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Serie R Vorwort
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

Vorwort

Dieses Handbuch beschreibt die Installations- und Anschlussverfahren fiir Kawasaki Roboter der
Serie R.

Sicherstellen, dass der Inhalt dieses Handbuchs vollstindig verstanden worden ist, und wéhrend des
Betriebs die in diesem Handbuch sowie im separaten Sicherheitshandbuch beschriebenen
Sicherheitshinweise sorgfiltig beachten. Bitte beachten, dass dieses Handbuch nur Beschreibungen der
Installations- und Anschlussverfahren fir den Arm enthélt. Siehe auch das ,,Handbuch fiir Installation
und Anschluss® fiir den Controller und das ,,Handbuch fiir Installation und Anschluss
(Lichtbogenschweien-Ausgabe) fiir den Lichtbogenschweiliroboter.

Auch hier gilt: Der Inhalt dieses Handbuchs muss vollstindig verstanden werden, bevor irgendein
Betriebsvorgang ausgefiihrt wird. Aulerdem ist Kawasaki nicht verantwortlich fiir Schaden oder
Probleme, die entstehen, wenn gearbeitet wurde, nachdem man nur auf bestimmten Seiten
nachgeschlagen hat.

Dieses Handbuch gilt fiir die folgenden Roboterarme:

RS005N, RS005L, RA005L, RCO05L, RS006L, RAOOGL, RSO10N,
RAO010N, RS010L, RA010L, RS015X, RS020N, RA020N, RSO30N,
RS050N, RSO80N, RDO8ON

1. Dieses Handbuch stellt keine Garantie fiir die Systeme dar, in denen der Roboter eingesetzt wird.
Dementsprechend ist Kawasaki nicht flir Unfille, Schaden 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 behélt sich das Recht vor, dieses Handbuch ohne vorherige Ankiindigung zu dndern, zu
tiberarbeiten 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 jederzeit darin nachgeschlagen
werden kann. Wenn der Roboter ereut 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 beschéadigt wird, Kawasaki kontaktieren.

Copyright © 2022 Kawasaki Heavy Industries, Ltd.  Alle Rechte vorbehalten.
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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 Sachschaden
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 Schéden fiihren.

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

Programmierung, der Bedienung und der Wartung.

1. Die Genauigkeit und ZweckmaébBigkeit der Abbildungen, Verfahren und
detaillierten Erlduterungen in diesem Handbuch sind nicht mit absoluter
Sicherheit garantiert. Deshalb muss bei der Verwendung dieses Handbuchs zur
Durchfiihrung von Arbeiten besonders aufmerksam vorgegangen werden.

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 #hnlichen Materialien sowie die in
den einzelnen Kapiteln enthaltenen Sicherheitserklirungen beachten und
entsprechende Sicherheitsmainahmen fiir die jeweilige Arbeit vorbereiten. )

o

il



Serie R Inhaltsverzeichnis
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

Inhaltsverzeichnis
VOTWOTL ..ttt ettt e sttt s st e s sses e et et e s s s e s esessssss et esesssesasasessnt et et et esesesersatsesessssssssnensnssnsans 1
SYIMDOLE ...ttt e bbbttt i
1 VorsichtSMaBNARMEN ..........cooviveiieeeesce et s s s b s s sees 1
1.1 Sicherheitsvorkehrungen wihrend des Transports, der Installation und der Lagerung.................. 1
1.2 InstallatioNSUMEEDUNG..........ccevereevriirieiieeieiee ettt sss st esss st essssssesensssssessssnsees 2
1.3 Restrisiko beim BEIrIeD ..ot 3
2 Arbeitsablauf bei Installation und Anschluss deS AIMS..........c.cceeeereureeireineereireereeneeseeeeeeeessesseeees 4
3 Bewegungsbereich und SpezifikationeNn ..............o.ceuereurieeiriereinieirniseseissesseesssessssessessssessssessnes 5
3.1 Bestimmung des Standorts des Sicherheitszauns aus dem Bewegungsbereich ................cc.......... 5
3.2 Bewegungsbereich und SpezifikationeNn .............ceuceueiriiierriecsininiseisiseeiseeeissese et sssessssssaes 6
4 TranSpOrtMEtOAEN ..........vuivieiceieee bttt sees 18
4.1 Drahtseilauthdngung (ohne Grundplatte).............c.ccveueeieieiririnrieieiesireeiee e senessseesseees 18
42 Drahtseilauthingung (mit Grundplatte) ...........cocvereerereereeeeeeeneeneneneneeresseseeesesessessessessesseseens 19
5 Installationsabmessungen des FuBabschnites.............c.coeueeeuririnierisinieineeeeeese e 20
6 Installationsmethode des RODOLEISOCKEIS.........c.vcueveiereeirieeieieceieesetees et 23
7 InStallatioNSMETNOAE .........eueceiie et 25
7.1 Bei Installation der Basis direkt auf dem Boden............cc.oeueeiiinincninrcrcceeseencees 25
7.2 Installation des Robotersockels auf dem Boden............cc.oceuveueineuricinieinininenereercecseesees 26
7.3 Installation der Roboter-Grundplatte auf dem Boden (ohne Sockel) .........cccoevvvvrivreinieierncennne 27
74  Installation der Roboter-Grundplatte auf dem Boden.............ccveeueieininineinisinecieseseeeeenns 28
8 Installation VON WETKZEUZEN..........c.cueveriieririeieirieieie ettt esss s s sesassessssanes 29
8.1 Abmessungen der Handgelenkspitze (Flanschfliche) ............c.covieivieiiieinininireeeeeenene. 29
8.2  Spezifikationen der Befestigungsschrauben .............cc.oceuieriiueiriecnininisie et seseesees 30
8.3 TTAGTANIGKEIL. ...ttt bbbt seees 31
9 Montage eXterNEr AUSTUSIUING .......c.c.eveueuerrieueirireaeeetseeieesteaesstsesesessesesesstesesetsesesessenesesstassesesssassesas 36
9.1 Positionen der Service-GewindebORIUNGEN...........c.cvureureureereerieieicicirereieeeee e esesseeseeeaee 36
9.2 Berechnung der Belastung durch eXterne GEIate ...........ocveueueeeueemcecencererneeneeneeeesenesseesessessesneseens 41
10 ANSChIUSS des LURISYSLEIMS........c.cvvurueieiricieieeieieee sttt sttt st s s st n s senns 43
10.1  LURICHUNGEN. ..ottt s st s s s sss st essssesessnsssesssnsessssnsnes 43
102 Luftzufuhr Zum RODOLEIAIM .......cciuiiiieic et 48
10.3  Schlauch vom Luftauslass zur Hand ...........ccccuveuveeriineirienineeeeseseseiseeeeeee e 50

il




Serie R 1 Vorsichtsmallnahmen
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1 VorsichtsmafRnahmen

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 mit den Hiéinden abstiitzen.

2. Wihrend des Transports niemals auf den Roboterarm steigen oder unter dem
hiangenden 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 ,,Inspektion und Wartung im Gang* anzeigen, und den externen
Netzschalter sperren/aufer Betrieb nehmen, um Stromschlagunfille usw., die durch
unbeabsichtigtes Einschalten des Stroms verursacht werden, zu vermeiden.

4. Vor dem Bewegen des Roboters zuerst sicherstellen, dass im Installationszustand usw.
keine Anomalien 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 Annéihern 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 ,,Inspektion und Wartung im
Gange* anzeigen, und den externen Netzschalter sperren/aufer Betrieb nehmen.

- J

1. Da der Roboterarm aus Prizisionsteilen besteht, darauf achten, diesen wihrend des
Transports keinen iiberméiligen Stofle oder Schwingungen auszusetzen.
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 unter Verwendung eines Krans oder eines Gabelstaplers freiriumen.
3. Waibhrend des Transports und der Lagerung
(1) die Umgebungstemperatur innerhalb eines Bereichs von —10 bis 60 °C halten,
(2) Die relative Luftfeuchtigkeit innerhalb eines Bereichs von 35 bis 85 % RL ohne
Taukondensation halten,
(3) UbermiiBig starke Schwingungen vermeiden.
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1.2 Installationsumgebung

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

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

2. Sicherstellen, dass der Installationsboden/Sockel eine ausreichende Festigkeit hat.

3. Fiir eine flache und ebene Oberfliche sorgen, damit keine iiberméfige Belastung des
Installationsbereichs auftritt. (Falls eine ausreichende Ebenheit nicht zu erreichen ist,
Unterlegplatten einfligen, um die Ebenheit anzupassen.)

4. Die Umgebungstemperatur im Betrieb in einem Bereich von 0 bis 45 °C halten. (Abweichungs-
oder Uberlastfehler kdnnen 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
regulédren Betrieb bei niedrigen Geschwindigkeiten aufwérmen.

5. Dierelative Luftfeuchtigkeit wihrend des Betriebs innerhalb eines Bereichs von 35 bis 85 % RL
ohne Taukondensation halten.

6.  Der Roboter-Installationsort muss frei von Staub, Schmutz, Ol, Rauch, Wasser und anderen

Fremdmaterialien sein.

7. Der Roboter-Installationsort muss frei von entflammbaren oder korrosiven Fliissigkeiten oder
Gasen sein.

8. Der Roboter-Installationsort muss frei von iiberméBig starken Schwingungen sein. (0,5 G oder
weniger)

9.  Der Roboter-Installationsort muss frei von elektrischen Impulsstérungen sein.
10. Der Roboter-Installationsort muss grof3er als der Bewegungsbereich des Roboterarms sein.
(1) Einen Schutzzaun so errichten, dass bei maximaler Bewegung des voll ausgestatteten
Roboterarms (mit Hand und Zange) 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.

$Ca. im éj

Sicherheitstir mit
Bewegungsbereich des Roboters Schutzkontaktstecker
(Hand und Zange im Lieferumfang enthalten)
—— Sicherheitszaun
Ca.1m Ca.1m

Mechanischer Mechanischer

Anschlag Anschlag

N\ v
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1.3 Restrisiko beim Betrieb

A  WARNUNG

Achten Sie wihrend des Betriebs auf die in den

Abbildungen unten beschriebenen Restrisikobereiche.

Gefahrenbereiche bei
hohen Temperaturen

ket

: . Bereiche mit
[ﬂ% DI[:D E\é ]®<

Stromschlaggefahr

)
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2

Arbeitsablauf bei Installation und Anschluss des Arms

Dieser Arbeitsablauf beschreibt nur den Roboterarm. Zum Controller siehe ,,Handbuch fiir Installation
und Anschluss® fiir den Controller.

Arbeiten mit dem Controller

< Eigentliche Arbeit > < Vorbereitung >

Uberpriifung von Installationsort
und Bewegungsbereich

Siehe ,,3 Bewegungsbereich und
Spezifikationen®.

U

Uberpriifung und Vorbereitung
der Installationsoberfliche

U

Siehe ,,5 Installationsabmessungen des
Ful3abschnitts®, ,,6 Installationsmethode des
Robotersockels* und ,,7 Installationsmethode*.

Transport des Roboterarms

U

Siehe ,,4 Transportmethoden®.

Installation des Roboterarms

U

Siehe ,,5 Installationsabmessungen des
Ful3abschnitts®, ,.6 Installationsmethode des
Robotersockels“ und ,,7 Installationsmethode™.

Montage von Werkzeugen

Siehe ,,8 Installation von Werkzeugen* und
,»10 Anschluss des Luftsystems*.

Anschluss an Controller

Siehe ,,Handbuch fiir Installation und
Anschluss® fur den Controller.

Uberpriifung der Armbewegung
Uberpriifung der
Werkzeugbewegung

Siehe , Betriebshandbuch*

Uberpriifung sonstiger Funktionen

Siehe , Betriebshandbuch*

Abschluss der Arbeit
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3 Bewegungsbereich und Spezifikationen

3.1 Bestimmung des Standorts des Sicherheitszauns aus dem Bewegungsbereich

Bewegungsbereich
von Punkt P

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, aulerhalb des Kreises mit einem Radius von Lo+Li+L2 installiert werden. Hier ist Lo die Lénge
von der Mittellinie des Arms (Punkt A oben) zum weitesten Punkt von P; L1 ist die Lange von Punkt P
zum weitesten Punkt von Handgelenkflansch, Werkzeug und Werkstiick; und L2 ist der
Sicherheitsabstand. Zur Bestimmung der Léange Lo siehe die Zeichnungen im Abschnitt ,,3.2
Bewegungsbereich und Spezifikationen®.

— Sicherheitszaun

Position des Position des
mechanischen £ machanischen

Anschlags . Anschlags
AN

N\

T~
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3.2 Bewegungsbereich und Spezifikationen

RSO005N ITT
180°
TN
o
ﬁ& g argmu
\\ s Q / JT;;ZO JTﬁ\tJB/EfO'
\ ° / 'p\z
~__180 “,
491 705
Arbeitsbereich basierend auf Punkt P
118 120
i
) N [ i b4
" I ! [1d
L T
I b[.lé'ﬂ! F
Q, vew i
125 126 ]
228 N
Modell Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade der 6
Bewegung
JT | Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
) 1 +180° 360%s
Bewegungsbeteich |75 4135 bis 80° 360°%
un 3 +118° bis —172° 410°/s
Hochst- 4 360° 460°/
geschwindigkeit = 5
5 +145° 460°/s
6 +360° 740°/s
Max. Traglast Skg — *1  Messbedingungen
JT Drehmoment Trégheitsmoment » Der Roboter ist fest auf einer
Handgelenk- 4 123 N'm 0.4 kgm’ ebenen Bodenoberfléiche befestigt.
Tragfahigkeit 5 12,3 N'-m 0.4 kg-m’ » Punkt 2.000 mm vom Mittelpunkt
6 7N-m 0,12 kg-m’ der JT1-Achse
Wiederholte .
Positionsgenauigkeit £0,02 mm Der..GeyauschIE) esgel .
Masse 34 ke varuert je nach Situation.
Schallpegel <80dB (A)"
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RS005L, RA0O0OSL

\\

_];gn
1
-

825

118 120
1

f@}

JT5+145°

R - |
SO

687

903

90

1093

|
[
| I é_
'qﬂ%?:
125 126 242
Modell Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade der 6
Bewegung
JT | Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
) 1 +180° 300%s
Bewegungsbereich 5 1135° bis —80° 300%s
o 3| HI8°bis—172° 300%
. 4 +360° 460°/s
geschwindigkeit
5 +145° 460°/s
6 +360° 740°s
Max. Traglast 5kg : *1  Messbedingungen
JT Drehmoment Trégheitsmoment » Der Roboter ist fest auf einer
Handgelenk- 4 123N-m 0,4 kgm’ ebenen Bodenoberflidche befestigt.
Tragfihigkeit 5 12,3 N'm 0.4 kgm’ » Punkt 2.200 mm vom Mittelpunkt
6 7N-m 0,12 kg-m’ der JT1-Achse
P ‘Wlederholt.e . 10,03 mm Der Geréauschpegel
ositionsgenauigheit variiert je nach Situation
Masse 37kg . ’
Schallpegel <80 dB (A)*"!
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Kawasaki Roboter
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3 Bewegungsbereich und Spezifikationen

RCO05L
mi|
165°
bl
165
687
T
118 120 05
dsnl
Bl _:" PurktP
o \ ~ EEE— =
s==] N\ 2
b ¥ r; LLTZ']
| I {34
O, o9 5 N
P ' ) \/
=
125 126 242
Modell Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade der 6
Bewegung
JT | Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
) 1 +165° 300°/s
Bewegungsbereich 73 | 135 bis —80° 300
un 3 +118°bis —172° 300%s
Hochst- o
. 4 +360° 460°/s
geschwindigkeit
5 +145° 460°/s
6 +360° 740°/s
Max. Traglast Skg *1  Messbedingungen
JT Drehmoment Trigheitsmoment + Der Roboter ist fest auf einer
Handgelenk- 4 12,3 N-m 0.4 kg-m’ ebenen Bodenoberfliache befestigt.
Tragfahigkeit 5 12,3 N'm 0.4 kg:m? + Punkt 2.200 mm vom Mittelpunkt
6 7N-m 0,12 kgm’ der JT1-Achse
, Wiederholte +0,03 mm Der Geréuschpegel
ositionsgenauigkeit variiert je nach Situation.
Masse 37kg
Schallpegel <80dB (A)"
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RS006L, RAOO6L
/&ﬂ ,,,,,, D)
iy e———" =
e P
_(25 -
S ) j \
Modell Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade der 6
Bewegung
JT | Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
) 1 +180° 250°/s
Bewegungsbereich 75 | +145° bis—105° 250°/s
o 3 | +150° bis —163° 215%s
Hochst- o
oo . 4 +270° 365°/s
geschwindigkeit
5 +145° 380°/s
6 +360° 700°/s
Max. Traglast 6k *1  Messbedingungen
JT Drehmoment Trégheitsmoment - Der Roboter ist fest auf einer
Handgelenk- 4 13N'‘m 0,45 kg:m’ ebenen Bodenoberfliche befestigt.
Tragfahigkeit 5 13N-m 0,45 kgm® * Punkt 2.900 mm vom Mittelpunkt
6 7,5N-m 0,14 kg-m? der JT1-Achse
.Wlederholt'e . 10,03 mm Der Gerduschpegel
Positionsgenauigkeit ’ . S .
variiert je nach Situation.
Masse 150 kg
Schallpegel <80dB (A)"
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RS010N, RAO10N

207_

1250

il=§-n(=

1450

[l

%’ﬂ

=)

* Der Roboter ist fest auf einer
ebenen Bodenoberfliche befestigt.
* Punkt 2.700 mm vom Mittelpunkt

Der Gerauschpegel
variiert je nach Situation.

vd )
TN -
194 | 210 .
g o5 :
305.6 S
Modell Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade der 6
Bewegung
JT | Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
) 1 +180° 250%s
Bewegun%sberelch 5 F145° bis —105° 2505
un 3 | +150° bis —163° 215%%s
Hochst- °
o 4 4 +270° 365°/s
geschwindigkeit
5 +145° 380°/s
6 +360° 700°/s
Max. Traglast 10kg “1 Messbedingungen
JT Drehmoment Trégheitsmoment
Tragfihigkeit 5 22N-m 0,7 kg-m’
6 10 N-m 0,2 kgm’ der JT1-Achse
Wiederholte
Positionsgenauigkeit £0,03 mm
Masse 150 kg
Schallpegel <80dB (A)"
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3 Bewegungsbereich und Spezifikationen

RS010L, RAO10L

1360

1625

1925

2240

220 | 280

739.3

1237.8

Modell Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade der 6
Bewegung
JT | Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
1 *130° 190%s
Bewegungsbereich | 2 | +155° bis —105° 205%%s
und 3 | +150°bis —163° 210%s
Hochst- ) >0 200°,
geschwindigkeit S
5 +145° 360°/s
6 +360° 610°/s
Max. Traglast 10kg
JT Drehmoment Trégheitsmoment
Handgelenk- 4 22N'm 0,7 kg-m’
Tragfahigkeit 5 22 N'm 0,7 kg-m’
6 10 N-m 0,2 kgm®
Wiederholte
Positionsgenauigkeit £0,05 mm
Masse 230 kg
Schallpegel <80dB (A)"

11

*1  Messbedingungen
* Der Roboter ist fest auf einer
ebenen Bodenoberfliche befestigt.
* Punkt 3.200 mm vom Mittelpunkt
der JT1-Achse

Der Gerauschpegel
variiert je nach Situation.
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Handbuch fir Installation und Anschluss

RS015X

244 298

1976.5

2850 3150

3680

1150

680

1467.6
2051

1092.7

Modell Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade der 6
Bewegung
JT | Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
1 +180° 180%s
Bewegungsbereich | 2 | +140° bis —105° 180°/s
und 3| +135°bis—155° 200%/s
Hochst- ) ey =
geschwindigkeit 1360 410%s
5 +145° 360°/s
O (o)
¢ 560 61077 *1  Messbedingungen
Max. Traglast 15kg . .
JT Drehmoment Tragheitsmoment " Der Roboter st fest e}uf emer
> ebenen Bodenoberfliche befestigt.
Handgelenk- 4 34 N'm 0.8 kgm + Punkt 4.500 mm vom Mittelpunkt
Tragféahigkeit 5 34 N-m 0,8 kgm’ der JT1-Achse
6 22N'm 0,25 kg:m’
Wiederholte 10,06 mm Der”Geljéiuschpeg.el '
Positionsgenauigkeit - variiert je nach Situation.
Masse 545kg
Schallpegel <80dB (A)"

12
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Handbuch fir Installation und Anschluss

3 Bewegungsbereich und Spezifikationen

RS020N, RA020N

1360

1425

1726

770

465

Bewegungsbereic
hvon PunktP

2040

§38.3

1037.9

Modell Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade der 6
Bewegung
JT | Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
1 +180° 190%s
Bewegungsbereich | 2 +155° bis —105° 205°s
und 3 [ +150°bis —163° 210%
Hochst- = 270° 400°/
geschwindigkeit S
5 +145° 360°/s
6 +360° 610°%s
Max. Traglast 20 kg
JT Drehmoment Trigheitsmoment
Handgelenk- 4 45N-m 0,9 kgm®
Tragfahigkeit 5 45 N'm 0,9 kgm®
6 29 N‘m 0,3 kg:m’
Wiederholte
Positionsgenauigkeit #0,04 mm
Masse 230 kg
Schallpegel <80dB (A)"

13

*1

Messbedingungen

* Der Roboter ist fest auf einer

ebenen Bodenoberflache befestigt.

* Punkt 3.000 mm vom Mittelpunkt

der JT1-Achse

Der Gerauschpegel
variiert je nach Situation.



Serie R 3 Bewegungsbereich und Spezifikationen
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

RSO030N
180°
| U
iyl g
T

1800 2100

870
2630

1696.5

680

625.2
3
/M(
1066.5

Modell Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade der 6
Bewegung
JT | Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
1 +180° 180%s
Bewegungsbereich und 2 | +140°bis—105° 180%s
Hochst- 3| +135°bis—155° 185%s
geschwindigkeit 4 +360° 260°/s
5 +145° 260°/s
6 +360° 360°%s . .
Max. Traglast 30kg 1 Messbedmggngen )
T Drehmoment Tréagheitsmoment * Der Roboter ist fest a.l‘uf einer
) ebenen Bodenoberfliche befestigt.
Handgelenk- 4 210 N'm 16,8 kg:m :
Tragfihigkeit 5 210 N-m 16.8 ko * Punkt 4.100 mm vom Mittelpunkt
O X8 > der JT1-Achse
6 130 N-m 6,6 kg:m
Wiederholte Der Geréduschpegel
Positionsgenauigkeit +0,06 mm variiert je nach Situation.
Masse 555kg
Schallpegel <80dB (A)"
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Serie R

3 Bewegungsbereich und Spezifikationen
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

RSO050N

1696.5

1800

JT4360°

JT6+360°

2100

870

680

2630

/K

1066.5

Modell Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade der 6
Bewegung
JT | Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
1 +180° 180%s
Bewegungsbereich | 2 | +140° bis—105° 180%s
und 3 | +135°bis—155° 185%s
Hochst- ) B60° 260
geschwindigkeit — §
5 +145° 260°/s
6 +360° 360°%s . )
Max. Traglast 50kg 1 Messbedmggn gen )
JT Drehmoment Trégheitsmoment * Der Roboter ist fest auf ciner .
5 ebenen Bodenoberfliche befestigt.
Handige.l enk._ ! 210N'm 28kgm * Punkt 4.100 mm vom Mittelpunkt
Tragfahigkeit 5 210N'm 28 kgm’ der JT1-Achse
6 130 N-m 11 kgm?
Wiederholte Der Gerduschpegel
Positionsgenauigkeit £0,06 mm variiert je nach Situation.
Masse 555kg
Schallpegel <80dB (A)"
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Serie R

Kawasaki Roboter

3 Bewegungsbereich und Spezifikationen

Handbuch fir Installation und Anschluss

RS080N
JT1
180°
AN
JT11 s0° -
1800 2100
| Bewegungsbereic
| hvon PunktP
244 298
[ . (am]
d=)
277 _|_307 | o
: 619.2 E
Modell Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade der 6
Bewegung
JT Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
1 +180° 180%s
Bewegungsbereich | 2 +140° bis —105° 180%s
und 3| +135°bis—155° 160%5
Hochst- 1 ey =
geschwindigkeit 1360 185%s
5 +145° 165°/s
6 +360° 280°s . .
Max. Traglast 80 k; 1 Messbedmglplgen .
JT Drehmoment Triigheitsmoment ) ]%er Rot];otzr IStseih?uielge; .
Tragfahigkeit > 336 N'm 34 kg’ der JT 1—'Achse ’
6 194 N-m 13,7 kg:m’
Wiederholte 10,06 Der Gerauschpegel
Positionsgenauigkeit i variiert je nach Situation.
Masse 555kg
Schallpegel <80dB (A)"
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Serie R

3 Bewegungsbereich und Spezifikationen
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

RDO8ON

206

h

jur
von PunktP

2079.2

1231.5

&R
=
)
780" 2
\&
370.8 2100
150 1080
244 298
Modell Vertikaler Gelenkarmroboter
Freiheitsgrade der 5
Bewegung
JT | Bewegungsbereich | Hochstgeschwindigkeit
1 +180° 180%s
Bewegungsbereich | 2 +140° bis —105° 180°/s
und X
3 +40° bis —205° o
Hochst- 40° bis o205 175 O/S
geschwindigkeit 4 +360 360%s
5 +10° -
*1  +10° aus vertikaler Abwértsrichtung
Max. Traglast 80 kg
Handgelenk- JT Drehmoment Trigheitsmoment
Tragfihigkeit 4 - 13,7 kg-m*
Wiederholte
Positionsgenauigkeit £0,07mm
Masse 540 kg
Schallpegel <80 dB (A)™

17

*2

Messbedingungen
* Der Roboter ist fest auf einer
ebenen Bodenoberfliche befestigt.
* Punkt 4.100 mm vom Mittelpunkt
der JT1-Achse

Der Geréduschpegel
variiert je nach Situation.



Serie R 4 Transportmethoden
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

4 Transportmethoden

4.1 Drahtseilaufhangung (ohne Grundplatte)

Eine Ringschraube am Arm montieren, wie in der Abbildung unten gezeigt, und den Roboter anheben,
indem Drahtseile daran befestigt werden. (Beim Befestigen an einem Sockel die gleichen Verfahren
befolgen.)

A  WaARNUNG

Beim Heben des Roboters muss ein Verdrehsicherungs-Drahtseil hinzugefiigt werden.
(AuBler RS005N, RS005L, RAOOSL und RC005L) Wenn sich der Roboter dreht, kann sich
die Ringschraube losen, und der Roboter kann fallen.

Beim Heben des Roboters ist Vorsicht geboten, da er je nach Position oder
Installationsmethode der verschiedenen Optionen nach vorn oder hinten kippen kann.
Wenn der Roboter schrig angehoben wird, konnen Stofle zu Schwingen oder Schéiden
fithren, Kabel konnen sich am Kabelbaum oder an den Rohrleitungen verfangen, und
externe Teile konnen zu Storungen fiihren, die wiederum zu Schiiden fithren konnen. Nach
L Abschluss des Transports die Ringschraube vom Roboterarm entfernen.

J
RSO006L, RSO10L, RSO30N,
RSO005N, RSO005L, RAOO6L, RAO10L, RSO50N,
Modell RAOOSL,RCO0SL | RSOION, | RSO20N, | RSO80N, | TO01SX
RAOION RAO20N RDOSON
Drahtseil (1 Stck.)
Ringschraube Ringschraube
(2 Stek.) (1 Stek.)
Drahtseil |
(2Stck) ¢
Aufgehéngte
Stellung Verdrehsicherungs-
- Drahtseil (1 Stck.)
i
JT1 0° 0° 0° 0° 0°
JT2 —80° 0° —3° 0° 1°
Hebe- | JT3 —170° —163° —163° —155° (—55°) —155°
stellung | JT4 0° 0° 0° 0° 0°
JT5 90° -17° —20° —25°(0°) —114°
JT6 0° 0° 0° 0° 0°
A”nbegzzt;g““gs‘ MS x 2 M16 % 1 M6 x 1 M16x 1 M24 % 1
(): RDOSON
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Serie R

Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

4 Transportmethoden

4.2 Drahtseilaufhangung (mit Grundplatte)

Vier Ringschrauben an der Grundplatte befestigen und die Drahtseile wie in der Abbildung unten

gezeigt daran befestigen. Um ein Herunterfallen des Roboters zu verhindern, auflerdem eine
Ringschraube am Arm montieren und diesen anheben, indem Drahtseile daran befestigt werden.
(Beim Befestigen an einem Sockel die gleichen Verfahren befolgen.)

Beim Heben des Roboters ist Vorsicht geboten, da er je nach Position oder
Installationsmethode der verschiedenen Optionen nach vorn oder hinten kippen kann. Wenn
der Roboter schrig angehoben wird, konnen Stof3e zu Schwingen oder Schiden fiihren,
Kabel konnen sich am Kabelbaum oder an den Rohrleitungen verfangen, und externe Teile
konnen zu Storungen fiihren, die wiederum zu Schiiden fithren kénnen. Nach Abschluss des
Transports die Ringschraube vom Roboterarm entfernen.

N\ Y,
RS006L, RSO10L, RSO30N,
RS005N, RSO05L, RAO06L, RAOIOL, RSO50N,,
Modell RAO0SL, RCOOSL. RSOION, RSO20N, RSOSON. RSO15X
RAOION RA020N RDOSON
] Drahtseil (5 Stck.)
Drahtseil
% (6 Stck.)
Ring- /7
schraube /| |
@Stek) || |
Aufgehingte
Stellung
Ringschraube 2
(4 Stck.) Ringschraube
(4 Stck.)
JTl OO 00 00 OO 00
m —80° 0° 30 0° 1°
Hebe- | IT3 —170° —163° ~163° —155° (~55°) —155°
position | JT4 0° 0° 0° 0° 0°
IT5 90° —17° —20° 25°(0°) 1140
1T6 0° 0° 0° 0° 0°
Ammbefestigungs- M8 x 2 M16 % 1 M6 1 M16 % 1 M24 1
osen
Teilenummer der 60360-0081 60360-1201 | 60360-1203 | 60360-0086 | 60360-0086
Grundplatte
( ): RDOSON
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Serie R 5 Installationsabmessungen des FuBBabschnitts
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

5 Installationsabmessungen des FuRabschnitts

Die Schraubenbohrungen verwenden und wihrend der Installation des Fullabschnitts mit Schrauben mit
hoher Zugfestigkeit befestigen.

Modell RS005N, RS005L, RA0O05SL, RCO05L | RS006L, RAOO6L, RSO10N, RAO10N
220 __ 138
130 _ 88
1 é 2
Abmessungen | |
des montierten . 1 f ol
Teils ) Jﬁ . =
| 2-96H7
$30
|
x
t
Querschnitt - } ' ~,
des montierten ’ - { ‘ -
Teils ; ! : -
i | [
$9 $18
Schrauben-
bohnmg 4-29 4-218
4-M8 4-M16
Hoctaugteste Werkstoff: SCM435 Werkstoff: SCM435
Hirteklasse: Mindestens 10,9 Harteklasse: Mindestens 10,9
Anzugs- 29N'm 240 N'm
moment
Winkel der o o
Montagefliche Innerhalb von £5 Innerhalb von +5
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Serie R 5 Installationsabmessungen des FuBBabschnitts
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

Die Schraubenbohrungen verwenden und wihrend der Installation des Fullabschnitts mit Schrauben mit
hoher Zugfestigkeit befestigen.

Modell RS010L, RAO10L, RS020N, RA020N
250 163t
|
2746
[ Sydh G
S
Abmessungen o of ©
desmontierten | | | __ | I P
Teils ‘ i
©
[{=]
i 8 ,
2-913H9

$30
| | S
Querschnitt ' ‘
des montierten ’ | «
Teils i i
®18
Schrauben-
bohrung 4-218
4-M16
H‘;‘;hhzr‘;glf)fte Werkstoff: SCM435
U Hérteklasse: Mindestens 10,9
Anzugs- 240 N-m
moment
Winkel der o
Montagefliiche Innerhalb von £5
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Serie R 5 Installationsabmessungen des FuBBabschnitts
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

Die Schraubenbohrungen verwenden und wiéhrend der Installation des Fullabschnitts mit Schrauben mit
hoher Zugfestigkeit befestigen.

Modell RS015X, RSO30N, RS050N, RSO80N, RDOSON
320 210%
[
380
300
170]] 2-¢13H9
Abmessungen
des montierten : -
Teils / /\ :
226
Querschnitt
des montierten
Teils | =
[
%18
Schrauben-
bohrung 8218
8-M16
H%Chhzr‘;gf“e Werkstoff: SCM435
chratbe Harteklasse: Mindestens 10,9
Anzugs- 240 N-m
moment
Winkel der o
Montagefliiche Innerhalb von +5
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Serie R

6 Installationsmethode des Robotersockels
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

6 Installationsmethode des Robotersockels

Die Schraubenbohrungen verwenden und wihrend der Installation des Robotersockels mit Schrauben
mit hoher Zugfestigkeit befestigen.

RS006L, RSO10N, RS010L, RS020N,

Modell RS005N, RS005L, RA005L, RCO05L RAO06L. RAOION, RAOL0L, RAO20N
X
s 200%
2 % ~ Ny
] 1 QO > \
Abmessungen I}
des montierten v - - P
Teils ' 3
8-414 ! =
A !
AN
Querschnitt des '
montierten :
Teils E z
© , :
<~ | ]
! 14
P11
Schrauben-
bohrung 8-o11 8-214
8-M10 8-M12
H‘;‘;hhzrgﬁifte Werkstoff: SCM435 Werkstoff: SCM435
Harteklasse: Mindestens 10,9 Harteklasse: Mindestens 10,9
Anzugsmoment 57 N'‘m 98 N'‘m
Winkel der o .
Montagefliiche Innerhalb von +5 Innerhalb von +5
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Serie R 6 Installationsmethode des Robotersockels
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

Die Schraubenbohrungen verwenden und wiéhrend der Installation des Robotersockels mit Schrauben
mit hoher Zugfestigkeit befestigen.

Modell RS015X, RS030N, RSO50N, RSO80N, RDOSON
Abmessungen
des montierten
Teils
Querschnitt <
Abbildung des —
montierten Teils ol
|
$18
Schrauben-
bohnmg 8-218
8-M16
Hoctaugese Werkstoff: SCM435
Harteklasse: Mindestens 10,9
Anzugsmoment 240 N-m
Winkel der .
Montagefliche Innerhalb von £5
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Serie R

7 Installationsmethode

Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

7

Installationsmethode

A  WARNUN

G

Bei der Installation des Roboters an der Wand oder Decke kann der Roboter
wihrend des Installationsvorgangs herunterfallen oder beschidigt werden. Bei
der Verwendung dieser Installationsmethode unbedingt Kontakt mit der
niichstgelegenen Kawasaki Vertretung aufnehmen.

71

Bei Installation der Basis direkt auf dem Boden

In diesem Fall eine Stahlplatte mit einer Dicke von L2 (siehe Tabelle unten), wie in der Abbildung

unten gezeigt, in den Betonboden einlassen oder mit Ankern befestigen. Die Stahlplatte muss sicher
befestigt werden, damit sie den Reaktionskréften des Roboters standhdlt.

Installationsschrauben Basis

L1
/\ Stahlplatte N
v aN AN \
/\\//\ //\ / Beton  ~ //\ // L2
VIR IR I pXr g SN,
Modell RS005N, RS005L, | RS006L, RA006L,| RS010L, RA0O10L ggg;gﬁ’ Egg;gﬁ’
ode RAO005L, RCOOSL | RSO10N, RAOION | RS020N, RA020N ’ ’
RDOSON
. M 1.127 N'm 3223 N-m 6.300 N-m 15937 N'-m
(Kippmoment)
T
(Drehmoment) 849 N-m 2.168 N'm 5.614 N-m 12.101 N'm
Installatlonsschraube AMS AMI6 AMI6 3MI16
Basis
Anzugsmoment 29 N-m 240 N'‘m 240 N-m 240 N-m
L1 Min. 12 mm Min. 25 mm Min. 25 mm Min. 25 mm
L2 Min. 14 mm Min. 28 mm Min. 28 mm Min. 28 mm
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7 Installationsmethode

Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

7.2

Installation des Robotersockels auf dem Boden

In diesem Fall sind die Installationsverfahren praktisch die gleichen wie in dem Verfahren in Abschnitt 7.1.

—
-

e,
ey i

U u Stahl-wplatte

U

X

\\ \\\
. . Beton

\\\\/*/\.\\\///\\\//\\\//\\\\/X\\\ﬁ

Sockel-Installationsschraube

Modell RS005N, RS005L, | RS006L, RAOO6L,| RSO010L, RAOIOL, Eggégﬁ’ ﬁzgggﬁ’
RAO05L, RCO0SL | RSO010N, RAOION | RSO020N, RA0O20N ’ ’
RDOSON
M 1.127N-m 3223 N'm 6.300 N-m 15.937 N-m
(Kippmoment)
T
(Rotations- 849 N-m 2.168 N-m 5.614 N-m 12.101 N-m
moment)
. 24 kg (L=600) 60 kg (L=600) 70 kg (L=600) 100 kg (L=600)
Sockelgewicht ==/ " T=300) 35 ke (L=300) 45 kg (L=300) 65 ke (L=300)
Sockel-
Installations- 8-M10 8-M12 8-M12 8-M16
schraube
Anzugsmoment 57 N'-m 98 N-m 98 N'‘m 240 N-m
L 600 (60360-0082"") | 600 (60360-1164"") | 600 (60360-1166"") | 600 (60360-1178"")
300 (60360-0203"") | 300 (60360-1165"") | 300 (60360-1167"") | 300 (60360-1179"")
Ll Min. 15 mm Min. 18 mm Min. 18 mm Min. 25 mm
L2 Min. 17 mm Min. 20 mm Min. 20 mm Min. 28 mm

*1

() gibt die Teilenummer des Sockels an.
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7 Installationsmethode

Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

7.3 Installation der Roboter-Grundplatte auf dem Boden (ohne Sockel)

In diesem Fall die Grundplatte auf dem Betonboden oder einer Stahlplatte mithilfe von

Schraubenléchern an der Grundplatte montieren.

Grundplatte

Schraubenbohrung

Ve
Beton

NN

DN

RS005N, RS005L, | RS006L, RAOOGL, RSOIOL, RSO15X, RSO30N,
Modell RAGOSL. RCO0SL. | RSOION. RAGION RAOIOL, RSO50N, RSOSON,
g g RS020N, RA020N RDOSON
M 1127 N'm 3223 Nem 6.300 N-m 15937 N-m
(Kippmoment)
T
(Rotations- 849 N-m 2.168 N-m 5.614 N-m 12.101 N-m
moment)
Teilenummer der 60360-0081 60360-1201 60360-1203 60360-0086
Grundplatte
Grundplatten-
cowicht 20 kg 110 kg 110 kg 110 kg
Grundplatten- 4214 4-220 4-220 4-226
Installationsloch (300 x 300) (PCDS00) (PCDS00) (PCDS00)
Grundplattenab- | ) 100 16 750 x 750 x 25 750 x 750 x 25 750 x 750 x 25
messungen (mm)
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Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

7 Installationsmethode

74

Installation der Roboter-Grundplatte auf dem Boden

In diesem Fall die Grundplatte auf dem Betonboden oder einer Stahlplatte mithilfe von

Schraubenlochern an der Grundplatte montieren.

Schraubenbohrung
Grundplatte
>
/\ \//\ NS LY // 7
- Beton e
NN EL RN
Modell RS005N, RS005L, | RS006L, RAOO6L, | RSO10L, RAO10L, Eggég;(’ ﬁ:gggﬁ’
RAOO5L, RCOOSL | RSO10N, RAOION | RS020N, RA020N ’ ’
RDOSON
M 1.127Nm 3223 Nem 6300 N-m 15937 N-m
(Kippmoment)
T
otations- Nm 168 N'm 5.614 N'm .101 N'm
(Rotati 849 2.168 614 12.101
moment)
Teilenummer
der Bodenplatte
fiir die 60360-0081 60360-1005 60360-1005 60360-0085
Installation des
Sockels
Grundplatten-
cewicht 20kg 110kg 110kg 110kg
Grundplatten- 4-014 4-220 4-220 4-226
Installationsloch (300 x 300) (PCD800) (PCD800) (PCD800)
Grundplattenab-
messungen 400 x 400 x 16 750 x 750 x 25 750 x 750 x 25 750 x 750 x 25
(mm)
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Serie R 8 Installation von Werkzeugen
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

8 Installation von Werkzeugen

Stellen Sie beim Montieren einer Hand oder anderer Werkzeuge sicher, dass Sie
die Stromversorgung des Controllers und die externe Stromversorgung
ausschalten. Stellen Sie ein Schild mit der Aufschrift ,,Inspektion und Wartung
sind im Gange* deutlich sichtbar auf und sperren und kennzeichnen Sie die
externe Stromversorgung, sodass ein Bediener oder ein Dritter die
Stromversorgung nicht versehentlich einschaltet, was zu einer unerwarteten

kSituation wie einem Stromschlag fiihren kann. /

8.1 Abmessungen der Handgelenkspitze (Flanschflache)

. Die Spitze des Roboterarms verfiigt iber einen
Stiftloch Gewindebohrungen P g

Flansch zur Befestigung von Werkzeugen wie einer
Hand oder einer Zange. Wie in der Abbildung links
gezeigt, die Befestigungsschrauben mit den
Gewindebohrungen anziehen, die um den
gD-Umfang des Flansches herum eingearbeitet
Zapfenbohrung  wurden. Auferdem die Stiftlécher und

| Zapfenbohrungen verwenden, um die Hand und die

Zange zu positionieren.
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8 Installation von Werkzeugen

8.2 Spezifikationen der Befestigungsschrauben

Gewindetiefe

='==|4—_ Befestigungsschraube

Schrauben mit der richtigen Lange zur
Sicherung der angegebenen Anzugstiefe gemal

Handteil
- der Gewindebohrungstiefe des
;r— Anzugstiefe Werkzeugmontageflansches wihlen. Aullerdem
Schrauben mit hoher Zugfestigkeit verwenden
und diese auf das Nenndrehmoment anziehen.
A VORSICHT
Wenn die Anzugstiefe den vorgeschriebenen Wert
iiberschreitet, trifft die Befestigungsschraube
moglicherweise am Boden auf, und das Werkzeug
ist moglicherweise nicht sicher befestigt.
Modell RSO005N, RS005L, [ RS006L, RAOO6L, 152812?(’ RRjg(())zl(())II\J]’ RS030N, RSO50N,
RAOO5L, RCOO5L | RSO10N, RAOION RAE)ZON > | RSO80N, RDOSON
Gewindebohrungen 4-M5 4-M6 4-M6 6-M8
2D @31,5 240 263 280
Stiftloch @5H7 Tiefe 8 26H7 Tiefe 6 26H7 Tiefe 6 28H7 Tiefe 8
Zapfenbohrung 220H7 Tiefe 3 225H7 Tiefe 6 240H7 Tiefe 6 @50H7 Tiefe 6
Gewindetiefe 8 mm 8 mm 9 mm 13 mm
Anzugstiefe 6 bis 7 mm 6 bis 7 mm 7 bis 8 mm 8 bis 12 mm
Hochzugfeste g\ 1435, min. 10,9] SCM435, min. 10,9 | SCM435, min. 109 |SCM435, min. 10,9
Schraube
Anzugsmoment 6,9 N-‘m 12Nm 12N-m 29 N'm
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Serie R 8 Installation von Werkzeugen
Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

8.3 Tragfahigkeit

Die Lastmasse des Roboters ist flir jedes Modell einzeln angegeben und umfasst die Masse der Hand
und der Zange usw. Die jeweiligen Lastmomente und Tragheitsmomente um die Handgelenkachsen
(JT4, JTS und JT6) herum sind ebenfalls angegeben. Die folgenden Einschrinkungen dazu genau
beachten.

Die Verwendung des Roboters iiber seine angegebene Belastbarkeit
hinaus kann zu einer Verschlechterung der Bewegungsleistung und zu
einer verkiirzten Lebensdauer der Maschine fiithren. Die Lastmasse
umfasst die Werkzeugmasse wie Hand, Werkzeugwechsler,
Stofldiimpfer usw. Wenn der Roboter iiber seine Belastbarkeit hinaus
betrieben werden soll, unbedingt zuerst Kawasaki kontaktieren.

-

J

Lastmoment und Trégheitsmoment kénnen mit dem nachfolgenden Ausdruck berechnet werden:

Berechnungsformel

Lastmasse : M<Mmax. (kg)
(inklusive Hand)

Lastmoment : T=9,8 M-L (N'm)
Lasttriigheittmoment : 1=M-L*+g(kg-m?)

Lo(m)

Mmax: Maximale Lastmasse: Siehe Abschnitt 3.2.

M(kg)  L:Léngevom L4,5: Lange vom Drehachsenmittelpunkt
Drehachsenmittelpunkt von von JT4 (5) zum Lastschwerpunkt
JT6 zum Lastschwerpunkt

(Einheit: m) (siche Ig:  Tragheitsmoment um den
Abbildung) Schwerpunkt (Einheit: kg-m?

Le: Liange vom
Drehachsenmittelpunkt von
JT6 zum Lastschwerpunkt
Wenn die Berechnung der Last durch Teilen der Last in Konstruktionsteile wie Hand und Werkstiicke

erfolgt, die Gesamtberechnungswerte jedes Teils als Lastmoment und Tragheitsmoment verwenden.
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Hinsichtlich der Belastung des Handgelenks des Roboters miissen die folgenden Bedingungen erfiillt sein:

1.

*1

Die Lastmasse einschlieBlich der Handmasse muss kleiner als der folgende Wert sein.

RS005 =5 kg, RS006 = 6 kg, RS010 =10 kg, RS015 =15 kg, RS020 =20 kg,

RS030 =30 kg, RS050 = 50 kg, RS080 = 80 kg, RD0O8O0 = 80 kg

Das Lastdrehmoment und das Trigheitsmoment um jede Handgelenkachse (JT4, JTS und JT6)

herum miissen innerhalb der folgenden Einschriinkungen™ liegen, wie in den Abbildungen unten

gezeigt.

Es kann akzeptabel sein, dass das Tragheitsmoment die Begrenzung iiberschreitet. Stellen Sie in
diesem Fall sicher, dass Sie die Last angeben. (Die Bewegung des Roboters kann jedoch
aufgrund der optimierten Beschleunigung und Verzégerung verlangsamt werden.) Siehe
,Referenzhandbuch zur AS-Sprache* zur Einstellung der Last. Der Betrieb des Roboters mit
falschen Einstellungen kann zu einer Verschlechterung der Bewegungsleistung und zu einer
Verkiirzung der Lebensdauer der Maschine fiihren.

RS005N, RS005L, RAO05L, RCO05L RS006L, RAOO6L
ke:m’ IT4 ke’ IT4
JT5 _ JT5
0,857 1 5 0.8171
07197 é 0,803
2
Q
04 045
1T6 g IT6
0,257+ / ] 025 Y
0,12 0,14
7 12,3 N 7.5 13 Nem
Lastmoment Lastmoment
RS010N, RS010L, RAO10N, RAO10L RS015X
kg-m? 4 kg-m’
) T4 ITs
149 IS 2 1,698
1461 S 15137
£
3
=
[e1)
Hae 0’8
o7 JT6 Z 0576 o
] — ’
0,388 T/
02 \ 025 |
10 2 2 34 e
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RS020N, RA020N RS030N
kg-m® kgm’
I 40,40 R
JT5 4V
g 2,56 = g
g 228 T g
Q [P}
2 B UATE N
£ 09651 S 168 ¥
& &
= 09 —
03 6,6 |
29 45 Nem 130 210 Nem
Lastmoment Lastmoment
RS050N RS080N
kg-m2 JT4, JT5 kgm2
JT4,JT5
40,40

% g 58,97 1
e e
£ 28 2
% % 34,00 e
5, IT6 £ 30,61
:E 17,16 - [ § l/
8 11 &
— — 13,70

130 210 194 336

Nm N
Lastmoment Lastmoment ‘m
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fur RDO8ON

Lastmoment und das Triagheitsmoment im Abschnitt des Handgelenks miissen mit den nachfolgenden
Ausdriicken berechnet werden.

Berechnungsformel

\ Lastmasse (einschlieflich Werkzeug): M < Mmax. (kg)

/- Lastmoment: Nicht spezifiziert
k / Lasttréigheitsmoment: I =M-L>g (kg'm?) < Imax (kg-m?)
| | Mittelpunkt der Lastmasse (L4, L,): Siehe Diagramme unten.
Mmax: Maximale Lastmasse 80 (kg)
I Imax.: Maximales Lasttrigheitsmoment 13,7 (kg-m?)

Ig: Tragheitsmoment um den Schwerpunkt (kg-m?)
é :*: élIG

<L4(L> L, Léange vom Flansch bis zum Lastmittelpunkt der Lastmasse (im)

M (kg) L4 Lange vom Drehachsenmittelpunkt von JT4 zum
Lastmassenschwerpunkt
Bei der Berechnung der Last durch Aufteilung in Abschnitte (z. B. Handabschnitt,
Werkstiickabschnitt usw.) muss das Trigheitsmoment aus der Summe aller Abschnitte

ausgewertet werden.

Die folgenden Einschrénkungen flir Handgelenksabschnitte genau beachten.

1. Die zuléssige Lastmasse einschlieSlich Werkzeuge muss kleiner als die oben angegebene Mmax.
sein.

2. Fiir das Lasttrigheitsmoment im Handgelenksabschnitt (JT4) gelten Einschréinkungen. Das
Lasttriigheitsmoment muss unter 13,7 kg-m? liegen.

3. Fiir den Mittelpunkt der Lastmasse gelten Einschrankungen. Der Mittelpunkt muss innerhalb des
zuldssigen Bereichs positioniert werden. Es gibt zwei Diagramme fiir den jeweiligen Fall: Bei
Bewegung mit JT5 vertikal nach unten (0°) und bei Bewegung mit JTS geneigt (innerhalb von
+10° vertikal nach unten). In beiden Féllen muss der Schwerpunkt innerhalb des zuldssigen
Bereichs fiir die Last von 10 kg gehalten werden, auch wenn die Lastmasse unter 10 kg liegt. Siehe

néchste Seite.
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Diagramm der Belastung des Handgelenks (JT5:0°)
Lange vom Drehmittelpunkt der Achse von JT4 L4 (mm)

500 1000
0 L 2675 3567 | 5350 877 9557, 11705 oY
:' ' ' '
80 kg l,,—a<\ , ' — (267.5,1048)
2207 T G768
> —”’,*' 60kg ____________________ \:‘Ir\l( )
AT T e I | (535,0,296,8)
[ P
5532(;7 “““““““““““““““““ 40 kg ! | '
- e : (827,7,786,0)
T ' |
— |
€ 20kg _ .-~ I I
g 1000+ o | |
LY 7T (9557,11412) i
ks 15kg = |
€ 1w+ -~
S 15554 |
S -
g T T(11705,1869.5)
a e
2000+ T
max. 10 kg _ "
37681
2500 —+

Diagramm der Belastung des Handgelenks (JT5: Innerhalb von £10°)
Lange vom Drehmittelpunkt der Achse von JT4 L4 (mm)

500 1000
0 2425 3331 | 5142 82779557, 11705 1500
| | T I T
80 k / ; I :
> ; — (2205, 1252
220’7//%'/’60 k ' L )
334k & W298,9, 1938)
.................... ] _ (455.8,331.2)
T T
" e : (827,7,786,0)
- - | I
- |
£ 10004~ - N |
2 nur T =TT (9557,11412) |
3 - |
ks I5kg -~ |
Lg 1500+ _——""
S 15554F |
S i
S e T T(11705,1869,5)
2000 =
max. 10 kg -
3768
2500 —+
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9 Montage externer Ausristung

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.

A  VORSICHT

Die Bewegungen des Roboters sorgfiltig iiberpriifen und
sicherstellen, dass die angebrachten Halterungen und externen
Ausriistungsteile nicht in Kontakt mit Peripheriegeriiten oder
dem Roboterarm selbst kommen.

RS005N, RS005L, RA005L, RC005L
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Die in der nachfolgenden Abbildung gezeigten Service-Gewindebohrungen dienen zur Montage von
Kabelhalterungen und externer Ausriistung an jedem Teil des Roboterarms.

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.

RS006L, RAO06L, RS010N, RA010N

605(RS006L, RAOOBL)
405(RSO10N, RAOTON) 180 15

2x2-M5 D10
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Ansicht B-B
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Die in der nachfolgenden Abbildung gezeigten Service-Gewindebohrungen dienen zur Montage von
Kabelhalterungen und externer Ausriistung an jedem Teil des Roboterarms.

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.

RS010L, RA010L, RS020N, RA020N
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Die in der nachfolgenden Abbildung gezeigten Service-Gewindebohrungen dienen zur Montage von
Kabelhalterungen und externer Ausriistung an jedem Teil des Roboterarms.

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.
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9 Montage externer Ausriistung

Die in der nachfolgenden Abbildung gezeigten Service-Gewindebohrungen dienen zur Montage von

Kabelhalterungen und externer Ausriistung an jedem Teil des Roboterarms.

A  VORSICHT
Die Bewegungen des Roboters sorgfiltig iiberpriifen und

sicherstellen, dass die angebrachten Halterungen und externen

Ausriistungsteile nicht in Kontakt mit Peripheriegeriiten oder

dem Roboterarm selbst kommen.

RS030N, RS050N, RS080N, RD08ON
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9.2 Berechnung der Belastung durch externe Gerate

Die Tragfahigkeit wird fiir jedes Armmaodell eingestellt. Die folgenden Einschriankungen des
Lastmoments und des Lasttrégheitsmoments am Arm sind sorgfaltig zu beachten.

Wenn eine Last mit oder iiber dem Nennwert angelegt wird, kann
dies zu einer Verschlechterung der Betriebsfunktionalitiit oder
Lebensdauer fithren. Wenn ein anderer Wert als die Nennlast

angewendet wird, bitte Kontakt mit Kawasaki aufnehmen.
- J

Fiir JT2 und JT3 das Gesamtlastmoment am Handgelenk und am Arm so begrenzen, dass es das
maximal zuldssige Lastmoment nicht iiberschreitet. Das Lastmoment und das Tragheitsmoment kénnen
mit dem Ausdruck auf der nichsten Seite berechnet werden.
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Berechnungsformel

) L ) L, L; . Lw

W3

Wnax : Max. zuléssige Last [kg]
RDOSON W :Belastung am Ende des Handgelenks [kg]
/ \ W, : Gesamtlast am unteren Arm [kg]
Ly, W;  : Gesamtlast am oberen Arm [kg]
b ly  :Position des Schwerpunkts fiir Last am
Handgelenksabschnitt [mm]
I, :Position des Schwerpunkts fiir Gesamtlast

am unteren Arm [mm]
I3 :Position des Schwerpunkts fiir Gesamtlast

am oberen Arm [mmy]
+ JT3: W(LsHy) + W3ls < Wi Ls+Lw)
 JT2: W(Ly+LsHy) + Wa(LotH )+ Wa b < Wina(LotLs+Lw)

Die Daten in der nachstehenden Tabelle zur Berechnung verwenden.

Lifmm] | Lofmm] | Ls[mm] | Lw[mm] | W [kg]

RS005N 105 280 310 251 5
RS005L, RAOOSL,

RC00SL 105 380 410 251 5
RS006L, RAOO6L 100 650 900 21 6
RSO10N, RAOION 100 650 700 24 10
RSO10L, RAOIOL 150 770 1005 24 10
RSO15X 150 1150 1850 230 15
RS020N, RAO20N 150 770 805 230 20
RSO30N 150 870 1080 714 30
RSO50N 150 870 1080 428 50
RSOSON 150 870 1080 428 80
RDOSON 150 870 1080 220 80

Die nachstehenden Werte fiir W2 und Widiirfen jedoch nicht tiberschritten werden.

W Ly + Ly + Ly + L) W (L + Ly + Ly + L)
W, <

W; <
L, +L, L,
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10 Anschluss des Luftsystems

Kawasaki Roboter Handbuch fiir Installation und Anschluss

10 Anschluss des Luftsystems

10.1 Luftleitungen

Roboter der Serie R beherbergen Luftleitungen und Ventile zum Antrieb des Werkzeugs auf dem
Roboterarm. Die Ventile konnen iiber das Programmierhandgerit ein- bzw. ausgeschaltet werden, ohne

dass eine Sperrtafel verwendet werden muss.

RS005N, RS005L, RA005L, RC005L

Rc1/4

Luftzufuhranschluss des
Luftkompressors

(Eingang: 0,15 bis 0,6 MPa
(21,7 bis 87,0 psi)

Rc1/4

Luftzufuhr fr interne Spllung
(Eingang: 0,03 MPa (4,35 psi)
Hinweis: Auf3er RCO05L

Abschnitt Roboterbasis

Hinweis Optionale Ausstattung wird durch die gepunktete Linie (

B

AuRerhalb des

Roboterarms

(L

Im Inneren des
Roboterarms

[ 1
{

innerhalb des Roboterarms

........................ A1 \

........................ B1

........................ BZ

> Luftauslass

Die eingebauten Ventile sind wie folgt spezifiziert:

......................... A3

......................... 1 B3 j

Oberer Roboterarmabschnitt

...... ) angezeigt.

Standard | Keine integrierten Ventile

Option | Doppelmagnetventil/Einzelmagnetventil

Max. 3 Einheiten

Hinweis Ventilspezifikationen: Der CV-Wert ist 0,2, die Anzahl der Schaltstellungen ist 2.

[HINWEIS]

Ventile, die die oben genannten Spezitikationen nicht erfiillen, kénnen
nicht im Arm montiert werden. Bitte Kontakt mit Kawasaki aufnehmen,
um Informationen zu den Spezifikationen des Luftsystems zu erhalten,
falls solche Ventile verwendet werden.
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RS006L, RS010N
Luftauslass
Aulerhalb des
Roboterarms A4_B4_
: Im Inneren des e '
Roboterarms
Ventil
Rc3/8 A
Luftzufuhranschluss des A pe
Luftkompressors ﬁ> 4 i__]
(Eingang: 0,15bis06MPa T & 7
(217bis870ps) | i LAY
. B1
Rc3/8 B L
Luftzufuhr fir interne Spiilung ﬁ> e
(Eingang: 0,03 MPa (4,35psi)y =~ @™ i FT A
....... - A2
.......................... > Luftauslass
....... 1 B2
------- A3
i B3 J
Abschnitt Roboterbasis Innerhalb des Roboterarms Abschnitt Roboterhandgelenk

Hinweis Optionale Ausstattung wird durch die gepunktete Linie (......) angezeigt.

Die eingebauten Ventile sind wie folgt spezifiziert:

Standard | Keine integrierten Ventile
Option | Doppelmagnetventil/Einzelmagnetventil Max. 4 Einheiten

Hinweis Ventilspezifikationen: Der CV-Wert ist 0,2, die Anzahl der Schaltstellungen ist 2.

[HINWEIS]
Ventile, die die oben genannten Spezifikationen nicht erfiillen, konnen

nicht im Arm montiert werden. Bitte Kontakt mit Kawasaki aufnehmen,
um Informationen zu den Spezifikationen des Luftsystems zu erhalten,

falls solche Ventile verwendet werden.
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RS010L, RS015X, RS020N, RS030N, RS050N, RS080N, RD08ON

Rc3/8
Luftzufuhranschluss des
Luftkompressors
(Eingang: 0,15 bis 0,6 MPa
(21,7 bis 87,0 psi)

A

Rc3/8 B
Luftzufuhr flr interne

Spulung E>
(Eingang: 0,03 MPa (4,35 psi)

Abschnitt Roboterbasis

AufRerhalb des
Roboterarms

Vent

Im Inneren des
Roboterarms

1

g "

Innerhalb des Roboterarms

B2

A3

.1 B3

547 Ad

|1 B4 /

]A1\

1B1

> Luftauslass

Abschnitt Roboterhandgelenk

Hinweis Optionale Ausstattung wird durch die gepunktete Linie (......) angezeigt.

Die eingebauten Ventile sind wie folgt spezifiziert:

Standard | Keine integrierten Ventile

Option | Doppelmagnetventil/Einzelmagnetventil

Max. 4 Einheiten

Hinweis Ventilspezifikationen

Fiir RS010L, RS020N: Der CV-Wert ist 0,2, die Anzahl der Schaltstellungen ist 2.
Fiir die anderen Modelle: Der CV-Wert ist 0,6, die Anzahl der Schaltstellungen ist 2.

[HINWEIS]

falls solche Ventile verwendet werden.

Ventile, die die oben genannten Spezifikationen nicht erfiillen, konnen
nicht im Arm montiert werden. Bitte Kontakt mit Kawasaki aufnechmen,
um Informationen zu den Spezifikationen des Luftsystems zu erhalten,
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RAO006L, RA010N

AufRerhalb des Roboterarms
Im Inneren des Roboterarms

Ventil

Rc3/8 A
Luftzufuhranschluss des :> Ll —
Luftkompressors 7 L ]
(Eingang: 0,15 bis 0,6 MPa
(21,7 bis 87,0 psi)

Rc3/8 B
Luftzufuhr fir interne s
Spullung E>

(Eingang: 0,03 MPa (4,35psi) | i e

Abschnitt Roboterbasis Innerhalb des Roboterarms

Hinweis Optionale Ausstattung wird durch die gepunktete Linie (......) angezeigt.

Die eingebauten Ventile sind wie folgt spezifiziert:

A1

1 B1

L iB2

A3

> Luftauslass

Abschnitt Roboterhandgelenk

Standard | Keine integrierten Ventile

Option | Doppelmagnetventil/Einzelmagnetventil Max. 3 Einheiten

Hinweis Ventilspezifikationen: Der CV-Wert ist 0,2, die Anzahl der Schaltstellungen ist 2.

[HINWEIS]

Ventile, die die oben genannten Spezifikationen nicht erfiillen, konnen
nicht im Arm montiert werden. Bitte Kontakt mit Kawasaki aufnechmen,
um Informationen zu den Spezifikationen des Luftsystems zu erhalten,
falls solche Ventile verwendet werden.
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RAO010L, RA020N

Auflerhalb des Roboterarms
Im Inneren des Roboterarms
Ventil
................................ 0 A1 \
Rc3/8
Luftzufuhranschluss A ................................ [:l B1
des Luftkompressors T,
(Eingang: 0,15 bis ﬁ> L5 [ ]
016 MPa T e
(21,7bis870psi)) | B eermmmmmmmm: T A2
Re3/8 1 T B2
Lufzufuhr furinteme B & i 1 T
Splilung E> e Luftauslass
(Eingang: 0,03 MPa %  # L.
@435psi) | ek A3
................................ 83
................................ T A
................................ B4 }
Abschnitt Roboterbasis Innerhalb des Roboterarms Abschnitt Roboterhandgelenk

Hinweis Optionale Ausstattung wird durch die gepunktete Linie (......) angezeigt.

Die eingebauten Ventile sind wie folgt spezifiziert:

Standard | Keine integrierten Ventile

Option | Doppelmagnetventil/Einzelmagnetventil Max. 4 Einheiten

Hinweis Ventilspezifikationen: Der CV-Wert ist 0,2, die Anzahl der Schaltstellungen ist 2.

[HINWEIS]

Ventile, die die oben genannten Spezifikationen nicht erfiillen, kénnen
nicht im Arm montiert werden. Bitte Kontakt mit Kawasaki aufnehmen,
um Informationen zu den Spezifikationen des Luftsystems zu erhalten,

falls solche Ventile verwendet werden.
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10.2 Luftzufuhr zum Roboterarm

RS005N, RS005L, RA0O5L, RC0O05L RSO006L, RAO06L, RSO10N , RAO10N,
RS010L, RAO10L, RS020N, RA020N
R —
'—. _ ]
—
-] -] o
e ) 8
| ¢
AT i OLOJO)
[LE_EJA — O(%
-] = gﬂ o]

Anschluss A~ \ Anschluss B

Anschluss A

Anschluss B /

Wie oben gezeigt, befinden sich die Luftanschliisse im Basisabschnitt des Roboterarms.

VORSICHT

Den Anschluss A mit sauberer, trockener Luft mit einem Eingangsdruck von
0,15 bis 0,6 MPa (21,7 bis 87,0 psi) versorgen (Rc1/4 fiir RS00SN, RS005L,
RAO0SL, RC005L und Rc3/8 fiir die anderen).

Spezifikation der Luftspiilung (auBer RCO0O5L): Anschluss B ist mit einem Lufteinlass (Rcl/4 fiir
RS005N, RS005L, RAOOSL und Rc3/8 fiir die anderen) in der gleichen Weise wie Anschluss A
ausgestattet.

A  VORSICHT

Spezifikation der Luftspiilung: saubere trockene Luft mit

einem Eingangsdruck von 0,03 MPa (4,35 psi) bereitstellen.
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1. Externe Gerite wie einen Lufttrockner,

Anschluss A Anschluss B einen Nebelabscheider und einen
\ Luftfilter anschliefien, wenn die
@ zugefiihrte Luft Wasser, Ol, Staub usw.
I enthiilt, da die Luftzufuhr zu
Regler fEingangsdruck Fehlfunktionen oder Schéden an den
; 0,03 MPa integrierten Ventilen oder den Geriiten
\(4’35 psi) im Arm fiihren kann. AuSerdem

Red| (Ei druck miissen die angeschlossenen Ger:ite
egler ingangsdrucl -

+ 0,15 bis 0,6 MPa r(fgelmsz}g gewartet werden (Ablassen,
Luftrockner/Nebelabscheider/| | (21,7 bis 87,0 psi) Filterreinigung usw.).

Luftfilter L
| 2. Da die eingebauten Ventile nicht gedlt
Luftversor- | <Beispiele flir Anschilisse werden miissen, diirfen keine
gungsquelle | von extemen Geréten> Schmiermittel (Oler) verwendet werden.
- J/
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10.3 Schlauch vom Luftauslass zur Hand

Wie in der Abbildung unten gezeigt, sind Luftauslassanschliisse vorhanden (optional). Die
Auslassanschliisse sind M5 fiir RSO05N, RS005L, RA005L, RCO05L und RC1/8 fiir die anderen.

RS005N, RS005L, RA00SL, RCO05L

Anschluss A1
Anschluss B1
Anschluss A2
Anschluss B2

Anschluss A3 |
Anschluss B3|

Ansicht A

RS006L, RAOO6L, RS010N, RAO10N

Anschluss B1 Anschluss A2
Anschluss A1 Anschluss B2

gD
\ﬂ
M{

Anschluss A3
RS010L, RAO10L, RS020N, RA020N
Anschluss B1 Anschluss A2
Anschluss A1 / Anschluss B2

@ \-
'® @&: @\r
e —

Anschluss A3 Anschluss B3

Anschluss A4 Anschluss B4
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RS015X, RS030N, RS050N, RS080N, RDO8ON

Anschluss A2 Anschluss A1 Anschluss B1 Anschluss A4

\ E8
_ —
)
B

Anschluss A3”  Anschluss B3 Anschluss B4 ™Anschluss B2

Beim Verlegen der Schliiuche darauf achten, dass die
Luftauslassanschliisse nicht gedreht werden.

Wenn sich die Auslassanschliisse drehen, kann sich das interne
Rohr verbiegen oder brechen, und im schlimmsten Fall kann

L die Luftzufuhr gestoppt werden. )
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