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Serie B (Ver. C/Ver. F) Vorwort
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

Vorwort

Diese Anleitung beschreibt die Installations- und Anschlussverfahren fiir Kawasaki Roboter
der Serie B (Ver. C/Ver. F).

Vor der Verwendung dieser Gerite miissen die Inhalte dieses Dokuments sowie des separaten
,»Sicherheitshandbuchs* griindlich durchgelesen und verstanden sowie alle Sicherheitsregeln

beachtet werden.

In diesem Handbuch werden nur die Installation und der Anschluss des Roboterarms beschrieben.
Bitte beachten Sie die folgenden Handbiicher zur Installation und zum Anschluss des Controllers
und fiir Lichtbogenschweiroboter.

,.Installations- und Anschlusshandbuch* fiir Controller

»Installations- und Anschlusshandbuch* fiir Lichtbogenschweiflen

Vor dem Beginn der Arbeiten muss der Inhalt dieses Handbuchs vollstdndig verstanden werden.
Kawasaki iibernimmt keine Verantwortung fiir jegliche Unfalle und/oder Schéden, die durch
Vorginge verursacht wurden, die lediglich auf den eingeschrankten Teil dieses Handbuchs
zuriickzufiihren sind.

Dieses Handbuch gilt fiir die folgenden Roboterarme:
BX100L, BX130X, BX165N, BX165L, BX200L

1. Dieses Handbuch stellt keine Garantie fiir die Systeme dar, in denen der Roboter eingesetzt wird.
Dementsprechend ist Kawasaki nicht fiir Unfélle, Schdden und/oder Probleme in Bezug auf
gewerbliche Eigentumsrechte verantwortlich, die aus der Verwendung des Systems entstehen.

2. Es wird empfohlen, dass alle Personen, die fiir die Aktivierung des Betriebs, die
Programmierung, Wartung oder Inspektion des Roboters zustéindig sind, an den notwendigen
von Kawasaki vorbereiteten Ausbildungen/Trainingskursen teilnehmen, bevor sie ihre
Aufgaben iibernehmen.

3. Kawasaki behilt sich das Recht vor, dieses Handbuch ohne vorherige Ankiindigung zu
andern, zu Uiberarbeiten oder zu aktualisieren.

4. Dieses Handbuch darf nicht ohne vorherige schriftliche Erlaubnis von Kawasaki als Ganzes
oder in Teilen nachgedruckt oder kopiert werden.

5. Dieses Handbuch sorgfiltig und in Reichweite autbewahren, sodass jederzeit darin
nachgeschlagen werden kann. Wenn der Roboter erneut installiert, an einen anderen Standort
verbracht oder an einen anderen Nutzer verkauft wird, unbedingt dieses Handbuch am
Roboter befestigen. Falls das Handbuch verloren geht oder schwer beschadigt wird, Kawasaki
kontaktieren.

Copyright © 2022 Kawasaki Heavy Industries Ltd. Alle Rechte vorbehalten.
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Zutreffende Roboter

Zutreffende Roboter

Diese Anleitung gilt fiir Roboter der Serie B (Ver. C/Ver. F). Uberpriifen Sie die Stiitzstruktur
der Gasfeder und das Typenschild der Maschine, um zu ermitteln, ob der Roboter zur Serie B

(Ver. C/Ver. F) gehort oder nicht.

Serie B (Ver. C/Ver. F) Roboter

Gasfederwelle
wird auf einer

Seite gestiitzt.
U Kawasakl Robot -
ModnlelsIIl—‘
SerialNo. [/~ |

Mfd.in B Knwesskd
O?ayload , :ﬁ"ﬁ"’"" O

/

7 Kawagakl Robot '~
Model [ BY200LLF : | Axis[ |
Ssﬂgl No./! |

Mfd.in [/ || - Kewasaki
7 KAWREAK) HEAVY INDUSTREBLTE.
Payload KQ | 51 Kmemsskicio,
I I l Madie In Japan (Y
L + )

,,C« oder ,F« steht in der
Modellspalte.

il

Andere Roboter als Serie B (Ver. C/Ver. F)

Gasfederwelle wird
auf beiden Seiten
gestiitzt.

LAY, B oder E“ steht in der

Modellspalte.
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Symbole

Elemente dieses Handbuchs, die besondere Aufmerksamkeit erfordern, sind mit den folgenden
Symbolen gekennzeichnet.

Fiir eine richtige und sichere Bedienung des Roboters sorgen und Verletzungen oder Sachschidden
verhindern, indem den Sicherheitsanweisungen in den Késten mit diesen Symbolen Folge
geleistet wird.

Ein Nichtbeachten der angegebenen Inhalte kann zu

unmittelbaren Verletzungen oder zum Tod fiihren.

A WARNUNG

Ein Nichtbeachten der angegebenen Inhalte kann
moglicherweise zu Verletzungen oder zum Tod fiihren.

A VORSICHT

Ein Nichtbeachten der angegebenen Inhalte kann zu

Verletzungen und/oder zu mechanischen Schiden

fithren.

[HINWEIS]
Kennzeichnet Vorsichtsmafnahmen beziiglich der
Roboterspezifikationen, der Handhabung, der

Programmierung, der Bedienung und der Wartung.

1. Die Genauigkeit und Zweckmifligkeit der Abbildungen, Verfahren und
detaillierten Erlduterungen in diesem Handbuch sind nicht mit absoluter
Sicherheit garantiert. Bei Fragen und Problemen direkt an Kawasaki
wenden.

2. Sicherheitsrelevante Inhalte in diesem Handbuch gelten fiir die jeweilige
Arbeit und nicht fiir alle Arbeiten an Robotern. Damit alle Arbeiten sicher
ausgefiihrt werden konnen, das ,,Sicherheitshandbuch* durchlesen und
verstehen, alle entsprechenden Gesetze, Vorschriften und dhnlichen
Materialien sowie in jedem einzelnen Kapitel die enthaltene
Sicherheitserklirung beachten und entsprechende Sicherheitsmafinahmen
fiir die jeweilige Arbeit vorbereiten.

- J
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1

Sicherheitsvorkehrungen

1.1 Sicherheitsvorkehrungen wahrend des Transports, der Installation und der
Lagerung

Beim Transport des Kawasaki Roboters zum Installationsort miissen die folgenden
Sicherheitsvorkehrungen genau umgesetzt werden.

-

1.

Wenn der Roboterarm mit einem Kran oder Gabelstapler transportiert
werden soll, den Roboterarm niemals von einer Person abstiitzen lassen.
Wihrend des Transports niemals auf den Roboterarm steigen oder unter
dem hingenden Roboterarm stehen.

Vor der Installation den Netzschalter des Controllers und den externen
Netzschalter auf OFF (AUS) stellen, um die Stromversorgung zum
Controller abzuschalten. Schilder anbringen, die eindeutig ,,Installation und
Verbindung im Gang* anzeigen, und den externen Netzschalter
sperren/aufler Betrieb nehmen, um Stromschlagunfille usw., die durch
unbeabsichtigtes Einschalten des Stroms verursacht werden, zu vermeiden.
Vor dem Bewegen des Roboters zuerst sicherstellen, dass im
Installationszustand usw. keine Abnormititen beobachtet werden, und
anschlieBend den Motorstrom einschalten, um den Roboter in die
gewiinschte Position zu bringen. Sicherstellen, dass ein Erfassen von
beweglichen Teilen durch nachlissiges Anniihern an den Roboter und das
Peripheriegerit ausgeschlossen ist. Nach dem Einstellen des Roboters in die
festgelegte Position die Stromversorgung des Controllers und den externen
Netzschalter wie oben beschrieben erneut ausschalten. Schilder anbringen,
die eindeutig ,,Installation und Verbindung im Gang* anzeigen, und den
externen Netzschalter sperren/aufler Betrieb nehmen.

J

1.

2.

Da der Roboterarm aus Prizisionsteilen besteht, darauf achten, wihrend

des Transports keine iiberméfligen Stofle oder Vibrationen auszuiiben.

Vor dem Transport des Roboters alle Hindernisse entfernen, sodass die

Installation reibungslos und sicher ausgefiihrt werden kann.

Wihrend des Transports und der Lagerung

(1) die Umgebungstemperatur innerhalb eines Bereichs von minus 10 bis
60 °C halten,

(2) die relative Luftfeuchtigkeit innerhalb eines Bereichs von 35 bis 85 %
RL ohne Taukondensation halten,

(3) iibermabfig starke Vibrationen vermeiden.

1 Sicherheitsvorkehrungen
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1.2

Installationsumgebung fiir Roboterarm

Der Roboterarm muss an einem Ort installiert werden, der alle nachfolgend angegebenen
Umgebungsbedingungen erfiillt:

l.
2.
3.

Wenn der Roboter am Boden installiert wird, muss die Ebenheit innerhalb von £5° liegen.
Sicherstellen, dass der Installationsboden/Sockel eine ausreichende Festigkeit hat.
Fiir eine flache und ebene Oberflache sorgen, damit keine iberméBige Belastung des
Installationsbereichs auftritt. (Falls eine ausreichende Ebenheit nicht zu erreichen ist,
Unterlegplatten einfiigen, um die Ebenheit anzupassen. Ebenheit der Installationsfldche:
0,3 oder weniger)
Die Umgebungstemperatur im Betrieb in einem Bereich von 0 bis 45 °C halten. (Abweichungs-
oder Uberlastfehler kénnen u. U. bei einer hohen Zihfliissigkeit von Schmiermittel/Ol auftreten,
wenn der Betrieb bei niedrigen Temperaturen gestartet wird. In diesem Fall den Roboter vor
dem reguldren Betrieb bei niedrigen Geschwindigkeiten aufwarmen.
Die relative Luftfeuchtigkeit wihrend des Betriebs innerhalb eines Bereichs von 35 bis 85 %
RL ohne Taukondensation halten.
Der Roboter-Installationsplatz sollte frei von Staub, Schmutz, Ol, Rauch, Wasser und
anderen Fremdmaterialien sein.
Der Roboter-Installationsplatz sollte frei von entflammbaren oder korrosiven Fliissigkeiten
oder Gasen sein.
Der Roboter-Installationsplatz sollte frei von iiberméBig starken Vibrationen sein (0,5 G oder
weniger).
Der Roboter-Installationsplatz sollte frei von elektrischen Impulsstérungen sein.
Der Roboter-Installationsplatz sollte grof3er als der Bewegungsbereich des Roboterarms sein.
(1) Einen Schutzzaun so errichten, dass bei maximaler Bewegung des voll ausgestatteten
Roboterarms (mit Werkzeugen und Werkstiicken) keine Beriihrung moglich ist.
(2) Die Anzahl der Zugangstore des Sicherheitszauns minimieren (mdglichst nur eines)
und das Zugangstor mit einem Sicherheitsstecker ausstatten.
(3) Die Anforderungen der ISO 10218 sowie regional an Sicherheitszaune gestellte
Anforderungen erfiillen.

\— Ein Tor mit

Sicherheitsstecker

Umfang der Roboterbewegung
(einschlieBlich Werkzeuge und Werkstiicke)

—— Sicherheitszaun
Ca.1m Ca.1m

Mechanischer Mechanischer
Anschlag Anschlag




Serie B (Ver. C/Ver. F) 1 Sicherheitsvorkehrungen
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

1.3 Restrisiken bei der Arbeit

A WARNUNG

Achten Sie auf die in den nachfolgenden Zeichnungen
angegebenen Gefahrenbereiche.

Gefahrenbereiche wegen hoher Temperaturen und elektrischem Schilag
(BX100L, BX130X, BX165N, BX165L, BX200L)
Gefahrenbereich wegen
& hohen Temperaturen

A Gefahrenbereich wegen
elektrischem Schlag

il

)

%

A
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Gefahrliche Bereiche zum Einklemmen (BX100L, BX130X, BX165N, BX165L,
BX200L)

O Gefahrenbereich wegen Quetschgefahr
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2

Arbeitsablauf Installation und Anschluss des Arms

Dieser Arbeitsablauf beschreibt nur den Roboterarm. Zum Controller siehe ,,Installations- und

Anschlussanleitung fiir den Controller.

Arbeiten mit dem Controller

< Eigentliche Arbeit > < Vorbereitung >

Uberpriifung von Installationsort
und Bewegungsbereich

Siehe ,,3 Bewegungsbereich und
Spezifikationen des Roboters*

(=

Priifung und Vorbereitung der
Installationsoberflache

(=

Siehe ,,5 Installationsabmessungen des
Fullabschnitts®, ,,6 Bewegungsreaktion auf
die Installationsoberfliache wihrend des
Betriebs* und ,,7 Installationsmethode.

Transport des Roboterarms

(=

Siehe ,,4 Transportmethode fiir den
Roboter*,

Installation des Roboterarms

U

Siehe ,,5 Installationsabmessungen des
FuBabschnitts®, ,,6 Bewegungsreaktion auf
die Installationsoberfliche wéahrend des
Betriebs* und ,,7 Installationsmethode®.

Montage von Werkzeugen

Verbindung mit dem Controller

Uberpriifung der Armbewegung
Uberpriifung der
Werkzeugbewegung

Uberpriifung anderer Funktionen

Abschluss der Arbeit

Siehe ,,8 Montage von Werkzeugen®.

Siehe ,,Installations- und
Anschlussanleitung* fiir den Controller.

Siehe ,,Betriebshandbuch®.

Siehe ,,Betriebshandbuch®.
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3 Bewegungsbereich und Spezifikationen des Roboters

3.1 Bestimmung des Installationsorts fiir den Sicherheitszaun

Bewegungsbereich von Punkt P
Punkt P

Werkzeug

Werkstiick

Lo L+ Lo

Der Bewegungsbereich des Roboters wird durch die maximale Flache definiert, die von Punkt P
in der Abbildung oben abgedeckt werden kann. Deshalb muss der Sicherheitszaun, wie in der
Abbildung oben gezeigt, auBerhalb des Kreises mit einem Radius von Lo+Li+L: installiert
werden. Hier ist Lo die Lénge von der Mittellinie des Arms (Punkt A oben) zum weitesten Punkt
von P; L1 ist die Ldnge von Punkt P zum weitesten Punkt von Handgelenkflansch, Werkzeug und
Werkstiick; und Lz ist der Sicherheitsabstand. Zur Bestimmung der Lénge Lo siehe die
Zeichnungen im Abschnitt ,,3.2 Bewegungsbereich und Spezifikationen des Roboters*.

Sicherheitszaun

Position des Position des
mechanischen 2 mechanischen
Anschlags " Anschlags

NN
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3 Bewegungsbereich und Spezifikationen des Roboters

3.2 Bewegungsbereich und Spezifikationen des Roboters

2860

3420

480

BX100L
3631
1035 2597
E: ‘ N\
[ *Punkt P
: |
Typ Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade 6
JT |Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
Bewegungs- 1 +160° 105°/s
bereichund | 2 +76° bis -60° 130°/s
Hochst- 3 +90° bis -75° 130°/s
geschwin- 4 +210° 200°/s
digkeit 5 +125° 160°/s
6 +210° 300°/s
Max. Traglast 100 kg
.| JT Drehmoment Tragheitsmoment
Trag?:g‘gke“ 4 830 N-m 85 kg-m’
: 2
Handgelenks 5 830 N-m 85 kg m2
6 441 N-m 45 kg-m
Wiederhol- +0,06 mm
genauigkeit
Masse 890 kg
Schallpegel <80 dB (A)*

7

* Gemessener Zustand
* installiert auf der fest am

Boden fixierten Platte

* 4600 mm vom

Mittelpunkt von JT1
entfernt

Der Schallpegel ist von
den Bedingungen
abhéngig.
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BX130X
JT1
I60°
TN
/
JT1
4026
1035 2991
949 )
Typ Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade 6
JT |Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
Bewegungs- 1 +160° 105°/s
bereichund | 2 +76° bis -60° 90°/s
Hochst- 3 +90° bis -75° 130°/s
geschwin- 4 +210° 200°/s
digkeit 5 +125° 160°/s *G 7 d
5 10° 300%/s emessener ustan,
Max. Tracl 130K * installiert auf der fest am
ax. gt £ I Boden fixierten Platte
Tragfihigkeit JT Drehmoment Tragheltsmozment . 5090 mm vom
des 4 830 N-m 85 kg'm Mittelpunkt von JT1
5 830 N-m 85 kg-m? entfernt
Handgelenks 6 441N 45 ko
: L £ Der Schallpegel ist von
Wledﬁ‘frhol.- +0,06 mm den Bedingungen
genauigkeit abhéingig.
Masse 920 kg
Schallpegel <80 dB (A)*
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Bewegungsbereich
von Punkt P

2681

3209

* Punkt P

BX165N
_ 3117
792 2325
i\\\\\&oo
| 200 _ 1250
L | ETX
G Oy Ny
| s/ \ VT3
BTN AL R W
f e //)‘
Typ Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade 6
JT | Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
Bewegungs- 1 +160° 105°/s
bereichund | 2 +76° bis -60° 130°/s
Hochst- 3 +90° bis -75° 130°/s
geschwin- | 4 +210° 120°/s
digkeit 5 +125° 160°/s
6 +210° 300°/s
Max. Traglast 165 kg
. JT Drehmoment Tragheitsmoment
Tragza:gke” 4 930 N-m 99 kgm?
Handgelenks 5 930 N-m 99 kg:m?
6 490 N-m 49,5 kg-m?
Wiederhol- +0,06 mm
genauigkeit
Masse 875 kg
Schallpegel <80 dB (A)*

9

* Gemessener Zustand

« installiert auf der fest am

Boden fixierten Platte

* 4300 mm vom
Mittelpunkt von JT1
entfernt

Der Schallpegel ist von
den Bedingungen
abhéngig.
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BX165L
3631
1035 2597
746 / E ,
Typ Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade 6
JT | Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
Bewegungs- 1 +160° 120°/s
bereichund | 2 +76° bis -60° 110°/s
Hochst- 3 +90° bis -75° 130°/s
geschwin- | 4 +210° 170°/s
digkeit 5 +125° 170°/s
6 +210° 280°/
Max. Traelast 165k > * Gemessener Zustand
- g T Dreh £ Triohel « installiert auf der fest am
Tragfihigkeit 1 rge ;n;ment ragggell‘zsmognent Boden fixierten Platte
des : 922 N~m = kg-m2 * 4600 mm vom
Handgelenks m gm - Mittelpunkt von JT1
6 491 N'-m 49,5 kg'm entfernt
W1ede.r111(01.— +0,06 mm Der Schallpegel ist von
genauigkert den Bedingungen
Masse 890 kg abhiingig.
Schallpegel <80 dB (A)*

10
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BX200L
JT1
160°
//—\\\
- \ P
. ‘I - 15 <
NG - PAnZE T, Toz2107]
180 7
JT1
3631 -
1035 . 2597 _
— [ Pt
.
iz\,o;o: N 1250
\
o S
= | %fi X3
RN\ 2
S t / g \\\ JT2 ) §
I G \ \\\
) A \ -
\, mgjk -
: il
"“J ‘ / js__'_A )4
Typ Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade 6
JT |Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
Bewegungs- | | +160° 105°/s
bereichund | 2 +76° bis -60° 90°/s
Hochst- 3 +90° bis -75° 100°/s
geschwin- 4 +210° 120°/s
digkeit 5 +125° 120°/s
6 +210° 200°/s
Max. Traglast 200 kg * Gemessener Zustand
Tragfihigkeit JT Drehmoment Tragheltsmomzent - installiert auf der fest am
des 4 1334 N-m 199.8 kg-mz Boden fixierten Platte
Handgelenks 5 1334 N-m 199,8 kgmz . 4600 mm vom
6 588 N-m 1549 kg:m Mittelpunkt von JT1
Wledc‘trhol.- 10,06 mm entfernt
genauigkeit Der Schallpegel ist von
Masse 890 kg den Bedingungen
Schallpegel <80dB (A)* abhéngig.

11
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3.3 Mechanischer Anschlag
Fiir JT1, JT2 und JT3 der Basisachsen sind mechanische Anschlége an den in der nachfolgenden
Abbildung gezeigten Stellen montiert. Darunter kann der Bewegungsbereich von JT1 durch

Andern der Montageposition am Anschlagblock auf der beweglichen Seite verindert werden.

Wenn jedoch der Bewegungsbereich verdndert wird, miissen die Begrenzungen des
Bewegungsbereichs iiber Hilfsfunktion 0507 auf die entsprechenden Werte gedndert werden.

JT3-Anschlagabschnitt

JT3-Anschlagabschnitt

JT2-Anschlagabschnitt

JT1-Anschlagblock JT1-Anschlagabschnitt

12
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3.3.1 JT1-Anschlagblock

Die Montageposition des JT1-Anschlagblocks kann in Schritten von 10 Grad geéndert werden.
Zusitzlich ist eine Reduzierung des Bewegungsbereichs durch die optionale Montage von zwei

Anschlagblocken moglich.
Bei Montage eines Anschlagblocks:

Die Montageposition eines Anschlagblocks kann aufgrund der Einschrankung von Steuerung und
Behandlung des Kabelbaums nur innerhalb des Bewegungsbereichs von 180° auf der Plus- und
Minusseite gedndert werden. Der gesamte Bewegungsbereich der Plus- und Minusseite betragt
320°.

Die Montage des Anschlagblocks wie unten dargestellt ermdglicht einen Bewegungsbereich von
180° auf der Plusseite und 140° auf der Minusseite.

Innensechskantschraube
M16 x 55 (4 Schrauben) JT1-Anschlagblock
Anzugsmoment: 235 N-m

8g°

/
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Bei der Montage von zwei Anschlagblocken:

Die Befestigungspositionen der Anschlagblocke konnen aufgrund der Einschrankung von
Steuerung und Behandlung des Kabelbaums nur innerhalb des Bewegungsbereichs von 180° auf
der Plus- und Minusseite gedndert werden. Der Gesamtbewegungsbereich der Plus- und

Minusseite liegt jedoch zwischen 10° und 270°.

Die Montage von zwei Anschlagblocken wie unten dargestellt ermoglicht einen

Bewegungsbereich von 130° auf der Plusseite und 140° auf der Minusseite.

Innensechskantschraube
M16 x 55 (4 Schrauben)
Anzugsmoment: 235 N-m

Innensechskantschraube
M16 x 55 (4 Schrauben)
Anzugsmoment: 235 N-m

Anschlagblock
Anschlagblock nschiagbloc

14
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4 Transportmethode fiir den Roboter

4.1 Mit einer Drahtschlinge

Wie in den folgenden Abbildungen dargestellt, eine Hubvorrichtung am Roboterarm befestigen
und den Roboter mit Drahtseilen anheben, indem diese an einem Haken des Roboters und an
zwei Haken der Hubvorrichtung eingehakt werden (hergestellt von TAIYO, Produktname:
V-hook, Nennbelastbarkeit: 1,25 t oder gleichwertig), oder den Roboterarm mit Drahtseilen
anheben, indem diese in die vier Gusslocher der Transportvorrichtungen fiir Gabelstapler-Typ A
(gegossen) eingehakt werden. Informationen zum Anbringen der Hubvorrichtung finden Sie in
den Abbildungen auf Seite 18.

A  WARNUNG

Zum Anheben eines Roboters unbedingt eine Hubvorrichtung verwenden.
Wenn der Roboter ohne die Vorrichtung gehoben wird, kann er herunterfallen.

Beim Anheben des Roboters vorsichtig vorgehen, da der Roboter je nach

Roboterstellung und Installationszustand der Optionen nach vorn/hinten
kippen kann. Wenn der Roboter in schriiger Stellung angehoben wird, kann
er auflerdem schwingen und Beschidigungen hervorrufen oder das
Drahtseil mit dem Kabelbaum, der Rohrleitung etc. in Beriihrung kommen
oder Schiden an umliegenden Objekten verursachen. Die am Arm befestigte
Hubvorrichtung entfernen, sobald der Transport des Roboters

abgeschlossen ist.
N J
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Die Hubvorrichtung wie in der Abbildung unten gezeigt befestigen.

Hubvorrichtung

Innensechskantschraube
M16 x 40 (3 Schrauben)
Anzugsmoment; 235 N'-m

Innensechskantschraube
M12 x 35 (8 Schrauben)
Anzugsmoment: 98 N-m

Transportvorrichtung fir Gabelstapler-Typ A (gegossen)
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4.2 Gabelstapler

Die Transportvorrichtung flir den Gabelstapler wie in der Abbildung unten gezeigt am

Roboterarm befestigen und den Roboter mit Hilfe der Vorrichtung transportieren.

1. Unbedingt darauf achten, dass die Gabelstaplergabel weit genug
in die Transportvorrichtung hineingeschoben wird.

2. Beim Transportieren des Roboters auf einer schriigen oder rauen
Oberfliche darauf achten, die Balance zu halten, um ein
Umkippen des Gabelstaplers/Roboters zu verhindern.

3. Die am Arm befestigte Transportvorrichtung entfernen, sobald
der Transport des Roboters abgeschlossen ist.

N
BX100L, BX130X, BX165N, BX165L, BX200L

Transportvorrichtung fir Gabelstapler-
Typ B (gefertigt)

Innensechskantschraube ‘.'g_%
M12 x 35 (8 Schrauben) TS
Anzugsmoment: 98 N-m
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v EF

98

225 620 225

Innensechskantschraube
M12 x 35 (8 Schrauben)
Anzugsmoment: 98 N-m

Transportvorrichtung fir Gabelstapler-Typ A (gegossen)
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5 Installationsabmessungen des FuBBabschnitts

5

Installationsabmessungen des FuBabschnitts

Bei der Installation eines Roboters den FuBabschnitt mit hochfesten vorgespannten Schrauben

durch die Schraubenldcher fixieren.

Modell

BX100L, BX130X, BX165N, BX165L, BX200L

Abmessungen fiir
die Installation

390 250
50 34[0 50
195 8922

50

500

o
w

2-91668
4 90. 06

Querschnitt des ! a o
Installations- N
abschnitts
%22
Schraubenloch 8-022
Hochfeste 8-M20
vorgespannte Werkstoff: SCM435
Schraube Festigkeitsklasse: 10,9 oder mehr
Anzugsmoment 431 N'm
Ebenheit Innerhalb von +5°
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6 Bewegungsreaktion auf die Installationsoberflache wahrend des Betriebs

Die folgende Liste enthilt die Bewegungsreaktionen, die im Betrieb auf die
Installationsoberfldche wirken. Diese Werte miissen bei der Installation beriicksichtigt werden.

Modell BX100L, BX130X, BX165L, BX200L BX165N
M 35000 33400
(Umkehrmoment N-m)
T
(Drehmoment N-m) 15000 13000

Zu M und T siehe das nichste Kapitel
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7 Installationsmethode

7 Installationsmethode

7.1 BeiInstallation des Fues direkt auf dem Boden

In diesem Fall eine Stahlplatte (mind. 35 mm dick) in den Betonboden einlassen, wie unten in der
Abbildung gezeigt, oder mit Ankern befestigen. Die Stahlplatte muss sicher befestigt werden,
damit sie den Reaktionskréften des Roboters standhilt.

M20

Anzugsmoment:
431 N'm

|
Stahlplatte U u

NG
eton
,\\\\/,\\\\<\\
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8 Montage von Werkzeugen

Vor der Montage von Werkzeugen am Roboter den Netzschalter des
Controllers und den Schalter der externen Stromversorgung auf OFF (AUS)
stellen. Anzeigeschilder anbringen, die eindeutig ,,Installation und

Verbindung im Gang* anzeigen, und den externen Netzschalter sperren oder
auller Betrieb nehmen, um zu verhindern, dass das Personal versehentlich

\_ den Strom einschaltet. )

8.1 Abmessungen des Handgelenkendes

Stiftloch Gewindebohrung Am Ende des Roboterarms befindet sich ein
Flansch, an dem die Hand, Pistole oder andere
Werkzeuge montiert werden. Die
Befestigungsschrauben in die
Gewindebohrungen am Umfang von ¢160 am
Flansch anschrauben, siche Abbildung links.
AuBerdem das Werkzeug mithilfe der
Stiftlocher positionieren.

8.2 Beim Durchfiihren von Kabel/Schlauch durch den Hohlbereich des Handgelenks

Wenn ein Kabel/Schlauch durch den Hohlraum des

12
[T Handgelenks gefiihrt wird, wird die Klemme wie in
der linken Abbildung gezeigt am Handgelenkflansch
’ t befestigt. Am Flansch der Werkzeugseite eine
% —?— -~ Bohrung von ¢$100 durchfiihren oder eine optionale
/ ! 4 Adapterplatte oder Adapterhalterung (optionales
AuRendurchmes / ~ Zubehor) verwenden.
ser der Klemme /. —
Klemme Adapterhalterung 2
7
Stiftloch Gewindebohrung Eé
T !J é
$125% . I
- Y
Adapterplatte -~

Aulendurchmesser
der Klemme

Klemme
24
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8.3 Spezifikation der Befestigungsschrauben

Befestigungsschrauben mit der richtigen Lénge
zur Sicherung der angegebenen Schraubtiefe

='==|‘__ _ gemil der Gewindebohrungstiefe der
: ~ Befestigungsschraube W erkzeugmontageplatte wihlen. Hochfeste

Q@ Werkzeugteile vorgespannte Befestigungsschrauben
) y verwenden und diese mit dem vorgeschriebenen
% ‘r— Einschraubtiefe Anzugsmoment festziehen.
o i
5 A VORSICHT
Wenn die Einschraubtiefe den vorgeschriebenen
Wert iiberschreitet, trifft die Befestigungs-
schraube moglicherweise am Boden auf, und das
Werkzeug ist moglicherweise nicht sicher befestigt.
Standard-Flansch OEEZEEE{;L?:)&
Modell Serie B (Ver. C/Ver. F) | Serie B (Ver. C/Ver. F)
Gewindebohrung 6-M10 6-M10
oD $160 $125
Stiftloch 2-010H7 Tiefe 12 2-010H7 Tiefe 14
Schraubtiefe 19 mm 20 mm
Einschraubtiefe 13 bis 14 mm 13 bis 14 mm
Hochfeste vorgespannte Schraube | SCM435, 10,9 oder mehr | SCM435, 10,9 oder mehr
Anzugsmoment 56,84 N-m 56,84 N-m
Optionaler Flansch (Adapterhalterung)
Modell Serie B (Ver. C/Ver. F)
Gewindebohrung 10-M10 6-M10* 6-M10*
oD 092 $125 $160
Stiftloch 2-09H7, Tiefe 12 2-010H7 Tiefe 12 2-010H7 Tiefe 12
Schraubtiefe 12 mm 12 mm 12 mm
(Durchgangsbohrung) | (Durchgangsbohrung) | (Durchgangsbohrung)
Einschraubtiefe 13 bis 18 mm 13 bis 18 mm 13 bis 18 mm
Hochfeste vorgespannte | SCM435, 10,9 oder SCM435, 10,9 oder SCM435, 10,9 oder
Schraube mehr mehr mehr
Anzugsmoment 56,84 N-m 56,84 N-m 56,84 N-m
* Die Gewindebohrungen mit ¥ in der Abbildung miissen nicht verwendet werden.
/ Stiftloch Stiftloch

Gewindebohrung Gewindebohrung
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8.4 Tragfahigkeit

Das Lastgewicht des Roboters ist fiir jedes Modell einzeln angegeben und umfasst die Masse des
Werkzeugs usw. Die jeweiligen Lastmomente und Triagheitsmomente um die Handgelenkachsen
(JT4, JTS und JT6) herum sind ebenfalls angegeben. Die folgenden Einschrankungen dazu genau

Die Verwendung des Roboters iiber seine angegebene Belastbarkeit
hinaus kann zu einer Verschlechterung der Bewegungsleistung und
zu einer verkiirzten Lebensdauer der Maschine fithren. Das
Lastgewicht umfasst die Werkzeugmasse wie Hand,
Werkzeugwechsler, Stoldimpfer usw. Wenn der Roboter iiber
seine Belastbarkeit hinaus betrieben werden soll, unbedingt zuerst

K ki kontaktieren.
\Kawasaki kontaktieren )

beachten.

Das Lastmoment und das Tragheitsmoment konnen mit der nachfolgenden Formel berechnet

werden:
Berechnungsformel
Lastgewicht : M < Mmax (kg)
(einschlieBlich Werkzeuge)
Lastmoment : T=9,8M:L (N-m)

Lastmoment der Trigheit : I =M-L*+Ig (kg'm?)
L() (m)

Mmax: Maximales Lastgewicht: Siehe

Mikg) Abschnitt 3.2
L: Lange vom Drehachsenmittelpunkt zum ) ‘
Lastschwerpunkt (Einheit: m) (siche L4,5: Lange vom Drehachsenmittelpunkt
Abbildung) von JT4(5) zum Lastschwerpunkt

Ig: Tragheitsmoment um den

Ls: Léange vom Drehachsenmittelpunkt von o
Schwerpunkt herum (Einheit: kg-m?)

JT6 zum Lastschwerpunkt

Wenn die Berechnung der Last durch Teilen der Last in Konstruktionsteile wie Werkzeuge
und Werkstiicke erfolgt, die Gesamtberechnungswerte jedes Teils als Lastmoment und

Tragheitsmoment verwenden.
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Hinsichtlich der Belastung des Handgelenks des Roboters ist die folgende Einschrankung zu

beachten:

1. Die Lastmasse einschlieBlich Werkzeugmasse muss kleiner als der folgende Wert sein.

Modell Maximale Lastmasse
BX100L 100 kg
BX130X 130 kg

BX165N, BX165L 165 kg
BX200L 200 kg

2. Das Lastdrehmoment und das Trégheitsmoment um jede Handgelenkachse (JT4, JTS, JT6)
herum miissen innerhalb der folgenden Einschrankungen liegen.

Nach der Montage von Werkzeugen miissen unbedingt die
Lastdaten tiber die Hilfsfunktion 0304 eingestellt werden. Der
Betrieb des Roboters mit falschen Einstellungen kann zu
Vibrationen bei der Bewegung, einer Verschlechterung der
Bewegungsleistung und zu einer Verkiirzung der Lebensdauer

Kder Maschine fiihren. /
BX100L
kg m?
134,8 JT4,JT5

S 86,7 —
= ’ JT6 (830,2, 85,0)
i /
<=
&
g (4413, 45,0)
—

0

441,3 830,2
N'm
Lastmoment
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8 Montage von Werkzeugen

BX130X
kg m?
212,2
JT4,JT5
151,91
5
=
o
2
E
2 (830,0, 85,0)
£
3 (441,1, 45,0)
0
441,1 830,0
‘m
Lastmoment
BX165N
kg-m?
| (69.0,285.9)
285,9 IT4,IT5
g
g
@)
g
g (930,0, 99,0)
=
% JT6
372,3, 86,7
3 86.7 ( ) /
\ (4903, 49,6)
0
490,3 930,0
‘m
Lastmoment
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BX165L
kg-m?
(478,4, 177.,6)
177,6 JT4,JT5
g
g
g (952, 99,0)
5 766 (423.1,76.6)  yrq
§ (491,1, 49,6)
0
491,1 952
N-m
Lastmoment
BX200L
kg-m?
180.0 |__(179:6,389.9)
’ JT4, JT5
é 2374 (266,5, 237.4) IT6
] e (1333.7, 199,8)
‘g (588,0, 159.9)
3
0
588,0 1333,7
N'-m
Lastmoment
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9 Montage externer Ausriistung
9.1 Positionen der Service-Gewindebohrungen

Die in der nachfolgenden Abbildung gezeigten Service-Gewindebohrungen dienen zur Montage
von Kabelhalterungen und externer Ausriistung an jedem Teil des Roboterarms.

Die Bewegungen des Roboters sorgfiltig iiberpriifen und
sicherstellen, dass die angebrachten Halterungen und externen
Ausriistungsteile nicht in Kontakt mit Peripheriegeriten oder

dem Roboterarm selbst kommen.

BX100L, BX130X, BX165N, BX165L, BX200L

o3 P
| —\/— o~
58 %
2x2-M6, Tiefe 12
4-M8 Tiefe 16 295 30 o_\8 Tiefe 16
40 275|140
. sl >
= “
< 4-M12 Tiefe 24
3-M6 Tiefe 12
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9.2 Berechnung der Belastung durch externe Gerate

Die Tragfahigkeit wird fiir jedes Robotermodell eingestellt. Beachten Sie sorgfiltig die folgenden
Einschriankungen des Lastmoments und des Lasttragheitsmoments am Arm.

Die Verwendung des Roboters iiber seine angegebene Belastbarkeit hinaus
kann zu einer Verschlechterung der Bewegungsleistung und zu einer
verkiirzten Lebensdauer der Maschine fiihren. Wenn die Last die

Tragfihigkeit iiberschreitet, unbedingt zuerst Kawasaki kontaktieren.

- J

Begrenzen Sie fiir JT2 und JT3 das Gesamtlastmoment am Handgelenk und am Arm so, dass es
das maximal zulédssige Lastmoment nicht iiberschreitet. Das Lastmoment und das

Tragheitsmoment kdnnen mit der nachfolgenden Formel berechnet werden.

Berechnungsformel
BX100L, BX130X, BX165N, BX165L, BX200L

L1 L Ls Lw

Wax : Max. Zuldssige Last [kg]

W : Belastung des Handgelenks [kg]
“JT2: W(latLatly) + Wi(Lotl) < Wia(LotLatlw) - W 5 Gesamtlast am Oberarm [kg]

{-m: W(Lsty) + Wiy < Winax(Ls+Lw)

ly  : Position des Schwerpunkts der Last
am Handgelenk [mm]
I3 :Position des Schwerpunkts der

Gesamtlast am Oberarm [mm]
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Verwenden Sie die Daten in der nachstehenden Tabelle zur Berechnung.

Li[mm] | Lo [mm] |L3[mm] |Lw[mm] | Wmax[kg]
BX100L 200 1126 1271 847 100
BX130X 200 1126 1666 651 130
BX165N 200 854 1271 575 165
BX165L 200 1126 1271 674 165
BX200L 200 1126 1271 680 200

Uberschreiten Sie jedoch nicht den unten angegebenen Wert fiir W.
W(Li+La+Latlw) + W3(Li+LaH3) < Wmax(L1+L2o+L3+Lw)

W3, W, 15 und ly, sind standardmiéBig bei Versand eingestellt.
Bei der erstmaligen Verwendung eines Roboters oder bei der
Anderung der Lastmasse oder der Position des Schwerpunkts
der Last stellen Sie W3, W, I3 und I, iiber die Hilfsfunktion 0304
und 0404 ein. Der Betrieb des Roboters mit falschen
Einstellungen kann zu Vibrationen bei der Bewegung, einer
Verschlechterung der Bewegungsleistung und zu einer

Verkiirzung der Lebensdauer der Maschine fiithren.
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