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Serie MG (Ver. B) Vorwort
Kawasaki Roboter Installations- und Anschlussanleitung

Vorwort

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

Vor der Verwendung dieser Gerdte miissen die Inhalte dieses Dokuments sowie des
»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 Steuergerits und zum Betrieb des Roboters.
,.Installations- und Anschlusshandbuch* fiir Controller
,Betriebsanleitung* flir das Steuergerit

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

Dieses Handbuch gilt fiir die folgenden Roboterarme:
MG10HL, MG15HL

1. Dieses Handbuch stellt keine Garantie fiir die Systeme dar, in denen der Roboter
eingesetzt wird. Dementsprechend ist Kawasaki nicht fiir Unfélle, Schiaden 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 zustindig 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 liberarbeiten 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
beschidigt wird, Kawasaki kontaktieren.

Copyright © 2018 Kawasaki Heavy Industries Ltd. Alle Rechte vorbehalten.
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Zutreffende Roboter

Diese Anleitung gilt fiir Roboter der Serie MG (Ver. B). Uberpriifen Sie die Position des
mechanischen Anschlags JT3 und des Typenschilds der Maschine, um zu ermitteln, ob der
Roboter zur Serie MG (Ver. B) oder nicht.

Serie MG (Ver. B) Roboter Serie MG (Ver. A) Roboter

ohne mechanischen ~ mit mechanischem
Anschlag >~ A2,  Anschlag

O Kawasaki Robot < U Kawasaki Robot <
Model [ MG1OHL-B.” |Axis[ | Model [ MG1OHL : A : |Axis[ ]
SedalNo. /7 | Serial No.

Mfd.in K Kemvnpaki Mfd.in [ /|| B<E Kawasaki
Payload [/ kg | Timan Payload @1«: i
O Macle In Jepan @) O ) Made in Jepan @)

/ /
,B“ steht in der LA“ steht in der
Modellspalte. 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 Kédsten mit diesen
Symbolen Folge geleistet wird.

A  GEFAHR

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 fihren.

A  VORSICHT

Ein Nichtbeachten der angegebenen Inhalte kann zu

Verletzungen und/oder zu mechanischen Schéden fiihren.

[HINWEIS]

Kennzeichnet Vorsichtsmafinahmen beziiglich der

Roboterspezifikationen, der Handhabung, der

Programmierung, der Bedienung und der Wartung.

1. Die Genauigkeit und Zweckmifigkeit der Abbildungen, Verfahren und
detaillierten Erliuterungen in diesem Handbuch sind nicht mit absoluter
Sicherheit garantiert. Deshalb muss bei der Verwendung dieser Anleitung zur
Durchfithrung von Arbeiten besonders aufmerksam vorgegangen werden. Bei
Fragen und Problemen bitte 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 und alle
entsprechenden Gesetze, Vorschriften und dhnlichen Materialien sowie die in
den einzelnen Kapiteln enthaltenen Sicherheitserklirungen beachten und

entsprechende SicherheitsmaBnahmen fiir die jeweilige Arbeit vorbereiten.

i1
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1 Sicherheitsvorkehrungen

11 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 mit den Héinden abstiitzen.

2. Wihrend des Transports niemals auf den Roboterarm steigen oder unter dem
angehobenen Roboterarm stehen.

3. 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 Betriecb nehmen, um Stromschlagunfille
etc., die durch unbeabsichtigtes Einschalten des Stroms verursacht werden, zu
vermeiden.

4. Vor dem Bewegen des Roboters zuerst sicherstellen, dass im Installationszustand usw.
keine Abnormititen beobachtet werden, und anschliefend den Motorstrom
einschalten, um den Roboter in die gewiinschte Position zu bringen. Sicherstellen, dass
ein Erfassen von beweglichen Teilen durch nachlissiges Annihern an den Roboter
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.

5. Wenn es erforderlich ist, die Stellung des Arms wihrend des Transports und der

\_ Installation zu verindern, siehe ,,4 Transportmethode fiir den Roboter*. )

1. Da der Roboterarm aus Prizisionsteilen besteht, darauf achten, wiahrend des Transports
keine iibermiifligen Stofle oder Vibrationen auszuiiben.

2. Vor der Installation alle Hindernisse entfernen, damit die Installation reibungslos und
sicher ausgefiihrt werden kann. Den Weg zum Aufbauplatz fiir den Transport des
Roboterarms freiriumen.

3. 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) iibermiBig starke Vibrationen vermeiden.
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1.2

Installationsumgebung fur Roboterarm

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

Umgebungsbedingungen erfiillt:

l.
2.
3.

10.

Wenn der Roboter am Boden installiert wird, muss die Ebenheit innerhalb von +5° liegen.

Sicherstellen, dass der Installationsboden oder Sockel eine ausreichende Festigkeit hat.

Fiir eine flache und ebene Oberfliche sorgen, damit keine ibermiBige Belastung des

Installationsbereichs auftritt. (Falls eine ausreichende Ebenheit nicht zu erreichen ist,

Unterlegplatten einfligen, um die Ebenheit anzupassen.)

Die Umgebungstemperatur im Betrieb in einem Bereich von 0 bis 45 °C halten.

Abweichungs- oder Uberlastfehler konnen u. U. bei einer hohen Zihfliissigkeit von

Schmiermittel oder Ol auftreten, wenn der Betrieb bei niedrigen Temperaturen gestartet wird.

In diesem Fall den Roboter vor dem Betrieb bei niedrigen Geschwindigkeiten aufwirmen.)

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 iibermiBig starken Vibrationen sein (0,5 G

oder weniger)

Der Roboter-Installationsplatz sollte frei von elektrischen Impulsstorungen sein.

Der Roboter-Installationsplatz sollte grofer 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 minimieren (moglichst nur eines) und das Zugangstor mit
einem Sicherheitsstecker ausstatten.

(3) Die Anforderungen der ISO 10218 sowie regional an Sicherheitszdune gestellte
Anforderungen erfiillen.

\— Ein Tor mit einem

Sicherheitsstecker

Umfang der Roboterbewegung

(EinschlieBlich Werkzeug und Werksttick) —— Schutzzaun

Ca.1m Ca 1m

Mechanischer
Anschlag

4

Mechanischer
Anschlag
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1.3 Restrisiken bei der Arbeit

A  WARNUNG

Achten Sie auf die in den nachfolgenden Zeichnungen
angegebenen Gefahrenbereiche.

Bereiche mit hoher Temperatur und Stromschlaggefahr

Gefahrenbereiche mit

hohen Temperaturen

Bereiche mit A ) B A .htA
Stromschlaggefahr AnsIcht b Ansicht A
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Bereiche mit Einklemmgefahr

Bereiche mit
Einklemmgefahr
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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™ und ,,10
JT2 Stopp-/Lagerstellung™.

Priifung und Vorbereitung der
Installationsoberfldche

(=

Siehe ,,5 Installationsabmessungen des
FuBlabschnitts®, ,,6 Bewegungsreaktion
auf die Installationsoberflache wihrend
des Betriebs“ und ,,7
Installationsmethode*.

Untersuchung und Ausfiihrung

des Transports des Roboterarms

(=

Siehe ,,4 Transportmethode fiir den
Roboter.

Installation des Roboterarms

L

Siehe ,,5 Installationsabmessungen des
FuBabschnitts®, ,,6 Bewegungsreaktion
auf die Installationsoberfldche wahrend
des Betriebs*“ und ,,7
Installationsmethode*.

Montage von Werkzeugen

Siehe ,,8 Montage von Werkzeugen®.

Verbindung mit dem Controller

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

Uberpriifung der Armbewegung

Siehe ,,Betriebshandbuch®.

Uberpriifung der

Uberpriifung anderer Funktionen

Siehe ,,Betriebshandbuch®.

Abschluss der Arbeit
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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

Werkstlick

Lo L L2

Der Bewegungsbereich des Roboters wird durch die maximale Flidche 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 Lange von der Mittellinie des Arms (Punkt A oben) zum weitesten Punkt
von P, L ist die Lange von Punkt P zum weitesten Punkt von Handgelenkflansch, Werkzeug und
Werkstiick, und Lz ist der Sicherheitsabstand. Zur Bestimmung der Liange Lo siehe die
Zeichnungen im Abschnitt ,,3.2 Bewegungsbereich und Spezifikationen des Roboters*.

——Schutzzaun

Position des
mechanischen

Anschlags
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3.2 Bewegungsbereich und Spezifikationen des Roboters

IT1
1507

MG1 OHL / /, P E_};\ [OT521207]
f’ ] = A B\ ~ o
| E:EE@ = :aLjT ‘ el = G
Ny o v
RSai% or f
= ~ _

Working range
based on point P

400

321

3533
1400
44186

950

535

Typ Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade 6
Bewegungsbereich JT Bewegungsbereich Maximale Geschwindigkeit™*
und 1 +150° 65°/s
Hochst- 2 +90 ° bis -40 ° 33.5°s
Geschwindigkeit 3 +30°bis-110° 37.5%s
4 + 360° 65°/s
5 +120° 65°/s
6 + 360° 80°/s
Max. Traglast 1000 kg
Handgelenk- JT Drehmoment Tragheitsmoment
Tragfihigkeit 4 8800 N-m 1800 kg-m?
5 8800 N-m 1800 kg-m?
6 4410 N-m 120 kg-m?
Wiederholgenauigkeit + 0,1 mm
Masse 6500 kg (ohne Optionen)
Schallpegel 76 dB (A)*

* Gemessener Zustand:
- Entspricht ISO 11201
- Referenzbetrieb in Kawasaki
(Der Gerauschpegel hingt von Robotern, Lasten und Betriebsbedingungen ab und kann je nach
Anwendungsbewegung, wie z. B. der Bewegung einer einzelnen Achse bei maximaler Geschwindigkeit,
80 dB iiberschreiten. Das Personal bei Bedarf vor Larm schiitzen.)
**Die Werte in der Tabelle sind Maximalwerte und variieren je nach Bedingungen wie Last
und Bewegungsbereich.
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MG15HL I

JT5+120°

JT6+360°

]
N

JT4£360°

Max. workine range
based on soint P

> Working range of 1200ke sayload
" with max. toraue based on point PI¥I)

" Workine ranse of 1500ks pavload RN
with max. toroue based on point P (¥2)

3563
4158

747
4342

3821
4416

Typ Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade 6
Bewegungsbereich JT Bewegungsbereich Ma‘xirpale‘
und maximale Geschwindigkeit™***
Geschwindigkeit 1 +150° 65°/s
2 +90 ° bis -40 ° 33.5°s
3 +30°%* bis -110° 37.5°/s
4 + 360° 36°/s
5 +120° 36°/s
6 + 360° 80°/s
Max. Traglast 1500 kg
Handgelenk- JT Drehmoment Trigheitsmoment
Tragfahigkeit 4 15000 N-m 2250 kg-m?
5 15000 N-m 2250 kg-m?
6 4410 N-m 1200 kg:m?
Wiederholgenauigkeit + 0,1 mm
Masse 6550 kg (ohne Optionen)
Schallpegel 78 dB (A)*

* Gemessener Zustand: installiert auf der fest am Boden fixierten Platte
- Entspricht ISO 11201
- Referenzbetrieb in Kawasaki
(Der Gerauschpegel hingt von Robotern, Lasten und Betriebsbedingungen ab und kann je nach
Anwendungsbewegung, wie z. B. der Bewegung einer einzelnen Achse bei maximaler Geschwindigkeit,
80 dB tiberschreiten. Das Personal bei Bedarf vor Larm schiitzen.)
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** Die Begrenzung des Arbeitsbereichs auf der Plus-Seite ist vom Gewicht der Last und dem
Lastmoment abhéngig. (Zu Einzelheiten siehe Abschnitt 8.3.)
***Die Werte in der Tabelle sind Maximalwerte und variieren je nach Bedingungen wie Last
und Bewegungsbereich.
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3.3 Mechanische Anschlage

Fiir die Basisachsen JT1, JT2 und JT3 sind mechanische Anschldge an den in der
nachfolgenden Abbildung gezeigten Stellen montiert. Darunter kann der Bewegungsbereich
von JT1 durch Hinzufiligen eines Anschlagblocks am Anschlagtriger auf der festen

(Sockel-)seite verandert werden.

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

JT3-Anschlagteil

JT2-Anschlagteil

JT1-Anschlagblock

JT2-Anschlagteil

JT1-Anschlagteil

)

O]

10
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3.3.1 JT1-Anschlagblock

Der Bewegungsbereich von JT1 betragt 150° auf der Plusseite und 150° auf der Minusseite
aufgrund der Einschrankung durch Steuerung und Handhabung des Kabelbaums. Allerdings
kann die Einbaulage des JT1-Anschlagblocks durch eine Winkeleinheit um 10 Grad verdndert
werden, und der Bewegungsbereich kann auf beiden Seiten zwischen 30° und 210°
eingeschriankt werden, indem zwei optionale Anschlagblocke montiert werden.

Die Montage von zwei Anschlagblocken wie unten dargestellt ermoglicht eine Reduzierung

des Bewegungsbereichs auf 110° auf der Plusseite und 100° auf der Minusseite.

Nicht die Montageposition bei der Montage eines Anschlags
verindern, da der Bewegungsbereich auf der Plusseite (oder
Minusseite) Seite 150° iiberschreitet, wenn die Einbaulage

L geindert wird.

11
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4 Transportmethode fiir den Roboter

Der Roboter kann mit den folgenden zwei Methoden transportiert werden: mit einem Kran
oder einem Gabelstapler. Die Verfahren unterscheiden sich, wenn ein Transportstdnder
verwendet oder nur der Arm ohne Sténder transportiert wird.

41 Mit einem Transportstiander

Der Arm wird wie in der Abbildung unten gezeigt auf einem Transportstinder geliefert.
Es gibt zwei Arten von Transportstindern. Weitere Informationen zu den Formen finden Sie

in der Abbildung unten.
Typ 1
Transport
Stander
Typ 2

12
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Typ 1

Typ 2
Stellung bei
Auslieferung

Innensechskantschraube

M30 x 110L (12 Stick)

Mutter: Je zwei Muttern fir M30
(16 Stuick)

Roboterarm

MG10HL: 6500 kg (ohne Optionen)
MG15HL: 6550 kg (ohne Optionen)

Transportstander: 1600 kg

Innensechskantschraube

M30 x 110L (12 Stick)

Mutter: Je zwei Muttern fir M30
(16 Stlick)

< Roboterarm

MG10HL: 6500 kg (ohne Optionen)
MG15HL: 6550 kg (ohne Optionen)

Transportstander: 830 kg

JT1 0°
JT2 90°
JT3 -30°
JT4 0°
JT5 —60°
JT6 0°

13
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4 Transportmethode fiir den Roboter

Schwerpunkt

Typ 1

4890

Schwerpunkt des Roboters

5100

Typ 2

4890

Schwerpunkt des Roboters

350 1550 800
5100

2125.5

2425.5

300

=/

2125.5

2375.5

250,

14
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4.1.1 Mit einer Drahtschlinge

1. Beim Transport eines Roboters mit einem Kran muss der Roboter durch Einhdngen von

Haken an den vier in der Abbildung unten gezeigten Punkten mit einem Drahtseil

angehoben werden. Fiir Typ 2 eine Hubvorrichtung (60154-6675) am oberen Arm

anbringen und den Roboter durch Anbringen von Haken in die vier Hebepunkte des Arms
und an einem Punkt der Hubvorrichtung anheben. Nach dem Anheben die Hebevorrichtung

entfernen.

1.

4

N

Drahtschlingen mit angemessener Linge verwenden, um die Last auf
alle Schlingen zu verteilen und durchhingende Drahtseile zu
vermeiden.

Beim Anheben des Roboters den Schwerpunkt beachten und vorsichtig
vorgehen, damit der Arm beim Anheben und Transportieren nicht
herunterfillt.

Die Hebemethode hiingt von der Art der Transportstinder ab.
Uberpriifen Sie das Transportformular in Abschnitt 4.1, um den
Roboter anzuheben.

Bei Typ 2 den Transportstinder nicht direkt anheben, wihrend der
Roboter beladen ist. /

1.

ar

Beim Anheben des Roboters eine Berithrung der Drahtschlingen mit
Kugelspindeln oder Motoren verhindern, um eine verfriihte
Beschidigung der Kugelspindeln und Motoren zu vermeiden.

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 schriger Stellung
angehoben wird, kann er auflerdem schwingen und Beschéidigungen
hervorrufen oder das Drahtseil mit dem Kabelbaum, der Rohrleitung
etc. in Berithrung kommen oder Schiden an umliegenden Objekten
verursachen.

Die am Arm befestigten Drahtschlingen entfernen, sobald der
Transport des Roboters abgeschlossen ist.

Bei Verwendung von Seilen den Roboter nur an den angegebenen

Positionen anheben. /

4 Transportmethode fiir den Roboter
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4 Transportmethode fiir den Roboter

Aufgehingte
Stellung

Typ 1

Draht (4 Stlck)

Typ 2

Drahtseil (5 Stck.)

Innensechskantschraube

M20x230 (6 Stiick)

Anzugsmoment: 431,2 N m

, F7
Aufhangevorrichtung O Aufhangepunkt

JT1 0°
JT2 90°
JT3 -30°
JT4 0°
JT5 —60°
JT6 0°
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Typ 1

1042

Schwerpunkt Typ 2

Schwerpunkt des Roboters //,/"//

1060

2. Bei der Installation sollte der Arm vom Transportstinder gelost werden. (Siehe
Abschnitt 4.2.)
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4.1.2 Mit einem Gabelstapler

1. Bei Verwendung eines Gabelstaplers den Roboter an der Gabeltasche am Transportstinder
anheben, wie in der Abbildung unten gezeigt.

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

2. Beim Transportieren des Roboters auf einer schrigen oder
rauen Oberfliche darauf achten, die Balance zu halten, um ein

Umkippen des Gabelstaplers/Roboters zu verhindern.

)
Typ 1
Typ 2
Transportst
ellung

JT1 0°
JT2 90°
JT3 -30°
JT4 0°
JTS —60°
JT6 0°

18
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4 Transportmethode fiir den Roboter
Kawasaki Roboter Installations- und Anschlussanleitung

Schwerpunkt

Typ 1

4890

Schwerpunkt des Roboters

2425.5

Typ 2

4990

Schwerpunkt des Roboters

2125.5

23755

350 |

5100

250],

2. Bei der Installation sollte der Arm vom Transportstdnder gelost werden. (Siehe

Abschnitt 4.2.)
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4.2 Wenn nur der Arm transportiert wird

Nur der Arm wird vom Transportstinder gelost an den Installationsort transportiert.

1. Beim Transport des Arms mit Drahtschlingen in der
Auslieferungsstellung sicherstellen, dass keines der Drahtseile durchhiangt,
und dann die Schrauben entfernen, mit denen der Arm am
Transportstinder befestigt ist. Wenn an den Drahtseilen Durchhang
besteht, kann der Arm beim Entfernen der Befestigungsschrauben
umkippen. (Siehe Unterabschnitt 4.2.1.2.)

2. Maflnahmen ergreifen, um zu verhindern, dass eine dritte Person den
Automatikbetrieb ausfiihrt und/oder sich dem Arm nihert, bevor die
Armstellung auf dem Transportstinder verindert wird. Vor dem
Fortfahren den Inhalt des ,,Sicherheitshandbuchs* griindlich lesen und
verstehen.

3. Den Transportstiinder wie in der Abbildung unten gezeigt befestigen,
wenn die Armstellung auf dem Transportstinder verindert werden soll.
Auflerdem jede Achse im Teach-Modus gemifl dem unten aufgefiihrten
Verfahren bewegen, wihrend Transportstinder und Arm befestigt sind.
Andernfalls konnte der Arm den Transportstinder beriihren oder
herunterfallen. Das Bewegen von JT1 erhoht die Wahrscheinlichkeit, dass
der Arm herunterfillt. Die Achsen nicht im Repeat-Modus bewegen, da
hierbei der Arm herunterfallen konnte. Nach dem Verindern der
Armstellung der Controller und den externen Netzschalter ausschalten
und dann die Schrauben entfernen, mit denen der Arm am
Transportstinder befestigt ist. (Siehe Unterabschnitte 4.2.1.1 und 4.2.2.)

4. Die Stellung nicht mit einem Brake-Release-Schalter verindern.

S. Eine Verinderung der Stellung wihrend des Transports darf nur von
Personen vorgenommen werden, die die speziellen Kurse zu Betrieb,
Programmierung und Bedienung des Roboters absolviert haben. Vor
Beginn der Arbeiten das ,,Sicherheitshandbuch* und die ,,Installations-
und Anschlussanleitung® sowie die ,,Bedienungsanleitung* des

Steuergeriits sorgfiltig durchlesen.
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Typ 1
= -
i |
_ 4910 _95
4-p24 Bohrer
M20x40L
431,2 N-m
Typ 2
N
) 3050 75
4-p24 Bohrer
M20x40L
431,2 N-m
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Verfahren zur Veranderung der Stellung

Abschnitt 1.2 beachten und die Armstellung im folgenden Verfahren verdandern.

1.

Den Roboterarm mit dem Controller verbinden. Zu Details siche ,,Installations- und

Anschlussanleitung® fiir den Controller.

. Auf Teach-Modus schalten und die Stromversorgung des Motors auf ON (Ein) stellen. Zu

Details siche ,,Bedienungsanleitung* fiir das Steuergerit.

. Sicherstellen, dass Programmierungsgeschwindigkeit 2 auf dem Bildschirm des Teach

Pendant (nachfolgend als TP bezeichnet) auf 10,0 mm/s gestellt ist. Zu Details siche

,Bedienungsanleitung* fiir das Steuergerit.

Program

[Comment ]

STEP

PC

| Ron |[ImoTorcecis)

ConpITTION| JFEESED

Speed 1
Speed 2
Gpesd 3
Speed &
Speed b

Tnput range :

(0.1

Teach Speed

- 250,0]

CHK. SPEED
Jl]l
%-

Check Speed
1, ( mm/s

[ 0. Qs

b{), 0 mn/s
0, 0 mn/'s
o0, 0 m/s

. Die Achsdateniiberwachung auf dem TP-Bildschirm auswihlen. Zu Details siche

,Bedienungsanleitung® fiir das Steuergerit.

Program

[Comment.

STEP

PC

ﬂ RON ﬂmomkmcmw]
REP, D

B,

Monitorl :lxis

(. 000
90, 000
=30, 001
(. 000
=60, 000
(. 000

I O D R G

data monitor

0, 000
o 3925516
236, 307
=90, 000
179,993
89, 993
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5. Die Achsdaten auf dem Bildschirm der Achsdateniiberwachung auf dem TP anzeigen und
JT2 von 90°zu -40° in Programmierungsgeschwindigkeit 2 bewegen. "’

6. Die Achsdaten auf dem Bildschirm der Achsdateniiberwachung auf dem TP anzeigen und
JT5 von -60° zu 0° in Programmierungsgeschwindigkeit 2 bewegen.”

7. Die Achsdaten auf dem Bildschirm der Achsdateniiberwachung auf dem TP anzeigen und
JT3 von —30° zu —55° in Programmierungsgeschwindigkeit 2 bewegen. "’

*1 Keine andere Achse als die angegebene Achse bewegen.
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4 Transportmethode fiir den Roboter

4.2.1 Mit einer Drahtschlinge

Bei Verwendung von Drahtschlingen kann der Roboter in zwei verschiedenen Armstellungen

angehoben werden.

1.

-

Drahtschlingen mit angemessener Linge verwenden, um die Last auf
alle Schlingen zu verteilen und durchhingende Drahtseile zu
vermeiden.

Beim Anheben des Roboters den Schwerpunkt des Arms beachten und
vorsichtig vorgehen, damit der Arm beim Anheben und
Transportieren nicht herunterfillt.

)

1.

-

Beim Anheben des Roboters eine Beriihrung der Drahtschlingen mit
Kugelspindeln oder Motoren verhindern, um eine verfriihte
Beschidigung der Kugelspindeln und Motoren zu vermeiden.

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 aullerdem schwingen und Beschidigungen
hervorrufen oder das Drahtseil mit dem Kabelbaum, der Rohrleitung
etc. in Berithrung kommen oder Schiaden an umliegenden Objekten
verursachen.

Die am Arm befestigten Drahtschlingen entfernen, sobald der
Transport des Roboters abgeschlossen ist.

Bei Verwendung der Drahtschlingen den Roboter nur an den
angegebenen Positionen anheben.

\_
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4.21.1 Verwenden einer Drahtschlinge bei direkter Verbindung am Arm mit

eingeklapptem Arm

Den Roboter wie in der Abbildung unten gezeigt durch Einhdngen von Haken in die sechs

Hebepunkte des Arms anheben.

Modell MGI0HL, MG15HL
Draht (6 Sttick)
Aufgehéngte
Stellung
5= > O Aufhangepunkt
JT1 0°
JT2 —40°
Angehobene | JT3 -55°
Stellung T4 0°
JTS5 0°
JT6 0°
Schwerpunkt
des Roboters
Schwerpunkt
=2
_ Hinweis
—<—— Ohne Werkzeuggewicht
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Kawasaki Roboter Installations- und Anschlussanleitung

4.21.2 Bei Einsatz einer Hubvorrichtung in nach vorne reichender Stellung

des Arms

Wie in der Abbildung unten gezeigt, eine Hubvorrichtung (60154-6675) am oberen Arm
anbringen und den Roboter durch Anbringen von Haken in die vier Hebepunkte des Arms und an
einem Punkt der Hubvorrichtung anheben. Nach dem Anheben die Hebevorrichtung entfernen.

Modell MGIOHL, MG15HL
Drahtseil (5 Stck.)
Innensechskantschraube
M20x230 (6 Schrauben)
Aufgehingte Anzugsmoment: 431,2 N m
Stellung
Aufhangevorrichtung O
Aufhangepunkt
JT1 0°
JT2 90°
JT3 -30°
JT4 0°
JTS5 —60°
JT6 0°
/w
Schwerpunkt des ;f \
Roboters (-
\
Schwerpunkt

A WARNUNG

Zum Heben eines Roboters in der oben gezeigten Stellung unbedingt eine
Hubvorrichtung verwenden. Wenn der Roboter ohne die Vorrichtung gehoben
wird, kann er herunterfallen.
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4.2.2 Mit einem Gabelstapler

Fiir den Transport des Roboters eine Gabeltasche am FuBabschnitt verwenden, wie in der

Abbildung unten gezeigt.

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

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

N Gabelstaplers/Roboters zu verhindern. )

Transportstellung
JT1 0°
JT2 -40°
Details zur JT3 -55°
Transportstellung JT4 0°
JT5 0°
JT6 0°

Abmessungen der
Gabeltasche

A WARNUNG

Zum Anheben eines Roboters unbedingt eine

Hubvorrichtung verwenden. Wenn der Roboter ohne die
Vorrichtung gehoben wird, kann er herunterfallen.
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5 Installationsabmessungen des FuBabschnitts

Bei der Installation eines Roboters den FuBBabschnitt mit hochfesten vorgespannten Schrauben

durch die Schraubenlocher fixieren.

Modell MGI10HL, MG15HL
730 600
530 2-9$25G8
Abmessungen =
fiir die =
Installation ~
B0 425 425 60 16-9633
80 80
48
Querschnitt 1 :
des Installations- 1 =
abschnitts l
$33
Schraubenloch 16-$33
Hochfeste 16-M30
vorgespannte Werkstoff: SCM435
Schraube Festigkeitsklasse: 10,9 oder mehr.
Anzugsmoment 1700 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 des Roboters der Serie
MG (Ver. B) auf die Installationsoberfliche wirken. Diese Werte miissen bei der Installation

beriicksichtigt werden.

M: Umkehrmoment N-m

T: Drehmoment N-m

160000

55000

Zu M und T siehe das nichste Kapitel.

29
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7 Installationsmethode

71 Bei Installation des FuBes direkt auf dem Boden

In diesem Fall eine Stahlplatte (min. 65 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 Reaktionskriaften des Roboters standhalt.

M30
Anzugsmoment: 1700 N m
M30 . E .
Anzugsmoment: T G
17700 N'm % e e k;roE
E\///k Stahlplatte %
,\\///\\//\//\\\//\\//\f\//\ NN N
AR e B L
© o E

7.2 Bei Installation der Roboter-Grundplatte auf dem Boden

In diesem Fall die Grundplatte auf dem Betonboden oder einer Stahlplatte mithilfe von
Schraubenldchern an der Grundplatte montieren. Die Reaktionskréfte, die vom Roboter

ausgehen, sind dieselben wie bei einer direkten Installation des Fulles auf dem Boden.

-}
{ |
M B
5 060
Ot
T
7 Grt}ngoga/tte
RO R i
A R

v
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7.3 Priifen des Gasfederdrucks nach der Installation

Bei den MG-Serien (Ver. B) sind zwei Gasfedern an JT2 auf der rechten und linken Seite befestigt.
In der Gasfeder ist ein Gasdrucksensor eingebaut, der den Druck {iberwacht.

Nach der Installation des Roboterarms den Roboter so bewegen, dass eine Position mit 9 °

(+4 ©) von JT2 eingenommen wird, und wéihrenddessen die Achsendaten auf dem Bildschirm

des Achsendatenmonitors des TP iiberpriifen. Warten Sie dann etwa eine Minute, und priifen

Sie, ob der auf den Monitoren der linken und rechten Gasdrucksensoreinheiten angezeigte

Druck innerhalb des auf der nichsten Seite dargestellten Bereichs des "Nenndruckdiagramms

der Gasfeder" liegt.!

*1  Siehe die folgende Abbildung fiir den Priifpunkt der Oberfldchentemperatur und die

Positionen der Monitore und Anzeigen der Gasdrucksensoreinheiten. Die

Oberflichentemperatur der Gasfeder mit einem Strahlungsthermometer messen (HORIBA,

Modell: IT540-W

oder gleichwertiges). Wenn kein Strahlungsthermometer verfiigbar ist,

messen Sie die Temperatur der Installationsumgebung anstelle der Oberflachentemperatur

der Gasfeder.

Wenn der Gasdruck nicht innerhalb des Bereichs des Nenndruckdiagramms liegt, das Gas

ablassen oder auffiillen, siehe "Inspektions- und Wartungshandbuch".

Sicherstellen, dass

die Differenz zwischen dem auf dem Monitor angezeigten und dem

angezeigten Druck innerhalb von 1 MPa liegt.

JT2 Gasfeder (2 Stiick)

Prifpunkt
Oberflachentemperatur

Gasdrucksensoreinheit
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Nenndruckdiagramm der Gasfeder
Die folgende Abbildung zeigt den Nenndruck der Gasfeder.

15.00

14.00 -

. — . Obergrenze des Nenndrucks der
el Gasfeder

L~ /
13.00 - ~ -
- v / Untere Grenze des Nenndrucks der

T = Gasfeder (Referenz)
= /
S 1200 ~
2
s /
[
c
S /
=4

11.00

1000 1 | 1 | 1

0 10 20 30 40 a0

Oberflachentemperatur der Gasfeder [°C]

Hinweis  Wenn es nicht moglich ist, die Position von JT2 =9 © am Teach Pendant zu
bestétigen, richten Sie die Anrissmarkierung der beweglichen Seite und das Ende
der Anrissmarkierungsplatte wie in der Abbildung unten gezeigt aus.
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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

Kversehentlich den Strom einschaltet. )

8.1 Abmessungen des Handgelenkendes (Flanschoberflache)

Am Ende des Roboterarms befindet sich ein Flansch, an dem die Werkzeuge montiert
werden.

Die Befestigungsschrauben (M16) in die Gewindebohrungen (Tiefe: 34) in einem Umfang
von $315 am Flansch gemiB der Abbildung unten eindrehen. (Anzugsdrehmoment:

235,2 N-m)

AuBerdem das Werkzeug mithilfe der Stiftlocher (2-¢12H7, Tiefe: 20) positionieren.

16-M16 Der34 P 2-¢12HT7 D20
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8.2  Spezifikation der Befestigungsschraube

Befestigungsschrauben mit der richtigen Lénge
Befestigungsschraube

L . zur Sicherung der angegebenen Schraubtiefe
% /m_ ¢ —— Werkzeugteile <8 der Gewindeboh defe d
9 \ gemil der Gewindebohrungstiefe der
'% If T—Anzugstiefe Werkzeugmontageplatte wihlen. Hochfeste
o - vorgespannte Befestigungsschrauben
& #& (SCM435, min. 10.9) verwenden und diese mit
dem vorgeschriebenen Anzugsmoment
festziehen.
Wenn die Einschraubtiefe den vorgeschriebenen
Wert iiberschreitet, trifft die
Befestigungsschraube moglicherweise am Boden
auf, und das Werkzeug ist moglicherweise nicht
ksicher befestigt. )
Standard-Flansch
Gewindebohrung 16-M16
oD ¢315
Stiftloch 2-012H7 Tiefe 20
Gewindetiefe 34 mm
Anzugstiefe 24 bis 33 mm
Hochzugleste SCM435, 10,9 oder mehr
chraube
Anzugsmoment 235,2 N-m
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8.3 Tragfahigkeit und Begrenzungen des Bewegungsbereichs fiir JT3

Das Lastgewicht des Roboters ist fiir jedes Modell einzeln angegeben und umfasst die Masse
des Werkzeugs usw. Die jeweiligen Lastmomente und Tragheitsmomente um die
Handgelenkachsen (JT4, JT5 und JT6) herum sind ebenfalls angegeben. Die folgenden
Einschrankungen dazu genau beachten. Dariiber hinaus ist der Bewegungsbereich von JT3 auf
der Plusseite abhéngig vom Lastgewicht und dem Lastmoment begrenzt.

Die Verwendung des Roboters iiber seine angegebene
Belastbarkeit hinaus kann zu einer Verschlechterung der
Bewegungsleistung und zu einer verkiirzten Lebensdauer der
Maschine fiihren. Das Lastgewicht umfasst die Werkzeugmasse
wie Hand, Werkzeugwechsler, Punktschweil3pistole usw. Wenn
der Roboter iiber seine Belastbarkeit hinaus betrieben werden

Qoll, unbedingt zuerst Kawasaki kontaktieren. )

Das Lastmoment und das Triagheitsmoment konnen mit der nachfolgenden Formel berechnet

werden:

Berechnungsformel

Gewicht der Last: M = Mmax. (kg)
(einschlieBlich Werkstiick)
Lastmoment: T=9,8-M-L (N-m)

L6 (m)
Lasttragheitsmoment: [ = M-L*+Ig (kg-m?)

M(kg) Mmax: Maximales Lastgewicht: Siche Abschnitt 3.2.
L: Lange vom Drehachsenmittelpunkt zum L4, s: Ldnge vom Drehachsenmittelpunkt
Lastschwerpunkt (Einheit: m) (sieche von JT4(5) zum Lastschwerpunkt
Abbildung) Ic : Tragheitsmoment um den
Le: Lange vom Drehachsenmittelpunkt von Schwerpunkt herum (Einheit:
JT6 zum Lastschwerpunkt kg-m?)

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

Tragheitsmoment verwenden.
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8 Montage von Werkzeugen

1. Das Lastgewicht des Handgelenkabschnitts einschlieBlich Werkzeugmasse sollte der
Masse in der nachfolgenden Tabelle entsprechen.

Modell Lastmasse
MGI0HL 1000 kg
MGI15HL 1500 kg

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

MG10HL

MG15HL

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

kg-m2
22 21
8690,21 (2277.0, 8690,21)
g
[}
£
]
£ 4265,39
E ]
<=
: (8800,0, 1800,0)
) (4410,0, 1200,0)
0
4410,0 8800,0 .
Lastmoment
kg.mz
13904,34 (11922,2, 13904,34)
E JT4,JT5
E —
Qo
g
E JT6
5 426539
: (15000,0, 2250,0)
3 (4410,0, 1200,0)
0
44100 15000,0
N'-m
Lastmoment
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Die Begrenzungen des Bewegungsbereichs von JT3 (Obergrenze des Bewegungsbereichs)

konnen mit dem nachfolgenden Ausdruck berechnet werden (gilt nur fiir MG15HL):

Berechnungsformel

—_ 53362—-18,290xM—L45xMx9,8
max 825,343-0,178xM

Im Fall Omax = 300, Bmax = 30°

Omax (°): Obere Bereichsgrenze der Achse JT3

M(kg) M(kg) : Lastgewicht (einschlieBlich Werkstiick)

Lss  : Linge vom Drehachsenmittelpunkt von
JT4 (5) zum Lastschwerpunkt

e

é 30 1050 kg

S \\\:\:\:\:\:I\ \ {1.46,30.00)

2 29 SRRSO e

Ly N |\ T 9, (1.39,28.9¢ .

o AR N S \ N Begrenzung des maximalen
2 28 3 NN N {\" ~ % Drehmoments von JT4 (5)
S NS 3 fo (1.33,27.92)

< 57 NN N %, ~ .
= N 3N ¢

s \ 33 1.28,26.83))

3 N \\\\ ¢N 75\ ‘
2] N ()

% \ \\ 3 of:‘\\ jl.zz, 25.71 Fall von 1 auf Arbeitsbereich*
S 25 N % Nutzlast 1200 kg

g o ?OOX \\ (1.18,24.56 ) mit JT4(5) maximalem

% 24 % oao’fof € Drehmoment 15000 Nm

= % °\ \ \/{1 13,23.37)

S 2 2 23

g " ‘En\ \ \/

s

2 22 (1.09,22.14)

@ AV

3 21 \(1062083,1

° \ ] e Fall von 2 auf Arbeitsbereich*
ﬁ 20 N Nutzlast 1500 kg

o j‘(mz, 19.57) mit JT4(5) max. Drehmoment
g 19 0.435 ‘ I I

2 0.0 0.5 1.0 1.5 2.0
(@)

Lange vom Drehachsenmittelpunkt von JT4(5) zum Lastschwerpunkt L4 [m]

| | \
0 0.5 1.0 1.5

Lange vom Flansch zum Lastschwerpunkt [m]
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Serie MG (Ver. B) 9 Montage externer Ausriistung
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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 der Serie MG

(Ver. B).

A VORsICHT

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.

4 x2-M8Tiefe 1

40 /1210 2-WBTiefe 15
p [ 4 - M8Tiefe | 6
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0\ 235
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5 /100

250 25/

1400

L 325

400

1309

/
/ / 140 45
y .
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/
/
4-METiefe 12 / =
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Serie MG (Ver. B) 10 JT2 Stopp-/Lagerstellung
Kawasaki Roboter Installations- und Anschlussanleitung

10 JT2 Stopp-/Lagerstellung

Fiir JT2 wird eine Gasdruckfeder verwendet. Abhéingig von der
Stellung von JT2 kann der Arm bei Abnahme des Gasdrucks
herunterfallen. Der JT2-Winkel beim Anhalten/Lagern des
Roboters sollte kleiner sein als der Bereich der oberen und
unteren Begrenzungswinkel, wie in der folgenden Abbildung
gezeigt. Die oberen und unteren Begrenzungswinkel lindern sich
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