина Внешний вид кабеля Частота

3000 ±50 мм 3 × 1,0 мм2

3 ×0,002 дюйма 2 118,11 ± 1,97 дюйма

10А
250 В

2 кВ 1 мин
50 ГцSJT 60 Гц ПВХ

7,8 мм

0,307 дюйма

ПРИМЕЧАНИЕ

Роботы, экспортируемые в Японию, оснащены разъемами американского стандарта.

6.8.3 Интерфейсы передней панели.

Интерфейс передней панели шкафа управления размещается на первом уровне после открытия дверцы шкафа
управления, включая 16 цифровых входов (P1 и P3), 16 цифровых выходов (P2 и P4), два настраиваемых аналоговых
интерфейса (P5), набор высокоскоростных интерфейсов (P6), интерфейсы дистанционного переключения и RS485 (P7),
интерфейсы функций безопасности (P8), интерфейс USB3.0 (P9) и интерфейс Ethernet (P10), а интерфейс USB (P9)
оставлен для внутреннего использования. При необходимости обратитесь в службу технической поддержки JAKA.
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Рисунок 6-19: Интерфейсы передней панели

6.8.3.1 Определение интерфейсов передней панели

Таблица 6-12: Спецификации интерфейсов на передней панели

Нет. Имя БУЛАВКА

1

2

3

4

5

6

7

8

Терминальная

функция DI1

DI2

DI3

DI4

DI5

DI6

DI7

DI8

Цифровой вход 1, источник, активный высокий

Цифровой вход 2, источник, активный высокий

Цифровой вход 3, источник, активный высокий

Цифровой вход 4, источник, активный высокий

Цифровой вход 5, источник, активный высокий

Цифровой вход 6, источник, активный высокий

Цифровой вход 7, источник, активный высокий

DI (1-8)
P1

8 цифровых входов

Цифровой вход 8, источник, активный высоковольтный изолированный

источник питания, входной сигнал и положительный электрод, а также короткая

перемычка по умолчанию подключены к внутреннему напряжению 24 В.

Цифровой выход 1, источник с возможностью непрерывного вывода тока ≤1A

Цифровой выход 2, источник с возможностью непрерывного вывода тока ≤ 1A

Цифровой выход 3, источник с возможностью непрерывного вывода тока ≤

1A Цифровой выход 4, источник с возможностью непрерывного вывода тока ≤

1A Цифровой выход 5, источник с возможностью непрерывного вывода тока ≤

1A Цифровой выход 6, источник с возможностью непрерывного вывода тока ≤

1A Цифровой выход 7, источник с возможностью непрерывного вывода тока ≤

1A Цифровой выход 8, источник с возможностью непрерывного вывода тока

≤ 1A Изолированный источник питания, вход и отрицательный электрод, а

также короткая перемычка, подключенная к внутреннему GND по умолчанию .

9-16
V+

DO1

DO2

DO3

DO4

DO5

DO6

DO7

DO8 V-

1

2

3

4

5

6

7

8

9-16

ДЕЛАТЬ (1-8)
P2

8 цифровых выходов
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Нет. Имя БУЛАВКА

1

2

3

4

5

6

7

8

Терминальная

функция DI9

DI10

DI11

DI12

DI13

DI14

DI15

DI16

Цифровой вход 9, источник, активный высокий

Цифровой вход 10, источник, активный высокий

Цифровой вход 11, источник, активный высокий

Цифровой вход 12, источник, активный высокий

Цифровой вход 13, источник, активный высокий

Цифровой вход 14, источник, активный высокий

Цифровой вход 15, источник, активный высокий

Цифровой вход 16, источник, активный высокий

DI (9-16)
P3

8 цифровых входов

Изолированный источник питания, входной сигнал и положительный

электрод, а короткая перемычка по умолчанию подключена к

внутреннему напряжению 24 В. Цифровой выход 9, источник,

возможность выхода по непрерывному току ≤1A Цифровой выход

10, источник, возможность

выхода по непрерывному току ≤1A 11, источник,

возможность

выхода по непрерывному току ≤1A 12, источник,

возможность

выхода по непрерывному току ≤1A 13, источник,

возможность

выхода по непрерывному току

1A 14, источник,

возможность

выхода по непрерывному току ≤1A 15, источник,

возможность выхода по непрерывному току ≤1A 16, источник, выход по непрерывному

току ≤1A Возможность Изолированный источник питания,

вход и отрицательный электрод, а также, , подключенный короткой

перемычкой. к внутреннему GND по умолчанию. Выход аналоговой

мощности 5 В, 100 мА (макс.) Канал аналогового ввода/вывода

1, настраиваемые функции Канал аналогового ввода/вывода

2, настраиваемые функции Выход аналоговой мощности

5 В, 100 мА (макс.) Выход цифровой мощности 5 В, 100 мА

(макс.) Дифференциальный сигнал 1, вход положительной клеммы

/ энкодера A + Дифференциальный сигнал 1, вход отрицательной

клеммы /энкодера A- Дифференциальный сигнал 2, вход

положительной клеммы /энкодера B + Дифференциальный сигнал 2,

вход отрицательной клеммы /энкодера B- Дифференциальный сигнал

3, вход положительной клеммы / энкодера Z + Дифференциальный

сигнал 3, вход отрицательной клеммы /энкодера Z- GND цифрового

питания, изолированный от внутреннего GND Внутренний питание 5 В,

100 мА (макс.), доступно для дистанционного включения/выключения

Внутренний GND (внутренний эталонный GND 24 В, 12 В, 5 В)

RS485 Communication 485B

RS485 Communication 485A Изолированный источник питания, вход

и отрицательный электрод, а также короткая перемычка, подключенная

к внутреннему GND по умолчанию. Удаленный сигнальный

вход выключения, активный высокий (24 В) Удаленный сигнальный

вход включения, активный высокий (24 В) изолированный источник

питания, вход и положительный электрод, а также короткая перемычка

по умолчанию подключены к внутреннему напряжению 24 В.

Внутренний положительный электрод на выходе 24 В, 1,5 А (МАКС.)

9-16

V+

DO9

DO10

DO11

DO12

DO13

DO14

DO15

DO16

V-

5VA Ch1

Ch2

AG

5VD

1P

1N 2P

2N 3P

3N DG

VSB

0V

485B

485A

V-

ВЫКЛ.

ВКЛ.

V+

24V

1

2

3

4

ДЕЛАТЬ (9-16) 5
P4

8 цифровых выходов

6

7

8

9-16

1, 4

2

3

5-8

1, 8

2, 3

14, 15

4, 5

12, 13

6, 7

10, 11

9, 16

1, 2

3

4, 5

6, 7

8

9

10

1-4, 8

5

P5 AI / O

P6 HSI

P7 -

P8 -
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Нет. Имя БУЛАВКА
6

Функция терминала
0 В Внутренний отрицательный электрод на выходе 24 В

Изолированный источник питания, вход и

отрицательный электрод, а также короткая перемычка, подключенная

к внутреннему GND по умолчанию. Вход

функции защитной остановки 2; короткая перемычка

по умолчанию подключена к входу функции

защитной остановки V+ 1; короткая перемычка

по умолчанию подключена к входу функции

аварийной остановки V+ 2; короткая перемычка по

умолчанию подключена к входу функции аварийной

остановки V+ 1; короткая перемычка по умолчанию

подключена к внутреннему интерфейсу отладки V+

7 V-

9 SI2

10 SI1

11 EI2

12 EI1

P9
P10

-

-

-

-

USB

Сетевой порт трехпозиционного устройства включения EtherNet1

6.8.3.2 Характеристики проводов

При прокладке проводов на передней панели шкафа управления выбирайте провода, соответствующие следующим спецификациям.

Таблица 6-13: Технические характеристики интерфейсов для подключения проводов на передней панели

Интерфейс

P1_16PIN

P2_16PIN

P3_16PIN

P4_16PIN

Модель терминала Рекомендуемый КОНТАКТНЫЙ разъем Провод

ДЕГСОН: 15EDGKNHB-3.5-
16P-14-10A (H)

ДЕГСОН: 15EDGKNHB-3.5-

8P-14-10A (H)

ДЕГСОН: 15EDGKNHB-3.5-

16P-14-10A (H)

ДЕГСОН: 15EDGKNHB-3.5-

10P-14-10A (H)

ДЕГСОН: 15EDGKNHB-3.5-

12P-14-10A (H)

Китай: E0512
UL1007 # 20AWG

Длина < 30 м (1181 дюйм)

P5_8PIN
Международный: PHOENIX
AI 1-12 RD-наконечник

P6_16PIN

P7_10PIN

P8_12PIN

6.8.3.3 Цифровые интерфейсы ввода-вывода

Ниже приведены электрические характеристики цифрового ввода-вывода 24 В в шкафу управления. Конструкция
цифрового ввода-вывода соответствует стандарту IEC 61131-2. Шкаф управления поддерживает 16 цифровых входов и выходов.
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ВЫПОЛНИТЬ

DI

Рисунок 6-20: Интерфейсы цифровых входов и выходов

Цифровой ввод-вывод может питаться от источника питания 24 В в шкафу управления и
поддерживает пиковую мощность 1,5 А ( выход отключается при перегрузке, а рекомендуемая мощность меньше или
равна 1 А). Если пользователю требуется большая выходная мощность, он может запитатьисточник питания от внешнего "источника питания", который
поддерживает максимальный ток 1,2 А на канал. При использовании внешнего источника питания 24 В необходимо
отсоединить перемычки 0 В и 24 В на P8 и 0 В на P7. 24 В - это внутренний источник питания +, а
0 В - внутренний GND. V+ - это положительный электрод всех цифровых интерфейсов ввода-вывода, а V-
отрицательный. Конфигурацией по умолчанию является подключение к внутреннему источнику питания.

P8
P824 В 0 В

24 В 0 В

- +

V+ V- V+ V-

接外部电源接内部电源
Рисунок 6-21: Подключение питания для цифровых входов и выходов

Подключите внутреннее питание Подключите внешнее питание

6.8.3.3.1. Цифровой вход (DI)

ДИ (1~8) ДЕЛАЙ (1~8) ДИ (9~16) ДЕЛАЙ (9~16)

1 2 3 4 5 6 7 8 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 9 10 11 12 13 14 15 16

V+ V- V+ V-

P1 P2 P3 P4

Рисунок 6-22: Интерфейсы цифровых входов

Шкаф управления оснащен 16 цифровыми входами источника (активный высокий уровень) (DI1-DI16),
которые поддерживают изолированный ввод сигнала. Сигнал уровня соответствует стандарту IEC61131-2
(тип 1/2/3) и используется для определения состояния уровня входного сигнала напряжения.
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Таблица 6-14: Диапазон напряжений

В + напряжение Низкий уровень Высокий уровень

24 В 0-11 В 15-30 В

V + поддерживает внешний источник питания 10-35 В, а внутренний источник питания 24 В

подключен по умолчанию. При подключении внешнего источника питания перемычки должны

быть отсоединены. Пользователи также могут замкнуть его на V + с помощью кнопок или

переключателей. Подключение для разных типов входных сигналов различно. Конкретный

метод подключения следующий (возьмем DI1 в качестве примера, такой же, как DI2-DI16):

1. Сигнал сухого контакта в качестве входного сигнала

DI (1 ~ 8)

1 2 3 4 5 6 7 8

V +

P1

Рисунок 6-23: Подключение цифрового входа при сигнале сухого контакта в качестве входного сигнала

Когда вводится сухой контакт, один провод подключается к V+, а другой - к
указанному DI каналу. Когда цепь подключена (как показано на рисунке,
выключатель или реле включены), на панели горит соответствующий индикатор.
Одновременно с этим в приложении JAKA загорится соответствующий индикатор.

2. Исходный сигнал в качестве входного.

Способ подключения входного сигнала источника показан на рисунке ниже (возьмем в качестве примера DI1,
такой же, как DI2-DI16), с проводом питания V +, подключенным к клемме V +, проводом выходного сигнала к
указанному каналу DI и проводом 0V к панели V-. При срабатывании сигнала загорается соответствующий
световой индикатор на панели. Одновременно в приложении JAKA загорится соответствующий индикатор.

A

pnp型

DI (1~8) DO (1~8)
0V 0V

1 2 3 4 5 6 7 8 1 2 3 4 5 6 7 8

ВОНВОН
B主电

路

В+

В+
В+ V-

P1 P2

Рисунок 6-24: Подключение цифрового входа при использовании сигнала источника в качестве входного сигнала

А устройство внешнего источника

Б Основная схема
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6.8.3.3.2. Цифровой выход (DO)

DI (1 ~ 8) DO (1 ~ 8) ДИ (9~16) ДО (9~16)

1 2 3 4 5 6 7 8 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 9 10 11 12 13 14 15 16

V+ V- V+ V-

P1 P2 P3 P4

Рисунок 6-25: Интерфейсы цифровых выходов

Шкаф управления оснащен 16 цифровыми выходами источника (DO1-DO16), которые поддерживают вывод

изолированного сигнала. Внутри используется выход высокого напряжения, максимальный постоянный ток которого может достигать 1А. Но

когда V + замыкается по умолчанию на внутренний источник питания 24 В, ток питания 24 В ограничен 1,5 А.

Схема подключения цифрового выхода показана на рисунке ниже (возьмем DO8 в качестве примера, как и другие):

DI1 ~ 8)( DO (1 ~ 8) DI (9 ~ 16) ДЕЛАТЬ(9~16)

9 10 11 12 13 14 15 161324 5 6 7 8 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16

+

L
O

A
D
-

В+ V- V+ V-

P1 P3 P4Рисунок 6-26:P2Подключение цифрового выхода

16路数字输出

uts можно управлять с помощью функции DO в приложении. Ток одного
DO равен 1A., общий выходной ток цифрового устройства не может превышать 1,5 А.

16路数字输入

УВЕДОМЛЕНИЕ

Рекомендуется использовать защитные диоды (такие как реле,
электромагнит и двигатель постоянного тока) для индуктивной нагрузки.

6.8.3.4 Безопасные интерфейсы ввода-вывода

Для настройки функций безопасности робота цифровые интерфейсы ввода-вывода P1 -P4 на шкафу управления могут быть

настроены как специальный безопасный ввод-вывод. Электрические характеристики относятся к 6.8.3.3 Цифровые интерфейсы ввода-вывода.

Безопасный ввод-вывод разработан с двойным резервированием, где сбой в одном канале не поставит под угрозу функции безопасности

. Следовательно, при подключении оба сопряженных безопасных ввода-вывода должны быть подключены одновременно. Например,

при подключении DI1, DI9 должны быть подключены одновременно. Соотношение сопряжения для безопасного ввода-вывода выглядит

следующим образом: Таблица 6-15: Сопряжение безопасных входов и выходов

DI
ДЕЛАЙ

ДЕЛАЙ1И ДЕЛАЙ9DI1& DI9

DI2& DI10

DI3& DI11

DO2 И DO10

DO3 И DO11
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DI ДЕЛАЙ

DI4& DI12

DI5& DI13

DI6& DI14

DI7& DI15

DI8& DI16

DO4& DO12

DO5& DO13

DO6& DO14

DO7& DO15

DO8& DO16

Например, при настройке функции трехпозиционного включения (3PE) (см. Программное обеспечение JAKA App
Руководство пользователя) подключение выполняется следующим образом (возьмите DI1 и DI9 в качестве примера, как и другие).:

3PE

1 2 3 4 5 6 7 8 1 0 11 1 2 13 1 4 15 16

P1 P3

Рисунок 6-27: Подключение 3-позиционного выключателя включения

Подключение других функций безопасности такое же, как и для трехпозиционной функции включения.

6.8.3.5 Интерфейсы безопасности

Шкаф управления имеет два типа интерфейсов безопасности, и пользователи могут настраивать с их помощью функции аварийной

остановки и защитной остановки. EI и SI означают аварийную остановку и защитную остановку соответственно, оба из которых

избыточны. Когда активен любой сигнал, может быть включена соответствующая функция безопасности. Аварийная остановка и

предохранительная остановка имеют двухканальную конфигурацию. Если вы собираетесь использовать внешние предохранительные

устройства, пожалуйста, выбирайте устройства, поддерживающие двухканальную конструкцию. Пользователи могут

получить доступ к защитным дверям, световым завесам, датчикам и т.д. В соответствии с фактическими требованиями безопасности.

1. Конфигурация безопасности по умолчанию

Роботом можно управлять без какого-либо дополнительного оборудования безопасности. EI1-2 и SI1-2
имеют короткое замыкание на V +, в то время как V + замыкается на 24 В. V-образное замыкание на 0 В,
указывающее на то, что источник питания 24 В подключен изнутри. обеспечивается шкафом управления.
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P8

P8В +24 В 0 В 24 В 0 В

1 2 2
1

SI EI
默认出厂安全配置

V+ V-

Рисунок 6-28: Подключение интерфейсов безопасности по умолчанию

2. Выключатель аварийной остановки

В большинстве случаев для облегчения операций, связанных с безопасностью, требуется один или
несколько дополнительных аварийных остановов или выключатель защитной остановки. Схема подключения показана
на рисунке ниже. V+ и V- также могут быть подключены к внешнему источнику питания напряжением 24 В.

P8

P8 V+

24V

P8

P8 V+

24V0V24V0V 24V 0V0В

1 2 1 21 2 1 2
V+ V-V+ V- EI SIEI SI

紧急停止-多路开关
紧急停止-单路开关

Рисунок 6-29: Подключение выключателя аварийной остановки

Роботом можно управлять без ручки управления. В этом случае необходимо подключить
дополнительное устройство аварийной остановки . Для подключения выключателя аварийной остановки для
обеспечения безопасности можно использовать интерфейсы EI на передней панели шкафа управления.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Если ручка управления отсоединена от робота, кнопка аварийной остановки
больше не активна. Вы должны убрать ручку управления подальше от робота.

3. Защитный выключатель остановки

Функция защитной остановки поддерживает автоматическое восстановление. Дверной выключатель является
вариантом применения устройства защитной остановки. Когда дверь открыта, робот останавливается.
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P8

P8

P8

P8V +24VV +
0V0V 24V24V 24V0V ✓ 24V 0В

1 2 1 21 2 1 2
V+ V-

EI SI 防护停止-多路开关

V+ V-

EI SI 防护停止-单路开关

Рисунок 6-30: Подключение защитного выключателя

6.8.3.6 Аналоговые интерфейсы ввода-вывода

Режим может быть настроен с помощью двух аналоговых входных и выходных интерфейсов (Ch1, Ch2):

• Входной сигнал тока: 4-20 мА;

Выходной сигнал тока: 0-20 мА;

Вход/выход сигнала напряжения: 0-10 В.

•

•

Способ подключения (возьмем Ch1 в качестве примера, такой же, как Ch2):

Рисунок 6-31: Подключение аналоговых входов или выходов

Аналоговые интерфейсы ввода-вывода шкафа управления JAKA могут быть настроены на различные режимы работы через
приложение JAKA (по умолчанию ввод 0-10 В). Для обеспечения высокой точности рекомендуется следовать следующим инструкциям:

Используйте терминал AG, ближайший к этому аналоговому вводу-выводу.
•

• Используйте одно и то же заземление для устройства и шкафа управления.

Аналоговый ввод-вывод и шкаф управления не выполняют потенциальную изоляцию.

экранирующие кабели se или витые пары. Подключите защитный слой к

клемме "AG" на клемме "power". При использовании оборудования, работающего в

текущем режиме. Чувствительность текущего сигнала ниже, чем у интерфейса.

•

•

6.8.3.7 Высокоскоростные интерфейсы

Высокоскоростной интерфейс P6 (HSI) может быть подключен к внешнему датчику для конвейерной ленты и других применений.

для получения подробной информации об использовании обратитесь к техническим специалистам JAKA за поддержкой.
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6.8.3.8 Интерфейсы RS485

Интерфейсы RS485 могут осуществлять связь между устройствами, которые являются интерфейсами 4,
5, 6 и 7 P7. Среди них 4 и 5 - RS485B, 6 и 7 - RS485A. Таким образом, интерфейсы 4 и 5 подключаются
к интерфейсу RS485B внешних устройств, а интерфейсы 6 и 7 подключаются к интерфейсу RS485A
внешних устройств. На следующем рисунке в качестве примера показан один из методов подключения.

ПРИМЕЧАНИЕ

При подключении рекомендуется подключать резистор 120 Ом к концам.
Рекомендуется использовать резистор типа YAGEO M 0207 TE52- 120R.

Р7

Р7

СБ 0 485B

S B 0 485B

1

1

20

1

120

O O 485А

O O 4 85A
Рисунок 6-32: Подключение RS485 к одному внешнему устройству

P7

S B 0 4 85B

120
B A AB

O O 4 85A

Рисунок 6-33: Подключение RS485 к нескольким внешним устройствам

1, 2 внешних устройства

6.8.3.9 Интерфейсы удаленного включения/ВЫКЛЮЧЕНИЯ

Используя интерфейсы удаленного включения / выключения, вы можете включать / выключать питание шкафа

управления, когда вы не используете приложение JAKA или ручку управления. Обычно он используется для управления

шкафом управления путем подключения его к ПЛК. Он эффективен, когда на него подается напряжение 24 В

(эталонным GND является V-). Интерфейс дистанционного включения/ выключения имеет ту же функцию, что и кнопка

включения на панели управления. Пользователи могут переключить интерфейс включения / выключения на питание

12 В или интерфейс VSB. 1. Подключение пульта дистанционного управления выглядит следующим образом:
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P7P7

VSB 0V 485BVSB 0V 485 B

ВКЛ. ВЫКЛ V- 485A ВКЛ . ВЫКЛ V- 485А

＋ -

Рисунок 6-34: Подключение пульта дистанционного управления

Подключите внешнее питание Подключите внутреннее питание

2. Подключение дистанционного выключения выглядит следующим образом:

P7P7

VSB 0V 485BVSB 0V 485b

ВКЛЮЧЕНО ВЫКЛ V- 485AВКЛ . ВЫКЛ V- 485А

＋ -

Рисунок 6-35: Подключение пульта дистанционного отключения

Подключите внешнее питание Подключите внутреннее питание

УВЕДОМЛЕНИЕ

Интерфейсы удаленного включения и выключения не могут быть короткими одновременно.

6.9 Первоначальный запуск

6.9.1 Включение и выключение системы робота

Есть два варианта включения и активизации робота:

• Включение с помощью

ручки управления •Включение с помощью программного обеспечения JAKA App

Чтобы включить робота с помощью ручки управления, выполните следующие действия:

1. Включение блока управления: Нажмите кнопку Power . Звуковой сигнал издает шум, а шкаф управления
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включено.

2. Разблокируйте ручку управления: Нажмите и удерживайте кнопку Блокировка нажмите кнопку на 3 секунды, и

индикатор блокировки погаснет, это означает, что ручка управления разблокирована.

Включите робота: Нажмите кнопку Включить нажмите кнопку, ожидая, пока индикатор в форме кольца загорится синим,

что означает, что робот включен. Включить робота: когда

робот включен, нажмите и удерживайте кнопку Блокировки кнопку, затем одновременно нажимайте кнопку Включить

, пока индикатор в форме кольца не загорится зеленым, что означает, что робот включен. Блокировка ручки управления:

приложением нельзя управлять, когда ручка управления разблокирована, сначала следует заблокировать ручку

управления . Нажмите и удерживайте кнопку Блокировка нажимайте кнопку в течение 3 секунд, и индикатор блокировки

станет оранжевым, что означает, что ручка управления заблокирована. Теперь вы можете использовать приложение.

3.

4.

5.

Этапы отключения питания шкафа управления следующие:

1. Разблокируйте ручку управления: Нажмите и удерживайте кнопку Lock нажмите кнопку на 3 секунды, и индикатор блокировки

погаснет, это означает, что ручка управления разблокирована. Отключить робота:

когда робот включен, нажмите и удерживайте кнопку Блокировки нажмите кнопку, а затем одновременно нажимайте кнопку Включить

, пока индикатор в форме кольца не станет синим, что означает, что робот отключен.

Выключите робота: Нажмите кнопку Включить кнопку, ожидая, пока индикатор в форме кольца загорится синим, указывая на то, что

робот выключен. Шкаф управления

выключением питания: Нажмите и удерживайте кнопку Питание нажимайте кнопку в течение 3 секунд или более. Ручка управления

подает звуковой сигнал 6-7 раз, и питание шкафа управления отключается. После выключения питания шкафа управления,

пожалуйста, не отключайте питание сразу. Подождите, пока индикатор ручки управления погаснет, и, подождав

5-10 секунд, вы можете отключить питание.

2.

3.

4.

УВЕДОМЛЕНИЕ

В неаварийных условиях роботизированная система должна эксплуатироваться строго

в соответствии со стандартными процедурами включения/выключения.

Принудительное отключение питания запрещено, поскольку это приведет к потере данных и поставит

под угрозу надежность системы. 6.9.2 Установите ограничения

Перед вводом робота в эксплуатацию необходимо проверить следующие элементы:

•

•

Проверьте аварийные остановки и защитные устройства оператора.

Робот соответствует соответствующим стандартам, а защитные устройства

предназначены для остановки робота, не сходя с пути (остановка категории 1). Робот

успешно функционирует в заданных пределах. Медленно перемещайте робота за

пределы заданного рабочего пространства, чтобы убедиться, что этому препятствуют

заданные пределы. Переместите робота отдельно за пределы максимального /

минимального угла, чтобы убедиться, что это предотвращено заданными ограничениями.

•

•

6.9.3 Запуск.

При первом использовании робота существует риск непреднамеренной работы оборудования, вызванной
возможными ошибками в проводке, неправильным монтажом и закреплением или неподходящими параметрами.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Непреднамеренная работа оборудования:

•

•

Убедитесь, что робот правильно и прочно закреплен.

Примите все необходимые меры для обеспечения того, чтобы движущиеся части робота не могли перемещаться в...
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непредвиденный способ.

•

•

•

Убедитесь, что оборудование для аварийной остановки исправно и находится в пределах

досягаемости от зоны действия. Перед запуском системы убедитесь, что система не подвержена препятствиям и

готова к перемещению. Проведите начальные тесты на пониженной скорости. Несоблюдение

этих инструкций может привести к смерти, серьезным травмам или повреждению оборудования.

Если блок питания робота отключается непреднамеренно, например, в результате отключения
электроэнергии или ошибок, робот больше не замедляется контролируемым образом.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Непреднамеренная работа оборудования:

Убедитесь, что движения без эффекта торможения не могут привести к травмам или повреждению оборудования.

Несоблюдение этих инструкций может привести к смерти, серьезным травмам или повреждению оборудования.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Горячие поверхности:

•

•

Не допускайте нахождения легковоспламеняющихся или термочувствительных деталей в непосредственной близости от горячих поверхностей.

Убедитесь, что отвод тепла достаточен, выполнив тестовый запуск при

максимальной нагрузке в условиях. Несоблюдение этих инструкций может

привести к смерти, серьезным травмам или повреждению оборудования.

6.9.3.1 Процедура ввода в эксплуатацию

Для ввода робота в эксплуатацию выполните следующие действия:

1.

2.

3.

Соблюдайте инструкции, приведенные в этом руководстве.

Перед началом работы убедитесь, что нагрузка соответствует указанной полезной нагрузке для робота.

Подключите робота в приложении JAKA. Для получения дополнительной информации

обратитесь к Руководству пользователя программного обеспечения JAKA App. Настройте

параметры установки робота. Для получения дополнительной информации обратитесь к

Руководству пользователя программного обеспечения JAKA App. Проверьте калибровку,

положение и направление соединений. Проверьте ориентацию мировой системы

координат в интерфейсе ручного управления. Для получения дополнительной информации

обратитесь к Руководству пользователя программного обеспечения JAKA App.

4.

5.

6.

ПРИМЕЧАНИЕ

Мировая система координат зависит от положения установки.

7. Настройте параметры защиты от столкновений в соответствии с требованиями вашего приложения, связанными с

безопасностью. Для получения дополнительной информации о конфигурации обратитесь к Руководству пользователя

программного обеспечения JAKA App. Выполните начальные тесты с пониженной скоростью и проверьте функциональность

робота. Убедитесь, что рабочее состояние установленных циклов составляет менее 80% от общего времени цикла.

8.

9.
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ПРИМЕЧАНИЕ

При общей продолжительности цикла в 10 секунд позаботьтесь о том, чтобы продолжительность цикла составляла не более

8 секунд, а период ожидания - 2 секунды. Превышение нормы рабочего цикла на 80% может сократить срок службы

редукторов шарниров робота.

10. При необходимости настройте исходное положение кнопки Home на ручке управления. Для получения дополнительной

информации об операциях с ручкой управления см. раздел 5.1.7 Кнопки ручки управления, а для настройки

исходного положения обратитесь к Руководству пользователя программного обеспечения JAKA App. 11. В случае использования

нескольких роботизированных систем, необязательно присвоите устройствам уникальные имена для упрощения

идентификация. Для получения дополнительной информации обратитесь к главе "Начальные
настройки" в Руководстве пользователя программного обеспечения JAKA App .

6.9.3.2 Запуск программы по умолчанию

Существует два варианта автоматического запуска программы, установленной по умолчанию на роботе:

Запуск с помощью ручки управления
•

• Запуск с помощью программного обеспечения JAKA App

Чтобы запустить программу по умолчанию с помощью ручки управления, нажмите Старт / Стоп кнопка на ручке управления.

Для получения дополнительной информации о запуске и настройке программы по умолчанию через
приложение JAKA, обратитесь к программному обеспечению JAKA App Руководство пользователя.

6.10 Установка

концевого эффектора 6.10.1Предварительные требования

Соблюдайте следующие предварительные требования, чтобы избежать неправильной работы робота:

•

•

Перед началом работы убедитесь, что нагрузка соответствует указанной полезной нагрузке для робота.

Ограничьте максимальную полезную нагрузку робота в соответствии с максимальной

грузоподъемностью робота. Для получения дополнительной информации обратитесь к 5.3.1 Грузоподъемность робота.

6.10.2Размеры фланца робота

На следующем рисунке представлены установочные размеры

фланца робота. 1. Размеры фланцев S 5, S 7

Рисунок 6-36: Размеры фланцев S5, S7
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2. Размеры фланца S 12

Рисунок 6-37: Размеры фланца S 12

6.10.3 Монтаж концевого регулятора

Таблица 6-16: Этапы монтажа концевого эффектора

Этап Экшен

Закрепите концевой ограничитель в точках крепления, предусмотренных для этой цели на фланце роботизированного инструмента (1)

Диаметр круга с шагом DIN ISO 9409-1, 50 мм (1,97 дюйма): 4x M6 (2),
момент затяжки: 13 Нм

(115,05 фунт-фут · дюйм), класс прочности винта: 12,9 или выше
•• Диаметр круга с шагом 50 мм (1,97 дюйма): 1x диаметр установочного отверстия 6 H7 (3)

1

Рисунок 6-38: Фланец робота

Для получения дополнительной информации о размерах фланца обратитесь к разделу 6.10.2 Размеры фланца робота.

2 Установите полезную нагрузку в приложении JAKA. Для получения дополнительной информации обратитесь к Руководству пользователя программного обеспечения JAKA App.

ПРИМЕЧАНИЕ

• Соблюдайте допустимый вес и расстояния, от которых зависит грузоподъемность робота.

Согласно ISO9409-1: 2004, центр отверстия для установочного штифта
должен быть выровнен с системой координат механического интерфейса (ISO 9787:
2013) + Xm, и наш продукт смещен на 45 ° по часовой стрелке на этой основе.

•
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7 Дополнительных устройств
7.1.1 Трехпозиционное устройство включения

Рисунок 7-1: Touch I с трехпозиционным переключателем включения

Робот JAKA поддерживает функцию трехпозиционного включения, которая может использоваться совместно с внешним трехпозиционным

устройством включения. В стандартную комплектацию робота JAKA это устройство не входит. Трехпозиционный интерфейс ввода

данных для обеспечения безопасности является дополнительным для соответствующего оборудования, которое соответствует требованиям

к дизайну сертификации. Для получения этого дополнительного аксессуара обратитесь к авторизованному поставщику JAKA.

При использовании трехпозиционного разрешающего устройства и настройке соответствующей функции в программном обеспечении,

робот может перемещаться и управляться только после нажатия трехпозиционного переключателя в среднюю точку. См. 6.8.3.4

Безопасные интерфейсы ввода-вывода для метода подключения.

Изображение трехпозиционного разрешающего переключателя выглядит следующим образом:

Рисунок 7-2: Трехпозиционный разрешающий переключатель
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Ниже приведены соответствующие состояния управления роботом для различных состояний трехпозиционного переключателя включения:

Таблица 7-1: Взаимосвязь между состоянием робота и трехпозиционным переключателем включения

Автоматическое
управление (работа по программе )

Состояние переключателя Состояние робота Ручное управление

1 Расцепить Защитный упор (Cat.2) ВЫКЛ

Когда программа
запущена, трехпозиционная функция
включения отключена.

2 Слегка надавите Нормальный Вкл .

3 Плотно прижмите Защитный упор (Cat.2) ВЫКЛ

ПРИМЕЧАНИЕ

• Ручное управление состоит из перетаскивания робота нажатием и

удерживанием кнопки Free, перетаскивания робота нажатием и удерживанием кнопки pause /

resume, запуска робота в интерфейсе ручного управления и функции отладки в

интерфейсе программирования. JOG относится к ручному управлению

движением робота в приложении JAKA в интерфейсе ручного управления .
•
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8 Техническое обслуживание

При проведении работ по техническому обслуживанию необходимо строго соблюдать все указания по технике безопасности,

приведенные в данном руководстве. Для получения более подробной информации инструкции по техническому обслуживанию,

пожалуйста, обратитесь к Руководству по техническому обслуживанию JAKA. Ремонт должен выполняться интегратором,

уполномоченным JAKA, или персоналом JAKA. Контактная информация для послепродажного обслуживания: E-mail: support@jaka.com.

8.1 Инструкции по технике безопасности

После технического обслуживания убедитесь в том, что уровень безопасности соответствует требованиям

сервиса. Во время проверки необходимо соблюдать действующие национальные или местные законы по

технике безопасности и нормативные акты. Одновременно проверьте, работают ли все функции

безопасности должным образом. Цель технического обслуживания - обеспечить нормальную работу системы

или помочь системе вернуться к нормальной работе в случае сбоя. Техническое обслуживание включает

диагностику неисправностей и фактическое техническое обслуживание. При эксплуатации робота или

шкафа управления необходимо соблюдать следующие процедуры безопасности и предупреждения:

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

• Запрещается изменять какую-либо информацию в конфигурации программного обеспечения

безопасности. В случае изменения параметров безопасности вся роботизированная система должна

рассматриваться как новая, что означает, что все процессы проверки безопасности, такие как оценка

рисков, должны быть обновлены. Замените вышедший из строя компонент с тем же номером компонента

или эквивалентом, одобренным JAKA. Повторно активируйте все отключенные меры безопасности сразу

после завершения технического обслуживания. Записывайте все операции по техническому

обслуживанию и сохраняйте их в технических документах, относящихся ко всей роботизированной системе.

•

•

•

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

• Отсоедините шнур питания от нижней части шкафа управления, чтобы убедиться, что он полностью

выключен. Отключите другие источники энергии, подключенные к роботу или шкафу управления.

Примите необходимые меры предосторожности, чтобы другие лица не могли подавать питание на систему во

время технического обслуживания. Перед повторным включением системы проверьте подключение к

заземлению. При разборке робота или шкафа управления соблюдайте требования по защите от

электростатического разряда. Избегайте разборки источников питания внутри шкафа управления. В системе электропитания

может сохраняться высокое напряжение в течение нескольких часов после отключения питания

шкафа управления. Не допускайте попадания воды или пыли внутрь робота или шкафа управления.

•

•

•

•

Для получения дополнительной информации обратитесь к Руководству по техническому обслуживанию JAKA.
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9 Устранение неполадок

Таблица 9-1: Список устранения неполадок

Проблема Вероятная причина Решение

Отключен блок управления.

Заблокирован брандмауэром.

Не подключен к Wi-Fi

шкафа управления. Не

подключен к шкафу

управления по кабелю Ethernet.

Включите питание в шкафу

управления. Проверьте настройки

брандмауэра. Подключитесь к

Wi-Fi шкафа управления.

Проверьте подключение и

функциональность кабеля.

Соответствующим образом

настройте параметры IP .

С роботом невозможно
связаться через приложение JAKA .

Неверный IP-адрес.

Шарнир x: поток самообучения или

сервопривод Отпускают тормоз шарнира x. перегрузка по

току. Механическая блокировка шарнира x.
Обратитесь к местному

представителю сервисной

службы JAKA и отпустите

кнопку аварийной остановки .

Переключитесь на настоящего

робота. Отпустите кнопку

аварийной остановки. Отпустите

кнопку аварийной остановки

. Правильно подсоедините

ручку управления. Выберите

программу по умолчанию в

приложении JAKA. Отрегулируйте

начальную ориентацию в

приложении JAKA.

Убедитесь, что имеется

достаточный поток воздуха.

Не удалось включить робота.

Нажата кнопка аварийной остановки.

Режим моделирования активен.

Нажата кнопка аварийной остановки.Робот не включается.

Нажата кнопка аварийной остановки.

Аварийная остановка

Ручка управления не подключена.

Программа по умолчанию не выполняется. Программа по умолчанию не выбрана.

ориентация первоначальная
предполагаемая.

является не как Начальная ориентация не была
отрегулирована при первоначальном запуске.

Неожиданная остановка робота
во время движения.

Перегрев шкафа управления.
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10 Утилизация

В этом разделе содержится информация по обращению с потенциально опасными компонентами и

материалами. Продукция JAKA содержит компоненты

из разных материалов. Во время вывода из эксплуатации все материалы должны быть демонтированы,

переработаны или использованы повторно ответственно, в соответствии с соответствующими законами

и промышленными стандартами. ЕС RoHS
Роботы JAKA производятся с ограничениями на использование опасных веществ для защиты окружающей среды;

они соответствуют определению Директивы ЕС RoHS 2011/65/EU. Вещества, на которые распространяется действие

RoHS, включают ртуть, кадмий, свинец, хром VI, полибромированные дифенилы и полибромированные дифениловые

эфиры. ЕС WEEE
Плата за утилизацию электронных отходов роботов JAKA, продаваемых на немецком рынке, вносится JAKA

предварительно в систему DPA- . Импортеры в странах, на которые распространяется действие Европейской директивы

WEEE 2012/19/EU, должны самостоятельно зарегистрироваться в национальном реестре WEEE своей

страны. Список национальных реестров можно найти здесь: https://www.ewrn.org/national-registers/national-registers.

Следующий символ указывает на то, что продукт нельзя выбрасывать как обычный мусор. Обращайтесь с каждым

продуктом в соответствии с местными правилами в отношении соответствующего содержимого.

Рисунок 10-1: Символ утилизации

ЕС RoHS

Следующий символ содержит информацию об опасных веществах и сроке использования продукции
JAKA для защиты окружающей среды в соответствии с Методами управления по ограничению использования
опасных веществ в электротехнических и электронных изделиях (SJ/T 11364-2014).

Рисунок 10-2: Символ периода использования для защиты окружающей среды

Оранжевый значок указывает на то, что данный продукт содержит определенные опасные вещества.

Цифра "20" на значке обозначает период защиты окружающей среды. Его можно использовать в

течение периода защиты окружающей среды, и по истечении этого срока его следует утилизировать.

В таблице ниже приведены наименование и содержание токсичных и опасных веществ в продукте.

Таблица 10-1: Список токсичных и опасных веществ

Наименование детали

Металлические детали

Pb

x

Hg

o

Компакт

- диск o

Cr (VI)

o

ПББ
o

ПБДЭ
o
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Название детали

Пластиковые детали

Электронные

Pb

o

x

o

o

Hg

o

o

o

o

Компакт

- диск o

o

o

o

Cr (VI)

o

o

o

o

ПББ

o

o

o

o

ПБДЭ

o

o

o

o

Электрические контакты

Кабели и принадлежности для прокладки кабелей

ПРИМЕЧАНИЕ

• Таблица изготовлена в соответствии с SJ / T 11364.

• указывает, что концентрация опасного вещества во всех однородных

материалах для этой детали ниже предела, указанного в GB/T 26572. x указывает,

что концентрация опасного вещества по крайней мере в одном из однородных

материалов для этой детали выше предела, указанного в GB/T 26572.
•

Версия файла: V07 102 / 115 Руководство пользователя оборудования серии JAKA S



11 Стандартов проектирования
и сертификации 11.1

Описание сертификации 11.1.1Сертификация третьей стороной

Робот сертифицирован следующими инспекционными органами.

Таблица 11-1: Сертификация сторонними организациями

Тело Описание

Робот JAKA прошел сертификацию безопасности
уполномоченного органа SGS, которая соответствует
директиве ЕС о машиностроении 2006/42 /EC.

SGS

11.1.2 Сертификация Испытаний Изготовителя

Таблица 11-2: Сертификация испытаний изготовителя

Тело Описание

Робот JAKA постоянно проходит внутренние заводские
испытания и процедуры типовых испытаний.

JAKA

11.1.3 Декларация В соответствии с Директивами ЕС

Робот JAKA сертифицирован в соответствии со следующими директивами.

Таблица 11-3: Декларация в соответствии с директивами ЕС.

Имя

2006/42/ЕС

2014/30/ЕС

2014/53/ЕС

Описание

Директива по оборудованию

(MD) по электромагнитной

совместимости (ЭМС)

Директивы по радиооборудованию

(КРАСНЫЙ)

Робот JAKA соответствует основным требованиям
директив CE- MD, CE-LVD, CE-EMC и CE-RED.

ПРИМЕЧАНИЕ

• ЭМС в основном используется для обеспечения соответствия робота без

модуля Wi-Fi, соответствие ЭМС робота с модулем Wi-Fi выделено красным цветом.

Сертификаты и декларации можно найти на официальном сайте www.jaka.com.•
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12 Гарантий
12.1 Гарантия на продукт

Без ущерба для любого соглашения о возмещении ущерба, которое пользователь (заказчик) может заключить с дистрибьютором или
розничной торговлей, производитель обязан предоставить пользователю (заказчику) "гарантию на продукт" в соответствии со
следующими условиями: Если есть какой-либо дефект из-за производственных и / или материальных неисправностей в течение
гарантийного срока, обещанного по контракту, подписанному JAKA, JAKA предоставит необходимые запасные компоненты,
пользователь (заказчик) направит персонал для замены запасных компонентов и замены или ремонта соответствующих компонентов на
новые, соответствующие последнему техническому уровню. Если дефект оборудования вызван неправильным обращением и / или
несоблюдением соответствующей информации, описанной в руководстве пользователя, настоящая "Гарантия на изделие"
недействительна. Настоящая "Гарантия на изделие" не распространяется на техническое обслуживание, выполняемое
авторизованными дистрибьюторами или самими пользователями (заказчиками) (например, на установку, настройка, загрузка программного
обеспечения). Квитанция о покупке вместе с датой покупки требуется в качестве доказательства для применения гарантии. Гарантия
должна быть предоставлена в течение двух месяцев с момента, когда становится очевидным нарушение гарантии. JAKA является
владельцем оборудования или компонентов, которые были заменены или возвращены JAKA. Любые другие претензии, возникающие в
связи с оборудованием или относящиеся к нему, исключаются из объема Гарантии. ничто в настоящей Гарантии не должно пытаться
ограничить или исключить Законное право Клиента, а также ответственность производителя за смерть или телесные повреждения,
возникшие в результате его халатности. Срок действия Гарантии не может быть продлен за счет услуг, оказываемых в соответствии с
условиями Гарантии. При отсутствии нарушения условий гарантии компания JAKA оставляет за собой право взимать плату с клиента за замену
или ремонт. Вышеуказанные положения не подразумевают изменение бремени доказывания в ущерб клиенту.

12.2 Отказ от ответственности

JAKA стремится к постоянному повышению надежности и производительности продуктов, и поэтому оставляет за собой
право обновлять их. Продукты могут быть изменены без предварительного уведомления. JAKA стремится обеспечить точность
и достоверность содержания данного руководства, но не несет ответственности за какие-либо ошибки или упущения в нем.
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Приложение

Приложение 1: Время и дистанция остановки

Сек. 5 время и дистанция остановки

Таблица времени и дистанции остановки типа 1

Соединение 1:

250.00
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0.00 0.00

33% Скорость

100% Досягаемость

66% Скорость

66% Досягаемость

100% Скорость33% Скорость 66% Скорость 100% Скорость

100% Досягаемость 66% Досягаемость 33% Досягаемости 33% досягаемости

Время остановки шарнира 1 типа 1 Тормозной путь шарнира 1 типа 1

Шарнир 2:
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п Ст
о

50

0 0

Скорость 33%
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Скорость 66%

Охват 66%

100% Скорость 33% Скорость

100% Досягаемость

66% Скорость

66% Досягаемость

100% Скорость

33% Досягаемость 33% Досягаемость

Время остановки шарнира 2 типа 1 Шарнир 2 Тип 1 Тормозной путь

Шарнир 3:
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100% Скорость
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Время остановки шарнира 3 типа 1 Тормозной путь шарнира 3 типа 1

Версия файла: V07 105 / 115 Руководство пользователя оборудования серии JAKA S



Таблица времени и расстояния остановки типа 2

Шарнир 1:
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Скорость 66%

Охват 66%
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Время остановки шарнира 1 типа 2 Шарнир 1 Тип 2 Тормозной путь

Шарнир 2:
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66% Скорость

66% Досягаемость

100% Скорость

33% Досягаемость 66% Досягаемость 33% Досягаемость

Время остановки шарнира 2 типа 2 Тормозной путь шарнира 2 типа 2

Шарнир 3:
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100% Досягаемость66% Досягаемость 100% Досягаемость

Время остановки шарнира 3 типа 2 Тормозной путь шарнира 3 типа 2
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Время и расстояние остановки S 7

Таблица времени и расстояния остановки типа 1

Соединение 1:
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Охват 66%

Скорость 100%
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Время остановки шарнира 1 типа 1 Шарнир 1 Тип 1 Тормозной путь
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Время остановки шарнира 2 типа 1 Тормозной путь шарнира 2 типа 1
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Время остановки шарнира 3 типа 1 Тормозной путь шарнира 3 типа 1
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Таблица времени и расстояния остановки типа 2

Шарнир 1:
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Время остановки шарнира 3 типа 2 Тормозной путь шарнира 3 типа 2
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S 12 время и дистанция остановки

Таблица времени и дистанции остановки типа 1

Соединение 1:
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Таблица времени и расстояния остановки типа 2
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ПРИМЕЧАНИЕ

• Единицей измерения тормозного пути является мм, 1 дюйм равен 25,4 мм.

Эти данные являются тестовыми данными, на результаты данных влияет версия.•
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