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Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

WSTEP

Instrukcja ta podsumowuje niezbedne instrukcje dla robota firmy Kawasaki poczawszy od

wprowadzenia az do procedur konserwacji.
Instrukcja ta ma zastosowanie do nastg¢pujacych ramion robota oraz modeli sterownikow.

Ramie robota: Serie Y, R, Z, M
Sterownik: E40, E42, E43, E44, E70, E71 (Specyfikacja Europejska)

W celu uzyskania informacji o ramionach robota nie oméwionych w niniejszej instrukcji, prosze

patrze¢ do ulotki specyfikacyjnej, dostarczonej osobno.

1. Ponizsza instrukcja nie stanowi gwarancji systemu, w ktérym robot jest utylizowany. Zgodnie z
tym, firma Kawasaki nie jest odpowiedzialna za zadne wypadki, szkody i/lub problemy zwiazane
z przemystowymi prawami wiasnosci, jako rezultaty uzywania systemu.

2. Zaleca sig, aby caly personel przypisany do operowania, nauczania, serwisowania lub przegladania
robota uczestniczyt w niezbednych kursach przygotowanych przez firme¢ Kawasaki, przed
przystapieniem do wykonywania swoich obowiazkow.

3. Firma Kawasaki zastrzega sobie prawo do zmiany, korekty lub uaktualnienia ponizszej instrukcji
bez uprzedniego ostrzezenia.

4. Ponizsza instrukcja nie moze by¢ przedrukowywana lub kopiowana w catosci lub czgsci bez
pisemnej zgody firmy Kawasaki.

5. Przechowuj ponizsza instrukcj¢ ze staranno$cia oraz w miejscu, w ktorym zawsze bedzie mogta
by¢ uzyta. Jesli robot zostanie przeinstalowany lub przeniesiony w inne miejsce badz bedzie
sprzedany, dotacz ponizsza instrukcj¢ bez uszkodzen. W przypadku, kiedy instrukcja zastanie
zgubiona lub uszkodzona skontaktuj si¢ z firma Kawasaki.

Copyright © 2010 Kawasaki Heavy Industries, Ltd. Wszystkie prawa zastrzezone.
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SYMBOLE

Pozycje, ktore wymagaja szczegdlnej uwagi, w niniejszej instrukcji oznaczone sa nastgpujacymi

symbolami.

Upewnij sig, Ze robot dziata w poprawny oraz bezpieczny sposob w celu uniknigcia fizycznych
urazOw oraz uszkodzenia mienia poprzez przestrzeganie Srodkow bezpieczenstwa opisanych w

ramkach ponizszymi symbolami.

A NIEBEZPIECZENSTWO

Nieprzestrzeganie powyZszego oznaczenia niebezpieczenstwa

moze spowodowac grozne obrazenia lub Smier¢.

A  OSTRZEZENIE

Nieprzestrzegania powyzszego oznaczenia moze w pewnych
sytuacjach prowadzi¢ do groznych obrazen lub $mierci.

A uwacal

Nieprzestrzeganie powyzszego oznaczenia moze prowadzi¢ do
fizycznego urazu i/lub mechanicznych uszkodzen.

[ UWAGA ] |

Wskazane $rodki bezpieczenstwa odnosnie specyfikacji
robota, obstugi, szkolenia, operowania oraz konserwacji.

A OSTRZEZENIE

1. Dokladnos$¢ oraz efektywnos¢ ilustracji, procedur oraz wyjasnien podanych w

niniejszej instrukcji nie moze by¢ potwierdzona z absolutng pewnoscia. Jesli
pojawia si¢ jakiekolwiek niewyjasnione problemy, prosimy o kontakt z
najblizszym biurem Kawasaki lub dystrybutorem w Panstwa kraju.

2. W celu wykonywania pracy w bezpieczny sposob, przeczytaj oraz w pehi
zrozum niniejsza instrukcje, wszystkie odpowiednie prawa, regulacje oraz
inne powigzane materialy jak rowniez wszystkie objasnienia bezpieczenstwa
opisane w kazdym rozdziale a takze przygotuj kroki oraz procedury

bezpieczenstwa odpowiednie dla danej pracy.
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1.0 ROBOT FIRMY KAWASAKI

Robot firmy Kawasaki jest przemystowym robotem uzywanym do r6znych zastosowan zgodnie z
potrzebami uzytkownika.

Robot przemystowy oficjalnie zdefiniowany jest prze norm¢ ISO, jako automatycznie sterowany,
programowalny, wielozadaniowy manipulator programowany w trzech lub wigcej osiach. Typowe
zastosowania dla przemystowego robota obejmuja spawanie, lakierowanie, montowanie,
podnoszenie oraz umieszczenie, pakowanie, paletyzowanie, badanie produktu, uszczelnianie,
przycinanie i tak dale;.

Prosimy nie uzywa¢ robota przemystowego do nastgpujacych celow:
Energii nuklearnej

Amunicji

Medycznego leczenia

Potoznictwa, itp.

1.1 NAZEWNICTWO

Roboty firmy Kawasaki nazywane sa zgodnie z charakterystyka ramienia (od 1 do 4) oraz typu
sterownika (5) w sposob jaki pokazano w ponizszej tabeli.

1 2 3 4 5

YF 003 N D E40
RS 005 L F E71
RS 020 N F E40
X 165 U G E42
ZD 130 S D E43
MX 500 N F E44
MD 500 N E E44
1 2 3 4 5

1. Typrobota

Pierwsze dwie litery oznaczaja typ robota. Nastepujace typy robotow uzywane sa ze
sterownikami E4x oraz E7x:

YF: zbieracz

RS: maty robot montowany na podtodze

RA: matly robot do spawania lukowego

RD: maty robot do paletyzowania

Z.X: $redni robot montowany na podtodze
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ZT: $redni robot montowany na potce

ZB: $redni robot z krétkim ramieniem

ZH: $redni robot z kompaktowym ramieniem
ZD: $redni robot do paletyzowania

MT: duzy robot montowany na potce

MX: duzy robot montowany na podtodze
MD: duzy robot do paletyzowania

2. Udzwig (kg)
3. Odmiana
4. Liczba osi
Liczba osi, jaka posiada robot wyrazona jest za pomocg alfabetu. Na przyktad: D=4, E=5, F=6 1

tak dale;.

5. Model sterownika
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1.2 DEKLARACJA
B4 Kawasaki

DEKLARACJA ZAREJESTROWANIA CZESCIOWO
ZLOZONEGO URZADZENIA

Producent: KAWASAKI HEAVY INDUSTRIES, LTD.
Dziat Robotow
Adres: 1-1, Kawasaki-cho, Akashi, 673-8666, Japonia

Niniejszym deklarujemy, ze

Nazwa produktu Robot przemystowy

Funkcja Obstuga materiatéw i narzedzi
Marka: ROBOT KAWASAKI

Typ robota: FSO06NFD40

Numer(y) seryjny(e): 0123

WO lub PO 81L5567

ma byc¢ potaczony w urzadzenie lub zmontowany z innym urzgdzeniem aby utworzy¢ urzadzenie okreslone w
Dyrektywa maszynowa 2006/42/EC
Dyrektywa niskiego napiecia 2006/95/EC
Dyrektywa EMC 2004/108/EC

oraz ze nastepujace normy zostaty zastosowane;

EN ISO 10218-1: 2008 Roboty dla $rodowiska przemystowego - Wymagania bezpieczenstwa -
Czes¢ 1: Robot

EN ISO 13849-1: 2008 Bezpieczenstwo urzadzen - Czesci dotyczace systemow kontroli -
Czes¢ 1: Gtéwne zasady konstrukgiji

EN 60204-1: 2006 Bezpieczenstwo urzadzen - Elektryczny sprzet dla urzadzen -
Czes¢ 1: Wymagania ogolne

EN 61000-6-4: 2007 Zgodnos¢ elektromagnetyczna (EMC) - Cze$¢ 6-4: Ogdlne standardy - Standardy emisji
dla $rodowisk przemystowych

EN 61000-6-2: 2005 Zgodnosc¢ elektromagnetyczna (EMC) - Czesc¢ 6-2: Ogdlne standardy - Odpornos$c dla $

rodowisk przemystowych

oraz ze
zostaly zastosowane i spetnione nastepujace podstawowe wymogi bezpieczenstwa i higieny pracy,a odpowiednia
dokumentacja techniczna jest sporzgdzona zgodnie z Aneksem VI,cze$¢ B Dyrektywy 2006/42/WE;

-1.1.2;1.1.3; 1.1.5; 1.1.6; 1.2; 1.3.1; 1.3.2; 1.3.4; 1.3.6; 1.5.1; 1.5.2; 1.5.4-1.5.6;
1.5.8-1.5.10; 1.6.3; 1.6.4; 1.7

oraz ze
odpowiednie informacje beda przekazywane droga elektroniczng w odpowiedzi na uzasadnione wnioski wtadz
krajowych;

deklarujemy takze, ze nie wolno uzytkowac¢ urzadzenia do czasu kiedy urzadzenie do ktérego miato by¢ ono dotaczone lub kt
6rego jest czescia nie zostato uznane za zgodne z postanowieniami Dyrektywy 2006/42/EC oraz z narodowymi przepisami
wykonawczymi np. jako catos¢, wigczajac urzadzenie wspomniane w niniejszej deklaraciji.

Autoryzowany przedstawiciel oraz Osoba upowazniona do sporzgadzania Dokumentac;ji technicznej w Europie:

KAWASAKI ROBOTICS GMBH
Sperberweg 29, 41468 Neuss, Niemcy
Masanori lwase

Prezydent

Miejsce i Data : Neuss, 26 maja, 2009 r.
podpis:

KAWASAKI ROBOTICS GMBH

8



2. Specyfikacja robota
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

2.0 SPECYFIKACJA ROBOTA

Europejska specyfikacja ramienia robota oraz sterownika jest zgodna z nastgpujacymi standardami.

ENISO 10218-1:2006 Roboty dla srodowiska przemystowego -
Wymagania bezpieczenstwa — Czgs¢ 1: Robot

EN 954-1: 1997 Bezpieczenstwo urzadzen - Bezpieczenstwo czgsci zwiazanych z
systemami kontroli - Czg$¢ 1: Gtowne zasady konstrukcji

EN ISO 13849-1:2008 Bezpieczenstwo urzadzen - Bezpieczenstwo czgsci zwiazanych z
systemami kontroli - Czg$¢ 1: Glowne zasady konstrukcji

EN 60204-1:2006 Elektryczny sprzet dla urzadzen przemystowych
Wymagania ogolne

EN 61000-6-4:2007  Elektromagnetyczna zgodnos¢ (EMC) - Czgs¢ 6-4:
Ogolne standardy - Standardy emisji dla sSrodowisk przemystowych

EN 61000-6-2:2005  Elektromagnetyczna zgodnos¢ (EMC) - Czg$¢ 6-2:
Ogolne standardy - Standardy odpornosci dla srodowisk przemystowych



Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

2. Specyfikacja robota

2.1 WYGLAD STEROWNIKA OAZ SPECYFIKACJA

2.1.1 WYGLAD STEROWNIKOW SERII E

L 550 N L 350
N 7 I~ i
Otwor zewngtrznego
zasilania Wiacznik Uchwyt do Panel pomocniczy
sterownika unoszenia .
5 Panel sterowania
Jli
o) \@ Bl | Hak
A Z}acze podrecznego
@; / programatora
S
S D f Podreczny
. programator
1B & Blokada [k ®
Lewa strona  monety Przod
@ Ji L
[w ) 8 8 8 Fw
\ soR 0
: D ) % . @ D@D | . Ztacze USB
\ Ztacze
RS-232C
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oddzielnych
D . przewodow
—_ BT ZYacza taczace w
® ® e b
panelu pomocniczym
Prawa strona Tyt
Sterownik E40
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2. Specyfikacja robota
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L 550 | L 550 | 180_]
~ | = ~
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2. Specyfikacja robota
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2. Specyfikacja robota
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250
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| | 500
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2. Specyfikacja robota

2.1.2 SPECYFIKACJA STEROWNIKA

Model E4x E7x

Konstrukcja Samopodtrzymujacy catkowicie | Pozioma zamknigta struktura,
zamknigty, posredni system posredni system chtodzenia
chtodzenia

Cigzar E40: 145 kg 30kg
E42, E44 (MX): 180 kg
E43, E44 (MD): 195 kg

Otaczajace | Temperatura | 0 - 45 °C 0-45°C

srodowisko (0 - 40 °C w pionowym potozeniu)

Wilgotno$¢ | 35 - 85 %RH (Bez skraplania)
Wysoko$¢ | Do 1000 metréw ponad $redni poziom morza

Zasilanie AC 380-415 V£10 %, 50/ 60 AC 200-240 V£10 %, 50/ 60 Hz,
Hz, 3 Fazy Pojedyncza faza

Zuzycie energii Patrz tabela ponizej.

Uziemienie Wydzielone uziemienie (100 O lub mniej)

Dlugos¢ 5m/10 m/15 m (5 m, 15 m opcja.)

kabla podrecznego

programatora

Dlugo$¢ oddzielnych 5m/10 m/15 m (5 m, 15 m opcja.)

przewodow™

UWAGA* Dhugo$¢ przewodow pomigdzy ramieniem robota a sterownikiem.

Zuzycie energii
Zalecany rozmiar kabla
Model Model Zuzycie zasilajacego Wymagana
sterownika | ramienia energii (Wlaczajac kabel dhugos¢
uziemiajacy)
SeriaY - 49KVA | 3,5 mm’ lub wiece]
E40 Seria RS10 1 ks (AWG #12 lub wiecej)
Seria RS20 '
Seria RS50
E42/E43 Seria Z 5 o
Seria MT 9,9 KVA 8,0 mm” lub wigcej
- maks. (AWG #8 lub wigcej) Mniej niz 200 m
EA4 Serie
MX/MD
E70 Seria RS03 1> KVA ) o
maks. 2-2,5 mm’ lub wigcej (AWG
E71 Seria RS05 | 3,0 KVA #14)
Seria RS10 | maks.
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Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

2. Specyfikacja robota

2.2 SPECYFIKACJA RAMIENIA

Zakres ruchu pokazany na obrazku ponizej w oparciu o punkt P. W celu uzyskania informacji o

ramionach robota nie oméwionych w niniejszej instrukeji, prosze¢ patrze¢ do ulotki specyfikacyjne;j,

dostarczonej osobno.

YF003
= JT4
§ P
| $900 ’
1300
Typ Rownolegle ogniwo typu delta
[10s¢ stopni 4
swobody
JT | Zakres ruchu Maks. predkos¢
Zakrestuchuoraz |1 | od+95°do -54° | 1090,9 °/s
maksymalna 2 | od+95°do-54° | 1090,9 °/s
predkosé 3 |od+95°do-54° | 1090,9 %/s
4 | £360° 1714.3 °/s
Maks. udzwig 3kg
Ladownos¢ Rozni si¢ w zaleznosci od udzwigu.
przegubu
Powtarzalnos¢ 40,10 mm
Cigzar 145 kg
Hatas <70db (A) *
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*warunki pomiaru

® Zamocowane na
plycie o wysokosci
2150 mm ponad
podioga

¢ 1650 mm od osi A
(Poziom hatasu
zalezy od warunkow)



2. Specyfikacja robota

2040

Robot Kawasaki Instrukcja obstugi
RS20N
| Y=/ )
Typ Robot przegubowy
[1o$¢ stopni 6
swobody
JT | Zakres ruchu Maks. predkos¢
1 | £180° 190 °/s
2 |od+155°do- 205 °/s
Zakres ruchu oraz 105°
maksymalna 3 | od+150°do - 210°/s
predkosé 163°
4 | £270° 400 °/s
S | +145° 360 °/s
6 | £360° 645 °/s
Maks. udzwig 20 k.
JT | Moment Moment
., obrotowy bezwladnosci
;;igggsc 4 |45N-m 0.9 kg-m’
5 |45N-m 0,9 kg- m°
6 |29N-m 0,3 kg- m”
Powtarzalnos¢ 0,05 mm
Halas <70db (A) *
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*warunki pomiaru

® Zamocowane na
plycie twardo
przymocowane do
podtogi

¢ 3000 mm od centrum
JT1
(Poziom hatasu
zalezy od warunkow)



2. Specyfikacja robota

3340
3415

Robot Kawasaki Instrukcja obstugi
7X165U
Typ Robot przegubowy
[1o$¢ stopni 6
swobody
JT | Zakres ruchu Maks. predkos¢
1 | £180° 110°/s
Zakres ruchuoraz |2 | od +75° do -60° 110%/s
maksymalna 3 | od+250°do-120° | 115%s
predkosé 4 +360° 140°/s
5 | +130° 155%s
6 | £360° 260°/s
Maks. udzwig 165 kg
JT | Moment Moment
. obrotowy bezwladnosci
iﬁl‘lggl‘l’s" 4 [9114N-m 78,4 kg- m’
5 |9114N-m 78,4 kg- m”
6 | 450,8 N-m 40,2 kg- m”
Powtarzalnos¢ +0,3 mm
Cigzar Okoto 1350 kg
Hatas <70db (A) *
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*warunki pomiaru

e zamocowane na plycie
twardo przymocowane do
podtogi

¢ 4650 mm od centrum JT1
(Poziom hatasu zalezy od
warunkow)



Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

2. Specyfikacja robota

1800

R

-r%

3075

7D130S
1131 1600
o
,979) 180
Ri3gy I
T =ty
R s —
\ o I
300 1450 255

Typ Robot przegubowy
[10s¢ stopni 4
swobody

JT | Zakres ruchu Maks. predkos¢
Zakrestuchuoraz |1 | £180° 135°s
maksymalna 2 | od+90°do-50° | 110°s
predkosc 3 | od+15°do-120° | 130%s

4 | £360° 300°/s
Maks. udzwig 130 kg

. JT | Moment Moment

Ladownos¢ .
przegubu obrotowy bezwiadr;osm

4 |- 50 kg-m
Powtarzalnos¢ +0.5 mm
Cigzar Okoto 1350 kg
Hatas <70db (A) *
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e Zamocowane ha
ptycie twardo
przymocowane do
podtogi

¢ 5260 mm od centrum
JT1
(Poziom hatasu
zalezy od warunkow)



Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

2. Specyfikacja robota

2839

MXS00N
Typ Robot przegubowy
[10$¢ stopni 6
swobody
Zakres ruchuoraz | JT | Zakres ruchu Maks.
maksymalna predkos¢
predkosé 1 |od+180°do-180° | 80°/s
2 | od+90 °do-45° 70 °/s
3 Jod+20°do-130° [ 70°s
4 | o0d+360°do-360° |80°/s
5 Jod+110°do-110° |80°/s
6 |od+360°do-360° | 120°/s
Maks. udzwig 500 kg
Ladunek przegubu | JT | Moment Moment
Ladownos¢ obrotowy bezwladnosci
4 | 3920 N-m 400 kg- m”
5 |3920N-m 400 kg- m”
6 | 1960 N-m 259 kg- m”
Powtarzalnos¢ +0.5 mm
Maks. udzwig Okoto 2750 kg
Hatas <70 db (A)*
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*warunki pomiaru

e Zamocowane ha
ptycie twardo
przymocowane do
podtogi

¢ 4540 mm od centrum
JT1
(Poziom hatasu
zalezy od warunkow)



2. Specyfikacja robota
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

MDS00N
e 1305.1 1300
- P
:
: T/ oy
}\‘/\ 2=
Typ Robot przegubowy
[10s¢ stopni 5
swobody
Zakres ruchuoraz | JT | Zakres ruchu Maks.
maksymalna predkosé *warunki pomiaru
predkos¢ 1 |od+180°do-180° |70°/s e Zamocowane na
2 [ 0d+90°do-45° 65 °/s plycie twardo
3 |od+14°do-125° [45°/s przymocowane do
4 | od+360°do-360° | 160 °/s podlogi
5 Jod+10°do-10°* |- e 5142 mm od centrum
* £10 ° w kierunku pionowym. JT1
Maks. udzwig 500 kg (Poziom hatasu
Ladowno$¢ JT | Moment Moment zalezy od warunkow)
przegubu obrotowy bezwladnosci
4 - 250 kg- m°
Powtarzalnos¢ +0.5 mm
Maks. udzwig Okoto 2680 kg
Hatas <70 db (A)*
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3. Ocena ryzyka

Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

3.0 OCENA RYZYKA

Nalezy zawsze upewnic sig, ze instrukcje oraz specyfikacje dla kazdej procedury ustawien systemu,

instalacji, szkolenia, operowania, podtrzymywania, dysponowania itp. sa zgodne z wymogami

przeznaczenia robota. Nalezy takze przeprowadzi¢ odpowiednia oceng ryzyka bez zaniedban w celu

zredukowania jakiegokolwiek dajacego si¢ uniknac ryzyka.

3.1 SRODKI BEZPIECZENSTWA

W celu ochrony uzytkownikow, systemy Kawaski robot wyposazone sa w wiele srodkoéw

bezpieczenstwa, wlaczajac w to ponizsze:

1.
2.

10.

Wszystkie E-stop maja wbudowany konstrukcyjnie uktad sterowania.

Wszystkie sterowniki robota wyposazone sa w rezerwowy dwu kanatowy obwod
bezpieczenstwa. Obydwa kanaty obwodu bezpieczenstwa musza by¢ zamknigte w celu
umozliwienia robotowi pracy w trybach szkolenia i automatycznego odtwarzania.

Obwody bezpieczenstwa sterownika E4x/E70/E71 spetniaja wymogi PLd w kategorii 3
zdefiniowanej przez ISO 13849-1:2006. Kategoria oraz Poziom Wydajnosci (PL) okreslane sa
przez caly system oraz warunki. Obwdd bezpieczenstwa niniejszego sterownika dostgpny jest w
systemie kategorii: do poziomu 3, PL: do poziomu d.

Podreczny programator oraz panel sterujacy wyposazone sa w czerwone wiaczniki E-stop typu
grzybek. Wszystkie sterowniki robota posiadaja zewngtrzne wejscia E-stop.

Podreczny programator wyposazony jest w dwa, trdjpozycyjne, urzadzenia wiaczajace. Jedno z
dwoch urzadzen wiaczajacych musi by¢ weisnigte, aby wiaczy¢ silnik w trybach uczenia oraz
kontroli.

Predkosci trybu uczenia oraz kontroli ograniczone sa do maksymalnie 250 mm/s (10.0 in/s).
Sterowniki E4x/E70/E71wyposazony jest w tryb Szybkiej Kontroli, ktdre spelnia wymagania
ISO 10218-1:2006. Predkosci trybu uczenia oraz inspekcji nie sa ograniczone do 250 mm/s
(10.0 in/s) w trybie Szybkiej Kontroli.

Model JT1 wyposazony jest w wylacznik limitu wyjscia poza obszar roboczy. Opcjonalne
wylaczniki limitu wyj$cia poza obszar roboczy dostgpne sa dla JT2 oraz JT3 do robotdw serii Z
oraz serii M.

Wszystkie ramiona serii R, M oraz Z posiadaja funkcje twardego stopu wyjscia poza obszar
roboczy na osiach JT1, JT2 oraz JT3 (opcja dla JT2 oraz JT3). Mechaniczne twarde stopy
zdolne sa do zatrzymania robota poruszajacego si¢ z maksymalna predkoscia oraz z
maksymalnym tadunkiem.

Wszystkie osie robota wyposazone sa w elektromechaniczne hamulce wiaczajace si¢ po
odlaczeniu zasilania. Jesli robot nieoczekiwanie utraci zasilanie, ramig utrzymywanie jest w

pozycji przez hamulce.
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3. Ocena ryzyka
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

3.2 OBWOD BEZPIECZENSTWA WYL.

Dostgpne sa nastepujace trzy typy sygnatow wejscia dla zewngtrznego wylaczenia silnika robota ze

wzgledow bezpieczenstwa.

1. Zewngtrzne zatrzymanie ze

wzgledow bezpieczenstwa (Dziala w trybie uczenia oraz odtwarzania.)
2. Wejscie bariery ochronnej (Dziala jedynie w trybie automatycznego odtwarzania.)
3. Wejscie zewnetrznego spustu (Dziala jedynie w trybie uczenia.)

A OSTRZEZENIE

Funkcje oraz operacje obwodu bezpieczenstwa WYL. muszg by¢
zaprojektowane w oparciu o IEC60204-1, ISO10218 oraz ISO13849-1,
poniewaz jest to bardzo wazne dla bezpieczenstwa ludzi. Obwod
bezpieczenstwa sterownika E4X/E70/E71 spelnia wymogi PLd w kategorii 3
zdefiniowanej przez ISO 13849-1:2006. Konstruujgc kompleksowy system
bezpieczenstwa obejmujacy robota, przeprowadz oceng ryzyka oraz upewnij

Qig, ze obwod bezpieczenstwa oraz sterownik spelniaja wymogi wydajnosci.

J

W celu uzyskania szczegdtowych informacji na temat podiaczenia obwodu bezpieczenstwa,
skontaktuj si¢ z personelem, ktory ukonczyt wymagane specjalne szkolenie oraz kurs.
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3. Ocena ryzyka
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

3.3 POZOSTALE ZAGROZENIA

Znaki ostrzegajace o pozostalych zagrozeniach umieszczone sa w miejscach oznaczonych na

ponizszych ilustracjach.

3.3.1 RYZYKO ELEKTRYZOWANIA STEROWNIKA

Sterownik E4x

A Wiacznik sterownika A Terminale te nadal dziataja nawet, jesli
wlacznik znajduje si¢ w pozycji WYL.
|

Zrodto
zasilania DC
(AVR)

Jednostka
MC

Serwowzmacniacz

Przod (Opuszczone drzwi)
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3. Ocena ryzyka
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

Z
T =

I\
D Transformator \A

A
Transformator || ——_ A

Lewa strona Tyt
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3. Ocena ryzyka

Sterownik E7x

o

:ﬂi

F

Zrodio zasilania
DC (AVR)

uay
LAY
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3. Ocena ryzyka
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

3.3.2 OKABLOWANIE RAMIENIA, RYZYKO WYSOKIEJ TEMPERATURY ORAZ
ZAKLESZCZENIA

Ponizsze obrazki przedstawiaja etykiety ostrzegajace o pozostatym ryzyku, umieszczone na ramieniu
RS20 jako przyklad. Znaki ostrzegajace o pozostalym ryzyku umieszczone sa w podobnych

miejscach na ramionach wszystkich serii.

RS20

T é Etykieta ostrzegajaca o
‘ niebezpieczenstwie
porazenia pradem

Etykieta ostrzegajaca o

wysokiej temperaturze

Etykieta ostrzegajaca o

niebezpieczenstwie
zakleszczenia

N
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Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

4.0 TRANSPORT

4.1 SRODKI BEZPIECZENSTWA PODCZAS TRANSPORTU, INSTALOWANIA
ORAZ PRZECHOWYWANIA

Aby przetransportowac Robot Kawasaki do miejsca instalacji, nalezy doktadnie przestrzega¢

ponizszych srodkow bezpieczenstwa podczas transportowania oraz instalowania.

[UWAGA]
Instalacja powinna by¢ wykonywana przez wykwalifikowany w tym kierunku

personel oraz powinna spetnia¢ wszystkie narodowe oraz lokalne przepisy.

A OSTRZEZENIE

1. Podczas transportowania sterownika lub ramienia robota przy pomocy dzwigu lub
wozka widlowego, nigdy nie nalezy recznie podpieraé sterownika.

2. Podczas transportowania, nie wolno sta¢ pod uniesionym sterownikiem lub ramieniem
robota.

3. Przed instalowaniem, nalezy wcisna¢ sterownik wlacznika WYL. oraz przelgcznik
zewnetrznego zasilania w celu wylgczenia zasilania sterownika. Umies¢ znaki jasno
wskazujace ,,Instalowania oraz laczenie w toku”, oraz zablokuj/oznacz zewne¢trzne
Zrodlo zasilania w celu zapobiegnigcia przypadkowemu porazenia pradem itd.
spowodowanemu przypadkowym wlgczeniem zasilania.

4. Podczas przenoszenia robota, nalezy w pierwszej kolejnosci upewnic si¢, ze niema
zadnych nieprawidlowosci co do warunkow mocowania itp. a nast¢pnie WL.. zasilanie
silnika, aby ustawi¢ robota w zadanej pozycji. Nalezy uwaza¢, aby nie by¢ ztapanym
przez/ lub pomigdzy ruchomymi cz¢$ciami poprzez nieostrozne podchodzenie do
robota oraz wyposazenia zewngtrznego. Po ustawieniu robota w okreslonej pozycji,
wcisnij ponownie przelacznik WYL. sterownika oraz zasilania zewnetrznego. Umie$¢
znaki jasno wskazujace ,,Instalowania oraz laczenie w toku”, oraz zablokuj/oznacz

zewnetrzne Zrodlo zasilania przed rozpoczeciem instalowania oraz laczenia.
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1. Poniewaz ramig robota zlozone jest z precyzyjnych cze$ci, nalezy uwazaé, aby nie
powodowa¢é dodatkowych wstrzasow oraz wibracji podczas transportowania.

2. Przed instalacja nalezy usuna¢ wszystkie przeszkody tak, aby proces instalowania
przebiegal gladko oraz bezpiecznie. Nalezy udrozni¢ trase przejazdu do miejsca
instalacji, jesli transport odbywa si¢ przy pomocy dzwigu lub wozka widlowego.

3. Podczas transportowania oraz przechowywania,

(1) nalezy utrzymywac temperature otoczenia w obrebie ponizszego przedziatu:
0 - 45 °C dla ramion z serii Y, R
-10 °C do 60 °C dla ramion oraz sterownikow serii Z, M
(2) utrzymywac¢ wzgledna wilgotnos¢ w przedziale 35 - 85 % RH bez skraplania,
k (3)nie wystawia¢ na dzialanie silnych wibracji. j
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4.2 TRANSPORTOWANIE STEROWNIKA

Podczas transportowania sterownika, nalezy bezwzglednie przestrzega¢ podanych nizej sSrodkow
bezpieczenstwa bez wzgledu na wybrana metodg transportowania.

4.2.1 PRZY POMOCY DZWIGU (E4X)

A OSTRZEZENIE

1. Nigdy recznie nie wspieraj sterownika, kiedy jest on uniesiony. A takze, nigdy nie stoj
pod ani zbyt blisko sterownika podczas transportowania.

2. Zaczep ling o uchwyty do przenoszenia w sposob pokazany ponize;j.

3. Upewnij si¢, ze uchwyty do przenoszenia nie s poluznione. Sprawdz kazdy z osobna i

Y dokred, jesli sg poluznione. W innym razie sterownik moze upasé i uszkodzic sie. D
] 1 mlub
Link wigce]
Uchwyt
:
unoszenia A UWAGAL
Hak - . <4
1. Przygotuj linke oraz dzwig mogace unies¢ ladunek 300 kg
V4 lub wigkszy, wystarczajace dla sterownika ze wszystkimi
mﬂ( | N opcjami.
A E 2. Przed uniesieniem przy pomocy drucianej petli zdejmij
E) podreczny programator oraz jego uchwyt (jesli go
A = dolaczono).
3. Dlugosé linki: 1 m lub wigcej jak pokazano na rysunku na
® lewo.
4. Uwazaj, poniewaz sterownik moze si¢ pochyli¢, kiedy jest
uniesiony.
5. Uwazaj aby linka nie chwycila innego wyposazenia.
- J
[UWAGA]
Sterownik E4x Sterownik E7x nie moze by¢ transportowany przy pomocy
dzwigu.
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4.2.2 NA ROLKACH (E4X)

A OSTRZEZENIE

1. Sterownik moze by¢ przemieszczany na swoich rolkach jedynie wtedy, kiedy cala droga
jest wypoziomowana. W innym przypadku przemieszczanie sterownika po pochylej lub
nieréwnej powierzchni spowoduje przewrocenie si¢ a w rezultacie powazne
uszkodzenie.

2. Sterownik E4x przewraca sig, jesli pochylony jest w nastgpujacy sposob.

W przod lub w tyl: Okolo 15° lub wigcej
W prawo lub w lewo: Okolo 15° lub wigcej

\ /

1. Zwolnij blokady w dwoch przednich rolkach sterownika podczas przemieszczania
go. (Wcisnij boczny pedal ,,WYL. ”.)
2. Ponownie zablokuj rolki po zakonhczeniu przemieszczania.

(Wecisnij boczny pedat blokowania ,,WL.”.)

[UWAGA]
Sterownik E7x nie moze by¢ transportowany na

rolkach.
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4.2.3 PRZY POMOCY WOZKA WIDLOWEGO (E4X)

A  OSTRZEZENIE

W celu uniknigcia przewrocenia si¢ sterownika, umocuj go
pasami do wozka widlowego w sposob pokazany ponizej.

Pas zapobiegajacy upadkowi

\ ]

I

1. Zdejmij podreczny programator oraz jego uchwyt.

Widly nie moga by¢ wlozone z boku. Wi6z widly pod

sterownikiem w sposob pokazany na lewo.

A 2. Uwazaj, aby nie narazi¢ sterownika na wstrzas podczas
transportu.

Uwazaj aby nie chwyci¢ innego wyposazenia, kabli, itp.

(" w

1T
\ \ Wi6z widly w tej pozycji

[ UWAGA ]

Sterownik E7x nie moze byc transportowany przy

pomocy wozka widtowego.
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4.2.4 PRZEZ DWIE OSOBY (E7X)

A uwacal

1. Odtacz Podreczny programator.
2. Uwazaj, aby nie narazic sterownika na wstrzas podczas
transportowania.

[ UWAGA]
Sterowniki E4x nie moga by¢ przenoszone re¢cznie.
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4.3 SPOSOB TRANSPORTOWANIA RAMIENIA ROBOTA

1. Podczas podnoszenia robota, nalezy zachowa¢ ostroznos¢, poniewaz robot moze pochyli¢
si¢ w przod lub w tyl w zaleznoSci od pozycji robota oraz sposobu zainstalowania
wyposazenia dodatkowego. Jesli robot podniesiony jest w pozycji uko$nej moze si¢
kolysa¢ lub uszkodzi¢. Rowniez linka moze kolidowa¢ z przewodami, orurowaniem itp.
lub moze je uszkodzi¢ w przypadku kontaktu z otaczajacymi przedmiotami.

2. Nalezy wymontowa¢ uchwyty dolaczone do ramienia zaraz po ukonczeniu

K transportowania robota. /

4.3.1 SERIA YF

Druciana petla
Zamocuyj trzy uchwyty podnoszenia na ramieniu w sposob pokazany na ponizszym rysunku.

Podepnij linkg przez uchwyty podnoszace, aby podnie$¢ ramig robota.
Model YFOO3N
Na czas wysytki Po zmontowaniu nizszego ramienia

JT1 -28°
Pozycja JT2 -28°
podnoszenia JT3 -28°
JT4 0°
Uchwyty do 60154-1879 (Uchwyt, oczko)x3

podnoszenia
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4.3.2 SERIA RS

A UWAGA!

Podczas podnoszenia ramienia serii RS za pomocg drucianej petli, wesprzyj ramie
dodatkowa linka w celu uniknigcia obracania si¢ ramienia. Uchwyt oczkowy moze si¢
poluznié i spowodowac upadek robota, jesli ramig¢ obraca si¢ podczas podnoszenia.

Uzywanie drucianej petli (Bez ptyty podstawowej)

Jak pokazano na ponizszym rysunku, unies$ robota poprzez przypigcie drucianej petli do uchwytu
oczkowego zamocowanego do ramienia robota (wykorzystaj ta same metodg do podnoszenia

robota razem z podstawa).
Model RS10N RS10L RS20N
Pozycja
: 1 linka 1 linka
I linka oszenia Uchwyt Uchwyt
/ g
. Linka )
Linka zapobiegaja \\ o Linka
zapobiegaj ca zapobiegaja
ca . obracaniu ca )
qbracamu . sie ramienia obracaniu
si¢ ramieni si¢ ramienia
T |0° 0° 0°
Pozvei JT2 0° -3° -3°
O(Zg OJS"‘Z JT3 _163° _163° _163°
po! JTA | 0° 0° 0°
enia
JT5 -17° -20° -20°
JT6 0° 0° 0°
Uchwyt oczkowy dla] M16x1 M16x1 M16x1
ramienia
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4. Transport

Uzywanie drucianej petli (Wraz z plyta podstawowa)

Zgodnie z ponizszym rysunkiem, podnie$ robota przez zamocowanie czterech drucianych petli do

czterech uchwytéw oczkowych na ptycie podstawowej. Dodatkowo przypnij druciana petle do

uchwytu oczkowego na ramieniu, aby zapobiec przypadkowemu upadkowi robota (wykorzystaj ta

sama metodg do podnoszenia robota razem z podstawa).

Model RS10N RS10L RS20N
Pozycja
JT1 | 0° 0° 0°
Pozycja JT2 | 0° -3° -3°
podnosze JT3 | -163° -163° -163°
nia JT4 | 0° 0° 0°
JTS | -17° -20° -20°
JT6 | 0° 0° 0°
Uchwyty oczkowe | M16x1 M16x1 M16x1
dla ramienia
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4.3.3 SERIE ZX/ZD

Uzywanie drucianych petli
Zgodnie z ponizszym rysunkiem, podnie$ robota za pomoca trzech linek przymocowanych do
trzech uchwytoéw oczkowych.

Seria ZX Seria ZD

Model 7D
Model 7X

‘ JT1 | 0°

JT110 fozgjaw T2 | -45°

o Z

Pozycja . JI3 | -35 T4 | 0°
podnoszenia | JT4 | o°
JT5 | -55°
JT6 | 0°
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4. Transport

Uzywanie wozka widlowego

1. Podczas przenoszenia przy pomocy wozka widtowego, nalezy uzywac otworéw na widly

umieszczonych w podstawie robota.

Upewnij sig, ze widly wozka weszly w otwory bez przeszkod.

3. Podczas transportowania robota po pochytej lub wyboistej powierzchni, nalezy uwazac, aby

zachowa¢ rownowagge w celu uniknigcia upadku wozka widtowego lub robota.

4. Gdy zamontowane sa hamulec cofania oraz trzpien cofania (Opcja) ustaw widly wozka na

wysokosci 54 mm lub mniejsze;.

65

180

]
Clool])

370

180
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Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

4. Transport

4.3.4 SERIE MX/MD

Druciana petla

Zamocuyj trzy uchwyty oczkowe na ramieniu w sposob pokazany na ponizszym rysunku. Podepnij

linki przez uchwyty oczkowe, aby podnies¢ ramig robota.

Serie MD

Model MX MD
JT1 0° 0°

JT2 -45° -45°©

Pozycja JT3 -23° -20 °©
podnoszenia | JT4 0° 0°
JT5 0° 0°
JT6 — 0°
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4. Transport
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Uzywanie wozka widlowego

Otwory na widly sa wyposazeniem opcjonalnym, uzywanym do podnoszenia robota przy pomocy

wozka widlowego.

1. Podczas przenoszenia robotéw serii MX lub MD przy pomocy wozka widlowego, o$ JT 2
powinna by¢ nachylona w zakresie od 0° do - 45°.

2. Podczas przenoszenia robota seriit MT400N przy pomocy wozka widtowego, 0§ JT 2
powinna by¢ nachylona pod katem - 135°.

3. Upewnij sig, ze widly wozka weszly w otwory bez przeszkdd.

4. Podczas transportowania robota po pochylej lub wyboistej powierzchni, nalezy uwazac, aby
zachowac rownowage w celu uniknigcia upadku wozka widtowego Iub robota.

I ’ Gniazdo widet ‘ l

o[ §
T @ @
o < | =
© o r\ [n]
—/ sl g
Lo <
<+ ¥
: eceD ~
ﬁﬁa
191 809 191
191 809 191
Serie MX Serie MD

Gniazdo widet

66

714.5

Seria MT
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5. Instalacja

Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

5.0 INSTALACJA

5.1 SRODOWISKO INSTALACJI

Migjsce instalacji robota musi spelnia¢ wszystkie ponizsze warunki srodowiska:

1.

Kiedy ramig robota jest zainstalowane na podtodze, r6znica pozioméw musi zawierac si¢ w
przedziale +£5°.

Upewnij sig, ze podtoga/podstawa jest pewnie przytwierdzona.

Zapewnij ptaskie miejsce w celu zapobiegnigcia dzialania nadmiernej sity na podstawe.
(Jesli doktadna rownos¢ nie moze by¢ zachowana, podtdz spirale i dopasuj poziom).
Utrzymuj temperaturg otoczenia w trakcie wykonywania operacji w zakresie od 0 °C do 45
°C (z wyjatkiem sterownika E7x zamontowanego z boku: od 0 °C do 40 °C). Btad
odchylenia lub przetadowania moze pojawi¢ si¢ w zwiazku z wysoka lepkoscia smaru/oleju
podczas rozpoczynania operacji przy niskich temperaturach. W tym przypadku, nalezy
rozgrzac robota przy niskiej predkosci przed wlasciwym operowaniem.

Utrzymuj wzgledna wilgotno$¢ podczas operowania w przedziale od 35 do 85 % RH bez
skraplania sig rosy.

Wysoko$¢ miejsca instalacji powinna zawiera¢ si¢ w przedziale od 0 m do 1000m nad
srednim poziomem morza.

Migejsce instalowania robota powinno by¢ oczyszczone z kurzu, brudu, dymu, wody oraz
innych ciat obcych (w zakurzonych lub wilgotnych warunkach, nalezy uzywa¢ ramienia
robota w specyfikacji odpornej na kurz oraz wodoszczelnej).

Migjsce instalowania robota powinno by¢ wolne od tatwopalnych lub zracych ptynéw lub
gazow (uzywaj ramienia odpornego na eksplozje w tatwopalnym srodowisku).

9. Miejsce montowania robota powinno by¢ wolne od bardzo silnych wibracji. (0,5 G lub mniej)

10.
11.
12.
13.

Miejsce montowania robota powinno by¢ wolne od zaktocen elektrycznych.

Migjsce, w ktorym dotaczona jest specyfikacja odpowiedniego zasilania.

Miejsce, w ktorym odpowiednie uziemienie jest dotaczone. (100 €2 lub mniej)

Migjsce instalowania robota powinno by¢ wystarczajaco wigksze od zakresu ruchu ramienia

robota. Ogrodzenie bezpieczenstwa musi zamykac obszar wigkszy niz maksymalny zakres

ruchu w pelni wyposazonego ramienia robota (z narzedziami) tak, aby nie kolidowato z

otaczajacymi przedmiotami.

(1) Wystarczajaca ilo$¢ miejsca dla fatwego dostepu do sterownika podczas obstugiwania.

(2) W ogrodzeniu bezpieczenstwa powinna znajdowac sig furtka z zamkiem.

(3) Na temat szczegotowych zagadnien dotyczacych ogrodzenia bezpieczenstwa, nalezy
przestrzegaé regulacji obowiazujacych w danym regionie (np. EN953, EN294, ENS811,
EN1088, ISO13852, ISO13854 oraz ISO/NP 14120).
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Furtka z zamkiem
Zakres ruchu ramienia robota
(z narzedziami)
Okoto 1m Okoto 1m
Mechaniczny Mechaniczny
hamulec hamulec
N "4
[— Ogrodzenie
bezpieczehstwa
Okolo 1m Okolo 1m

Sterownik

5.2 SRODKI BEZPIECZENSTWA DOTYCZACE INSTALOWANIA ROBOTA

1. Zawsze umieszczaj ramig robota w obrebie urzadzen bezpieczenstwa (ogrodzenie
bezpieczenstwa, wyposazenie, itp. majacych na celu ochrong) tak, aby rami¢ robota nie byto
ograniczane. A takze, zamontuj hamulec bezpieczenstwa w tatwo dostgpnym miejscu w
zasiggu operatora.

2. Strefa bezpieczenstwa (obszar otoczony przez ogrodzenie bezpieczenstwa) powinna by¢ tak
zbudowana, aby zapobiec przeskoczeniu lub przekroczeniu go przez ramig robota w wyniku
awarii i/lub bledu.

3. Ogranicz ilo$¢ furtek w ogrodzeniu bezpieczenstwa (preferowana jedna furtka). Furtka powinna
by¢ wyposazona w zamek otwierany recznie w celu otwarcia/zamknigcia furtki. Nastgpnie,
ustaw zasilanie na WYZL., jesli wtyczka zostata wyjeta podczas operacji w trybie
automatycznym. Sprawdz sprawno$¢ dziatania urzadzen bezpieczenstwa takich jak przetacznik
HAMULECA AWARYINEGO oraz wtyczka bezpieczenstwa przed wejsciem do urzadzen
bezpieczenstwa. Nastepnie, operator musi ustawi¢ BLOKADE PROGRAMATORA na
programatorze do pozycji WL. w celu zapobiegnigcia przypadkowemu wiaczeniu trybu
automatycznego. Ponadto, operator musi mie¢ wtyczke przy sobie.

4. Stan robota taki jak: tryb automatyczny, uczenie oraz awaryjne zatrzymanie itp., musi by¢
umieszczony w tatwo widocznym miejscu na urzadzeniu bezpieczenstwa tak, aby aktualny stan
robota byt tatwo widzialny dla kazdego.

5. Ogranicz ilo$¢ 0sob obstugujacych robota jedynie do tych osob, ktore przeszty 1 ukonczyty
kurs(y) autoryzowane przez Kawasaki.
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5.3 SPOSOBY INSTALACJI

5.3.1 INSTALOWANIE STEROWNIKA ROBOTA

W celu utrzymania wlasciwej wewngtrznej temperatury wewnatrz sterownika, instalacja musi

spetni¢ cztery ponizsze punkty.

5.3.1.1 INSTALOWANIE STEROWNIKOW E4X

1. Umies¢ sterownik na poziomej podtodze.

2. Zachowaj 100 mm lub wigkszy odstgp

prawej/lewej strony sterownika od $ciany.

3. Wejscie chtodzenia powietrzem znajduje

D S

100 mm 100 mm si¢ z tylu u gory sterownika, a wylot z tytu
lub : Jub u dohu.

wigee] | . . | wigce

UWAGA!

Nie blokuj otworéw wentylacyjnych podczas instalowania

sterownika. Zachowaj 200 mm lub wi¢kszy odstep tylnej

scianki sterownika od Sciany.
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4. Wykonaj otwor/otwory mocujace i
umocuyj sterownik za pomoca §rub M12.

200 mm
lub wigcej
-
1000 mm
lub wigcej

1. Zwolnij blokady w dwoch przednich rolkach sterownika podczas
przemieszczania go. (Popchnij boczny pedat ,,WYL.. ”.)
2. Ponownie zablokuj rolki po zakonczeniu przemieszczania.
(Wcisnij boczny pedat blokowania ,,WL.”.)
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5.3.1.2. INSTALOWANIE STEROWNIKOW E7X
1. Umie$¢ sterownik na poziomej podtodze.
2. Zachowaj 100 mm lub wigkszy odstep prawej/lewej strony sterownika od $ciany.

3. Zachowaj 200 mm lub wigkszy odstgp gory sterownika od $ciany.

200 mm lub

wigcej
< eﬁ

¢ 100 mm
100mm ® ©
lub

ub Y | lub
wiccej | J| wiecej

4. Wentylator umieszczony jest z tytu sterownika.

UWAGA!

Nie blokuj otworow wentylacyjnych podczas instalowania sterownika.
Zachowaj 200 mm lub wigkszy odstep tylnej Scianki sterownika od Sciany.

200 mm
lub wigcej
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Przestrzegaj ponizszej procedury podczas montowania sterownika E7x pionowo. Temperatura

otoczenia powinna miescic¢ si¢ w granicach 0-40 C°.

$ 100 mm 1. Umies¢ sterownik na poziomej podtodze
lub wigeej w wlacznikiem sterownika skierowanym
oe e lml o iW w dot.
ml €] "é
O's : .
. éa” 2. Zachowaj 200 mm lub wickszy odstep
= = &= = = prawej strony sterownika (lub sufitu,
00 mm § NS 200 mm kiedy sterownik zamontowany jest
lub wigcej ® lub wigcej ) ]
pionowo) od $ciany.
° 3. Zachowaj 100 mm lub wigkszy odstgp
. . gory/lewej $cianki sterownika od $ciany.
. B»

4. Zachowaj 200 mm lub wigkszy odstep
tylnej czg$ci sterownika od $ciany.

100 mm
lub wigcej

.................................................................

200 mm
lub wigcej
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5.3.2 INSTALOWANIE RAMIENIA ROBOTA

5.3.2.1 INSTALOWANIE RAMIENIA SERIl' Y

Zamocuj ramig robota na podstawie w sposob pokazany na ponizszymrysunku. Ramig robota
powinno by¢ zamontowane na stalowej ptycie (25 mm grubosci) a podstawa powinna by¢
odporna na naturalna czgstotliwos$¢ 30 Hz lub wigcej. Zabezpiecz podstawe na tyle mocno, aby
zrownowazy¢ sity wytwarzane przez ramig robota.

6-M16
Moment obrotowy dokrecenia:
164,5 N-m

31
min 25mm

Stalowa ptyta
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Wymiary instalacyjne podstawy

Przymocuj podstawe Srubami o wysokiej wytrzymatosci przykrgconymi przez otwory.

Model YFOO3N
6-918
3-916G8
:
Wymiary do
instalacji
18
Przekrj | CL“‘*“
sekcji instalacji 7 | Z{
" |

Otwor na Srube | 6- 18 dia.
Sruba 6-M16
Material: SUS304

Moment
obrotowy 164,5 N-m
dokrecenia
Nachylenie W zakresie +5°
plaszczyzny
instalacji
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5. Instalacja

5.3.2.2 INSTALOWANIE RAMIENIA SERIIR

Podczas instalowania robota bezposrednio do podlogi

Umies$¢ stalowa ptytg (min. 28 mm grubosci) w betonowej podtodze jak pokazano na ponizszym

rysunku lub przymocuj ja za pomoca kotw. Przymocuj stalowa ptyte na tyle mocno, aby
wytrzymata sity wytwarzane przez ramig robota.

D

4-M16

=

Moment obrotowy sity dokrecenia:
235 N-m

25
min.

7

i

Stalowa ptyta

S/
A

N

N\

N

g \ SRR

Gdy podstawa robota instalowana jest na podlodze

W tym przypadku procedury instalacji sa praktycznie takie same jak procedury pokazane w

poprzedniej sekcji.

, 8-M12
Moment obrotowy sity dokrecenia:
98 N-m

Stalowa plyta

=T}

U
\\ N // 5
AN SN
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Gdy plyta podstawowa robota instalowana jest na podlodze

W tym przypadku, zainstaluj ptyt¢ podstawowa na betonowej podtodze lub stalowej ptycie
uzywajac 4 otwordw dla srub o $rednicy 20 lub 22 (PCDS800).

C T )

4-9220

[ |
Stalowa nivta

I
< LR, a5
N ,\\\/<\\;>\\\\;>\\§/<\\\/>\\\/ min
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5. Instalacja

Wymiary instalacyjne podstawy

Przymocuj podstawe Srubami o wysokiej wytrzymatosci, przykreconymi przez otwory.

Model

RSION

RS10L, RS20N

Wymiary
do
instalacji

220 138*

184

2-$13H9

330

2-913H9

Przekroj
sekcji
instalacji

7

13

Otwor na
srubg

4- 18 $rednicy

4- 18 $rednicy

Sruby
O wysokiej
wytrzymat

osci

4-M16
Material: SCM435

Klasa wytrzymatosci: 10,9 min.

4-M16
Material: SCM435
Klasa wytrzymatosci: 10,9 min.

Moment
obrotowy
dokrecenia

235 N-m

235 N-m

Nachylenie
plaszczyzn
y instalacji

W zakresie +5°

W zakresie +5°
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Wymiary instalacyjne podstawy robota

Podczas instalowania robota na podstawie, umocuj ja Srubami o wysokiej wytrzymatoscei,

przykreconymi przez otwory na Sruby.

Model

RS10N,RS10L, RS20N

Wymiary do
instalacji

Przekroj
sekeji
instalacji

$14

Otwor na
Srubg

8- 14 $rednicy

Sruby

0 wysokiej
wytrzymatosc
i

8-M12

Material: SCM435

Klasa wytrzymatosci: 10,9 min

Moment
obrotowy
dokrecenia

98 N-m

Nachylenie

plaszczyzny
instalacji

W zakresie +5°
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5.3.2.3 INSTALOWANIE RAMION DERII Z
Gdy podstawa instalowana jest bezposrednio na podlodze:
Jak pokazano na ponizszym rysunku wmuruj stalowa ptyt¢ (min. 35 mm grubosci) w betonowej

podtodze lub przymocuj ja za pomoca kotw. Stalowa ptyta musi by¢ przymocowana solidnie, aby
wytrzymata sitv oddziatuiace z robota.

T T Moment obrotowy sity dokrecenia
431,2N-m

30 mm 35 mm

) min. min.
U T stalowa plyta u m—%
" Beton 7

Gdy plyta podstawowa instalowana jest przy pomocy otworow pozycjonujacych na

+*
[}

podlodze:

Instalujac ptytg podstawowa wykorzystaj 8 otworow o $rednicy 22. Zainstaluj ptyte podstawowa
na betonowej podtodze lub poditodze ze stalowej plyty. Sity oddziatujace z robota s takie same jak
te podczas instalowania podstawy bezposrednio na podtodze.

Na plycie podstawowej znajduja si¢ dwa otwory na trzpienie pozycjonujace, ktore umozliwiaja
precyzyjne potaczenie ptyty podstawowej z podstawa. Dlatego tez, wymiana popsutego robota
moze by¢ wykonana szybko oraz z tatwoscia (uwazaj, poniewaz zwykle o$ JT1 nie ma zerowej

doktadnosci. Funkcja ta dofaczana jest jedynie jako Opcja.)
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Wymiary instalacyjne podstawy

Przymocuj podstawe Srubami o wysokiej wytrzymatosci, przykreconymi przez otwory.

5 770
10Q 500 100,
| 125 125,

Wymiary
instalacyjne
podstawy 5 8 £

Przekr¢j sekeji ’
otworu { -
instalacyjnego ;
podstawy !
Otwor na §rubg Srednica 8- 22
. .. | 8M20
Sruby 0 WYSOlIS] | Materiak: SCM435
ey Klasa wytrzymatosci: 10,9 min.
Moment obrotowy 4312 N-m
przykrecania ’
Poziom W zakresie £5°
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5.3.2.4 INSTALOWANIE RAMION SERII M
Gdy podstawa instalowana jest bezposrednio na podlodze:
Jak pokazano na ponizszym rysunku wmuruj stalowa ptyt¢ (min. 35 mm grubosci) w betonowej

podtodze lub przymocuj ja za pomoca kotw. Stalowa ptyta musi by¢ przymocowana solidnie, aby
wytrzymata sity oddziatujace z robota.

Moment obrotowy sity dokrecenia
431,2 N-m

|
“Stalowa plyta 20" I_H Ifrfm mm %
LTI e ///////A

NN

Podczas instalowania plyty podstawowej na podlodze:

Instalujac podstawe wykorzystaj 8 otworow o $rednicy 22. Zainstaluj ptyte podstawowa na
betonowej podtodze lub podtodze ze stalowej ptyty. Sity oddzialujace z robota sa takie same jak te
podczas instalowania podstawy bezposrednio na podtodze.

Na plycie podstawowej znajduja si¢ dwa otwory na trzpienie pozycjonujace, ktore umozliwiaja
precyzyjne potaczenie ptyty podstawowej z podstawa. Dlatego tez, wymiana popsutego robota
moze by¢ wykonana szybko oraz z tatwoscia (uwazaj, poniewaz zwykle o$ JT1 nie ma zerowej

doktadnosci. Funkcja ta dofaczana jest jedynie jako Opcja).
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Wymiary instalacyjne podstawy

Przymocuj podstawe srubami o wysokiej wytrzymatosci przykreconymi przez otwory.

135 770
100 J 500 1100
125 125

Wymiary 2 s S —
instalacyjne / | X
podstawy < > ‘ h ol o

~ o -+ - — ol o~

N A
‘ oI A}
Przekréj sekeji !
otworu o
instalacyjnego N
podstawy i
8-922
Otwor na Srube Srednica 8- 22
. .. | 8-M20
Sruby o V;Kf's‘(’}flq Material: SCM435
ytzym Klasa wytrzymatosci: 10,9 min.

Moment
obrotowy 431,2 N-m
dokrecenia
Poziom W zakresie +5°
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5.3.3 WYSTEPOWANIE REAKCJI RUCHU NA POWIERZCHNIE INSTALACJI
PODCZAS PRACY

Nalezy odnies¢ si¢ do ponizszej listy reakcji ruchu, ktdre wystepuja na powierzchni¢ instalacji
podczas normalnej pracy. Wez pod uwagg ponizsze wartosci podczas instalacji ramion robota jak

pokazano na poprzednich stronach.

Model u i
(Moment obrotowy) | (Moment inwersji)
YFOO3N 500 N-m 700 N-m
RS10N 2168 N-m 3223 N-m
RS10L
RS2ON 5614 N-m 6300 N-m
Seria ZX
(Wylaczajac 12000 N-m 34000 N-m
7X300S)
ZX 3008 12000 N-m 41000 N-m
Seria ZT 12000 N-m 35000 N-m
Seria ZD 10000 N-m 26000 N-m
MX500N 15500 N-m 48000 N-m
MX420L 14500 N-m 43500 N-m
MX350L 13500 N-m 40000 N-m
MD500N 14000 N-m 37000 N-m
MD400N 11500 N-m 44500 N-m
MT400N 18500 N-m 46500 N-m
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5.4 MONTOWANIE NARZEDZI

Na koncu ramienia robota, dolaczony jest kotnierz do montowania narzgdzi. Aby zamontowac
narzedzie, przykre¢ §ruby mocujace do otworéw mocujacych na obwodzie powierzchni kohierza.
Umie$¢ narzedzie wykorzystujac otwory mocujace oraz wypozycjonuj otwory lub ramig. Wybierz
dhugos¢ srub mocujacych zgodnie z glgbokoscia otwordw w ramieniu oraz grubosci czesci
narzgdzia tak, aby osiagnigto okreslona glebokos¢ dokrecenia. Uzyj $rub o wysokiej
wytrzymatos$ci oraz dokrec je do okreslonego momentu obrotowego. Odnies si¢ do powyzszej
sekcji w celu zapoznania sig ze specyfikacja kotnierza, $rub montujacych, itd., dla kazdego

ramienia robota.

A OSTRZEZENIE

Przed zamontowaniem narzedzi na ramieniu robota, nalezy wcisng¢ wlacznik
sterownika WYL. oraz przelacznik zewnetrznego zasilania. Umies$¢ znaki jasno

wskazujgce ,,Instalowanie oraz laczenie w toku”, oraz zablokuj/oznacz zewngtrzne

zrodlo zasilania w celu zapobiegnigcia przypadkowemu wlaczeniu zasilania.

A UWAGA!

Jesli dlugos¢ Sruby przekroczyla okreslona warto$é, Sruba mocujaca moze
siegna¢ dna a narzedzie nie bedzie pewnie przykrecone.
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5. Instalacja

5.4.1 MONTOWANIE NARZEDZI DO RAMIENIA SERII YF

Podczas uzywania powietrza, glgbokos$¢ otworu

3 pozycjonujacego powinna wynosi¢ 5 mm lub
'\ . .
wiecei.
$34.5h7
Piasta O Ring
pozycjonujaca Podczas uzywania powietrza
M4 Dps OK 7LE |
P.C.D.4H7 Dp5 N ll/’ﬁ I—
o v e —
S mm / /
/s 7z
P.CD.25
Specyfikacja §rub mocujacych
% \\ .é G} b k rr
BN g, (DOXOSC 8 mm
Dugo zaczep—— \ 32 gwintu
8 % D}ugogc . 6 do 7mm
Narzedzie ~7% S zaczepienia
eruba mocujeca* A—,“=i= O Sruba SUS304
Moment
obrotowy sity 2,4 N-m
dokrecenia
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5. Instalacja

5.4.2 MONTOWANIE NARZEDZI DO RAMIENIA SERIIR

Wymiary konca przegubu
Otwo

Otwory z gwintem

Specyfikacja §rub montujacych

Glebokos¢ gwintu

&

=!==|‘——01uba mocujeca*

Narzedzie

"F— Dlugo$¢ zaczepienia

UWAGA*: Przykreé Sruby mocujace do momentu obrotowego okreslonego ponizej.

Model RS10N RS10L , RS20N

Otwory 4-Mo6 4-M6

P.C.D. 40 63

Otwory 6H7 w s$rednicy, Glgbokos¢ 6 6H7 w s$rednicy, Glgbokos¢ 6
Otwor 17H7 w érednicy, Gleboko§é 6 | 40H7 w érednicy, Glebokosé 6
pozycjonujacy

Glebokos¢ gwintu 8 mm 9 mm

Dlugos¢ zaczepienia | 6 - 7 mm 7 -8 mm

Sruba o wysokie] | gen1435 10,9 min SCM435, 10,9 min
wytrzymatosci

Moment obrotowy | 1 76 Ny 11,76 N-m

dokrecenia
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5.4.3 MONTOWANIE NARZEDZI DO RAMIENIA SERII Z

Wymiary konca przegubu (Kohierz)
Serie ZX/Serie ZT Serie ZD

Otwory Otwory wiercenia

UWAGA: 4 otwory oznaczone symbolem * nie wymagaja przykrgcania.

Specyfikacja Srub montujacych

Seria ZD
Sprawdz grubosé¢ Sprawdz moment obrotowy sity
ramienia. dokrecenia.
«———— Sruba montujaca
\t\ \ Ramig
Sprawdz Narzedzie
glebokosé / /
gwintu. — ~—T1 —— o
Sprawdz dlugos¢ zaczepienia
Model ZD1308S, ZD250S
Otwory wiercenia Srednica 8-11
P.C.D. 150
Otwory -
Otwory pozycjonujace -
Grubos¢ kohierza
.. 15 mm
ramienia
Sruby o wysokiej SCM435,
wytrzymato$ci 10,9 Min
Moment obrqtowy 56,84 N-m
dokrecenia
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Serie ZX/Serie ZT
Sprawdz gr_ubos'é Sprawdz site
narzedzia. dokrecenia.
' <——— Sruba montujaca

=

Narzedzie

5. Instalacja

Sprawdz Ramig
glebokosé
gwintu.
Sprawdz dlugos¢ zaczepienia.
ZX1308S, ZX130U,
ZX130L, ZX165U,
Model ZX165L, ZX2008S, 7X2008S, ZX300S,
ZT130S, ZT130U, ZT200S
ZT130L, ZT165U,
ZT200U
Otwory 6-M10 6-M10
P.C.D 125 160
Otwory 2-10H7 sred., 2-10H7 sred.,
Glebokos¢ 12 Glebokos¢ 12
Otyvory 80H7 in dia., Depth 8 100H7 in dia., Depth 8
pozycjonujace
Gilebokos¢ 12 mm 12 mm
gwintu
Dlugosé 10 do 11 mm 10 do 11 mm
zaczepienia
Sruby.o. SCMA435, SCM43.5,
wysokiej 10.9 Min 10,9 Min
wytrzymatosci ’
Moment
obrotowy sily 56,84 N-m 56,84 N-m
dokrecenia
[UWAGA]

Powyzsze rozmiary montowania dla serii ZX, ZT oparto na ISO. Dla ponizszych
wymiarow, umies¢ plyte adaptacyjna (opcja) przed zamontowaniem narzedzi.
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ZX1308S, ZX130U, ZX130L,
ZX165U, ZX165L, ZX200S,

ZX2008S, ZX3008S,

Model ZT130S, ZT130U, ZT130L, | ZT2008
ZT165U, ZT200U
Otwory 6-M10 10-M10.
P.CD 92 $red. 113 in dia.
Otwory 2-9H7 éred., Glebokos¢ 12 2-10H7 s$red., Glebokos¢ 12
Otwory 55H7 sred., Glgbokosc 8,5 68H7 sred., Glgbokosc 8,5
pozycjonujace
Glebokos¢ gwintu | 16 mm. 17 mm.
Dlugos¢ 14 do 15 mm 15 do 16 mm
zaczepienia
Sruba o wysokiej SCM435, 10,9 Min SCM435, 10,9 Min
wytrzymalosci
Moment obrotowy | 56,84 N-m. 56,84 N-m.
dokrecenia
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5.4.4 MONTOWANIE NARZEDZI DO RAMIENIA SERII A

Wymiary konca przegubu (Kohierz)

Seria MX/MD Seria MT400N
Otwory

Otwory z gwintem

Otwory pozycjonujace

UWAGA!

Zawsze zabezpiecz trzpien tak, aby zamontowane narzedzie nie poluznilo si¢.

Specyfikacja sSrub montujacych

Sprawdz moment obrotowy dokrecenia.

Sruba /
T

Narzedzie— ]

4 Sprawdz glebokosé
Ramie gwintu.
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MXS500N, MX420L

Model MX350L, MD500N MT400N

MD400N
Otwory 6-M12 6-M10
P.C.D 200 160
Otwory 2-12H7 $red., Glebokosé 12 | 2-10H7 $red., Glgbokos¢ 12
Otwor pozycjonujacy 125H7 $red., Gtebokos¢ 8,5 | 100H7 $red., Gigbokos¢ 8,5
Glebokos¢ gwintu 29 mm 12 mm

Dlugos¢ zaczepienia

18 -28 mm

10-11 mm

Sruba o wystleJ SCM435, 10.9 Min SCM435, 10.9 Min

wytrzymato$ci

Moment pbrotowy 98,07 N-m 56,84 N-m

dokrecenia

Materiat §ruby S45CH * S45CH *
UWAGA* Hartowany S45C lub materiat o identycznej lub wigkszej twardosci.
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6.0 POLACZENIE

6.1 SRODKI BEZPIECZENSTWA DOTYCZACE POLACZENIA

A OSTRZEZENIE

Nie podlaczaj zasilania dopoki polaczenie pomigdzy sterownikiem a robotem nie jest

zakonczone. Maoa wvstani¢ wvnadki tvnn norazenie nradem.

1. Podlaczajac kable, upewnij si¢, ze uzywasz wlasciwych kabli.Uzywanie

nieodpowiednich kabli lub zle podlaczenie kabli moze uszkodzi¢ ztacza lub
spowodowac usterke w systemie elektrycznym.

2. Uzywaj kanaléw, rur itd. w celu ochrony kabli przed nadepnigciem lub najechaniem
na kable sygnatu lub silnika(wo6zek widlowy, itd). W innym przypadku niechroniony
kabel moze zostaé¢ uszkodzony powodujac uszkodzenia w systemie elektrycznym.

3. I1zoluj przewody od pobliskich linii wysokiego napigcia (min. 1m). Nie placz badz nie
enerowane przez linie spowoduja wadliwe dzialanie.

4. Izoluj przewody silnika od kabli komunikacji oraz czujnikéw jak rowniez rozldz linie
tak, aby nie byly poplatane i nie biegly rownolegle. Co wigcej podlacz kable
komunikacji oraz czujnikow uzywajac przewodu ekranowanego zawierajacego
splecione pary linii oraz podlacz przewdd ekranowy do odpowiedniego terminalu FG
W innym przypadku zaklocenia emitowane z linii silnika robota moga przenikac do
roznych kabli, takich jak kable komunikacyjne powodujac bledy w komunikaciji.

5. Odizoluj drugi kabel spawarki od przewodu sygnalu robota. Nie prowadz ich tym
samym kanalem.

6. Przewdd silnika (linia zasilania) pomig¢dzy robotem a sterownikiem bedzie generowatl
zaklocenia PWM w zwigzku z tym, ze PWM Kkontroluje silniki napedowe. Zakldocenia
te moga powodowac interferencje z liniami sygnalowymi. Zapobiegnij zakloceniom
stosujac nastepujace Srodki zapobiegawcze:

(1) Odizoluj linie zasilania i sygnalu na ile jest to mozliwe.

(2) Uzyj mozliwie najkrotszej linii zasilnia.

(3) Unikaj platania oraz rownoleglego prowadzenia linii zasilania i sygnalu na ile
jest to mozliwe.

(4) Nie prowadz linii zasilania i sygnalu w tym samym kanale.

(5) Zamocuj oraz zabezpiecz linie podlaczenia uziemienia sterownika.

67



6. Polaczenie
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

6.2 LACZENIE POMIEDZY STEROWNIKIEM A ROBOTEM

6.2.1 PO STRONIE STEROWNIKA

A I ) 'JE s %
| Ztacze kabla silnika glownej osi
(X4)
Ztacze przewodu
“silnika (X4) A “\Zlacze przewodu napedu osi

A przegubu(X5)

| Zkacze przewodu . :

==& | sygnalu(X3) Zlacze przewodu

= sygnatu (X3)

E40 L a T g E42/E43

~Z%acze kabla silnika osi przegubu (X5)

Z}acze kabla silnika gtoéwnej osi
(X4)

Ztacze kabla hamulca oraz napedu
JT7(XS)

Zlacze przewodu

M sygnatu (X3)

Sterownik E44

1. Podlacz kazde zlacze pewnie. Robot moze nie dziala¢ poprawnie, jesli

zlacza poluznig si¢ lub odlacza.
2. Poniewaz zlacza umieszczone sa w gornej czesci sterownika, jesli
podlaczone przewody zostang pociagnigte w strong sterownika lub w tyl,

sterownik moze si¢ przewrocic.

)
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Sterownik E7x

[

\ \ Ztacze przewodu sygnatu (X3)

Ztacze przewodu silnika (X4)

A UWAGA!

Podlacz kazde zlgcze pewnie. Robot moze nie dziala¢ poprawnie, jesli zZlacza
poluznig si¢ lub odlacza.
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6.2.2 PO STRONIE RAMIENIA

Polacz odpowiednio nazwe ztacza po stronie sterownika z nazwa ztacza po stronie ramienia, aby
poprawnie podlaczy¢ przewod. Ztacza po stronie sterownika oraz ramienia roznig si¢ litera “A”
umieszczong na koncu nazwy ztacza ramienia. Zlacza po stronie sterownika nazywane sa bez

litery “A”. Ponizszy rysunek pokazuje model RS20, jako przyktad.

N\ J U

o |
S — -—

Przewdd silnika Przewdd sygnatu
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6.3 PODLACZANIE ZEWNETRZNEGO SPRZETU KONTROLNEGO

Zgodnie ze specyfikacja aplikacji, podtacz pokazane ponizej poszczegdlne ztacza w sterowniku ze
zlaczami zewngtrznego sterownika lub urzadzen.

Sterownik E4x

! 'L\~7Wsparcie kabla

Przykre¢ w celu
podlaczenia

zewngetrznej ostony
kabla I/O (M4)

Plyta 1TR
_

Plyta ITA—

— JPlyta ITW

Ztacze

{_zewnetrzne D-I/O

CN2 (Wejscie)

Terminal
Gniazdo X7

Terminal
Gniazdo X8

\Ziqcze zewngetrzne

|\ D-/O CN24
\(Wej scie)

Terminal
Gniazdo X9

71

Uzywaj wsparcia kabla dla przewodoéw
24Vdc lub mniej takich jak 1/O,
Ethernet i kabli dwustronne;j
komunikacji itp. Upewnij sig, Ze nie
ma Zzadnych naciskow na zlaczach na
kazdej ptycie.
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J=|




6. Polaczenie
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

Zobacz rysunek po prawej

dotyczacy detali podiaczenia
portow plyty 1TA. Port RS-232C

Port USB*

Port Ethemet\;

UWAGA*: Powyzsze porty RS-232C oraz port USB potaczone sa \‘
do kazdego portu w panelu akcesoriow w g
standardowe;j specyfikacji.
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Sterownik E7x

OO,
$000004

a
]
(]
{
{

YL

1 —— Wyjscie sygnatu I/O

Podtacz kazdy port potaczeniowy
z peryferyjnymi urzadzeniami,

P uzywajac sygnahu wejscia /O z
tyhu sterownika.

Zewngtrzne ztacze D-1/0 Zewnetrzne ztacze D-1/0
CN2 (Wyjscie) CN24 (Wejscie)

o nmmsninin 3

S0 i E

’ Emﬁ
PiytalTA/" N —

Zobacz rysunek po prawej stronie
w celu uzyskania szczegdtowych
informacji na temat podtaczania

portow plyty 1TA. Port RS-232C" Port USB’ Port Ethernet
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6.4 POLACZENIE POMIEDZY STEROWNIKIEM A PODRECZNYM
PROGRAMATOREM

Podlacz kabel podrgcznego programatora ze ztaczem umieszczonym ponizej panelu operacyjnego.
Podnie$ dzwignig oraz wcisnij zlacze kabla a nast¢pnie opus¢ dzwignig, aby zablokowac ztacza.

Powies podreczny programator oraz kabel podrecznego programatora na haku (do sterownika E7x
nie dofaczono haka).

/Hak

E%OO \

® el
Rt ZIacze podrgcznego
S programatora (X1)
A uwacal
Hak powinien by¢ wykorzystywany jedynie do
° @ wieszania podre¢cznego programatora lub kabla.
@ Sterownik E4x

[o

Ztacze podrecznego programatora

Sterownik E7x
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6.5 PODLACZANIE ZEWNETRZNEGO ZASILANIA

Nalezy bezwzglednie przestrzegac ponizszych srodkdw bezpieczenstwa podczas podiaczania

zewngtrznego zasilania.

A  NIEBEZPIECZENSTWO

Przed rozpocze¢ciem prac podlaczeniowych, upewnij si¢, ze zewnetrzne zrodlo zasilania dla
sterownika jest odcigte od pradu. Aby zapobiec przypadkowemu wigczeniu (ON)
zewnetrznego zasilania, oznacz wylacznik awaryjny oraz wyraznie oznacz, ze wykonywane
sa prace. Badz postaw osobe pilnujaca przy wylaczniku awaryjnym dopoki podiaczanie nie
zostanie zakonczone. Podlaczanie elementow, kiedy dostarczane jest zasilanie jest
ekstremalnie niebezpieczne i moze spowodowac¢ porazenie pradem.

- /

A OSTRZEZENIE

1. Upewnij sig, Ze zasilanie speknia specyfikacj¢ wymieniong na tabliczce znamionowej.

Podlaczenie do zrodla zasilania niespelniajacego specyfikacji moze uszkodzi¢
wewnetrzne komponenty.

2. Sterownik powinien by¢ uziemiony, aby zapobiec zakloceniom elektrycznym i
porazeniu.

3. Uzyj odpowiedniego kabla uziemiajacego (100 2 lub mniej), ktory jest taki sam lub
wigkszy niz rekomendowany rozmiar kabla zasilajacego (3.5 - 8.0 mm>).

4. Nie uzywaj zwyklego kabla uziemiajgcego dla sterownika oraz innych urzadzen.
Ponadto, nie podtaczaj kabli uziemienia z Kkilku sterownikdéw do jednego gniazda
uziemienia.

5. Nigdy nie dziel linii uziemienia z elementem, ktory bedzie spawany lub innym
urzadzeniem (spawarka, itp.).

6. Podczas spawania lukowego, podlacz pole minusowe zasilania spawarki do mocowania
lub bezposrednio do spawanego elementu. Odizoluj korpus robota oraz sterownik tak,
aby nie dzielily tej samej linii uziemienia.

7. Przed wlaczeniem zewngtrznego zrodla zasilania, upewnij sig, ze okablowanie zasilania
jest kompletne oraz oslony sa poprawnie pozamykane. Zaniedbanie tego moze
spowodowa¢ porazenie pradem.

8. Pomaranczowe kable w sterowniku prawdopodobnie s ciegle pod napieciem nawet,
kiedy zewnetrzne zasilanie jest wylaczone. Dlatego tez prosimy zachowaé ostroznos¢.

\

\_
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1. Przygotuj zewnetrzne zasilanie zgodne ze specyfikacja sterownika w kierunku
chwilowego spadku napigcia, wahania napigcia, zdolnosci mocy, itp. Jesli zasilanie
jest przerywane lub napigcie wykracza poza okreslony zakres, dla sterownika
(powyzej/ponizej wskaznika), obwod monitorujacy zasilanie wlacza odcinanie
zasilania i wystepuje blad.

2. Jesli zewnetrzne zasilanie emituje silne zaklécenia elektryczne (Poziom zaklocen: 1
kv/1 ps lub wigcej), ustaw filtr zaklocen w celu zredukowania interferencji.

3. Zainstaluj oddzielny przelacznik zewngtrznego zasilania (wylacznik awaryjny) dla
robota, niezalezny oraz niepodlaczony do spawarki.

4. Aby zapobiec krétkiemu spigciu lub przypadkowym przebiciom na przelgczniku
zewnetrznego zasilania, zainstaluj wylacznik awaryjny przebicia uziemienia (uzyj
typu z op6znieniem czasowym o czuloSci 100 mA lub wigcej).

5. Sprawdz wahanie w zasilania przed wykonaniem jakichkolwiek polaczen do
robota. Zapewnij stabilne zasilanie, wahanie w zakresie +/-10 % lub wi¢kszym
obnizy wydajnos¢ robota.

6. Podobnie, zaklocenia PWM przechodzace przez linie zasilania od silnika robota
mog3 takze wplywa¢ na urzadzenie z niska odpornoscia na zaklocenia, powodujac
wadliwe dzialanie. Zaprojektuj oraz wykonaj system tak, aby cale peryferyjne
wyposazenie* bylo odporne na zaklécenia PWM.

7. Jesli istnieje mozliwos¢, ze napigcie udarowe takie jak przepigcie piorunowe moze

by¢ zaaplikowane z linii zewnetrznego zasilania, zmniejsz poziom napigcia

udarowego poprzez zamontowanie absorbera.

- j

UWAGA* Uwazaj na to, ze nicktore urzadzenia sa tatwo narazone na zaktocenia PWM, np.:

sasiedztwo przetacznika potaczonego bezposrednio do zasilania, itp.
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Sterowniki E4x

A
O 0O O]

ON|C
"5 OFF

00 0

Potacz z zewngtrznym wytacznikiem
awaryjnym zrodla zasilania w miejscu
montazu.

PrzelacznikZASILANIESTEROWNIK A|

Gniazdo zewngtrznego zasilania

T

A

Podtacz zewngtrzne zasilanie zgodnie z ponizsza
procedura.

1. Wylacz zewngtrzne zasilanie dla sterownika.

2. Ustaw przelacznik zasilanie |STEROWNIKA|
na drzwiach sterownika do pozycji WYL.

3. Umies¢ kabel zewnetrznego zasilania w

gniezdzie po lewej stronie sterownika.

Szczegotowa procedura montowania kabla pokazana

jest ponize;j.

* Wytnij ostong kabla (dotaczona do sterownika)
zgodnie ze $rednica kabla.

Przetoz kabel przez ostong.

Przykrec srubg po dopasowaniu dtugosci kabla.

Przel6z kabel przez gniazdo 1 przykre¢ nakretke
blokujaca.

Ostona kabla

Zewnatrz . Sruba mocujaca

o)
Iﬂl@) Kabel
Iamm
L $9 - 12 L
o11- 14 Pozycja cigeia

$14-17 (¢xx: $rednica kabla)
$17-19
Zamkniecia sterownika

Nakretka blokujaca

UWAGA!

przewodnosci.

1. Potwierdz biezace wymagania oraz wybierz kabel zasilania o odpowiedniej

2. Nie instaluj przewodu, ktéry ma za mala Srednice, poniewaz napigcie moze
spas¢ lub kabel moze si¢ przegrza¢.

J
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Kabel

zewngtrznego

zrodla

1

=ij]]

Sruba ]
wylacznika
awaryjnego

)l

—

1

Podlacz przewod uziemienia do terminalu

uziemienia w sposob pokazany ponizej.

o0

F=%1

Jr—

Kabel uziemienia

ol

5 & 8|

ogeg8T

A

Zapadka blokady

— C

)

Sterownik E4x

Terminal uziemienia

X

Widok A-A

Pokrywa ztacza kabla
zewngtrznego zasilania

A

4. Podtacz okragle , terminale typu nacigtego na
koncach poszczegolnych kabli zasilania. Uzyj
okragtych izolatorow na kzdym z tych kabli w
celu unikniecia kontaktu pomigdzy nacigtymi

czesciami a metalem (patrz rysunek na lewo).

5. Podlacz kabel zasilania zewnetrznego do
terminalu wytacznika awaryjnego (3 $ruby),

oraz odpowiedniego terminalu uziemienia.

A  OSTRZEZENIE

Przykre¢ Sruby termianalu mocno.

Operowanie robotem z poluznionymi terminalami
jest bardzo niebezpieczne i moze prowadzi¢ do
porazenia pradem, niepoprawnego dzialania robota
lub awarii systemu elektrycznego.

\_

)

6. Zamontuj pokrywe terminalu kabla zasilania
Zewngtrznego.

A NEBEZPIECZENSTWO

Zamontuj pokrywe terminalu kabla zasilania
zewnetrznego kiedy zamontowano cale okablowanie. Nie
zamontowanie pokrywy moze prowadzic¢ do
porazeniapradem poprzez przypadkowy kontakt z linia
zasilania.

J
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Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

6. Polaczenie

Sterownik E7x

Potacz z
zewngtrznym

i
O 0 O]

wylacznikiem
awaryjnym zrodia
zasilania w
miejscu montazu.

00 0}

Zlacze zewngtrznego
zasilania
A B
o O
cC D
o O

Diagram okablowania dotaczonego ztacza

ON|\C ——
"'23 OFF
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Podlacz zewngtrzne zasilanie zgodnie z ponizsza

procedura.

1. Wylacz zewnetrzne zasilanie dla sterownika.

2. Ustaw przefacznik |ZASILANIE STEROWNIKA
na froncie sterownika w pozycji WYt..

3. W16z kabel zewngtrznego zasilania * do gniazda

z tyhu sterownika.

UWAGA* Zamontuj dotaczone ztacze kabla
zewngtrznego zasilania. Ponizszy
obrazek pokazuje konfiguracjg ztaczy

pin.

A AC(L)

B (N.C.)

C ACN).
D FG




7. Przelaczniki sterownika robota
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

7.0 PRZELACZNIKI STEROWNIKA ROBOTA

7.1 PANEL STEROWANIA

Nastepujace przelaczniki oraz lampki umieszczone sa na panelu sterowania sterownika. Niektore

modele moga by¢ wyposazone w opcjonalny panel sterownia.

Panel sterowania
Specyfikacja europejska (Standard)

0 o
@A?Hi\ T

CONTROL
REPEAT POWER

100%

O
Nr. |Przelacznik oraz lampka Funkcja
1 100%/TEACH/REPEAT Przetacza tryby pomigdzy szybkie sprawdzenie,
(100%/przetacznik programowanie * lub powtarzanie**.
programowanie/powtarzanie)
2 |CONTROL POWER Swieci sie, gdy zasilnie sterownika jest Wiaczone.
(Lampka zasilania sterownika)
3 |Przycisk awaryjnego Przerywa zasilanie silnika oraz zatrzymuje robota kiedy
zatrzymania nacisnigty zostanie przycisk awaryjnego zatrzymania. W
tym samym czasie lampka <MOTOR> oraz <CYCLE>
na podrgcznym programatorze sa wyltaczone. Jednakze,
zasilanie sterownika nie jest Wylaczone.

UWAGA*  Wybierz podczas uczenia instrukcji lub jej parametrow robota lub podczas
rgeznego sterowania robotem uzywajac konsoli operacyjnej nazywanej PP.
Powtorzenie operacji nie jest mozliwe w trybie uczenia, jednakze operacja
sprawdzenie jest mozliwa.

UWAGA** Tryb dla automatycznej operacji odtwarzania

UWAGA*** Warunki, w ktorych robot pracuje automatycznie oraz w sposob ciagly wykonuje

zapamigtany program.
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7. Przelaczniki sterownika robota
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

7.2 WYGLAD PODRECZNEGO PROGRAMATORA

Ponizesz rysunki (gora) ukazuja wyglad podrecznego programatora (dalej zwanym, jako PP). PP
posiada przyciski oraz przetaczniki, ktore sa niezbgdne do recznego sterowania robotem oraz
edycji danych a takze ekran dla edycji/wyswietlania réznego rodzaju danych. Rysunek (dolny)
pokazuje uktad przyciskow.

Przeia('cznik Elran
atrzymaia operacii
Przelacznik
blokady V) —
programatora "
Przyciski Z
Przyciski /
blokowania %

OO
o§ﬁﬁ
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Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

7. Przelaczniki sterownika robota

Ponizsze klawisze sa najczesciej uzywanymi klawiszami na podrgcznym programatorze. Niektore

z klawiszy inne niz te pokazane ponizej moga r6zni¢ si¢ w zaleznosci od ustawien opcji.

Przetaczniki

Przeltaczniki

Funkcja

Wylacza zasilanie silnika oraz zatrzymuje robota. Aby zwolni¢ awaryjne
zatrzymanie, przekrec ten przycisk w prawa strong, az do momentu w ktorym
wréci on do swojej oryginalnej pozycji.

automatycznego odtwarzania.

Awaryjne
Wilacz ten przycisk (w trybie programowania) aby umozliwi¢ r¢czne sterowanie
® oraz sprawdzenie ruchow. Wylaczenie tego przetacznika (w trybie
automatycznego odtwarzania) umozliwia powtdrzenie operacji.
Blokada Uwaga: Upewnij sig, ze przetacznik jest wlaczony przed rozpoczgciem operacji
programowania w celu zapobiegnigcia mylnego operowania w trybie
programatora

catkowicie zwolniony.

Jest to przelacznik wiaczania. Osie robota nie moga by¢ kontrolowane rgcznie
bez przycisnigcia tego przetacznika. Zasilanie jest wytaczone a robot zatrzymuje
si¢ jesli przelacznik jest catkowicie wycisnigty do trzeciej pozycji lub jest

Blokada
Klawisze funkcyjne
Klawisze Funkcje Funkcje z wcisnigtym klawiszem @

Uzywany z innymi klawiszami. Funkcja
klawisza oznaczona w jego gornej czgsci
jest wlaczana razem z wcisnigtym
klawiszem A.

Motor ON Zwigksza predkos¢ ruchu robota w trybie | Wiacza zasilanie kiedy jest ono

programowania lub sprawdzania.
Uwaga: Dziala jedynie wtedy kiedy jest
wcisnigty.

wylaczone. Gdy zasilanie jest wlaczone
wylacza je.

Uwaga: Nie mozna wytaczy¢ silnika
kiedy robot jest w ruchu.
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7. Przelaczniki sterownika robota

Klawisze

Funkcje

Funkcje z wci$nigtym klawiszem @

Cycle Start

foon)

Ustawia sposob w jaki powtarzany ma
by¢ program w trybie sprawdzenia.
Przetacza pomigdzy trybem
Pojedynczym a Ciagltym.

Uwaga: Wiaczenie zasilania sterownika
przetacza na tryb sprawdzenia
pojedynczego.

Rozpoczyna cykl operacji w trybie
automatycznego odtwarzania.

S
B

Porusza kazda z osi od JT1 do JT7.
Zwany dalej klawiszem OSIE.

Powoduje przejscie robota w stan
zatrzymania (stop).

Powoduje przejscie robota w stan pracy

(aktywny).
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8. Procedury WL./WYL. oraz zatrzymywanie robota
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

8.0 PROCEDURY WL./WYL. ORAZ ZATRZYMYWANIE ROBOTA

Rozdziat ten opisuje procedury WL./WYZL. dla sterownika robota oraz metody zatrzymywania

robota.

[UWAGA]

Instrukcja ta wyjasnia procedury operacyjne zaktadajac, ze opcjonalny panel operacyjny nie
jest uzywany. Podczas uzywania opcjonalnego panelu operacyjnego, przetaczniki zaréwno na
PP oraz opcjonalnym panelu operacyjnym moga by¢ uzyte w celu WL./WYL silnika oraz
rozpoczecia cyklu operacji. Jednakze, dla aktywacji robota (RUN), robot nie zostanie
aktywowany chyba, ze obydwa ustawienia PP oraz opcjonalnego panelu operacyjnego
znajduja si¢ w stanie RUN. To znaczy, jesli ustawienia opcjonalnego panelu operacyjnego
ustawiono na HOLD, robot nie moze by¢ aktywowany nawet, jesli nacisnigto @ na PP.

8.1 PROCEDURA WL.. ZASILANIA

Upewnij sig, ze caly personel wyszedt z miejsca pracy robota oraz, ze wszystkie urzadzenia
bezpieczenstwa znajduja si¢ na miejscu oraz dziataja. Wykonaj ponizsze kroki, aby w pierwszej
kolejnosci WL. zasilanie sterownika a nastepnie zasilanie silnika.

A  OSTRZEZENIE

Podczas WL.. zasilania sterownika oraz silnika sterownika robota, nalezy zwroci¢
szczegllng uwage na to, aby personel nie wchodzil w zasigg ruchu robota oraz
urzadzen peryferyjnych kontrolowanych przez sterownik robota. Jesli system
wspomagania robota jest uszkodzony, robot moze przypadkowo poruszy¢ si¢ lub

zadziala¢ podczas WL.. zasilania.

- /

8.1.1 PROCEDURY WL. ZASILANIA STEROWNIKA

1. Upewnij sig, ze zewngtrzne zasilanie podtaczone jest do sterownika.

2. WL. \ZASILANIE STEROWNIKA] znajdujace si¢ z przodu sterownika.
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8. Procedury WL./WYL. oraz zatrzymywanie robota
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8.1.2 PROCEDURY WL. ZASILANIA SILNIKA

1. Upewnij sig, ze caly personel wyszedt z miejsca pracy robota oraz, ze wszystkie urzadzenia
bezpieczenstwa znajduja si¢ na miejscu oraz dziataja. (np. furtka w ogrodzeniu bezpieczenstwa
jest zamknigta, itp.)

2. Naci$nij @ +MOTOR ON na PP, aby go wiaczy¢. Zasilanie sinika wiacza si¢ a w tym czasie
dioda <MOTOR> po prawej gérnej stronie ekranu PP §wieci.*

UWAGA* Jesli zasilanie silnika nie wlaczy sig, przeczytaj wyswietlona informacjg na ekranie
bledow oraz obszar wiadomosci systemowej oraz przywrd¢ system zgodnie z opisem,

nastgpnie ponownie nacisnij @ +MOTOR ON|.

A  NEBEZPIECZENSTWO

Przed wlaczeniem zasilania sterownika oraz silnika, upewnij sig, ze caly
personel opuscil miejsce pracy robota oraz, ze zadne przedmioty nie
przeszkadzaja w pracy robota/robotow.

8.2 PROCEDURA WYL.

Zatrzymaj robota 1 wylacz sterownik w odwrotnej kolejnosci do tej, w jakiej byt wlaczony. Jednakze,
w przypadku naglego wypadku, natychmiast naci$nij \AWARYJNE ZATRZYMANTEL aby
wylaczy¢ zasilanie silnika.

1. Upewnij sig, ze robot catkowicie si¢ zatrzymat.

2. Naciénij lub |[AH<RUN> na PP.

3. Nacis$nijj LAWARYJN E ZATRZYMANIE ‘ na sterowniku, PP aby wylaczy¢ zasilanie silnika.*
UWAGA* W trybie automatycznego odtwarzania, przekrecenie TEACH/REPEAT] na
sterowniku do pozycji TEACH rowniez wylacza zasilanie silnika.

4. Po wylaczeniu si¢ diody <MOTOR> na ekranie PP, wylacz zasilanie poprzez wylaczenie
\ZASILAN IE STEROWNIKA] z przodu sterownika.
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8. Procedury WL./WYL. oraz zatrzymywanie robota
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A OSTRZEZENIE

Podczas wylaczania zasilania sterownika, naciSnij LAWARYJN E ZATRZYMANIE‘
aby wylaczy¢ w pierwszej kolejnosci zasilanie silnika, a nastepnie wylacz
[ZASILANIE STEROWNIKA|.

- )

8.3 METODY ZATRZYMANIA ROBOTA

Metody zatrzymania robota sa inne w trybie programowania oraz trybie automatycznego

odtwarzania.
1. W trybie programowania,

(1) Zwolnij na PP.

(2) Upewnij sig, ze robot catkowicie si¢ zatrzymat oraz nacisnij lub @+<RUN> na PP.
2. W trybie automatycznego odtwarzania,

(1) Upewnij sig, ze robot catkowicie si¢ zatrzymat oraz nacis$nij lub @KRUN> na PP.

1. Po zatrzymaniu robota, wylacz zasilanie silnika robota, aby uniemozliwi¢
jakiekolwiek dalsze ruchy poprzez nacisnigcie LAWARYJN E ZATRZYMANIEI.
2. Po odcigciu zasilania silnika, podejmij dzialania majgce na celu zapobiegnigcie

przypadkowemu wlaczeniu zasilania przez personel (oznacz i zabezpiecz
rzelaczniki, itp).
\_ Przelaczniki, itp) D
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8. Procedury WL./WYL. oraz zatrzymywanie robota
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3. W trybie awaryjnego zatrzymania,

Podczas nienormalnej pracy robota, jesli istnieje prawdopodobienstwo wystapienia takich
niebezpieczenstw jak zranienie, natychmiast nacisnij przycisk ‘AWARYJN E ZATRZYMANIH

gdziekolwiek jest on umieszczony (z przodu sterownika, na PP, ogrodzeniu bezpieczenstwa, itd.),w

celu odlaczenia zasilania.

Wykonanie awaryjnego zatrzymania moze spowodowac pojawienie si¢ na ekranie informacji o
btedzie. Aby ponownie wiaczy¢ robota z tego stanu, wykasuj bledy przed wiaczeniem silnika.

A  NIEBEZPIECZENSTWO

Przed przeniesieniem robota, upewnij sig¢, ze wszystkie przyciski
IAWARYJNEGO ZATRZYMANIA| na PP, sterowniku oraz zewnetrzne
wylaczniki awaryjne, itp. pracuja poprawnie.
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9. Programowanie/ Automatyczne odtwarzanie
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi

9.0 PROGRAMOWANIE/ AUTOMATYCZNE ODTWARZANIE
9.1 PROGRAMOWANIE

Programowanie definiowane jest jako tworzenie programow poruszania si¢ robota poprzez reczne
poruszanie robotem przy uzyciu podrecznego programatora. Program sprawia, Ze robot pracuje w
sposob skoordynowany z innymi robotami lub urzadzeniami peryferyjnymi w celu wykonywania
zadanego zadania.

9.2 AUTOMATYCZNE ODTWARZANIE

W trybie automatycznego odtwarzania, zadany program jest odtwarzany automatycznie a robot
porusza si¢ w sposob skoordynowany z innymi robotami lub urzadzeniami peryferyjnymi w celu
wykonywania zadanego zadania.

A OSTRZEZENIE

Dla wszystkich operacji programowania oraz automatycznego odtwarzania, musi by¢
przeprowadzona ocena ryzyka dla calego systemu robota uzywanego w operacji. Zachowaj
bezpieczenstwo oraz zaplanuj procedury operacyjne zgodnie z migdzynarodowymi,
krajowymi oraz lokalnymi przepisami oraz standardami. Dodatkowo, programowanie oraz
automatyczne odtwarzanie musza by¢ wykonywane jedynie przez certyfikowany personel,
ktory uczeszezal na szkolenia/kursy stosowne do omawianych operacji, przygotowane przez

J

firme¢ Kawasaki.

9.3 PROCEDURY AWARYJNE

W przypadku awarii, jakikolwiek obecny personel powinien by¢ w stanie zatrzymac robota poprzez
nacisnigcie przycisku LAWARYJN E ZATRZYMANIEJ na panelu operacyjnym lub podrgcznym

programatorze.

Wiacz ponownie zasilanie silnika w celu recznego ustawienia robota do odpowiedniej pozycji w celu
kontynuowania pracy.

Jesli zasilanie silnika nie wlacza sig, przeszkolony personel, ktory ukonczyt specjalne szkolenia oraz
kursy powinien przeprowadzi¢ operacj¢ zwolnienia hamulca. Przed wykonaniem procedury
zwolnienia hamulca upewnij si¢, ze zadna cz¢$¢ nie odpadta pod wlasnym ci¢zarem oraz czy jest
jakas o$ lub czes¢, ktdra moze odpasé, zastosuj odpowiednie Srodki bezpieczenstwa w sposob jaki

opisano w ponizszej sekcji.
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10. Procedura zwalniania hamulca
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi w naglych przypadkach

10.0 PROCEDURA ZWALNIANIA HAMULCA W NAGLYCH PRZYPADKACH

Reczne zwolnienia hamulca pozwala operatorowi porusza¢ poszczeg6lnymi osiami ramion bez
uzycia silnika w celach konserwacyjnych oraz naghych przypadkach (sterowniki E7x: Opcja,
sterowniki E4x: Standard).

10.1 LOKALIZACJA PRZELACZNIKA ZWALNIANIA HAMULCA

Przetaczniki manualnego zwalniania hamulca umieszczone sa:
Sterownik E4x: Wewnatrz drzwi sterownika (sterownik E4x, rysunek ponizej po lewej stronie)
Sterownik E7x: Przod sterownika (sterownik E7x, rysunek ponizej po prawej stronie)

A OSTRZEZENIE

Podczas kiedy wspomaganie jest nieaktywne, hamulce elektromagnetyczne zostanga
zablokowane w celu zachowania pozycji ramienia robota. Niewsparte osie moga upas¢,
kiedy zostanie naci$nigty przycisk zwolnienia hamulca. Osie, ktore sa przewieszone, w
szczegolnosci JT2 oraz JT3, opadna najszybciej, w zaleznoSci od pozycji robota, wagi
narzedzia oraz pozycji osi przegubu. Stan w takiej pozycji, aby widzie¢ cale ramig¢ robota

oraz patrz na rami¢ podczas operowania tym przelacznikiem.

)

Panel zwalniania = —

hamulca ° S !
i
|

Port faczenia w panelu
zwalniania hamulca

Przetaczniki recznego zwalniania Przetaczniki recznego zwalniania

hamulca sterownika E4x hamulca sterownika E7x
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10. Procedura zwalniania hamulca
Robot Kawasaki Instrukcja obstugi w naglych przypadkach

Port taczenia przetacznika zwalniania hamulca znajduje si¢ w miejscu pokazanym na rysunku.
- Skrzynka zwalniania hamulca jest opcja.

| BRAKE _ RELEASE |

T JT5 T U Jtei REMV |

Skrzynka zwalniania hamulca

A OSTRZEZENIE

W celu uniknigcia obrazen personelu lub uszkodzenia wyposazenia robota; zapewnij
stabilne podparcie ramienia robota, narzedzia lub ladunku przed uzyciem
przelacznika zwalniania hamulca. Rami¢ robota moze by¢ wsparte od gory przy
uzyciu linki oraz dzwigu (rysunek ponizej).

Wsparcie ramienia robota
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10. Procedura zwalniania hamulca

Robot Kawasaki Instrukcja obstugi w naglych przypadkach

10.2 PROCEDURY ZWALNIANIA HAMULCA

Aby recznie zwolni¢ hamulce osi wykonaj nastg¢pujace procedury.

1.
2.

9.

Wylacz zasilnie silnika.

Upewnij sig, ze caly personel jest bezpieczny oraz przestrzegane sa wszystkie procedury
bezpieczenstwa.

Zapewnij stabilne podparcie dla ramienia robota, narzgdzia oraz tadunku, jesli istnieje ryzyko

zranienia osoby (patrz rysunek ponizej).

Otworz drzwi dostepu do przelacznikow recznego zwalniania hamulcow.

Upewnij sig, ze przelaczniki znajduja si¢ w pozycji WYL. oraz mozna ich uzywac.

Weisnij przetacznik zwalniania hamulca osi w celu zwolnienia ich na chwilg oraz upewnij sig,
ze hamulec nie zostanie zwolniony.

Nacisnij 1 przytrzymaj przetacznik ,,RELEASE ENABLE” (patrz ponizszy rysunek po prawe;j
stronie). Jesli jednocze$nie hamulec jest zwolniony, nie uzywaj przetacznika (patrz
UWAGA).

Nacis$nij przetacznik recznego zwalniania hamulca osi w celu zwolnienia hamulca (patrz
ponizszy rysunek po prawej stronie).

Hamulec pozostaje zwolniony dopoki zwolniony jest przetacznik zwalniania hamulca.

10. Po uzyciu przelacznikéw zwalniania hamulca, zamknij drzwi dostgpu.

UWAGA!

Przestan uzywa¢ przelacznika recznego zwalniania hamulca natychmiast,
gdy hamulec elektromagnetyczny jest zwolniony poprzez nacisnigcie tylko
jednego przelacznika. Przelacznik moze by¢ uszkodzony.

BBBBB

OIOICIOIOIOIOI00

Przetacznik
UMOZLIWINIE

e ZWOLNIENIA

Przetaczniki recznego zwalniania hamulca

Osie zwalniania hamulca robota
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11.0 KONSERWACJA

A OSTRZEZENIE

Dla wszystkich czynnoSci konserwacyjnych, musi by¢ przeprowadzona ocena ryzyka
dla calego systemu robota uzywanego w danej czynnosci. Zachowaj bezpieczenstwo
oraz zaplanuj procedury operacyjne zgodnie z mi¢gdzynarodowymi, krajowymi oraz
lokalnymi przepisami oraz standardami. Dodatkowo, konserwacja musi by¢
przeprowadzana przez personel posiadajacy certyfikat, ktory uczeszczal na

szkolenia/kursy stosowne do omawianych operacji, przygotowane przez firme

Kawasaki.

o /

11.1 SRODKI BEZPIECZENSTWA DLA PROCEDUR WYMIANY SILNIKA

A OSTRZEZENIE

1. Przed rozpocz¢ciem wymiany silnika, wylacz gléwne zasilanie. Umies$¢ znaki
jasno wskazujace ,,Inspekcja oraz konserwacja w toku”, oraz zabezpiecz/oznacz
glowne zrodlo zasilania w celu zapobiegnig¢cia przypadkowemu wlaczeniu
zasilania.

2. Podczas wymiany silnika, wesprzyj bezpiecznie rami¢ uzywajac dzwigu/wozka
widlowego lub umie$¢ rami¢ na wsporniku w celu zapobiegnigcia
przypadkowemu upadkowi/obrotowi pod wlasnym ci¢zarem.

3. Silniki wspomagania s3 ci¢zkie, wigc zachowaj szczego6lng ostroznos¢ podczas ich

obslugi.

N /
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12.0 KONTAKT

Jesli macie Panstwo jakiekolwiek pytania lub problemy, prosimy skontaktowac si¢ z
nami w jeden z nastgpujacych sposobow:

Kawasaki Robotics GmbH 29 Sperberweg 41468 Neuss, Niemcy
Phone: 49-2131-34260
E-mail: info@kawasakirobot.de

Kawasaki Robotics (UK) limited Units 6&7 Easter Court, Europa Boulevard,
Westbrook, Warrington, WAS 7ZB, Anglia
Phone: 44-1925-71-3000
E-mail: sales@kawasakirobot.co.uk

W celu uzyskania informacji na temat naszych dystrybutorow w Panstwa kraju,
prosimy odwiedzi¢ ponizszy adres oraz nacisna¢ zaktadke¢ Dystrybutorzy.

http://www .kawasakirobot.de/
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12. Kontakt
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