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Vorwort

Dieses Handbuch beschreibt die Installations- und Anschlussverfahren fir den Roboter fur
Lichtbogenschweil3en, der vom Kawasaki Roboter-Steuergerit Serie F gesteuert wird.

Vor der Verwendung dieser Gerdte miissen die Inhalte dieses Dokuments sowie der
Sicherheitshandbiicher griindlich durchgelesen und verstanden sowie alle Sicherheitsregeln
beachtet werden. Die Installations- und Anschlussmethoden in diesem Handbuch gelten nur fiir
Ausriistung zum Lichtbogenschweifen. Informationen zu Installation und Anschluss von anderen
allgemeinen Roboterarmen finden Sie in der ,,Installations- und Anschlussanleitung® fiir
Roboterarm. Fiir Installation und Anschluss der Serie BA siehe ,,Serie BA — Installations- und

Anschlussanleitung — Lichtbogenschweiflen —.

Informationen zu Installation und Anschluss von Steuergerit und Kabeln finden Sie in der
,Installations- und Anschlussanleitung® fiir Steuergerit.

~— Dieses Handbuch gilt fiir die folgenden Roboter: ——

RAOSL F60
RAO6GL F60
RA10N F60

1. Dieses Handbuch stellt keine Garantie fiir die Systeme dar, in denen der Roboter eingesetzt
wird. Dementsprechend ist Kawasaki nicht fiir Unfille, Schiden und/oder Probleme
beziiglich gewerblicher Eigentumsrechte verantwortlich, die durch die Verwendung des
Systems entstehen.

2. Es wird empfohlen, dass das gesamte Personal, das fiir die Aktivierung des Betriebs, die
Programmierung, Wartung oder Untersuchung des Roboters zugewiesen wurde, an den
notwendigen von Kawasaki vorbereiteten Ausbildungen/Trainingskursen teilnimmt, bevor es
seine Verantwortlichkeiten iibernimmt.

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 aufbewahren, so dass es jederzeit verwendet
werden kann. Wenn der Roboter erneut installiert, an einen anderen Ort bewegt 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 © 2018 Kawasaki Heavy Industries Ltd. Alle Rechte vorbehalten.
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Symbole

Die Elemente, die in diesem Handbuch besondere Aufmerksamkeit erfordern, sind mit den
folgenden Symbolen gekennzeichnet.

Fiir eine richtige und sichere Bedienung des Roboters sorgen und Verletzungen oder Sachschiden
verhindern, indem den Sicherheitsanweisungen in den Késten 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 fiihren.

A VORSICHT

Ein Nichtbeachten der angegebenen Inhalte kann zu
Verletzungen und/oder zu mechanischen Schiden fiihren.

[ACHTUNG]

Kennzeichnet VorsichtsmaBBnahmen beziiglich der
Roboterspezifikationen, der Handhabung, der

Programmierung, der Bedienung und der Wartung.
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1. Die Genauigkeit und Wirksamkeit der Abbildungen, Verfahren und

Erlauterungen in diesem Handbuch sind nicht mit absoluter Sicherheit
garantiert. Deshalb muss bei der Verwendung dieser Anleitung zur
Durchfithrung von Arbeiten besonders aufmerksam vorgegangen werden.

2. Sicherheitsrelevante Inhalte dieser Anleitung gelten fiir die jeweilige Arbeit
und nicht fiir alle Arbeiten an Robotern. Damit alle Arbeiten sicher
ausgefithrt werden konnen, das ,,Sicherheitshandbuch* durchlesen und
verstehen und alle entsprechenden Gesetze, Vorschriften und dhnlichen
Materialien sowie die in den einzelnen Kapiteln enthaltenen
Sicherheitserkliarungen beachten und entsprechende Sicherheitsmafinahmen

fiir die jeweilige Arbeit vorbereiten.
\_ jewerns /
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Sicherheit

Beim Installieren und Anschlie3en des Roboters fiir Lichtbogenschwei3en die folgenden
Vorsichtsmafinahmen zusammen mit den Sicherheitsvorkehrungen in der ,,Installations- und
Anschlussanleitung™ fiir Roboterarm und Steuergerit sorgfiltig lesen.

M Installationsumgebung fiir Roboterarm

1. Bei der Installation des Sicherheitszauns ist nicht nur die Bewegung des Roboterarms,
sondern auch die notige Entfernung zu berticksichtigen, um Bediener/Mitarbeiter vor
samtlichen moglichen Gefahren durch Schweil3spritzer zu schiitzen.

2. Ein Lichtschutz schiitzt Bediener/Mitarbeiter vor Schweif3brand und Augenverletzungen
durch direktes Betrachten des Lichtbogens.

3. Keine entflammbaren/brennbaren Materialien rund um den Roboter flir Lichtbogenschweif3en
autbewahren.

B Installation des Roboterarms

1. Darauf achten, den Roboterarm von Brenner und Schweif3drihten zu isolieren.

M Installation und Anschluss des Steuergerats

1. Einen externen Netzschalter exklusiv fiir den Roboter verwenden. Den Schalter nicht mit
dem Schweiligerit oder anderer Ausriistung gemeinsam verwenden.

2. Eine dedizierte Erdung (hochstens 100 Q) verwenden. Niemals die Erdung mit dem
Schwei3gerit gemeinsam verwenden, um Kabel oder die Elektrode zu erden.

3. Niemals das Motorkabel und das Signalkabel unter dem Schweif3gerit verlegen.

4. Um Stérungen durch elektromagnetisches Rauschen vom Schweil3lichtbogen zu vermeiden,
Prizisionsgerite etc. entfernt vom Lichtbogenschweillgerit installieren und mit einer
separaten Spannungsversorgung betreiben.

Bei Anlagen, die starke Storungen verursachen, z. B. elektromagnetische
Schiitze, Bremsen, Magnetschalter und Induktionsmotoren, um den
Installationsort herum eine geeignete Entstoreinrichtung anbringen, um das

Auftreten dieser Storungen zu vermeiden.

N

v



Steuergerit Serie F

Kawasaki Roboter Installations- und Anschlussanleitung — Lichtbogenschweiflen —

B Kabelverbindung

Beim Verbinden des Roboterarms mit der Robotersteuerung die folgenden Sicherheitsvorkehrungen

genau umsetzen.

A  WARNUNG

Die primére Stromversorgung erst dann anschlieen, wenn eine Verbindung

zwischen dem Roboter und der Robotersteuerung besteht. Andernfalls besteht

die Moglichkeit eines elektrischen Schocks.

\_

1.

Darauf achten, die Kabel richtig anzuschlieflen. Ein gewaltsames
Anschlieflen von Kabeln kann zu Schiiden an den Anschliissen oder zu einer
Unterbrechung in der elektrischen Anlage fiihren.

Nicht auf den Motor und die Signalkabel treten oder Gegenstinde darauf
legen. Auierdem Motor und Signalkabel so platzieren, dass keine
Mitarbeiter darauf treten oder Fahrzeuge dariiber fahren konnen. Wenn auf
den Motor und die Signalkabel getreten bzw. dariiber gefahren wird, konnen
Schiden an den Kabeln und Fehler im elektrischen System auftreten.

Den Kabelbaum von allen nahegelegenen Hochspannungsleitungen getrennt
verlegen (min. 1 m Abstand). Kabelbiume diirfen nicht gemeinsam mit
anderen Stromversorgungsleitungen gebiindelt werden. Die Storungen, die

von Spannungsleitungen erzeugt werden, konnen zu Fehlfunktionen fiithren.

B Priméare Stromversorgung

Sicherheit

Vor dem Anschlieflen der primiiren Stromversorgung sicherstellen, dass die
externe Stromversorgung fiir das Steuergeriit getrennt ist. Um zu verhindern,
dass die primiire Stromversorgung versehentlich eingeschaltet wird, den
Trennschalter markieren und einen deutlichen Hinweis hinterlassen, dass an der
Anlage gearbeitet wird, oder eine Aufsichtsperson vor dem Trennschalter
postieren, um Unfille zu verhindern, die verursacht werden konnten, wenn der
Trennschalter versehentlich eingeschaltet wird, bevor alle Anschliisse hergestellt
worden sind. Das Verbinden von Komponenten bei angeschlossener
Gtromversorgung ist extrem gefihrlich und kann zu einem Stromschlag fiihren. j

\%
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1. Unbedingt die Erdung herstellen, um Impulsstorungen und Stromschlag zu
vermeiden.

2. Eine dedizierte Erdung (hochstens 100 (2) verwenden und iiber das
Erdungskabel anschlieen, dessen Querschnitt grofler ist als die nachstehend
empfohlene Kabelstiirke (3,5 bis 8 mm?2).

3. Niemals die Erde mit dem Schweilliger:it usw. fiir das Erdungskabel oder den
Minuspol (Basismaterial) teilen.

4. Wenn der Minuspol der Schweiflstromversorgung (Basismaterial) fiir
Lichtbogenschweillen etc. verwendet wird, diesen an eine Haltevorrichtung
oder direkt an das Basismetall anschlieSen. Die Erdung keinesfalls mit dem
Roboter und der Robotersteuerung teilen und unbedingt isolieren.

5. Unbedingt vor dem Einschalten der priméren Stromversorgung des
Steuerger:its sicherstellen, dass die Stromversorgung angeschlossen ist und
alle Abdeckungen wieder richtig angebracht sind. Andernfalls kann es zu

einem Stromschlag kommen.

- )

1. Eine priméire Stromversorgung vorbereiten, die die Spezifikationen des

Steuergeriits in Bezug auf kurzzeitige Stromunterbrechungen,
Spannungsschwankungen, Leistungskapazitit usw. erfiillt. Wenn der Strom
unterbrochen wird oder die Spannung den festgelegten Bereich
(iiber/unterhalb des Nennwerts) des Steuerger:its verliisst, aktiviert der
Stromiiberwachungskreis sofort die Stromabschaltung, und ein Fehler wird
zuriickgemeldet.

2. Wenn die primire Stromversorgung starke elektrische Storungen aussendet,
einen Storfilter verwenden, um die Storungen zu reduzieren.

3. Einen Schalter fiir die primére Stromversorgung (Trennschalter)
bereitstellen, der exklusiv fiir den Roboter verwendet wird, nicht gemeinsam
mit Schweillger:it usw.

4. Um elektrischen Leckstrom zu verhindern, einen Trennschalter mit
Fehlerstromschutz am priméren Netzschalter anbringen. (Es ist ein
zeitverzogertes Relais mit einer Empfindlichkeit von mindestens 100 mA zu

verwenden.)
- /
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B Anschluss an SchweiBausriistung

1

2.
3.
4

S

Nur unbeschadigte Schweillkabel verwenden.

Die Gasflaschen mit Vorsicht verwenden und handhaben.

Die Gasflaschen sicher befestigen, damit sie nicht umfallen.

Gasschlauch und Wasserkiihlungs-Brennerschlauch nur verwenden, wenn sie keine Schiden
aufweisen.

Gas- und Wasserrohrleitungen anschlie3en, ohne dass Gas oder Wasser austritt.

Bei Verwendung eines Gas-Durchflussmessers priifen, ob er fiir Gasflaschen oder fiir die
werkseitigen Rohrleitungen vorgesehen ist, und den entsprechenden Durchflussmesser
verwenden.

H LichtbogenschweiRarbeiten

1.

10.

11.

12.

Die Quelle des Lichtbogens mit Schwei3schirm/-platte umhiillen. Lichtbogenstrahlen knnen
Augen verletzen und Haut verbrennen. Niemals direkt in den Lichtbogen blicken.

Alle Bediener und Vorarbeiter miissen Schweiflbrillen oder Schweilmasken mit
ausreichendem Schutzgrad tragen, um ihre Augen vor Lichtbogen, Spritzern, Schlacke oder
Filldrahten zu schiitzen.

Einen geeigneten Schweillvorhang zum Schutz der Augen von Personen in der Nihe der
Lichtbogenstrahlen verwenden.

In einem SchweiBbereich immer eine Schwei3schutzbrille tragen.

Stets geeignete Schutzkleidung wie Handschuhe aus Leder, langdrmelige Hemden, Leggings,
Lederschiirze etc. tragen, um Verbrennungen durch nach dem Schweif3en erhitzte Werkstiicke
sowie durch Spritzer und Schlacke zu vermeiden.

Keine brennbaren Materialien wie Farbe, Fett usw. in der Niahe des Schweil3bereichs
verwenden.

Entflammbare und brennbare Dinge vom Schweif3bereich fernhalten.

Immer jemanden als Brandwache einsetzen.

Fiir ausreichende Beliiftung sorgen, um gefahrliche Ddmpfe und Gase aus dem Atembereich
fernzuhalten.

Beim Schweillen den Kopf so weit wie moglich vom Rauch fernhalten, um moglichst wenig
Rauch einzuatmen.

Um eine Vergiftung zu vermeiden bzw. zur Beseitigung eines moglichen Sauerstoffmangels
mit einer Absauganlage, die sich moglichst nah am Arbeitsbereich befindet, fiir ausreichende
Beliiftung sorgen, oder Atemschutz entsprechend den relevanten Gesetzen und Vorschriften
bereitstellen, wie z. B. Richtlinien zu Arbeitssicherheit und Gesundheit, Verordnungen zur
Vermeidung von Gefahren durch Staub.

Alle erforderlichen Gerite geméfl den Anweisungen fiir jedes Gerit ordnungsgemél isolieren

und erden.
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13.

14.

15.

16.

17.

Elektrisches Lichtbogenschweilen erzeugt ein elektromagnetisches Feld, das moglicherweise
Storungen bei einem Herzschrittmacher erzeugt. Daher sollten sich Personen mit
Herzschrittmacher nicht in der Nédhe von SchweiBarbeiten aufhalten, ohne Riicksprache mit
threm Arzt zu halten.

Die elektromagnetischen Storungen durch Lichtbogenschweillen konnen bei umgebenden
Geriten ohne Entstdrung zu Funktionsstérungen flihren.

Bei Verwendung der E/A-Funktion der Arm-ID-Platine zusammen mit Hochfrequenzgeréten
ist eine dicht nebeneinander parallel verlaufende oder einander {iberlappende Verlegung von
Koaxial-Netzkabel und E/A-Kabel zu vermeiden, um eine Beeintrachtigung der Verkabelung
durch Impulsstorungen zu verhindern.

Bei der Verwendung von Laser-Schweillgerit, Laser-Sensor usw. den Laser-Sensor in
Ubereinstimmung mit den Anweisungen des Herstellers verwenden.

Die falsche Verwendung von Laser-Geriten kann zu schweren Verletzungen fiihren.
Insbesondere geeignete Vorkehrungen zum Augenschutz treffen, da das Risiko von
Erblindung besteht. Laserstrahlen konnen auch Haut und Kleidung verbrennen oder
umliegende fliichtige Substanzen wie Alkohol entziinden.

viii
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Arbeitsablauf bei Installation und Anschluss des Roboters fiir
Lichtbogenschweifen

Standort untersuchen und Siehe ,,Installations- und
Installation des Roboterarms Q Anschlussanleitung* fiir den
vorbereiten Roboterarm.
0
Standort untersuchen und Siehe ,,Installations- und
Installation des Steuergerits Q Anschlussanleitung* fiir das
vorbereiten

Steuergerit.

T

Roboterarm transportieren und Q
installieren

Siehe ,,Installations- und
Anschlussanleitung® fiir den

@ Roboterarm.
Steuergerét transportieren und Q Siehe ,,Installations- und
installieren und primére Anschlussanleitung® fiir das
Stromversorgung anschlieen Steuergerit.
Drahtvorschubmotor und Siehe ,,1 Montage und Anschluss der
Gasventil einbauen und 4 Drahtzufuhreinheit*.
anschlieflen
@ Siehe ,,2 Montage des
Schweiflbrenner einbauen 4 Schweiflbrenners und Anschluss des
Koaxial-Netzkabels*.

4 Siehe ,,4 Anschluss an

SchweiBausriistu hlie3
chweilausriistung anschlieen SchweiBausriistung®.

4

Schweif3brennerposition genau Q
einstellen

< Eigentliche Arbeit > < Vorbereitung >

Siehe ,,Betriebshandbuch* und
,,Betriebshandbuch fiir
Lichtbogenschwei3en®.

q Siehe ,,Betriebshandbuch* und
,,.Betriebshandbuch fiir
Lichtbogenschweif3en®.

Andere Funktionen priifen

Arbeit abgeschlossen

X1
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1 Montage und Anschluss der Drahtzufuhreinheit

In diesem Handbuch wird beschrieben, wie die Drahtzufuhreinheit montiert und angeschlossen
wird, wobei eine Drahtzufuhreinheit CMRE-742 von DAISHEN (OTC) als Beispiel verwendet
wird. Bei Verwendung anderer Drahtzufuhreinheiten in deren Betriebshandbiichern nachschlagen
oder Kontakt mit Kawasaki aufnehmen.

1. Vor Beginn der Montage des Drahtvorschubmotors und Gasventils den
Roboterarm an einen Ort bewegen, an dem die Arbeit einfach durchgefiihrt
werden kann, und die Stromversorgung des Motors und des Steuergerits
ausschalten.

2. Die Isolierung zwischen Drahtvorschubmotor und Roboterarm durch
Bakelitplatte usw. unbedingt aufrechterhalten. Andernfalls konnte der
Schweilistrom moglicherweise den Roboterarm aufgrund eines

Isolierungsfehlers kurzschlief3en.

- J

1.1 RAO06L, RA10N
1.1.1 Installation an Wand/Decke

Der Montageort der Drahtzufuhreinheit an einem wand- oder deckenmontierten Roboter hingt
von den Betriebsbedingungen ab. Ein angemessenes Installationsverfahren unter
Beriicksichtigung des Werkstiicks und anderer Hindernisse durchfiihren.

1.1.2 Installation auf dem Boden/Regal

Die nachfolgenden Anweisungen befolgen, um die Drahtzufuhreinheit auf dem Schulterbereich
des Arms zu montieren. Die Halterungen sind separat fiir die Montage erforderlich. Sicherstellen,
dass sie verwendet werden.

1. Unter Bezugnahme auf Abb. 1.1 die Halterung auf dem Schulterbereich des Arms montieren.

2. Unter Bezugnahme auf Abb. 1.2 die Drahtzufuhreinheit auf der Halterung montieren. Fiir die
Montage die der Drahtzufuhreinheit beiliegenden Sechskantschrauben, Unterlegscheiben und
Muttern verwenden.

3. Unter Bezugnahme auf Abb. 1.3 den Steuerkabel-Steckverbinder (das Motorkabel, das
Encoderkabel und das Spannungserkennungskabel) der Drahtzufuhreinheit mit dem
angegebenen Steckverbinder verbinden.

[ACHTUNG]
Der Arm besitzt einen Schocksensor-Steckverbinder.
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Fig. 1.1 Montage der Halterung Abb. 1.2 Montage der Drahtzufuhreinheit
(Verfahren 1) (Verfahren 2)
o
[ of-—-
P %?

!\
|

6] o \'#Kf

{ [J:::_:-_:—__I‘jtﬂi‘,!;j:i ) Magnetventil

J JiE} l ! (integriert)
e

Drahtzufuhreinheit

Steuerkabel

Gasschlauch

Abb. 1.3 Anschluss des Steuerkabel-Steckverbinders (Verfahren 3)
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1.2 RAO5L
1.21 Installation an Wand/Decke

Der Montageort der Drahtzufuhreinheit an einem wand- oder deckenmontierten Roboter hingt
von den Betriebsbedingungen ab. Ein angemessenes Installationsverfahren unter
Beriicksichtigung des Werkstiicks und anderer Hindernisse durchfiihren.

1.2.2 Installation auf dem Boden/Regal

Bei RAOSL kann die Drahtzufuhreinheit nicht am Arm montiert werden. Diese dementsprechend
separat vom Arm eigenstindig montieren, unter Bertlicksichtigung der Werkstiicke und anderer
Hindernisse. (Siche Abb. 1.2 als Referenz flir die Montage.)
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2 Montage des SchweiRbrenners und Anschluss des Koaxial-Netzkabels

Vor der Montage des Schweillbrenners den Roboterarm an einen Ort bewegen,
an dem die Arbeit einfach durchgefiihrt werden kann, und die Stromversorgung
des Motors und des Steuergeriits ausschalten. Bei Austausch/Montage eines
Schweifibrenners, der mit dem Schweifliger:it verbunden ist, die Stromversorgung

des Schweillgeriits vor Beginn der Arbeiten unbedingt ausschalten.
- J

21 Montage eines Nicht-Kawasaki-Schocksensors am Handgelenkflansch

1. Einen Schweillbrenner und eine Brennerhalterung montieren, deren Gesamtgewicht
innerhalb der Tragfahigkeit des Roboters liegt, wie in der separaten ,Installations- und
Anschlussanleitung™ fiir Roboterarm angegeben.

2. Die Isolierung zwischen Handgelenkflansch und Schweiflbrenner unbedingt aufrechterhalten.
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2.2 RAO6L, RA10N

221 Montage von Schocksensor und Brennerhalterung
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Abb. 2.1 Montage von Brenner und Schocksensor
1. Die Halterung am Ausgangsflansch des Arms mit Parallelstift ($p6>x10) und
4 Innensechskantschrauben (M6x12) befestigen.
Die L-Halterung an der Aufnahme mit 2 Innensechskantschrauben (M8x25) befestigen.
Die Isolierhalterung an der L-Halterung mit 2 Innensechskantschrauben (M8x20) befestigen.

Den Schocksensor an der Isolierhalterung mit 4 Innensechskantschrauben (M5%20) befestigen.

ook wn

Die Innensechskantschraube auf dem Schocksensor (M5x%20) 16sen und den Schweil3brenner

einsetzen und befestigen.
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2.2.2 Montage des SchweilRbrenner-Messgerats (Option)
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Abb. 2.2  Montage des Brenner-Messgerits

Die Diise und die Kontaktspitze vom Schwei3brenner entfernen.
Das Spitzen-Messgerét fest am Schweil3brenner montieren.

3. Die Brenner-Messgerit-Baugruppe mit 2 Innensechskantschrauben (M5x%30) montieren,
die an der Brenner-Messgerit-Baugruppe angebracht sind.

4. Darauf achten, dass der Referenzpunkt des Brenner-Messgerits mit dem Ende des
Spitzen-Messgerits iibereinstimmt Wenn nicht, die Position des Spitzen-Messgerits so
anpassen, dass das Ende mit dem Referenzpunkt des Brenner-Messgerits iibereinstimmt
(Siehe ,,2.2.3 Brenner-Einstellverfahren® fiir die Einstellung des Brenners.)

[ACHTUNG]

Wenn das Spitzen-Messgerit nicht genutzt wird, den Brenner mit einem auf eine angegebene

Lange zugeschnittenen Draht usw. einstellen.
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2.2.3 Brenner-Einstellverfahren
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Abb. 2 Brenner-Finstellverfahren
1. Wenn das Brennerende in vertikaler Richtung abweicht, die 2 Innensechskantschrauben Q)

(M8x20) losen, mit denen die Isolierhalterung an der L-Halterung befestigt ist. Die Position
korrigieren: Das Brennerende in die Richtung bewegen, in die das Brennerende abweicht
(nach oben oder unten), und dann durch Festziehen der Innensechskantschrauben sicher
befestigen.

2. Wenn das Brennerende in Richtung nach vorn/hinten abweicht, die
2 Innensechskantschrauben (2) (M8x25) 16sen, mit denen die Aufnahme an der L-Halterung
befestigt ist. Die Position korrigieren: Das Brennerende in die Richtung bewegen, in die das
Brennerende abweicht (nach vorn oder hinten), und dann durch Festziehen der
Innensechskantschrauben sicher befestigen.

3. Wenn das Brennerende in horizontaler Richtung abweicht, unter Bezugnahme auf ,,Abb. 2.4
Einstellverfahren flir den Brenner (Richtung rechts/links)*“ anhand des folgenden Verfahrens
einstellen.

(1) Die Haube entfernen.
(2) Die Innensechskantschraube (M5x12) entfernen, die das an die Diisenhalter-Baugruppe
angeschlossene Zufuhrkabel fixiert.
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(3) Die Innensechskantschraube (3) (M5x20) 16sen und die Halterung in die richtige
Richtung (rechts/links) drehen, bis die Abweichung beseitigt ist.
(4) Nach Fixieren des Diisenhalters und des Zufuhrkabels die Haube wieder fest montieren.

Die Haube entfernen. Die Schraube 16sen, die Die Schraube zur
das Zufuhrkabel fixiert. Befestigung eines Diisen-
halters wird sichtbar.

Abb. 2.4  Einstellverfahren flir den Brenner (Richtung rechélinks) |
224 Anschluss des Koaxial-Netzkabels

Das Koaxial-Netzkabel fiihrt den Draht, das Schutzgas und das Schocksensor-Kabel von der
Drahtzufuhreinheit zum Brenner. Siehe die nachstehende Tabelle 2.1, um das Koaxial-Netzkabel
passend zum Arm auszuwéhlen.

Tabelle 2.1 Arten von Koaxial-Netzkabeln

Passender Arm Kabellange
RAO6L 1,3m
RAITON 1,1 m

(Kabellange)

Ummanteluhg | Netzkabel

=0

Schocksensor-Kabel

Abb. 2.5 Ubersichtszeichnung des Koaxial-Netzkabels
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Abb. 2.6 Anschluss des Koaxial-Netzkabels

Die Faston-Klemme am Schocksensor-Kabel mit dem im Lieferumfang des Koaxial-Netzkabels
enthaltenen Quarzglasschlauch schiitzen und dann mit dem Kabelbinder am Koaxial-Netzkabel

befestigen.
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2.2.5 Schneiden der Ummantelung

Die Ummantelung entsprechend der Lange des einzelnen Brenners zuschneiden, wie in Abb. 2.7,
Abb. 2.8, Tabelle 2.2 und Tabelle 2.3 gezeigt. Die Kanten des Abschnitts der Ummantelung
abfeilen, um Grate usw. zu entfernen. Aulerdem darauf achten, die Ummantelung nicht zu

verbiegen oder der Bohrung beim Schneiden Grate hinzuzufligen.

Tabelle 2.2 Schnittldnge der
Ummantelung vom

Koaxial-Netzkabel
(ungefihr)
DAIHEN-Brenner | L (mm)
(Modell)

Lmm RT35008 291
RT3500H 360
e . ] ] ] I RT3500L 331
\ RT5000S 274
‘Ummantelung Koaxial-Netzkabel RT5000H 343
Abb. 2.7  Schnittlinge der Ummantelung vom RT5000L 314
Koaxial-Netzkabel RTWS5000S 288
RTWS5000H 356
RTWS5000L 338
RZ3500S 207
RZ3500H 277
RZ3500L 263

10
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Tabelle 2.3 Schnittlinge der
Ummantelung vom

Diisenhalter (ungefihr)
DAIHEN-Brenner | L (mm)
(Modell)
Lmm Duisenhalter RT35008 128
RT3500H 197
AN N
? RT3500L 168
22 F— - —14— - I - RT 5 0 0 OS 1 1 1
| |
— L ‘ ‘ RT5000H 180
2
Ummantelung RT5000L 151
Abb. 2.8 Schnittlinge der Ummantelung vom RTW5000S 124
Disenhalter RTW5000H 193
RTWS5000L 174
RZ3500S 44
RZ3500H 115
RZ3500L 100

11
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2.2.6 Funktion der Ummantelungs-Klemme

Jedem Diisenhalter eines Schocksensors liegt eine Ummantelungs-Klemme bei.

Beim Schweilen wird der Schweilldraht mdglicherweise schlaff und verursacht je nach Abstand
zwischen Sensor und Ummantelung im Koaxial-Netzkabel eine instabile Drahtzufiihrung. Dieses
Problem fiihrt zu einem fehlerhaften Beginn des Lichtbogens oder zu Schwankungen beim
Uberstand des SchweiBdrahtes.

Die Ummantelungs-Klemme reduziert dieses Verhalten des Schweidrahtes, indem sie die

Spulenummantelung fixiert.

1. Die Sicherungsmutter 16sen und dann die Klemmschraube sorgfiltig herausziehen.

2. Das Koaxial-Netzkabel einfiihren.

3. Langsam an der Klemmschraube drehen, bis sie die Ummantelung trifft, und dann noch
1/4 Umdrehung.

4. Die Ummantelung mit der Sicherungsmutter festklemmen.

[ACHTUNG]

1. Die Klemmschraube nicht zu fest eindrehen, da sonst die Ummantelung

beschédigt und die Drahtzufiihrung gestort wird.
2. Um das Koaxial-Netzkabel oder die Ummantelung zu entfernen, zunéchst die

Ummantelungs-Klemme entfernen.

il

Ummantelungs-
Klemme
Klemmschraube \ |/ R
Kontermutter @

Abb. 2.9 Ummantelungs-Klemme

12
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23 RAOSL

231 Montage von Schocksensor und Brennerhalterung
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Abb. 2.10 Montage von Brenner und Schocksensor

Die Adapterplatte 2 am Ausgangsflansch des Arms mit Parallelstift ($5%12) und 4
Innensechskantschrauben (M5x12) befestigen.

2. Die Adapterplatte 1 an der Adapterplatte 2 mit Parallelstift ($6x10) und

4 Innensechskantschrauben (M5x16) befestigen.

Die Aufnahme an der Adapterplatte 1 mit Parallelstift ($6x12) und

4 Innensechskantschrauben (M6x12) befestigen.

Die L-Halterung an der Aufnahme mit 2 Innensechskantschrauben (M8x25) befestigen.

Die Isolierhalterung an der L-Halterung mit 2 Innensechskantschrauben (M8x20) befestigen.
Den Schocksensor an der Isolierhalterung mit 4 Innensechskantschrauben (M5x%20) befestigen.
Die Innensechskantschraube auf dem Schocksensor (M5x%20) 16sen und den Schweilbrenner
einsetzen und befestigen.

N o n ke

13
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23.2 Montage des SchweilRbrenner-Messgerats (Option)
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Abb. 2.11 Montage des Brenner-Messgerits
Die Diise und die Kontaktspitze vom Schweillbrenner entfernen.

Das Spitzen-Messgerit fest am Schweillbrenner montieren.

3. Die Brenner-Messgerit-Baugruppe mit 2 Innensechskantschrauben (M5x30) montieren, die
an der Brenner-Messgerit-Baugruppe angebracht sind.

4. Darauf achten, dass der Referenzpunkt des Brenner-Messgerits mit dem Ende des
Spitzen-Messgerits iibereinstimmt Wenn nicht, die Position des Spitzen-Messgerits so
anpassen, dass das Ende mit dem Referenzpunkt des Brenner-Messgerits iibereinstimmt
(Siehe ,,2.3.3 Brenner-Einstellverfahren* fiir die Einstellung des Brenners.)

[ACHTUNG]

Wenn das Spitzen-Messgerit nicht genutzt wird, den Brenner mit einem auf eine angegebene
Lange zugeschnittenen Draht usw. einstellen.

14
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2.3.3 Brenner-Einstellverfahren

L-Halterung

Isolierhalterung

Nach Aufnahme
oben
Nach | .
=L unten
Dusenhalter-Baugruppe Innensechs-
s kantschraube
A (M5X12)
Zufuhrkabel
Links e mmp Rechts
!
Referenzpunkt
Haube

Spitzen-Messgerat - r

Abb. 2.12 Brenner-Einstellverfahren

1. Wenn das Brennerende in vertikaler Richtung abweicht, die 2 Innensechskantschrauben @D
(M8x20) 16sen, mit denen die Isolierhalterung an der L-Halterung befestigt ist. Die Position
korrigieren: Das Brennerende in die Richtung bewegen, in die das Brennerende abweicht
(nach oben oder unten), und dann durch Festziehen der Innensechskantschrauben sicher
befestigen.

2. Wenn das Brennerende in Richtung nach vorn/hinten abweicht, die
2 Innensechskantschrauben @) (M8x25) 16sen, mit denen die L-Halterung an der
Aufnahme befestigt ist. Die Position korrigieren: Das Brennerende in die Richtung
bewegen, in die das Brennerende abweicht (nach vorn oder hinten), und dann durch
Festziehen der Innensechskantschrauben sicher befestigen.

3. Wenn das Brennerende in horizontaler Richtung abweicht, unter Bezugnahme auf
»Abb. 2.13  Einstellverfahren fiir den Brenner (Richtung rechts/links)* anhand des

folgenden Verfahrens einstellen.

15
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(1) Die Haube entfernen.

(2) Die Innensechskantschraube (M5x12) entfernen, die das an den Diisenhalter
angeschlossene Zufuhrkabel fixiert.

(3) Die Innensechskantschraube (3) (M5x20) 1dsen, die den Diisenhalter fixiert, und den
Halter in die richtige Richtung (rechts/links) drehen, bis die Abweichung beseitigt ist.

(4) Nach Fixieren des Diisenhalters und des Zufuhrkabels die Haube wieder fest montieren.

Die Haube entfernen. Die Schraube 16sen, die Die Schraube zur
das Zufuhrkabel fixiert. Befestigung eines
Diisen-halters wird
sichtbar.

Abb. 2.13

16
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2.3.4 Anschluss des Koaxial-Netzkabels

Das Koaxial-Netzkabel fiihrt den Draht, das Schutzgas und das Schocksensor-Kabel von der
Drahtzufuhreinheit zum Brenner. Bei RAOSL kann die Drahtzufuhreinheit nicht am Arm montiert
werden. Um sie separat zu montieren, die Lange des Koaxial-Netzkabels bestimmen.

/Schocksensor—Kabel

f —
\ Koaxial-Netzkabel

Faston-
Klemme

Innensechs-

kant-
schraube

Schocksensor-Kabel

(Netzkabel)

o _J

\ Schocksensor

(bei Verwendung des Typs 50378-1002) |————

Abb. 2.14  Anschluss des Koaxial-Netzkabels
Die Faston-Klemme am Schocksensor-Kabel mit dem im Lieferumfang des Koaxial-Netzkabels

enthaltenen Quarzglasschlauch schiitzen und dann mit dem Kabelbinder am Koaxial-Netzkabel

befestigen.

17
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23.5 Schneiden der Ummantelung

Die Ummantelung entsprechend der Lange des einzelnen Brenners zuschneiden, wie in Abb. 2.15,
Abb. 2.16, Tabelle 2.4 und Tabelle 2.5 gezeigt. Die Kanten des Abschnitts der Ummantelung
abfeilen, um Grate usw. zu entfernen. Aulerdem darauf achten, die Ummantelung nicht zu

verbiegen oder der Bohrung beim Schneiden Grate hinzuzufligen.

Tabelle 2.4  Schnittléinge der
Ummantelung vom

Koaxial-Netzkabel
(ungefdhr
DAIHEN-Brenner | L (mm)
(Modell)

Lmm RT35008 291
RT3500H 360
S ] ] . ] I RT3500L 331
\ RT5000S 274
Ummantelung Koaxial-Netzkabel RT5000H 343
Abb. 2.15 Schnittlinge der Ummantelung vom RT5000L 314
Koaxial-Netzkabel RTWS5000S 2388
RTW5000H 356
RTWS5000L 338
RZ3500S 207
RZ3500H 277
RZ3500L 263

18
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Tabelle 2.5 Schnittlinge der
Ummantelung vom

Diisenhalter (ungefihr)
DAIHEN-Brenner | L (mm)
(Modell)
Lmm Dulsenhalter RT3500S 128
S i RT3500H 197
1 RT3500L 168
R B - 7‘7 i | ?:EIH} RT5000S 111
— —/ ‘ ‘ RT5000H 180
‘Ummantelung RT5000L 151
Abb. 2.16  Schnittlinge der Ummantelung vom RTW5000S 124
Disenhalter RTW5000H 193
RTWS5000L 174
RZ3500S 44
RZ3500H 115
RZ3500L 100

19
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2.3.6 Funktion der Ummantelungs-Klemme

Jedem Diisenhalter eines Schocksensors liegt eine Ummantelungs-Klemme bei.

Die Ummantelungs-Klemme reduziert dieses Verhalten des Schwei3drahtes, indem sie die
Spulenummantelung fixiert.

1. Die Sicherungsmutter 16sen und dann die Klemmschraube sorgfiltig herausziehen.
2. Das Koaxial-Netzkabel einfiihren.

3. Langsam an der Klemmschraube drehen, bis sie die Ummantelung trifft, und dann noch
1/4 Umdrehung.

4. Die Ummantelung mit der Sicherungsmutter festklemmen.

[ACHTUNG]

1. Die Klemmschraube nicht zu fest eindrehen, da sonst die Ummantelung
beschédigt und die Drahtzufiihrung gestort wird.

2. Um das Koaxial-Netzkabel oder die Ummantelung zu entfernen, zunichst die
Ummantelungs-Klemme entfernen.

il | 1 £
) (=
e & (]
' 7 Ummantelungs- f 3
Klemme

Klemmschraube

Kontermutter

Abb. 2.17 Ummantelungs-Klemme
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3 Erdungsmethode

3 Erdungsmethode

1.

Schweiflgerit, andere Gerite usw. verwenden.

100 Q) wie die unten dargestellte Erdungsleitung verwenden.

Erdungsleitung, Unterbrechung oder Stromschlag auftreten.
Dementsprechend ist das Nachfolgende strikt zu beachten. Zudem

diese von anderen Geriten isoliert sind.

N

Niemals eine gemeinsame Erdung fiir Robotersteuerung, Roboterarm,
Fiir das Steuergerit und den Roboterarm eine dedizierte Erdung (hochstens
Wenn die Erdung und Isolierung des Steuergerits und des Roboterarms

unzureichend sind, konnen Fehlfunktionen aufgrund von Rauschen der

sicherstellen, dass das Steuergeriit und der Roboter mit den dedizierten
Erdleitern angeschlossen sind und mit einem Testger:it usw. iiberpriifen, dass

)

Roboter-Steuergerdt 3,5 mm’ (AWG Nr. 12)

Roboterarm :3,5 mm’ (AWG Nr. 12)

Fiir mehrachsige Roboter Erdleiter mit einem groBeren Querschnitt als die
Stromversorgungsleitung verwenden.

Die Drahtzufuhreinheit und den Schweif3brenner vom Roboterarm mit Bakelit usw. isolieren

(siche den Abschnitt ,, Sicherheit® in diesem Handbuch).

Erdung ist duBerst wichtig, um Stérungen und Stromschlag zu vermeiden. Das Erdungskabel

anhand der in Abb. 3.1 gezeigten Methode anschlief3en.

Schweilgerat
/ Steuergerat

’

_Schweilbrenner
/

_Basismaterial
Y,

Schweilarbeitstisch

i

Anschluss so nah wie
méglich am Schweillabschnitt
des Werkstlicks.

J

Modell 350A:
14 mm® oder mehr /
Modell 500A:

22 mm” oder mehr 7

. o

5 - / Die Erdung direkt an den \ )
3,5mm” oder mehr Roboterarm anschliefen. \_3,5 mm" oder mehr

Abb. 3.1 Fiir RAOSL, RAO6L und RA10N

21

77 //i' 77, 7777 Z

Die Erdung direkt an den
@ Schweilarbeitstisch
anschliefen.
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4 Anschluss an SchweiBausriistung

1. Vor dem Anschliefien des Roboterarms mit der Schweillausriistung den
Roboterarm in eine Position bringen, in der die Arbeit problemlos
durchgefiihrt werden kann. Dann die Stromversorgung des Motors und des
Steuergerits ausschalten.

2. Vor dem Anschlielen des Roboterarms mit der Schweiflausriistung die

Stromversorgung des Schweiligeriits unbedingt ausschalten.

- /

Nachstehend wird ein Beispiel fiir den Anschluss an ein Lichtbogenschwei3gerdt usw. angezeigt.
Einzelheiten zur Handhabung und zum Anschluss von Netzkabeln usw. an das Schwei3gerét sind
dessen Betriebshandbuch zu entnehmen.

1. Die Schnittstellenplatine fiir Lichtbogenschweiflen im Steuergerit (siehe ,,Anhang 2
Schnittstellenplatine fiir Lichtbogenschwei3en®) tiber das I/F-Kabel an das Schweil3gerit
anschlieflen.

2. Fir CO,-Schweillen werden normalerweise ein Heizgerét und ein Gas-Durchflussmesser an
die Gasflasche angeschlossen. Auch Gasflaschen ohne Heizung sind verfligbar. Wenn
werkseitige Rohrleitungen anstelle von Gasflaschen verwendet werden, einen auf die
werkseitigen Rohrleitungen ausgelegten Durchflussmesser anschliefSen.

3. Das Schweillkabel (Erdung) auf Basismaterialseite mit dem Schweilarbeitstisch verbinden.

4. Fiir die Drahtzufuhreinheit wird in der Abbildung eine Maschine mit Drahtrolle gezeigt.
Wenn jedoch eine Spule verwendet wird, die Drahtzufuhreinheit mit dem Drahtbehélter

verbinden.
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\
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Abb. 4.2 Beispiel fiir Anschluss einer SchweiBausriistung (DAIHEN-Schweifigerdt DM-350)
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5 Einbau der Schnittstellenplatine fiir LichtbogenschweifRen (2AN)

In diesem Kapitel wird das Verfahren zum Einbau der Schnittstellenplatine fiir
Lichtbogenschweiflen (2AN) im Steuergerit F60 erldutert.

5.1 Einbau in OP1

1. In der folgenden Tabelle sind die Teile aufgefiihrt, die zum Einbau der Schnittstellenplatine

fiir Lichtbogenschweien erforderlich sind.
Vor dem Einbau sicherstellen, dass die richtigen Teile vorhanden sind, bevor sie in das

Steuergerét eingebaut werden.

Nr. Teilenummer Teilebezeichnung Anmerkungen
1 49094-0551 Platinensatz 2AN
( Schnittstellenplatine fiir
1-1 | 50999-0719 Lichtbogenschweillen
(2AN)
Platt Befesti
| 1-2 | 60835-3582 AT AT BElesTgng
Bestandteile von 1 < der optionalen Platine
Optionaler
1-3 | 50977-4835LA0 i
Platinenkabelbaum
. Zum Sichern der
1-4 | 60302-1296 Befestigungsschraube: )
L Platine x 3

2. Sicherstellen, dass die Stromversorgung des Steuergerits ausgeschaltet ist.
3. Die Senkschraube entfernen und die Steckplatzabdeckung von OP1 abnehmen.

Mit einer Senkschraube angeschraubt OP1-Steckplatzabdeckung

©

= = = e— m:ﬁEﬁTﬁ‘)r—m
e = @ h S aIb = O > D &

CICD CC D D @A CICO D (A 810D Ar 1 S HED CI 1D @ D s @

D I D G CIEID

@ | dCID CICID T D GRS D G A €D A Al G D 0D JD | @
| — —] (G —

CCLe& Ha IO (1T B SO BSC _=mdz D

/

L
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4. Die Schraube entfernen und die Metallbefestigungsplatte sowie die Steckplatzabdeckung
abnehmen.

OP1-Steckplatzabdeckung

Metallbefestigungsplatte Mit einer Schraube angeschraubt

5. Anstelle der Steckplatzabdeckung die Platine 2AN mit einer Schraube an der
Metallbefestigungsplatte befestigen.
6. Die Platte befestigen, um die optionale Platine mit zwei Schrauben an der Platine 2AN zu

sichern.

Angeschraubt mit
zwei Schrauben

Platte zur Befestigung
der optionalen Platine ™S

Q e
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7. Die Platine 2AN, an der die Befestigungsplatte in Schritt 6 am Steuergerét befestigt wurde,

mit einer Senkschraube und der in Schritt 3 entfernten Schraube montieren.

= = = B]

CITID D O @A O I O (EFAMAF D O ETERS 1D (0D @i | —
(® D CIETD AR GO CTETD YT D AT SRR ETID A0 OETY @'
D D QT IR CT T P TR TS (I IS CIC D CISID AEArD AL ¢
@ | ACIDCICID AT B GRNID D @E[CDGIIDCE]EEDCI]EDTJ [E]
[em—] e— (_D&_N:Mu_mu DA C = HCET )

Senkschraube
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8. Den optionalen Platinenkabelbaum anschlief3en.

= == B

@ ®

- Optionaler Platinenkabelbaum
(EXIO-CN1)
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52 Einbau in OP2

1. Vor dem Einbau sicherstellen, dass die richtigen Teile ausgewihlt sind, bevor sie in das
Steuergerit eingebaut werden.

Sicherstellen, dass die Stromversorgung des Steuergerits ausgeschaltet ist.
3. Die Senkschraube entfernen und die Steckplatzabdeckung von OP2 abnehmen.

Mit einer Senkschraube angeschraubt OP2-Steckplatzabdeckung

©

©EG:

CICD CIp A @D CIOD (EED aFr D Arm EEES CI 1D (D diHe
@ D D A GERD CID YD A= D A R I D 1D dNH5s
o

aC 1D A qC 1D CISID AT AT
[C] mmmmmmmmm [©]
[ESE—— ] S L L S——

=T -

4. Die Schraube entfernen und die Metallbefestigungsplatte sowie die Steckplatzabdeckung
abnehmen.

OP2-Steckplatzabdeckung

Metallbefestigungsplatte Mit einer Schraube angeschraubt

5. Anstelle der Steckplatzabdeckung die Platine 2AN mit einer Schraube an der
Metallbefestigungsplatte befestigen.
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6. Die Platte befestigen, um die optionale Platine mit zwei Schrauben an der Platine 2AN zu

(1] (ol o} [e]

sichern.

Mit zwei Schrauben angeschraubt
* Die Methode unterscheidet sich von
der des Einbaus in OP1.

Platte zur Befestigung
der optionalen Platine

2

7. Die Platine 2AN, an der die Befestigungsplatte in Schritt 6 am Steuergerit befestigt wurde,

[e]

[e]

mit einer Senkschraube und der in Schritt 3 entfernten Schraube montieren.
= == B

7 —

Senkschraube
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8. Den optionalen Platinenkabelbaum anschlief3en.
* Wenn die Platine 2AW oder 2AHin OP1  » Wenn die Platine 2AW oder 2AH in OP1

nicht installiert ist, EXIO-CN1 installiert ist, CN1 von CN2-OP2 an OP1
anschlief3en. anschlief3en.
= 2= B = 2= =]
® @ ® @|

HE|

o mcad | o E2

i [T M i |

1 ]
] B
o8 — &) o 48 8 |
St gle [o N
a 8 D
] il
o s o
Optionaler Platinenkabelbaum Optionaler Platinenkabelbaum

A VORSICHT

Unbedingt darauf achten, beide Enden des optionalen Platinenkabelbaums an
den Anschluss anzuschlieen.

Wenn ein Ende des optionalen Kabelbaums nicht verbunden ist, kann ein
serieller Kommunikationsfehler auftreten.
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Anhang 1 Plan fiur Anschluss mit SchweiRgerat (DM-350)

1. RAO6L, RAION

Welder (DM-350) Robot controller

g s
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e ]
Current command (3 / Tt o
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A———9
Vottage command |4 //\ 1 T 3 oP
1
Analogenn J(L 7 } 0
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03)| -2av
77| ehoto coupler
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2. RAOSL

Welder (DM-350) Rabot controller
—Q FG
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y 29—
~ | 1
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= v L.
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1)
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Anhang 2 Schnittstellenplatine fiir LichtbogenschweiRen

1. Anschlussspezifikationen:

Jede Ausgangsbelastbarkeit auf 3 uF oder weniger einstellen.

Platine | Stecker-Nr. | Stift-Nr. Signalbezeichnung Funktion
Analoger Spannungsausgang fiir Einstellparameter
1 Al COMMAND (normalerweise flir Schweilstrom)
(Einstellbereich: -15 V bis +15 V)
2 Al_COM_GND Masse fiir Al_COMMAND
Analoger Spannungsausgang fiir Einstellparameter
3 A2 COMMAND (normalerweise flir Schweil3strom)
(Einstellbereich: -15 V bis +15 V)
4 A2 COM_GND Masse fir A2 COMMAND
Analoger Spannungsausgang fiir Einstellparameter
5 A3_COMMAND (normalerweise flir Schweilstrom)
(Einstellbereich: -15 V bis +15 V)
6 A3 COM_GND Masse fiir A3 COMMAND
Analoger Spannungsausgang fiir Einstellparameter
7 A4 COMMAND (normalerweise fiir Schweiflstrom)
(Einstellbereich: -15 V bis +15 V)
8 A4 COM_GND A4 COMMAND
9 ROBOT READY A Kontakt bei Schweillbereitschaft geschlossen (Ausgang)
10 ROBOT READY B
S 11 WELDER ERR 24V +24-V-Spannungsquelle fiir Schwei3gerit-Fehlererkennungssignal
—_ 2 12 WELDER_ERR_GND Masse fiir Schweiligerit-Fehlererkennungssignal
% g 13 WELDER_ERR Schweil3gerit-Fehlererkennungssignal (Eingang)
= = 14 FEED ON A Kontakt bei laufendem Drahtvorschubmotor geschlossen (Ausgang)
E S 15 WIRE FWD A Kontakt bei Drahtzufuhr in Vorwértsrichtung geschlossen (Ausgang)
g 16 WIRE_FWD_B FEED ON_A gleich
A 17 WIRE REV_A Kontakt bei Drahtzufuhr in Riickwirtsrichtung geschlossen (Ausgang)
18 WIRE_REV B
19 WELD ON A Kontakt beim Schweifstart geschlossen (Ausgang)
20 WELD ON_B
z 21 GAS ON A Kontakt bei eingeschalteter Gasversorgung geschlossen (Ausgang)
S 22 GAS _ON B
g 23 ARC DETECT 24V +24-V-Spannungsquelle fiir Erkennung der Lichtbogenerzeugung
= 24 ARC DETECT +24-V-Eingangssignal bei Erkennung der Lichtbogenerzeugung
= +24-V-Eingangssignal bei Erkennung der Lichtbogenerzeugung
25 ARC_DETECT EPS A
(externer Stromversorgungstyp)
26 ARC_DETECT EPS B
27 TORCH_SHORT 24V +24-V-Spannungsquelle fiir Brennerkurzschluss-Erkennung
28 TORCH_SHORT +24-V-Eingangssignal bei Brennerkurzschluss-Erkennung
29 WIRE STICK + +15 V-Ausgangssignal bei Absetzungserkennung
30 WIRE_STICK - Masse fiir WIRE_STICK_+
+24-V-Ausgangssignal beim Einschalten des Drahthaltesignals
3 WIRE_HOLD (fur Ansteugrur%g d%;l Magnetventils) ¢
32 WIRE_HOLD GND Masse fiir WIRE_HOLD
1 WELD ON C Kontakt beim Schweilstart geschlossen (Ausgang)
2 WELD ON D
3 WIRE FWD C Kontakt bei Drahtzufuhr in Vorwirtsrichtung geschlossen (Ausgang)
4 WIRE FWD D
5 WIRE REV C Kontakt bei Drahtzufuhr in Riickwirtsrichtung geschlossen (Ausgang)
6 WIRE_REV D
S 7 TOUCH_SENCE +24-V-Ausgangssignal bei Durchfithrung der Berithrungserkennung
@ iy 8 TOUCH_SENCE 24V | +24-V-Spannungsquelle fir TOUCH_SENCE
g g 9 TOUCH _ENCE GND | Masse fiir TOUCH_SENCE
E b 10 WIRE TOUCH +24-V-Eingangssignal bei Erkennung der Drahtberithrung
<O 11 +16V +16-V-Spannungsquelle fiir Stromsensor
E 12 -16'V +16-V-Spannungsquelle fiir Stromsensor
13 k. A.
14 k. A.
15 k.A.
16 k. A.
17 TORCH_LS 24V +24-V-Spannungsquelle fiir Erkennung von Brennerbehinderung
18 TORCH LS +24-V-Eingangssignal bei Erkennung von Brennerbehinderung
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2. Aussehen
O
O
CJ b3
CJ b4
J bs
[ e
I Lb1o
[ LD9
[ LD8
O o7
J b2
O w1
Swl
=)
swe
; XWELD(AY o o XWELD®
| S gaaaaaaaj
. Anmerkungen
Anschluss Beschreibung . u 9
(Position)
CN1 Kommunikationsanschluss (zur Servoplatine) | Seitenflédche der Platine
CN2 Kommunikationsanschluss Seitenfliche der Platine
(zur Erweiterungs-E/A-Platine)
XWELD (A) | E/A-Anschluss 1 Riickseite
XWELD (B) | E/A-Anschluss 2 Riickseite
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Schaltername

Funktion

SWI

Fiir das System

Knopf
i
[ J
A B
SW2 Gemeinsame Umschaltung des WELDER ERR-Signals
« ,,PNP*: 24-V-Eingang gemeinsam,
SOURCE/PNP-Ausfiihrung (Standard)
* ,NPN*“: Masseeingang gemeinsam,
SINK/NPN-Ausfiihrung
[ J
PNP NPN
LED Beschreibung Farbe | Anmerkungen
LD1 Erweiterungs-E/ Gri Normal: ON
riin
(#MON) A-Kommunikation aktiviert Fehler: OFF
Erweiterungs-E/
LD2 o .| Normal: ON
A-Kommunikationsausgang Griin
(DONA) .. Fehler: OFF
aktiviert
Erweiterungs-E/
LD7 o . Normal: ON
A-Kommunikationsausgang Griin
(DONA) .. Fehler: OFF
aktiviert (D/A)
LD8 Erweiterungs-E/ Rot Normal: ON
0
(#MCARE) | A-Kommunikationsfehler (2) Fehler: OFF
LD9 Erweiterungs-E/ o Normal: ON
range
(#LCARE) A-Kommunikationsfehler (1) 8 Fehler: OFF
LD10 Erweiterungs-E/ G Normal: ON
riin
(#MON) A-Kommunikation aktiviert (D/A) Fehler: OFF
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3. Messgerit-Klemmenanschluss

Die Zuleitungsdréihte wie unten gezeigt anschlief3en.

(1) Die in der Tabelle unten angegebenen Kabel verwenden. Wenn das Drahtende
abgeschlossen werden muss, eine Aderendhiilse anbringen.

Platine | Stecker-Nr. Querschnitt Abisolierte Lange
XWELD (A) | AWG26-20 0,14 bis 0,5 mm? 6,5 bis 7,5 mm
XWELD (B) AWG26-20 0,14 bis 0,5 mm? 6,5 bis 7,5 mm

2AN

(2) Den Draht mit einem 1,5-mm- bis 2,0-mm-Flachschraubendreher hineindriicken,
wihrend der Entriegelungsknopf gedriickt gehalten wird.

Oberer
Teil
Unterer

Stift Nr. 1

Entriegelungs-

knopf Teil
Einlass N
A
Stift Nr. 2 Den Entriegelungsknopf am unteren
Schraubendreher Draht Teil verwenden. Den Draht auf gleiche

Weise wie beim oberen Teil einfihren.

(3) Den Flachschraubendreher entfernen.

Mit dem Entfernen des Schraubendrehers wird
die Herstellung des Anschlusses abgeschlossen.
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Anhang 3 Deformation des SchweiBbrenners und Austausch

Wihrend des Schweil3ens durch den Roboter kommt der Schweillbrenner moglicherweise
aufgrund unerwarteter Schwierigkeiten in Kontakt mit dem Werkstiick, und dies kann zum
Verbiegen oder zur Beschiadigung des Brenners fiihren. In diesem Fall den Brenner reparieren

oder austauschen und wie unten beschrieben einstellen.

B Brenner-Einstellverfahren mit einem festen Programmierpunkt

Nach Abschluss der Installation und Anpassung des Roboters und der Haltevorrichtung einen
Punkt auf einem stationéren Bereich der Haltevorrichtung markieren. Dann so programmieren,
dass das Drahtende mit dem Draht in der zum Schweiflen benétigten Lénge senkrecht nach unten
zeigt. Es wird empfohlen, dem Lernprogramm einen Namen zu geben, um es von anderen

Programmen unterscheiden zu konnen.
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