ROBOT

KR 30, 60-3; KR 30 L16-2 aveckrcs

Instructions de service

Publié le: 25.09.2012 Version: 01

BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr 1 de 193



© Copyright 2012

KUKA Roboter GmbH
Zugspitzstrasse 140
D-86165 Augsburg

La présente documentation ne pourra étre reproduite ou communiquée a des tiers, méme par extraits, sans I'autorisation expresse de I'éditeur.
Certaines fonctions qui ne sont pas décrites dans la présente documentation peuvent également étre compatibles avec cette commande. Dans
ce cas, I'utilisateur ne pourra exiger ces fonctions en cas de nouvelle livraison ou de service aprés-vente.

Nous avons vérifié la concordance entre cette brochure et le matériel ainsi que le logiciel décrits. Des différences ne peuvent étre exclues. Pour
cette raison, nous ne pouvons garantir la concordance exacte. Les informations de cette brochure sont néanmoins vérifiées régulierement afin
d’inclure les corrections indispensables dans les nouvelles éditions.

Sous réserve de modifications techniques n’influencant pas le bon fonctionnement.

Traduction de la documentation originale

2de 193 BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr



Table des matieres

1.1
1.2

2.1
2.2

3.1
3.2
3.3

3.4
3.4.1

3.5
3.5.1

3.6
3.7
3.8
3.9
3.10

4

4.1
4.2

5

5.1

5.1.1
5.1.2
5.1.3
514

5.2
5.3

5.4

5.4.1
5.4.2
5.4.3
5.4.4

Introduction ...t i e i 7
Documentation du robot . ... ... 7
Représentation des remarqUES ... ...ttt

Affectation ........ ... i i e 8
Utilisation conforme aux fins prévues . ...... ... .. 8
Groupe Cible .. 8
Descriptiondu produit .......... ..ot i e s 9
GBNEraliteS . ... e 9
Poigneten ligne PL A6 Il ... ... . o e 10
Poignet en ligne B0/45/B0 . ... ... ittt 10
BraS .. e 11
Entrainements des axes du poignet A4 @ AB . .. ... 12
EpaUle . e 13
Entrainements des axes majeurs AT @ A3 . ... i 15
Bati de rotation . ... ... 16
EMbDase ... 17
Limitation de I'enveloppe d’évolution pour AT aA3 . ... 18
Surveillance de I'enveloppe d’évolution pour A1 et A2 . ........... ... 19
Alimentation N ENergie . . ... ... 19
Caractéristiques techniques ...............ccoiiiiiiiiiiiiiinnnnn.. 21
GBNEralites . ... 21
Caractéristiques prinCipales .. ...... ... o 23
£ o | - 47
GBNEraliteS . ... 47
Responsabilite . . .. ... o 47
Utilisation du robot industriel conforme aux fins prévues .............. ... .cooiiuin. 48
Déclaration de conformité CE et déclaration d’incorporation .......................... 48
Termes ULIISES ... ..o i 50
PerSONNEl . .. e 51
Enveloppe d’évolution, zones de protectionetdedanger ............. ... ... ... ... 52
Apercu de I'équipement de protection . ......... ...ttt e 53
BULEES MECANIQUES . . . . ettt et ettt et e 53
Limitation mécanique de I'enveloppe de 'axe (option) ............. ... .. ooiiiiin. 54
Surveillance de I'enveloppe de axe (option) ..., 54
Dispositifs pour le déplacement du manipulateur sans commande de robot (options) . ... 54

BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr 3 de 193



5.4.5

5.5

5.5.1
5.5.2
5.5.3
5.5.4
5.5.5
5.5.6
5.5.7

5.6

7.1
7.2

7.3

7.3.1
7.3.2
7.3.3

7.4

7.41
7.4.2
7.4.3

7.5

7.5.1
7.5.2
7.5.3

8

8.1
8.2

9
9.1
9.2

9.3
9.3.1

9.4
9.5
9.6

10

10.1
10.2

Instructions de service

Identifications au robot industriel ............ .. i e 56
MESUres de SECUIMEE . ... ..ottt e e e e e e 56
Mesures générales de SECUIte ......... ...ttt 56
TrANS PO . ot e 58
Mise en service et remise eN SErviCe ......... ot e e 58
Mode manuUel . ... .. e e e, 59
Mode automatiqUue .. ...t 60
Maintenance et réparations . . . . ... ..ottt 60
Mise hors service, stockage et élimination .............. ... ... ... ... . 62
Normes et réglementations appliqUées . . ... ... 63
JLILC: 18 1= o 1o S 65
Mise en place, raccordement,échange ................ccoivvinnnnn 69
GeNAralites . ... i 69
Sollicitations prinCipales . . . ... ... 71
Variantes de fiXation ... ... e 73
Variante 1 fixation aux fondations avec centrage ............ ... .. . . i, 75
Variante 2, fixation a 'embasedemachine .............. ... .. 78
Variante 3, plaque d’adaptation .............. .. 80
RacCordement .. ... e e 81
Robot mont€ au Sol ... e 81
Robot monté au plafond .. ... 84
Robot MONt& au MUr ... e 87
EChange ... e 90
Robot mont€ au SOl ... e 90
Robot monté au plafond .. ... 93
Robot MoNt& au MUr ... e 95
Installation électrique ...l i 99
[T o) 1o o 99
Brochage et schémas decablage ........... i 102
Cables de liaisSon ..........ciiiiiiiiirenrnnrnnsnnennensnnsnnsnnss 111
DS PtiON . oo e 111
POSE dES CADIES . ..ot 113
Coffrets de raccordement surlerobot .......... .. ... .. .. . . 114
170 F- Lo - 114
Plague a connecteurs sur 'armoire de commande . ..ottt 115
Structure des cables de liaison . ... ... . 116
Schémas de cablage . ...... ... 117
TravauxdemaintenancCe ...........c.oiiiiiiiininnrnnrnnrnnnnnnnnns 119
GeNAralites .. ... i 119
Travaux de maintenance, robot ......... ... . i i e 122

4 de 193 BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr



10.3

10.3.1
10.3.2
10.3.3

10.4
10.4.1

10.5
10.5.1

10.6
10.7

11

12
12.1

12.2

13

13.1
13.2
13.3

13.4
13.4.1

13.5
13.5.1
13.5.2

13.6

13.6.1
13.6.2
13.6.3
13.6.4
13.6.5
13.6.6
13.6.7

14
141
14.2

14.3
14.4

Vidange d’huile des entrainements des axes Majeurs . ............iiniiinnaaenen... 125

Vidange d’huile réducteur axe 1 ... ... i e 125
Vidange d’huile rédUCIEUr @Xe 2 . .. ...t 126
Vidange d’huile réducteur axe 3 ... ... e 128
Travaux de maintenance, poignetenligne PL161l ....... ... ... ... ... i, 129
Vidange d’huile poignet en ligne . ... 131
Travaux de maintenance, poignet en ligne PL 30/45/60 ....................cccov... 133
Vidange d’huile poignet en ligne PL30/45/60 Kg . . ... .ooiiiiii 135
Nettoyage et entretien . ... ... 137
Précautions pour la manipulation des lubrifiants ............. ... ... . 138
Instructionsderéglage ............ccoiiiiiiiiiiiiiiiiiii s 139
GBNEraliteS . ... 139
Réglage de la tension de la courroiedentée ....................... 141
Mesure et réglage de la tension de la courroie dentée de I'entrainement des axes du

POIGNE Ad, AD e 141
Mesure et réglage de la tension de la courroie dentée du poignet en ligne A5, A6 ....... 144
Réparations ............ciiiiiiiiiiii i iiaaaain e aaaaaaa s 147
GBNEraliteS . ... 147
Remarques relatives aucollage . ............. 149
Accostage sans freinage des butées .. ......... . 150
Réparations du poignet en ligne PL 16 ... ... 151
Démontage et montage du poignetenligne ... i 151
Réparations du poignet en ligne PL 30/45/60 . ...........uuiiiiiiniiiiiinnn 154
Démontage et montage du poignetenligne ... i 154
Démontage et montage de la courroie dentéeaxe5et6 ............ ... i, 156
Réparations des servomoteurs a courant triphasé ............... .. .. i, 159
Démontage et montage de I'entrainement de 'axe majeur A1 ............ ... ........ 159
Démontage et montage de I'entrainement de 'axe majeur A2 ........................ 161
Démontage et montage de I'entrainement de 'axe majeur A3 ............. ... ... .... 164
Démontage et montage de I'entrainement de 'axe du poignet A4 ..................... 167
Démontage et montage de I'entrainement de I'axe du poignet A5 ..................... 170
Démontage et montage de I'entrainement de I'axe du poignet A6 ..................... 172
Démontage et montage des courroies dentées A4/AS . ... .. i 175
Consommables, fichesde sécurité ....................ciiinn... 177
Fiche technique de sécurité pour graisse de cable Optitemp RB1 ..................... 177
Fiche technique de sécurité pour graisse Optimol Olit CLS .......................... 180
Fiche technique de sécurité pour huile Optigear Synthetic RO 150 .................... 183
Fiche technique de sécurité pour graisse Microlube GL261 .......................... 191

BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr 5de 193



Instructions de service

KUKA

6de 193 BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr



1 Introduction

KUKA

Valable pour KR 30-3
KR 30 L16-2
KR 60-3
KR 60 L45-3
KR 60 L30-3
avec la variante F et avec KR C4

1 Introduction

1.1 Documentation du robot

La documentation de ces robots est composée des parties suivantes :
- Manuel pour KR 30, 60-3, F, KR C4
- Catalogue des pieces sur support de données

Chacun de ces manuels est un document propre joint au robot.

Les instructions de montage et le catalogue des pieces ne font pas partie de cette documen-
tation.

1.2 Représentation des remarques

Les remarques affectées de ce pictogramme se rapportent a la sécurité et doivent donc étre
respectées impérativement.

D mmmm—

¢

Cette remarque signifie qu’un faible dommage corporel ou matériel peut étre la
conséquence de I’'absence de mesures de précaution.

@ Les remarques affectées de ce pictogramme signifient soit que le travail est facilité en
les appliquant ou que des informations supplémentaires sont disponibles.
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Instructions de service

2 Affectation

2.1 Utilisation conforme aux fins prévues

Utilisation

Manipulation d’outils ou de dispositifs pour 'usinage ou le transport de pieces ou de produits,
comme par ex. :

- la manutention

- le montage

- le soudage MIG/MAG

- le soudage au rayon laser YAG

L'utilisation n’est autorisée que si les conditions climatiques indiquées au chapitre 4 sont res-
pectées.

Utilisation non conforme

Toutes les utilisations divergentes des fins prévues sont considérées comme non confor-
mes, par ex. :

- Transport de personnes et d’'animaux

- Utilisation comme escalier

- Utilisation ne respectant pas les seuils de service

- Utilisation dans un environnement soumis a des risques de déflagration

Des modifications de la structure du robot, par ex. des percages, ou autres, peu-
vent provoquer des endommagements des piéces. Ceci est considéré comme
une utilisation non conforme et entraine la perte de la garantie et des droits a
des dédommagements.

2.2 Groupe cible

(&

Cette documentation s’adresse a I'utilisateur avec les connaissances suivantes :
- Connaissances approfondies en construction mécanique
- Connaissances approfondies en électrotechnique
- Connaissances du systeme de la commande de robot

Pour une application optimale de nos produits, nous recommandons a nos clients une
formation au KUKA College. Consultez notre site Internet www.kuka.com ou adressez-
vous directement a une de nos filiales pour tout complément d’'information sur notre
programme de formation.

8 de 193
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3 Description du produit

3 Description du produit

3.1 Généralités

@ Cette description s’applique par analogie a tous les robots industriels mentionnés au
chapitre 1, indépendamment de la variante représentée sur la figure ou du type.

Le robot industriel est formé d’'un manipulateur (= ensemble mécanique du robot et installa-
tion électrique), d’'une armoire de commande, d’un boitier de programmation portatif et des
cables de liaison (Fig. 1). Ce document traite de 'ensemble mécanique du robot. L'armoire
de commande avec le boitier de programmation portatif et les cables de liaison sont décrits
a un autre endroit.

1 Ensemble mécanique du robot
2 Armoire de commande
3 Cables de liaison

Fig. 1 Robot industriel (exemple de montage au sol)

La subdivision de ce paragraphe correspond pour I'essentiel a la division de 'ensemble mé-
canique du robot en ses sous-ensembles principaux.

L]}
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Instructions de service

3.2 Poignet en ligne PL 16 Il

Le robot KR 30 L16 est doté d’un poignet en ligne a trois axes (Fig. 3) pour une charge de
16 kg (PL 16 1l). Le poignet en ligne est fixé avec la bride (4) au bras a l'aide de raccords
a vis. L'entrainement des axes du poignet A4, A5 et A6 est assuré via les arbres (1, 2, 3).
Les outils sont montés sur la bride de fixation (6) de I'axe 6. Chaque axe dispose d’un disposi-
tif de mesure (5) permettant, via un palpeur de mesure électronique (accessoire), de vérifier
la position mécanique zéro de I'axe respectif et de la reprendre dans lacommande. Les sens
de rotation, les caractéristiques des axes et les charges autorisées peuvent étre consultés
au chapitre 4, “Caractéristiques techniques”.

12 3 4

]

]

I

H

!
1 Arbreaxe6 4 Bride (poignet-bras)
2 Arbreaxe5 5 Dispositif de mesure
3 Arbre axe 4 6 Bride de fixation

Fig.2 Poignet en ligne PL6 I
3.3 Poignet en ligne 30/45/60

Suivant le modéle, les types de robots KR 30, 60-3 sont dotés d’un poignet en ligne a trois
axes (Fig. 3) pour une charge de 30, 45, 60 kg. Les fonctions et les interfaces de connexion
correspondent a celles du PL 16 1. Ce poignet en ligne est cependant équipé de courroies
dentées pour I'entrainement des axes 5 et 6.

En cas de sollicitations thermiques ou mécaniques plus importantes, le poignet en ligne du
type “F” est disponible.

123 4 5

|
)

30/45/60 kg

1 Arbre 4 Bride
2 Arbre 5 Bride de fixation
3 Arbre 6 Dispositif de mesure

Fig. 3 Poignet en ligne PL 30/45/60
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3

3.4

Description du produit (suite)

Bras

Le sous-ensemble bras (Fig. 4/2) incarne I'élément de sortie de I'axe 3 du manipulateur. Le
bras est bridé latéralement a I'épaule (7) via un réducteur a logement intégré. Il est entrainé
par I'entrainement de I'axe majeur A3 (6). L'axe de rotation du bras (3) a été choisi de facon
apouvoir renoncer a un contrepoids d’équilibrage des masses sur le bras jusqu’a une charge
nominale.

La plage de basculement logicielle exploitable va pour tous les manipulateurs de +158° a
-120°, par rapport a la position électrique zéro de I'axe 3 qui est obtenue lorsque les axes
longitudinaux du bras et de I'épaule sont paralleles. La plage de basculement est en outre
limitée par des butées mécaniques avec fonction tampon, en plus des butées logicielles.

Le logement du bras (8) recoit sur sa face arriere les entrainements pour les axes du poi-
gnet 4 a 6. Avec comme référence le bras standard, il existe des types de bras qui ont une
longueur supérieure de 200 mm (KR 60 L45-3) et de 400 mm (KR 60 L30-3). Ces prolonga-
tions du bras entrainent une réduction des charges nominales et de certaines vitesses des
axes. Lalongueur du bras du KR 30 L16-2 est supérieure de 624 mm a la variante standard.

Comme pour les logements de I'épaule et du bati de rotation, on a eu recours pour le loge-
ment du bras a la construction en alliage léger optimisée par CAO et a la méthode des élé-
ments finis.

Le poignet en ligne (4) entrainé par les unités d’entrainement (1) via des arbres embrocha-
bles (5) al'intérieur du bras, est fixé a la face avant du bras a I'aide d’'une interface standardi-
sée.

Dans le cas des robots du type F, le bras est sous pression. Il fonctionne avec une pression
interne de 0,1 bar.

1

8 7 6 5
1 Unités d’entrainement pour axes du poignet 6 Entrainement de I'axe majeur A3
2 Bras 7 Epaule
3 Axe de rotation A3 8 Logement du bras
4 Poignet en ligne
5 Arbre
Fig. 4 Bras
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Instructions de service

3.4.1 Entrainements des axes du poignet A4 a A6

Les axes du poignet sont entrainés par 3 unités d’entrainement. Celles-ci sont vissées au
bras (Fig. 5/4). Les unités d’entrainement A4 (3) et A5 (1) sont identiques du point de vue
de la construction. Elles entrainent les axes en question du poignet par les courroies dentées
et les arbres. L'axe du poignet A6 est entrainé directement par I'unité d’entrainement A6 (2),
via un arbre enfichable (5).

Une unité d’entrainement pour I'entrainement des axes du poignet est formée d’'un servomo-
teur AC sans balais avec frein mono-disque a aimant permanent et résolveur d’arbre creux
(les deux intégrés).

Unité d’entrainement A5
Unité d’entrainement A6
Unité d’entrainement A4 5
Bras

Arbre

abhowNn =

Fig. 5 Entrainements des axes du poignet A4 a A6

12de 193
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3 Description du produit (suite)

3.5 Epaule

L'épaule (Fig. 6/1) est I'’élément de sortie de I'axe 2. Elle bascule autour de I'axe de rota-
tion 2 (3) avec un angle logiciel utile de +35° a -135°— par rapport a la position électrique
zéro de I'axe 2 qui correspond a la position horizontale de I'épaule a la Fig. 6. La plage de
basculement logicielle utile est en outre limitée par des butées mécaniques avec fonction
tampon, en plus des butées logicielles.

[og @
[ele)
oy & -185°
1
)
<4 M p
5
2P . ] ]
O
3

+35°

1 Epaule
2 Entrainement de I'axe majeur A2
3 Axe de rotation 2

Fig. 6 Epaule avec plage de rotation

L'épaule (Fig. 7/6) recoit en haut le réducteur A3 (2) et en bas le réducteur A2 (3). Les réduc-
teurs (2, 3) sont simultanément entrainement et logement des sous-ensembles bras et
épaule. L'encoche de mesure (1) et la cartouche de mesure (4) permettent de définir et de
retrouver la position mécanique zéro des axes 2 et 3. A l'intérieur du logement de I'épaule
se trouvent les cables pour I'alimentation en énergie et la transmission des signaux du bati
de rotation vers le bras.

L'épaule du KR 30 L16-2 a une distance de 1 250 mm entre A2 et A3 par rapport a I'épaule
des variantes standard qui a une distance de 850 mm entre les axes.

BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr 13 de 193



Instructions de service

2
1 Ry
XS
\35;\“
7
6
3
7
N\
5
4

1 Encoche de mesure A3 5 Axe de rotation A2
2 Réducteur A3 6 Epaule

3 Réducteur A2 7 Axe de rotation A3
4 Cartouche de mesure A2

Fig. 7 Structure de I’épaule
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3 Description du produit (suite)

3.5.1 Entrainements des axes majeurs A1 a A3

Les axes 1, 2 et 3 du robot sont entrainés par des unités d’entrainement conformément a
la Fig. 8. Un entrainement pour axe majeur est formé d’'un servomoteur AC (1) sans balais
avec frein mono-disque a aimant permanent et résolveur d’arbre creux (2), les deux inté-
grés. Les entrainements des axes majeurs 1, 2 et 3 sont de construction égale.

Dans le cas des variantes KR 60, I'axe 2 est doté d’un entrainement plus puissant.

(W)Y

Fig. 8 Unité d’entrainement pour entrainement axe majeur

L]}
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Instructions de service

3.6 Bati de rotation

Le bati de rotation (Fig. 9/2) est le sous-ensemble se trouvant entre I'épaule et 'embase.
Il est vissé a 'embase (4) de maniére mobile via le réducteur spécial (3) pour exécuter le
mouvement autour de I'axe de rotation 1 (1). La plage de rotation logicielle utile va de (+) a
(-) 185°, mesurée a partir de la position zéro (6). En plus des butées logicielles, elle est limi-
tée par des butées mécaniques avec fonction tampon. Ce systéme de butées fonctionne
avec une butée de poursuite a double action latérale et se trouvant dans 'embase qui limite
mécaniquement la large plage de rotation de deux fois 185°.

-185°

Axe de rotation 1 +185°
Bati de rotation

Réducteur spécial

Embase

Entrainement de 'axe majeur A2

Position zéro A1

OO WN =

Fig. 9 Bati de rotation avec plage de rotation (représenté : KR 30-3)
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3 Description du produit (suite)

Le bati de rotation comprend I'entrainement de I'axe majeur pour I'axe 1 (Fig. 10/3) avec ré-
ducteur spécial (4). L'entrainement de I'axe majeur pour I'axe 2 (1) avec le réducteur spé-
cial (2) est fixé latéralement au bati de rotation.

Une partie de l'installation électrique du manipulateur est posée a l'intérieur du bati de rota-

tion.
2
1
3
4

Entrainement de 'axe majeur A2
Réducteur spécial A2
Entrainement de I'axe majeur A1
Réducteur spécial A1

A ON =

Fig. 10 Structure du bati de rotation

3.7 Embase

L'embase (Fig. 11) est la partie fixe du manipulateur sur laquelle tourne le bati de rotation
avec I'épaule, le bras et le poignet. La bride de pied (5) comprend des trous de passage (4)
pour la fixation du robot et deux taraudages (6) permettant la dépose du manipulateur sur
deux pieds de centrage (accessoires, voir le chapitre 7 , “Mise en place”).

Le réducteur spécial (1) de I'axe 1 est fixé a une bride a l'intérieur du logement de I'em-
base (3). Cette bride integre aussi la butée de poursuite mécanique a double action latérale
qui, avec un bloc de butée sur le béati de rotation, limite a 370° la plage de mouvements a
limitation logicielle autour de I'axe de rotation 1.

Dans I'embase, les cables de l'installation électrique sont guidés sans sollicitation autour de
I'axe de rotation 1 du manipulateur vers le bati de rotation, étant regroupés avec un flexible
de protection. L'espace entre le bati de rotation et 'embase est doté de deux recouvre-
ments (2, 8) amovibles en une piece.

Les socles de connecteurs pour les cables de liaison du manipulateur a I'armoire de com-
mande se trouvent sur la boite RDC (7) et sur le MFG (logement multifonctions) (10).

L'encoche de mesure (11) indispensable pour déterminer le point mécanique zéro se trouve
sur le support (9).
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Instructions de service

11
10 1
9
8
7
2
3
6
a4
5
1 Réducteur spécial A1 7 Coffret de raccordement
2 Recouvrement 8 Recouvrement
3 Logement de 'embase 9 Support
4 Trous de fixation (6 x) 10 MFG, logement multifonctions
5 Bride de pied 11 Encoche de mesure
6 Taraudages (2x)

Fig. 11 Structure de ’embase

3.8 Limitation de I’enveloppe d’évolution pour A1 a A3

Des butées mécaniques pour une limitation de I'enveloppe d’évolution en fonction du cas
d’application sont disponibles comme accessoire “Limitation de I'enveloppe d’évolution”
pour les axes 1 a 3:

Axe 1: avec deux butées supplémentaires :
de +58° a +185° et -58° a -185°, réglable par pas de 15°.

Axe 2; de +5° a +65° et -5° a -20°, réglable par pas de 15°.
Axe 3: de +3° et -108° a -153° ou -33° a -153°, réglable par pas de -15°.

La description de la limitation de I'enveloppe d’évolution se fera dans des documentations
individuelles.

L]}
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3

3.9

Description du produit (suite)

Surveillance de I’enveloppe d’évolution pour A1 et A2

Les axes 1 et 2 peuvent étre équipés de commutateurs de positionnement et d’anneaux a
encoches sur lesquels des cames réglables sont fixées (voir la documentation “Surveillance
de I'enveloppe d’évolution”). Ceci permet la surveillance permanente de la position du mani-
pulateur.

Avec l'axe 1, trois secteurs au maximum peuvent étre surveillés, avec I'axe 2, maximum un
seul secteur de I'enveloppe d’évolution en question peut étre surveillé.

La description de la surveillance de I'enveloppe d’évolution se fera dans des documentations
individuelles.

3.10 Alimentation en énergie

Le robot industriel peut étre doté d’une alimentation en énergie montée entre 'embase et
I'axe 6, pour pouvoir étre utilisé dans le cadre de certaines technologies de production. Lali-
mentation en énergie est formée d’un groupe de flexibles pour les fluides typiques pour I'ap-
plication en question ainsi que du “Groupe de fixation de I'alimentation en énergie” indispen-
sable a la fixation. L’alimentation en énergie regoit donc les cables électriques et les flexibles
pour garantir ainsi un guidage faible en sollicitation, sur I'intégralité de I'enveloppe d’évolution
autorisée. L'alimentation en énergie est congue pour couvrir la majorité des cas d’applica-
tion, en ce qui concerne la portée et la résistance a l'usure. Il y aura, bien sir, évidemment
des applications ou cette version ne pourra étre utilisée qu’en respectant certaines restric-
tions. Dans de tels cas, une version spéciale ou une adaptation de cette version d’alimenta-
tion en énergie est nécessaire.

La description de I'alimentation en énergie se fera dans des documentations séparées.

L]}
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4 Caractéristiques techniques

4 Caractéristiques techniques

4.1 Généralités

@ Cette description s’applique par analogie a tous les robots industriels mentionnés au
chapitre 1, indépendamment de la variante représentée sur la figure ou du type.

Les robots industriels sont des manipulateurs a six axes prévus pour le montage au sol, au
mur et au plafond, le KR 30 L16-2 uniquement au sol ou au plafond. lls conviennent pour
toutes les taches avec positionnement en continu (contournage). Les principaux domaines
d’application sont :

- la manutention

- le montage

- le soudage MIG/MAG

- le soudage au rayon laser YAG

Toute utilisation différant de celle expliquée est considérée comme utilisation
non conforme (voir le chapitre 2, “Affectation”).

La Fig. 12 illustre le robot industriel avec le manipulateur (ensemble mécanique du robot et
installation électrique) et 'armoire de commande.

Les caractéristiques suivantes s’appliquent aux robots montés au sol et au plafond, sauf si
des caractéristiques différentes sont expressément mentionnées.

L]}
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7
4 :
g 6
G
: | 5 [
. H
1 Bras 5 Embase
2 Poignet en ligne 6  Cables de liaison
3 Epaule 7  Armoire de commande (voir
4  Bati de rotation documentation séparée)

Fig. 12 Sous-ensembles principaux du robot industriel
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4 Caractéristiques techniques (suite)

4.2  Caractéristiques principales

Type KR 30-3
KR 30 L16-2
KR 60-3
KR 60 L45-3
KR 60 L30-3

Nombre d’axes 6 (Fig. 14)
Charges admissibles Voir le tableau suivant et Fig. 13

Type de robot industriel _ KR 30 _ KR 60 KR 60
KR30-3 | 162 | KREO-3 | 1453 | L30-3

Poignet (PL)? PL PL 16 PL PL PL
30/45/60! 30/45/60" | 30/45/601 | 30/45/60'

Charge nominale 30 16 60 45 30

admissible [kg]

Charge supplémentaire

pour charge nominale

admissible [kg] 35 35 35 35 35

Charge totale max. [kg] 65 51 95 80 65

T PL = poignet en ligne

Charge totale max.

(Charge supplémentaire|| Charge |

A ]
5@5

Fig. 13 Distribution de la charge

Caractéristiques des axes  Voir les tableaux suivants.

Toutes les indications dans la colonne “Plage de mouve-
ments” s’appliquent au point zéro électrique de 'axe de ma-
nipulateur respectif.
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KR 30-3
o Poignet en ligne, charge nominale admissible de 30 kg
Axe Plage de mouvements Vitesse
limitation logicielle
+185° 140°/s
2 +35°
a 126°/s
-135°
3 +158°
a 140°/s
-120°
4 +350° 260°/s
+119° 245°/s
6 +350° 322°/s
KR 30 L16-2

e Poignet en ligne, charge nominale admissible de 16 kg

Axe Plage de mouvements Vitesse
limitation logicielle
+185° 100°/s
2 +35°
a 80°/s
-135°
3 +158°
a 80°/s
-120°
4 +350° 230°/s
5 +130° 165°/s
6 +350° 249°/s
KR 60-3
o Poignet en ligne, charge nominale admissible de 60 kg
Axe Plage de mouvements Vitesse
limitation logicielle
+185° 128°/s
2 +35°
a 102°/s
-135°
3 +158°
a 128°/s
-120°
4 +350° 260°/s
5 +119° 245°/s
6 +350° 322°/s
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4 Caractéristiques techniques (suite)

KR 60 L45-3
o Poignet en ligne, charge nominale admissible de 45 kg
Axe Plage de mouvements Vitesse
limitation logicielle
+185° 128°/s
2 +35°
a 102°/s
-135°
3 +158°
a 128°/s
-120°
4 +350° 260°/s
+119° 245°/s
6 +350° 322°/s
KR 60 L30-3
o Poignet en ligne, charge nominale admissible de 30 kg
Axe Plage de mouvements Vitesse
limitation logicielle
+185° 128°/s
2 +35°
a 102°/s
-135°
3 +158°
a 128°/s
-120°
4 +350° 260°/s
5 +119° 245°/s
6 +350° 322°/s

L]}
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Fig. 14 Axes de rotation et sens de rotation lors du déplacement du manipulateur

Répétabilité de position KR 30-3 + 0,06 mm

(1SO 9283) KR 30 L16-2 + 0,07 mm
KR 60-3 + 0,06 mm
KR 60 L45-3 + 0,06 mm
KR 60 L30-3 + 0,06 mm

Position de montage KR 30, 60-3 Au sol, au mur ou au plafond

(restrictions de I'évolution pour axe 1,
voir Fig. 27 et Fig. 28)
KR 30 L16-2 Au sol et au plafond

Dimensions principales Voir Fig. 21 a Fig. 23

Enveloppe d’évolution La forme et la dimension de I'enveloppe d’évolution
(volume de travail) sont précisées dans les Fig. 21
a Fig. 23.
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Caractéristiques techniques (suite)

Volume de travail KR 30-3 env. 27,24 m3
KR 30 L16-2 env. 104,5 m3
KR 60-3 env. 27,24 m3
KR 60 L45-3 env. 36,89 m3
KR 60 L30-3 env. 47,78 m3

Le point de référence est ici le point d’intersection des
axes 4 et 5.

Centre de gravité de la charge P
Voir Fig. 15 a Fig. 18.
Pour la charge nominale, I'écart (écart nominal) du centre
de gravité de la charge P avec la surface de la bride (axe
de rotation 6) s’éleve a

150 mm (horizontal) et 180 mm (vertical) dans le cas du

KR 30, 60-3,
150 mm (horizontal) et 120 mm (vertical) dans le cas du
KR 30 L16-2
Poids KR 30 -3 env. 665 kg
KR 30 L16-2 env. 700 kg
KR 60-3 env. 665 kg
KR 60 L45-3 env. 671 kg
KR 60 L30-3 env. 679 kg

Sollicitations dynamiques principales
Voir Fig. 25

Systeme d’entrainement Electromécanique avec servomoteurs AC commandés par
transistors

Puissance moteur installée env. 14,9 kW

Mode de protection du manipulateur
IP 64
Opérationnel, avec cables de liaison connectés
(selon EN 60529).

Mode de protection du poignet en ligne
IP 65 (selon EN 60529)
(standard)

Mode de protection du poignet en ligne “F”
IP 67 (selon EN 60529)
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Instructions de service

Charge poignet en ligne ”F” Température10 s/min a 453 K (180 °C)

Température superficielle 373 K (100 °C)
Résistance contre : - poussieres importantes
- lubrifiants et réfrigérants*
- vapeur d’eau
Les poignets en ligne du type “F” ont d’autres intervalles de
maintenance a respecter.

* apres consultation KUKA.

Equipement spécial pour type “F”

Température ambiante

Niveau sonore

Coloris

Plaques
Consommables spéciaux

Courses et temps d’arrét

Bras sous pression

Surpression dans le bras : 0,1 bar

Air comprimé : sans teneur en huile
et eau

Consommation air comprimé : env. 0,1 m3/h

Filet raccord : M5

Détendeur : 0,1 - 0,7 bar

Manomeétre : 0 - 1 bar

Filtre : 25 - 30 um

Pour le service :

283 Ka 328 K (+10 °C a +55 °C),
Pour le service avec SafeRDW :
283 Ka 323 K (+10 °C a +50 °C),
Pour stockage et transport :

233 Ka 333 K (-40 °C a +60 °C).
Autres températures sur demande.

< 75 dB (A) I'extérieur de I'enveloppe d’évolution
(Fig. 22 et Fig. 23)

Manipulateur

Pied (fixe), noir (RAL 9005).

Pieces mobiles, orange (RAL 2003)

Dans le cas des poignets du type “F”, il faut en outre une
peinture spéciale pour 'ensemble du manipulateur.

Poignet en ligne “F” :
Peinture spéciale argent résistant aux températures et re-
flétant la chaleur.

Voir Fig. 29 a Fig. 38.
Aucuns

Voir documentation individuelle

28 de 193

BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr



4 Caractéristiques techniques (suite)

charge maximum. Il faut toujours vérifier les deux valeurs (charge admissible et
moment d’inertie propre). Un dépassement de cette capacité réduit la durée de
vie du robot et, en régle générale, surcharge les moteurs ainsi que les
engrenages et transmissions. Il faudra en tous cas consulter KUKA auparavant.

Fig. 15 a Fig. 18 :
Les courbes de charge et les valeurs du tableau représentent la capacité de

@ Les valeurs ainsi déterminées sont indispensables pour définir le champ d’application.
Des données supplémentaires sont nécessaires pour la mise en service du manipula-
teur conformément a la documentation du logiciel KUKA.

Systéme de coordonnées bride du robot Inertie autorisée au point de
conception
(Lxy = 120 mm,
Lxy = JLx2 + Ly? Lz = 150 mm)
v 4 0,36 kgm?2.

ATTENTION : Les inerties doivent
étre calculées avec KUKA Load.
L'entrée des données de charge
dans la commande est impérative !

Centre de gravité charge P

5
<

300
= 8 kg
200 — 10 kg
- 12 kg
+—14kg
7 16 kg
100
A5
|1 KR30L16-2 Lz (mm)
A4|:|]]:[E®HHH\HIHH\HHIH\HHHIHHHH\I\HHHHIHH\HHI»
A6 100 200 300 400 500 600

Fig. 15 Centre de gravité de la charge P et courbes de charge pour KR 30 L16-2

BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr 29 de 193



Instructions de service

@ Les valeurs ainsi déterminées sont indispensables pour définir le champ d’application.
Des données supplémentaires sont nécessaires pour la mise en service du robot con-
formément a la documentation du logiciel KUKA.

Systéme de coordonnées bride du robot Inertie autorisée au point de
— J] x2 2 conception
by = Lx"+ Ly (Lxy = 180 mm,
Lz = 150 mm)
9 kgm?2.

ATTENTION : Les inerties doivent
étre calculées avec KUKA Load.
L'entrée des données de charge
dans la commande est impérative !

Centre de gravité de la
charge P

500

13 kg
400

15 kg
300 18 kg
————— 21 kg
I 24kg
200 27 kg
— 30 kg
100
» | KR 30-3 ]
- KR 60 L30-3  (mm)

A“"E[_'""r' T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T —
100 200 300 400 500 600 700

RN —

Fig. 16 Centre de gravité de la charge P et courbes de charge
pour KR 30-3; KR 60 L30-3
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4 Caractéristiques techniques (suite)

@ Les valeurs ainsi déterminées sont indispensables pour définir le champ d’application.
Des données supplémentaires sont nécessaires pour la mise en service du robot con-
formément a la documentation du logiciel KUKA.

Systéme de coordonnées bride du robot Inertie autorisée au point de

' conception
(Lxy = 180 mm,
Lz = 150 mm)
18 kgm?2.
ATTENTION : Les inerties doivent
étre calculées avec KUKA Load.
L'entrée des données de charge
dans la commande est impérative !

Centre de gravité de la

charge P
Lxy (mm)
500
g 25 kg
4oo§
= 30 kg
300 35 kg
- 40 kg
4 45kg
4 50kg
200 +—— 55kg
I 60kg
1oo§
A5E
4 KR 60-3 Lz (mm)
A4_E[_ ''''' _-Ab; HHHH\IHHHH\IHHHH\I\H\HH\IHHH\HIHH\HHIHH\HHII>
i 100 200 300 400 500 600 700

Fig. 17 Centre de gravité de la charge P et courbes de charge pour KR 60-3
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@ Les valeurs ainsi déterminées sont indispensables pour définir le champ d’application.
Des données supplémentaires sont nécessaires pour la mise en service du robot con-
formément a la documentation du logiciel KUKA.

Systéme de coordonnées bride du robot Inertie autorisée au point de

= conception
(Lxy = 180 mm,
Lz = 150 mm)
13,5 kgmZ.
ATTENTION : Les inerties doivent
étre calculées avec KUKA Load.
L'entrée des données de charge
dans la commande est impérative !

Centre de gravité de

la charge
Lxy (mm)
500 ]
400
- 25 kg
300
m 29 kg
T 33kg
+—— 37kg
200— 41 kg
7 45 kg
1007
AS Lz (mm)
KR 60 L45-3
A4_'E[_ ''''' __-AG HH\HHIHH\HHIH\HH\\IH\HH\\I\HH\H\IHHHH\IHHH\HI»
100 200 300 400 500 600 700

Fig. 18 Centre de gravité de la charge P et courbes de charge pour KR 60 L45-3
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4 Caractéristiques techniques (suite)

Bride de fixation

154

\ L z D X i
) [0)
4 @50
R1116 > _ A== -
~— _ _—
204

/ +0.5

Bride de fixation DIN/ISO") (Fig. 20). La représentation de
la bride de fixation correspond a la position zéro des axes
4 et6. Le symbole ¢ montre la position de I'élément d’adap-
tation respectif (douille de percage). Pour la fixation des
charges, il faut utiliser des vis de la qualité 10.9. La longueur
de serrage des vis dans la bride doit s’élever a au moins
1,5 x de diamétre nominal.

Profondeur de vissage : PL 16 min. 6 mm
max. 9 mm

Profondeur de vissage : PL 30/45/60 min. 12 mm
max. 14 mm

1) DIN/ISO 9409-1-A50 pour PL 16
DIN/ISO 9409-1-A100 pour PL 30/45/60

Coupe A-A
158
aA4/A5
1O | @ o02] A
6.3

L]
B
@ 50

@ 63 7
@78

60 7x M6

Longueur d’adaptation L| q} | Q§ 0.1 | A | B |
Vis de fixation M6,

Qualité 10.9
Profondeur de vissage : min. 6 mm
max. 9 mm

Fig. 19 Bride de fixation DIN/ISO pour poignet en ligne 16 kg
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Coupe A-A

NS
()]
N e [Olewe
% acentre A4/A5
\

I
— " F
=
,
1
|
263 17
2100
2125 hg

S

+0,3 IEI

8,5

Vis de fixation M8,

Qualité 10.9

Profondeur de vissage : min. 12 mm
max. 14 mm

Fig. 20 Bride de fixation DIN/ISO pour poignet en ligne 30/45/60 kg
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4 Caractéristiques techniques (suite)

Charge
supplémentaire

3567

4992

q
&

815

4

1425

350 \

2050 1085

3102

5152

ATTENTION : Le rayon des bords
Dimensions : mm perturbateurs (plage sure) est env.
163 mm avant le point de référence
pour la zone de travail.

REMARQUE : Le centre de gravité de
la charge supplémentaire doit étre
aussi proche que possible de l'axe
rotatif 3 et de la ligne a de la Fig. 24.

Le point de référence pour I'enveloppe
d’évolution est le point d'intersection
des axes 4 et 5.

Vue'Y, voir Fig. 24.

Fig. 21 Dimensions principales et enveloppe d’évolution
KR 30 L16-2 (logicielles)
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ATTENTION : Le rayon des bords
perturbateurs (plage sure) est env.
181 mm avant le point de référence
pour la zone de travail.
|
-120° - +158°
Y |.820,1020,1220 170
[ 150
L =)
' 2
g GA_-
Q| w 1
2 2
N © © ™
() [¢2]
N 3

3003

815 ///

1084 2033

1281 2230

1480 2429

REMARQUE : Le centre de gravité de la charge
supplémentaire doit étre aussi proche que possible
de I'axe rotatif 3 et de la ligne a de la Fig. 24.

Le point de référence pour I'enveloppe d’évolution
est le point d’intersection des axes 4 et 5.

Vue 'Y, voir Fig. 24.

Fig. 22 Dimensions principales et enveloppe d’évolution (logicielles)
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4 Caractéristiques techniques (suite)

. \
/ KR 30-3 = R2033 \

KR 60-3 = R2033
KR 60 L45-3 = R2230 :
/ KR 60 L30-3 = R2429 \

T

‘I“

\ ' +185°
A : _~~._ ATTENTION : Le rayon des
T~ - bords perturbateurs (plage
— | sure) est env. 181 mm avant

le point de référence pourla
zone de travail.

Fig. 23 Plage de rotation A1, KR 30-3, KR 60-3

Vue Y pour Fig. 21 et Fig. 22 105

M8, 16 prof.

=
e | el

Cote max. pour charge suppl.

|

Milieu A3

7
¥

Support pour charges supplémentaires (2x)

Fig. 24 Trous de fixation pour les charges supplémentaires
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Les forces et les moments indiqués comprennent déja la charge et la force (poids) du mani-
pulateur.

Fy = Force verticale Fymax = 13600N
Fh = Force horizontale Fhmax = 12300N
Mk = Moment de basculement Mkmax = 21600 Nm
My = Moment de rotation autour de 'axe 1  Mypax = 18400 Nm
Masse totale = Manipulateur + charge totale Type
665 kg + 65 kg KR 30-3
700 kg + 51 kg KR 30 L16-2
665 kg + 95 kg KR 60-3
671 kg + 80 kg KR 60 L45-3
679 kg + 65 kg KR 60 L30-3

Fig. 25 Sollicitations principales au sol ou au plafond par le manipulateur
et la charge totale
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4 Caractéristiques techniques (suite)

Les forces et les moments indiqués comprennent déja la charge et la force (poids) du mani-
pulateur.

\ Fy = Force verticale Fyvmax = 12700N
NN 0 Fh = Force horizontale Fhmax = 10200N
N\ i‘o My = Moment de basculement Mkmax = 18900 Nm
{2 ‘ i My = Moment de rotation autour de 'axe 1 Mypax = 15800 Nm
e |
\ ‘ g — .
| ‘- Masse totale = Manipulateur +  charge totale Type
' 665 kg +  65kg KR 30-3
665 kg + 95kg KR 60-3
671 kg + 80kg KR 60 L45-3
679 kg + 65kg KR 60 L30-3

Fig. 26 Sollicitations principales du mur par le manipulateur et la charge totale
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KUKA

+80 //
£70
/
® +60 /
X
©
0 o
b= +50
Q
£
g +40 =™
=]
o
£ +30°
()
T
> +20°
o
o
+10°
+0°
9|0" 80° 70° 60° 50° 40° 30° 20° 10° 0°
(mur) ‘_' Angle par rapport au sol I- (sol)
Fig. 27 Restriction de la plage de mouvements de I’axe 1 en fonction de
I’'angle de montage du KR 30-3
+90°
+80 /
£70 /
® +60
X
© /
2 +50° /
Q
E °
9 +40
=]
=] o
£ +30°
()
T
> +20°
o
o
+10°
+0°
90° 80° 70° 60° 50° 40° 30° 20° 10° 0°

(mur) ‘_' Angle par rapport au sol I‘ (sol)

Fig. 28 Restriction de I’évolution axe 1 en fonction de I’angle de montage du
KR 60-3, KR 60 L45-3 et KR 60 L30-3
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4 Caractéristiques techniques (suite)

B [T —
L : 77\“«,/41“ }
= ey

Fig. 29 Plaques sur le manipulateur (voir également Fig. 30 a Fig. 38)
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Transportstellung:
Transport position:
Position de transport:

A1| A2| A3 | A4| A5 | A6

0° [-135°[+155° 0° [+90°
ACHTUNG! WARNING! ATTENTION!
Vor dem Ldsen der The robot must be Le robot doit étre
Fundamentbefesti- in the transport amené en position
gungsschrauben position before the de transport avant de
muss der Roboter in  holding-down bolts  desserrer les boulons
Transportstellung are slackened! de fixation des
gebracht werden! fondations!

Artikel-Nr. 00-000-000 p/GB/F @ 2X
Fig. 30 Remarque relative a la position de transport KR 30, 60-3

Transportstellung:

Transport position:
Position de transport:

A1| A2| A3 | A4| A5 |A6

0° |-135°[+158° 0° [+90°
ACHTUNG! WARNING! ATTENTION!
Vor dem Lésen der The robot must be Le robot doit étre
Fundamentbefesti- in the transport amené en position
gungsschrauben position before the de transport avant de
muss der Roboter in  holding-down bolts  desserrer les boulons
Transportstellung are slackened! de fixation des
gebracht werden! fondations!

Artikel-Nr. 00-000-000  p/GB/F @ 2X

Fig. 31 Remarque relative a la position de transport KR 30 L16
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4 Caractéristiques techniques (suite)

ACHTUNG! WARNING! ATTENTION!

Vor dem Entfernen des Motors Roboterachse
gegen Kippen sichern!

Only remove motor when robot axis is secu-
red!

Avant démontage du moteur bloquer 'axe
concerné!
D/GB/F @ 2x

Fig. 32 Remarque relative a la sécurité contre le basculement A2, A3

Roboter GmbH

ZugspitzstraBe 140

86165 Augsburg.Germany
Typ

Type Type XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXKX
Artikel-Nr. Article No. No. d’article XXXXXXXXX
Serie-Nr. Serial No. No. Se’rie# XXXXXX|
Baujahr Date Annee de fabric. XXXX-X
Gewicht Weight  Poids XXXX kg
Traglast Load Charge XXX kg
ReichweiteRange  Porfee XXXX MM
$TRAFONAME[="#....." XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX]
..\MADA\ XXXXXXXXXXXXX XXX XXX XXX XXXXX]

1l
\ o

Fig. 33 Plaque signalétique robot (exemple)
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ACHTUNG! WARNING! ATTENTION!

Vor Aufstellung, Inbetriebnahme, Montage- und
Wartungsarbeiten die Betriebsanleitung und
Sicherheitshinweise lesen und beachten!

Before installation, start-up, maintenance or
disassembling read and follow the safety
directions and operating instructions!

Avant installation, mise en service, réparation et
maintenance veuillez lire les chapitres
correspondants du manuel ainsi que les
consignes de sécurité et les respecter!

Artikel-Nr.  00-118-545  D/GB/F @

O

Fig. 34 Remarque relative aux instructions de service

®

Fig. 35 Symbole d’avertissement “Haute tension”

resp. 4x sur tous les moteurs

®

Fig. 36 Symbole d’avertissement “Surface chaude”
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4 Caractéristiques techniques (suite)

Sur tous IeS moteurs. ................................................. @

Fig. 37 Plaque signalétique du moteur d’entrainement

00-104-232

3x sur 'embase

Fig. 38 Zone de danger
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5

5

5.1

5.1.1

Sécurité

Sécurité

Généralités

Le chapitre “Sécurité” présent se réfere a un composant mécanique d’un robot indu-
striel.

Si le composant mécanique est utilisé avec une commande de robot KUKA, il faudra
utiliser le chapitre “Sécurité” du manuel ou des instructions de montage de la com-
mande de robot !

Celui-ci contient toutes les informations du chapitre “Sécurité” présent. En outre, il con-
tient des informations relatives a la sécurité se référant a la commande de robot et de-
vant a tout prix étre observées.

Le terme “robot industriel” utilisé dans le chapitre “Sécurité” présent se rapporte égale-
ment au composant mécanique individuel si celui-ci est utilisable.

Responsabilité

L'appareil décrit dans le présent document est ou un robot industriel ou un composant de
robot industriel.

Composants du robot industriel :

= Manipulateur

. Commande de robot

= Boitier de programmation portatif
=  Cables de liaison

= Axes supplémentaires (option) par ex unité linéaire, table tournante/basculante, posi-
tionneur

= Logiciel
= Options, accessoires

Le robot industriel est construit conformément au niveau actuel de la technique et aux regles
techniques reconnues en matiere de sécurité. Cependant, I'utilisation non conforme aux fins
prévues peut se traduire par des dangers de blessures ou de mort et des dommages du sys-
teme de robot et d’autres valeurs matérielles.

Le robot industriel ne doit étre utilisé que lorsqu’il est en parfait état technique, en tenant
compte de la conformité d’utilisation, de la sécurité et des dangers. Son utilisation doit s’ef-
fectuer conformément aux prescriptions du présent document et a la déclaration d’incorpora-
tion jointe a la livraison du robot industriel. Les défauts susceptibles de nuire a la sécurité
doivent étre éliminés sans retard.

Informations relatives a la sécurité

Les informations relatives a la sécurité ne pourront étre interprétées en défaveur de la so-
ciété KUKA Roboter GmbH. Méme si toutes les remarques sont observées, on ne peut ex-
clure un dommage corporel ou matériel dii au robot industriel.

Il est interdit de modifier le robot industriel sans autorisation préalable de KUKA Roboter
GmbH. Les composants supplémentaires (outils, logiciels, etc.) non compris dans la fourni-
ture KUKA Roboter GmbH peuvent étre intégrés dans le robot industriel. En ce cas, la so-
ciété ayant installé ces produits est responsable de tout dommage au robot industriel ou a
d’autres valeurs matérielles causé par un tel composant.

Pour compléter le chapitre de sécurité, on dispose de consignes de sécurité supplémentai-
res dans cette documentation. Elles doivent également étre prises en compte.
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5.1.2 Utilisation du robot industriel conforme aux fins prévues

(&

Le robot industriel est prévu exclusivement pour 'utilisation nommée dans le manuel ou dans
les instructions de montage, au chapitre “Affectation”.

Pour tout complément d’'informations, veuillez consulter le chapitre “Affectation” du ma-
nuel ou les instructions de montage du composant.

Tout usage autre ou divergent est considéré comme non conforme et n’est pas autorisé.
Dans ce cas, le fabricant décline expressément toute responsabilité pour les dommages
éventuels occasionnés. Le risque est a la seule charge du client.

La désignation “Usage conforme” s’applique également a I'observation du manuel et des ins-
tructions de montage pour chaque composant et en particulier au respect des intervalles de
maintenance.

Utilisation non conforme

Toute utilisation non conforme aux fins prévues est considirée comme une erreur d’utilisation
et est interdite.

Il s’agit, par ex, de :

=  Transport de personnes et d’animaux

= Utilisation comme escalier

= Utilisation ne respectant pas les seuils de service

= Utilisation dans un environnement soumis a des risques de déflagration
= Utilisation sans dispositifs de protection supplémentaires

. Utilisation a I'extérieur

5.1.3 Déclaration de conformité CE et déclaration d’incorporation

Avec ce robot industriel, nous avons affaire a une machine incompléte conformément a la
directive CE des machines. Le robot industriel ne peut étre mis en service que dans les condi-
tions suivantes :

=  Le robot industriel est intégré dans une installation.
Ou bien : le robot industriel compose une installation avec d’autres machines.

Ou bien : toutes les fonctions de sécurité et les dispositifs de protection indispensables
pour une machine compléte conformément a la Directive Machines CE ont été complé-
tés sur le robot industriel.

=  Linstallation répond aux critéres imposés par la Directive Machines CE. Ceci a été dé-
terminé par un procédé d’évaluation de conformité.

Déclaration de conformité

L'intégrateur de systéme doit établir une déclaration de conformité selon la Directive Machi-
nes pour I'ensemble de l'installation. La déclaration de conformité est la base de I'identifica-
tion CE de l'installation. Le robot industriel ne pourra étre utilisé gu’en conformité avec la 1é-
gislation, les directives et les normes en vigueur.

La commande de robot est certifié¢e CE conformément a la directive CEM et a la directive
basse tension.
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Déclaration d’incorporation

Le robot industriel est livré en tant que machine incompléete avec une déclaration d’incorpora-
tion, conformément aI'annexe Il B de la Directive Machines 2006/42/CE. Dans cette déclara-
tion d’incorporation se trouve une liste comprenant les exigences fondamentales respectées
selon I'annexe | et les instructions de montage.

La déclaration d’incorporation déclare que la mise en service de la machine incompléte est
interdite jusqu’a ce que la machine incompléte soit montée dans une machine ou assemblée
avec d’autres pieces pour former une machine correspondant aux exigences de la Directive
Machines CE et répondant a la déclaration de conformité CE selon I'annexe Il A.

La déclaration d’incorporation reste aupres de I'intégrateur de systéme en tant que partie de
la documentation technique de la machine incompléte.
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Termes utilisés

Enveloppe de l'axe

Instructions de service

Enveloppe de chaque axe en degrés ou milliméetres dans laquelle il
peut se déplacer. Lenveloppe d’axe doit étre définie pour chaque axe.

Course d’'arrét

Course d’arrét = course de réaction + course de freinage
La course d’arrét fait partie de la zone de danger.

Enveloppe d’évolu-
tion

Le manipulateur peut se déplacer dans I'enveloppe d’évolution. L'enve-
loppe d’évolution est composée des différentes enveloppes d’axes.

Exploitant
(Utilisateur)

L'exploitant d’'un robot industriel peut étre I'entrepreneur, 'employeur ou
la personne déléguée responsable de I'exploitation du robot industriel.

Zone de danger

La zone de danger est formée de I'enveloppe d’évolution et des cour-
ses d’arrét.

Durée d'utilisation

La durée d'utilisation d’une piece importante pour la sécurité com-
mence a partir du moment de la livraison de la piéce au client.

La durée d'utilisation n’est pas influencée par le fait que la piece soit
utilisée dans une commande de robot ou a un autre endroit car les
pieces importantes pour la sécurité vieillissent également pendant le
stockage.

KCP

Le boitier de programmation portatif KCP (KUKA Control Panel) a tou-
tes les possibilités de commande et d’affichage nécessaires a la com-
mande et a la programmation du robot industriel.

Manipulateur

L'ensemble mécanique du robot et I'installation électrique correspon-
dante.

Zone de protection

La zone de protection se trouve hors de la zone de danger.

Catégorie de stop 0

Les entrainements sont arrétés immédiatement et les freins sont
serrés. Le manipulateur et les axes supplémentaires (option) effectuent
un freinage proche de la trajectoire.

Remarque : cette catégorie de stop est désignée en tant que STOP 0
dans la documentation.

Catégorie de stop 1

Le manipulateur et les axes supplémentaires (option) effectuent un frei-
nage conforme a la trajectoire. Les entrainements sont arrétés et les
freins sont serrés aprés 1 sec.

Remarque : cette catégorie de stop est désignée en tant que STOP 1
dans la documentation.

Catégorie de stop 2

Les entrainements ne sont pas arrétés et les freins ne sont pas serrés.
Le manipulateur et les axes supplémentaires (option) freinent avec une
rampe de freinage normale.

Remarque : cette catégorie de stop est désignée en tant que STOP 2
dans la documentation.

Intégrateur de
systeme (intégra-
teur d’installation)

Les intégrateurs de systeme sont chargés d’'intégrer le robot industriel
dans une installation conformément a la sécurité et de le mettre ensuite
en service.

T

Mode de test “Manuel Vitesse Réduite” (<= 250 mm/s)

T2

Mode de test “Manuel Vitesse Elevée” (> 250 mm/s autorisé)

Axe supplémentaire

Axe de déplacement n’appartenant pas au manipulateur mais piloté par
la commande du robot. Par ex. unité linéaire, table tournante/bascu-
lante, Posiflex KUKA

50 de 193

BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr




5 Sécurité (suite)

5.2 Personnel

Les personnes ou groupes de personnes suivantes sont définies pour le robot industriel :

= Exploitant
. Personnel

Toute personne travaillant sur le robot industriel doit étre familiarisée avec la documen-
tation comprenant le chapitre de sécurité du robot industriel.

Exploitant

L'exploitant doit respecter les consignes et reglements concernant la sécurité des travail-
leurs.

Il s’agit, par ex, des points suivants :

= L'exploitant doit garantir la surveillance.

=  Lexploitant doit effectuer des formations a des intervalles déterminés.

Personnel

Le personnel doit étre informé du type et de I'étendue des travaux, ainsi que des dangers
possibles, avant de commencer ces travaux. Les sessions d’informations doivent étre répé-
tées régulierement. Des sessions d’information sont également nécessaires aprés chaque
incident particulier ou apres des modifications techniques.
Font partie du personnel :
=  lintégrateur de systeme
= les utilisateurs, divisés comme suit :

-  personnel de mise en service, de maintenance et de service

- opérateur

- personnel d’entretien

La mise en place, I'échange, le réglage, la commande, la maintenance et la réparation
devront se faire exclusivement d’apres les directives du manuel ou des instructions de
montage du composant respectif du robot industriel et ne devront étre confiées qu’a un
personnel qualifié et formé en conséquence.

Intégrateur de systéme

Le robot industriel est a intégrer par 'intégrateur de systéeme dans l'installation en respectant
la sécurité.

Responsabilités de l'intégrateur de systeme :

= Mise en place du robot industriel

. Connexion du robot industriel

= Exécution de 'analyse des dangers

= Utilisation des fonctions de sécurité et des dispositifs de protection nécessaires
= Etablissement de la déclaration de conformité

= Pose du sigle CE

=  Création du manuel pour l'installation
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Utilisateur
L'utilisateur doit remplir les conditions suivantes :
= Lutilisateur doit étre formé pour les taches a exécuter.

= Seul un personnel qualifié est en droit de travailler sur le robot industriel. Il s’agit de per-
sonnes en mesure d’évaluer les tAches a exécuter et de reconnaitre les dangers poten-
tiels par suite de leur formation, connaissances, expériences et maitrise des normes
en vigueur correspondantes.

Exemple

Les taches du personnel peuvent étre affectées selon le tableau suivant :

X
X | X[ X| X]| X
X | X[ X[ X]| X

X| X| X| X[ X| X]| X

Seul un personnel qualifié est autorisé a travailler sur les systemes électrique et méca-
nigue du robot industriel.

5.3 Enveloppe d’évolution, zones de protection et de danger

Les enveloppes d’évolution ou de travail doivent étre limitées a la taille minimum requise.
Une enveloppe d’évolution est a protéger par des dispositifs de protection.

Les dispositifs de protection (par ex. portes de protection) doivent se trouver dans la zone
de protection. Lors d’'un stop, le manipulateur et les axes supplémentaires (option) freinent
et s’arrétent dans la zone de danger.

La zone de danger est formée de I'enveloppe d’évolution et des courses d’arrét du manipula-
teur et des axes supplémentaires (option). Cette zone est a limiter par des dispositifs de pro-
tection séparateurs pour exclure tout dommage matériel ou corporel.
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54  Apercu

KUKA

(1) Enveloppe d’évolution (8) Course d’arrét
(2) Manipulateur (4) Zone de protection

Fig. 39 Exemple enveloppe axe A1l

de I’équipement de protection

L'équipement de protection des composants mécaniques peut comprendre les éléments sui-
vants :

Butées mécaniques

Limitation mécanique de I'enveloppe de I'axe (option)
Surveillance de I'enveloppe de 'axe (option)
Dispositif de dégagement (option)

Identifications de zones de danger

Chaque équipement n’est pas forcément utilisable pour chaque composant mécanique.

5.4.1 Butées mécaniques

Les enveloppes des axes majeurs et des axes du poignet du manipulateur sont limitées en
partie par des butées mécaniques, en fonction de la variante du robot.

D’autres butées mécaniques peuvent étre montées aux axes supplémentaires.

¢

Si le manipulateur ou un axe supplémentaire entre en collision avec un obstacle
ou une butée mécanique ou la limitation de I’enveloppe d’axe, le robot industriel
peut étre endommagé. Le manipulateur doit étre mis hors service et il faudra
consulter KUKA Roboter GmbH avant la remise en service.
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5.4.2 Limitation mécanique de I’enveloppe de I’axe (option)

(&

Certains manipulateurs peuvent étre dotés de limitations mécaniques de I'enveloppe des
axes A1 a A3. Ces limitations réglables limitent 'enveloppe d’évolution au minimum indis-
pensable. On augmente ainsi la protection du personnel et de l'installation.

Pour les manipulateurs qui ne sont pas prévus pour étre équipés avec des limitations méca-
niques de I'enveloppe des axes, il faudra concevoir I'enveloppe d’évolution de facon a ce qu'il
n’y ait aucun risque de dommage personnel ou matériel, méme sans limitations mécaniques
de I'enveloppe d’évolution.

Si cela n’est pas possible, 'enveloppe d’évolution doit étre limitée avec des barrages photo-
électriques, des rideaux lumineux ou des obstacles. Aux endroits de chargement et de trans-
fert, veiller a ce qu'il N’y ait pas de formation de zones d’usure ou d’écrassement.

Cette option n’est pas disponible pour tous les modéles de robots. Il est possible de se
renseigner aupres de KUKA Roboter GmbH pour obtenir des informations concernant
certains modeles de robots.

5.4.3 Surveillance de I’enveloppe de I’axe (option)

(&

Certains manipulateurs peuvent étre dotés de surveillances a deux canaux de I'enveloppe
d’évolution des axes majeurs A1 a A3. Les axes du positionneur peuvent étre équipés d’au-
tres surveillances d’enveloppes. Une telle surveillance peut étre réglée pour définir et surveil-
ler la zone de protection d’'un axe. On augmente ainsi la protection du personnel et de I'instal-
lation.

Cette option n’est pas disponible pour tous les modéles de robots. Il est possible de se
renseigner aupres de KUKA Roboter GmbH pour obtenir des informations concernant
certains modeles de robots.

5.4.4 Dispositifs pour le déplacement du manipulateur sans commande de robot (op-

tions)

Description

Afin de pouvoir déplacer manuellement le manipulateur apres un accident ou une panne, on
dispose des dispositifs suivants :

=  Dispositif de dégagement
Un tel dispositif peut étre utilisé pour les moteurs d’entrainement des axes majeurs et,
selon le robot, également pour les moteurs d’entrainement des axes du poignet.

=  Dispositif d’ouverture des freins
L'appareil d’ouverture des freins est prévu pour des variantes de robots dont les mo-
teurs ne sont pas libres d’acces.

Les dispositifs ne doivent étre utilisés qu’en cas d’urgence et de situation exceptionnelle (par
exemple, pour dégager une personne).

Cette option n’est pas disponible pour tous les modéles de robots. Il est possible de se
renseigner aupres de KUKA Roboter GmbH pour obtenir des informations concernant
certains modeles de robots.

Lors du service, les moteurs atteignent des températures pouvant donner lieu a
des brilures. Eviter tout contact. Il faut donc prendre des mesures de protection
appropriées, par ex. porter des gants de protection.
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Procédure
Déplacer le manipulateur avec le dispositif de dégagement :

(1) Arréter lacommande du robot pour la protéger contre toute remise en service interdite
(p.ex. avec un cadenas).

(2) Retirer la protection au moteur.

(3) Monter le dispositif de dégagement sur le moteur correspondant et déplacer 'axe dans
le sens souhaité.
Les sens sont identifiés par des fleches sur les moteurs. Dans ce cas, il faut surmonter
la résistance du frein moteur mécanique et, le cas échéant, des charges supplémentai-

res aux axes.

Procédure
Déplacer le manipulateur avec I’'appareil d’ouverture des freins :

1

Arréter la commande du robot pour la protéger contre toute remise en service interdite
(p.ex. avec un cadenas).

(2) Connecter I'appareil d’ouverture des freins a 'embase du robot :
Retirer le connecteur X30 existant de I'interface A1. Connecter le connecteur X20 de
I'appareil d’ouverture des freins a l'interface A1.

(8) Sélectionner les freins a ouvrir (axes majeurs, axes du poignet) avec l'interrupteur de
sélection a I'appareil d’'ouverture des freins.

(4) Appuyer sur le bouton-poussoir de I'appareil de commande portatif.
Les freins des axes majeurs ou des axes du poignet s’ouvrent et le robot peut étre dé-
placé manuellement.

Pour tout complément d’'information concernant I'appareil d’ouverture des freins, veuil-
lez consulter la documentation de I'appareil d’ouverture des freins.
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5.4.5 Identifications au robot industriel

Toutes les plaques, remarques, symboles et reperes font partie du systeme de sécurité du
robot industriel. 1l est interdit de les enlever ou de les modifier.

Identifications au robot industriel :

= Plaques de puissance

= Avertissements

= Symboles relatifs a la sécurité
= Plaques indicatrices

=  Repéres des cables

=  Plaques signalétiques

Pour tout complément d’information a ce sujet, veuillez consulter les caractéristiques
techniques dans le manuel ou les instructions de montage des composants du robot
industriel.

5.5 Mesures de sécurité

5.5.1 Mesures générales de sécurité

Le robot industriel ne doit étre utilisé que lorsqu’il est en parfait état technique, en tenant
compte de la conformité d’utilisation, de la sécurité et des dangers. Un dommage matériel
ou corporel peut étre la conséquence d’une erreur.

Méme si la commande est arrétée et bloquée, il faut s’attendre a des mouvements du robot
industriel. Un faux montage (par ex. surcharge) ou des défauts mécaniques (par ex. défaut
des freins) peuvent se traduire par un affaissement du manipulateur ou des axes supplémen-
taires. Si I'on travaille sur un robot industriel hors service, il faut amener le manipulateur et
les axes supplémentaires en position, au préalable, de maniere a ce gu’ils ne puissent bou-
ger d’eux-mémes, avec ou sans effet de la charge. Si ceci ne peut étre excly, il faut prévoir
un support adéquat pour le manipulateur et les axes supplémentaires.
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KCP

L'exploitant doit garantir que le robot industriel avec le KCP ne soient commandés que par
un personnel autorisé.

Si plusieurs KCP sont connectés a une installation, il faut veiller a ce que chaque KCP soit
affecté sans équivoque au robot industriel lui correspondant. Aucune confusion ne doit avoir
lieu.

Clavier externe et souris externe

Un clavier externe et/ou une souris externe ne doivent étre utilisés que dans les conditions
suivantes :

= Les travaux de mise en service ou de maintenance sont effectués.

] Les entrainements sont arrétés.

= Aucune personne ne se trouve dans la zone de danger.

Le KCP ne doit pas étre utilisé tant qu’un clavier et/ou une souris externes sont connectés.
Il faudra retirer le clavier externe et/ou la souris externe dés que les travaux de mise en ser-
vice ou de maintenance sont achevés ou lorsque le KCP est connecté.

Dérangements

En cas de panne du robot industriel, procéder comme suit :

= Arréter la commande du robot pour la protéger contre toute remise en service interdite
(p.ex. avec un cadenas).

= Signaler la panne par une plague avec la remarque adéquate.
= Tenir un livre des défauts et pannes.

] Eliminer le défaut et contrdler le fonctionnement.
Modifications

Aprées toute modification du robot industriel, il faudra vérifier si le niveau de sécurité néces-
saire est garanti. Pour ce contrdle, il faut respecter les reglements concernant la sécurité des
travailleurs du pays ou de la région en question. De plus, tester tous les circuits électriques
de sécurité quant a leur fonctionnement fiable.

Tout nouveau programme ou programme modifié est d’abord a tester en mode “Manuel Vi-
tesse Réduite” (T1).

Si des modifications ont été effectuées sur le robot industriel, les programmes existants doi-
vent tout d’abord étre testés en mode “Manuel Vitesse Réduite” (T1). Ceci est valable pour
tous les composants du robot industriel et inclus également les modifications effectuées sur
le logiciel et les réglages de configuration.
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5.5.2 Transport

Manipulateur

La position prescrite pour le transport du manipulateur doit étre observée. Le transport doit
se faire conformément au manuel et aux instructions de montage du manipulateur.
Commande de robot

La commande de robot doit étre transportée et montée verticalement. Tout choc ou toute
secousse lors du transport est a éviter pour exclure un endommagement de la commande
de robot.

Le transport doit se faire conformément au manuel et aux instructions de montage de la com-
mande de robot.
Axe supplémentaire (option)

La position prescrite pour le transport de I'axe supplémentaire (par ex. unité linéaire, table
tournante/basculante, positionneur KUKA) doit étre observée. Le transport doit se faire
conformément aux instructions de service de I'axe supplémentaire.

5.5.3 Mise en service et remise en service

<a
AN
¢
¢

Avant la premiere mise en service d'installations et d’appareils, il faut avoir effectué un
contrble garantissant que les installations et appareils sont complets et fonctionnels, qu'’il
peuvent étre exploités de facon fiable et que d’éventuelles pannes puissent étre reconnues.

Pour ce contréle, il faut respecter les réglements concernant la sécurité des travailleurs du
pays ou de la région en question. De plus, tester tous les circuits électriques de sécurité
quant a leur fonctionnement fiable.

Les mots de passe pour I'enregistrement dans le logiciel KUKA System Software en
tant qu’expert ou administrateur doivent étre modifiés avant la mise en service et ne
doivent étre communiqués qu’au personnel autorisé.

Si des composants supplémentaires (par ex. des cables) non compris dans la
fourniture KUKA Roboter GmbH sont intégrés dans le robot industriel, I'exploi-
tant devra garantir que ces composants n’entravent ou ne désactivent aucune
fonction de sécurité.

Si la température intérieure de I’armoire de la commande de robot différe trop de
la température ambiante, de I’eau de condensation peut se former qui pourrait
endommager le systéme électrique. La commande de robot ne pourra étre mise
en service que quand la température intérieure de I’'armoire se sera adaptée a la
température ambiante.
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Contrdle de la fonction
Avant la mise et la remise en service, les contréles suivants doivent étre effectués :

Il faut s’assurer des points suivants :

= Le robot industriel est mis en place et fixé de fagon correcte conformément aux indica-
tions de la documentation.

= Aucun corps étranger, piece défectueuse ou lache ne se trouve sur le robot industriel.

= Tous les dispositifs de protection nécessaires sont installés correctement et opération-
nels.

= Les valeurs de connexion du robot industriel concordent avec la tension secteur locale.

= La terre et le cable de compensation du potentiel ont une longueur suffisante et sont
correctement connectés.

= Les cables de connexion sont correctement connectés et les connecteurs sont verrouil-
lés.
Données machine

S’assurer que la plaque signalétique de lacommande de robot présente des parameétres ma-
chine identiques a celles de la déclaration d’incorporation.

Les paramétres machine sur la plaque signalétique du manipulateur et des axes supplémen-
taires (option) doivent étre présents lors de la mise en service.

A RS

5.5.4 Mode manuel

Le mode manuel est le mode pour les travaux de réglage. Les travaux de réglage sont tous
les travaux devant étre exécutés sur le robot industriel pour pouvoir commencer le mode au-
tomatique. Font partie des travaux de réglage :

=  Mode pas a pas

=  Apprentissage

= Programmation

= Vérification de programme

Lors du mode manuel, il faut respecter les points suivants :

=  Siles entrainements ne sont plus nécessaires, il faut les arréter pour éviter que le mani-
pulateur ou les axes supplémentaires (option) ne soient déplacés par inadvertance.

Tout nouveau programme ou programme modifié est d’abord a tester en mode “Manuel
Vitesse Réduite” (T1).

= Un outil, le manipulateur ou des axes supplémentaires (option) ne doivent jamais entrer
en contact avec la grille de protection ou dépasser la grille.

= Les pieces, outils ou autres objets ne doivent étre ni coincés, ni tomber, ni provoquer
des courts-circuits par suite d’'un mouvement du robot industriel.

= Tous les travaux de réglage doivent étre effectués le plus loin possible hors de la zone
limitée par des dispositifs de protection.

Siles travaux de réglage doivent étre effectués a l'intérieur de la zone limitée par des disposi-
tions de protection, les points suivants doivent étre respectés.
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En mode Manuel Vitesse Réduite (T1) :

=  Sicela peut étre évité, aucune autre personne ne doit se trouver dans la zone limitée
par des dispositifs de protection.

Si il est nécessaire que plusieurs personnes se trouvent dans la zone limitée par des
dispositifs de protection, les points suivants doivent étre respectés :

- Chaque personne doit disposer d’un dispositif d’homme mort.
- Toutes les personnes doivent avoir une vue dégagée sur le robot industriel.
- Toutes les personnes doivent pouvoir avoir un contact visuel permanent.
= L'opérateur doit prendre une position dans laquelle il peut visualiser la zone de danger
et éviter un danger éventuel.
En mode Manuel Vitesse Elevée (T2) :

=  Ce mode ne doit étre utilisé que si I'application exige un test avec une vitesse supé-
rieure a celle du mode “Manuel Vitesse Réduite”.

= L'apprentissage et la programmation ne sont pas autorisés dans ce mode.

=  Lopérateur doit s’assurer que les dispositifs ’homme mort sont en état de fonctionner
avant de commencer le test.

= L'opérateur doit prendre position hors de la zone de danger.

= Aucune autre personne ne doit se trouver dans la zone limitée par des dispositifs de
protection. L'opérateur doit garantir cela.

5.5.5 Mode automatique

Le mode automatique n’est autorisé que siles mesures de sécurité suivantes sont remplies :
=  Tous les dispositifs de sécurité et de protection sont présents et fonctionnent.

= Aucune personne ne se trouve dans linstallation.

=  Les procédures prescrites sont respectées.

Si le manipulateur ou un axe supplémentaire (option) s’arréte sans raison évidente, on ne
pourra pénétrer dans la zone de danger qu’apres avoir déclenché un ARRET D’URGENCE.

5.5.6 Maintenance et réparations

Apres les travaux de maintenance et de réparations, il faudra vérifier si le niveau de sécurité
nécessaire est garanti. Pour ce contrdle, il faut respecter les reglements concernant la sécu-
rité des travailleurs du pays ou de la région en question. De plus, tester tous les circuits élec-
triques de sécurité quant a leur fonctionnement fiable.

La maintenance et la réparation doivent garantir un état fiable et s(ir du robot ou son rétablis-
sement apres une panne. La réparation comprend le dépistage du défaut et sa réparation.

Mesures de sécurité lorsqu’on travaille sur le robot industriel :

=  Exécuter les opérations hors de la zone de danger du robot. S’il faut travailler dans la
zone de danger, I'exploitant doit définir des mesures de protection supplémentaires
pour exclure tout dommage corporel.

= Mettre le robot industriel hors service et le bloquer pour éviter toute remise en service
(p.ex. avec un cadenas). S’il faut travailler lorsque la commande de robot est en ser-
vice, I'exploitant doit définir des mesures de protection supplémentaires pour exclure
tout dommage corporel.

= S’il faut travailler lorsque la commande de robot est en service, les opérations ne peu-
vent étre effectuées qu’en mode T1.

= Signaler les opérations par une plague sur l'installation. Cette plaque doit rester en
place méme lorsque le travail est interrompu.
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=  Les équipements ’ARRET D’URGENCE doivent rester actifs. S’il faut désactiver des
fonctions de sécurité ou des dispositifs de protection par suite des travaux de mainte-
nance ou de réparation, il faut ensuite a nouveau rétablirimmédiatement la protection.

Un composant défectueux est a remplacer par un nouveau composant ayant les mémes nu-
méros d’article ou par un composant signalé comme équivalent par KUKA Roboter GmbH.

Effectuer les travaux de nettoyage et d’entretien en suivant les instructions du manuel.

Commande de robot

Méme sila commande du robot est hors service, des pieces connectées a la périphérie peu-
vent étre sous tension. Les sources externes doivent donc étre arrétées si I'on travaille sur
la commande du robot.

Les directives CRE sont a respecter lorsqu’on travaille sur les composants de lacommande
du robot.

Une fois la commande de robot arrétée, différents composants peuvent se trouver sous une
tension de plus de 50 V (jusqu’a 600 V) pendant plusieurs minutes. Il est donc interdit de
travailler sur le robot industriel pendant ce temps pour exclure tout risque de blessures tres
dangereuses.

La pénétration d’eau et de poussiere dans la commande du robot doit étre évitée.

Systeme d’équilibrage

Quelques types de robot sont également dotés d’'un systeme de compensation du poids ou
d’équilibrage hydropneumatique ou mécanique (vérin a gaz, ressorts).

Les systemes d’équilibrage hydropneumatiques et avec vérins a gaz sont des appareils sous
pression et font partie des installations devant étre surveillées. Selon la variante de robot,
les systemes d’équilibrage correspondent a la catégorie 0, 1l ou lll, groupe de fluides 2 de
la Directive appareils sous pression.

L'exploitant doit respecter les lois, directives et normes en vigueur pour les appareils sous
pression.

Intervalles de contrdle en Allemagne selon les directives concernant la sécurité dans I'entre-
prise §14 et §15. Contrble a effectuer par I'exploitant au lieu de montage avant la mise en
service.

Mesures de sécurité lorsqu’on travaille sur le systeme d’équilibrage :

= Les sous-ensembles du manipulateur supportés par les systemes d’équilibrage doi-
vent étre protégés.

=  Seul un personnel qualifié est en droit de travailler sur le systeme d’équilibrage.

Matiéres dangereuses
Mesures de sécurité lors de la manipulation des matieres dangereuses:
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= Eviter tout contact intensif prolongé ou répété avec la peau.
= Eviter si possible d’inhaler les vapeurs ou les brouillards d’huile.
= Nettoyer et soigner votre peau.
@ Pour garantir une application sans danger de nos produits, nous recommandons a nos

clients de demander les fiches techniques actualisées des fabricants de matieres dan-
gereuses.

5.5.7 Mise hors service, stockage et élimination

La mise hors service, le stockage et I'élimination du robot industriel doivent répondre aux
législations, normes et directives en vigueur dans le pays en question.
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5.6

Normes et réglementations appliquées

2006/42/CE

Directive Machines :

Directive 2006/42/CE du Parlement Européen et du Con-
seil du 17 mai 2006 sur les machines et pour la modifica-
tion de la directive 95/16/CE (nouvelle version)

2006

2004/108/CE

Directive CEM :

Directive 2004/108/CE du Parlement Européen et du Con-
seil du 15 décembre 2004 pour harmoniser les Iégislations
des pays membres sur la compatibilité électromagnétique
et pour I'abrogation de la directive 89/336/CEE

2004

97/23/CE

Directive sur les appareils sous pression :

Directive 97/23/CE du Parlement Européen et du Conseil
du 29 mai 1997 pour 'harmonisation des Iégislations des
pays membres sur les appareils sous pression

(n’est utilisée que pour les robots avec systeme d’équili-
brage hydropneumatique)

1997

EN ISO 13850

Sécurité des machines :
Principes de la conception ’ARRET D’'URGENCE

2008

EN ISO 13849-1

Sécurité des machines :
Parties de la commande ayant trait a la sécurité ;
Partie 1: Directives générales de la conception

2008

EN ISO 13849-2

Sécurité des machines :
Parties de la commande ayant trait a la sécurité;
Partie 2: validation

2008

EN ISO 12100

Sécurité des machines :
Directives générales de la conception, évaluation des ris-
ques et réductions des risques

2010

EN ISO 10218-1

Robots industriels : Sécurité

2011

EN 614-1

Sécurité des machines :
Principes ergonomique; Partie 1 : Notions et directives
générales

2006

EN 61000-6-2

Compatibilité électromagnétique (CEM) :
Partie 6-2: normes spécifiques de base ; antiparasitage
pour secteur industriel

2005

EN 61000-6-4

Compatibilité électromagnétique (CEM) :
Partie 6-4: normes spécifiques de base ; antiparasitage
pour secteur industriel

2007

EN 60204-1

Sécurité des machines :
Equipement électrique de machines ;
Partie 1: Critéres généraux

2006
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KUKA

6 Transport

@D Cette description s’applique par analogie a tous les robots industriels mentionnés au
chapitre 1, indépendamment de la variante représentée sur la figure ou du type.

La position de montage du manipulateur est déterminante pour le type de transport.
Le manipulateur peut étre transporté comme suit :
=  Avec un harnais de transport et une grue (Fig. 42, a gauche)

Le manipulateur est transporté avec le harnais de transport accroché au crochet de la grue
et aux trois vis a anneau M16 DIN 580 du bati de rotation.
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Fig. 40 Position de transport

= Avec un chariot élévateur a fourches (Fig. 42, a droite)

A BRSNS

721 1)
122,5
1 17,5
200 Y 2
< 1874 o
&
/-7‘ 2
Bl
o
[42] - ON') N~
8 [ ™ .;Q
622
81 1) KR 60-3
688 -
| KR 60 L30-3
KR 60 L45-3
560 | 568 KR 30 L16-2

Fig. 41 Poches pour fourches de chariot élévateur

Pour le transport avec le chariot élévateur a fourches, il faudra monter deux poches traver-
santes démontables (Fig. 41/2) pour les fourches du chariot élévateur sur le bati de rotation.
Le manipulateur (1) peut ainsi étre saisi des deux cotés.
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|

Fig. 42 Transport des robots montés au sol et au plafond

Si le manipulateur doit étre déplacé du lieu d'utilisation, observer ce qui suit :

A
VA

Démonter I'outil et les équipements auxiliaires s'ils sont susceptibles de géner I'obten-
tion de la position de transport ou le transport en général.

Mettre le manipulateur en service et 'amener en position de transport (Fig. 43,
Fig. 44)*.

Al A2 A3 A4 A5 A6
0° -135° +155° 0° +90° 0°*

L]}
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155° * Les angles se rapportent a la position zéro
- électrique ou a I'affichage au KCP.

90°

135° KR 30-3, 60-3
. N 1) sans prolongation du bras
2) prolongation du bras de 200 mm
3) prolongation du bras de 400 mm
4 KR 30L16-2

1793
20334

1309 1)
1498 2)
1685 3)
1977 4

—

Fig. 43 Position de transport du robot monté au sol

* Les angles se rapportent a la “position zéro”
électrique ou a I'affichage au KCP.

1) sans prolongation du bras

2) prolongation du bras de 200 mm
3) prolongation du bras de 400 mm
4 KR30L16-2

135°

90°

Fig. 44 Position de transport du robot monté au plafond

Pour les autres opérations, voir le chapitre 7, “Mise en place, raccordement, échange”.
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KUKA

7 Mise en place, raccordement, échange

71 Généralités

@ Cette description s’applique par analogie a tous les robots industriels mentionnés au
chapitre 1, indépendamment de la variante représentée sur la figure ou du type.

A B

¢

Lors de la mise en service du manipulateur ou aprés la premiére mise en place
ou apres le remplacement, il faudra procéder a un réglage du point zéro, con-
formément au manuel du logiciel KR C4, chapitre “Mise en service”, paragraphe
“Calibration/Décalibration”.

Avant de procéder aux travaux de mise en place ou d’échange, I'outil et les équipements
auxiliaires doivent étre démontés quand ils sont susceptibles d’entraver ces travaux.

A smmmm———
b Emm—

La description des travaux de mise en place et d’échange se subdivise en opérations avec
premier nombre entre parenthéses. Pour chacune de ces opérations, lire impérativement
aussi le texte qui suit dans la mesure ou celui-ci est identifié par le symbole de main ou
le triangle d’avertissement. Un grand nombre de ces textes se rapportent a 'opération qui

les précede.

Exemple :
(8) Descendre lentement le manipulateur sans le coincer.

Le manipulateur doit étre descendu verticalement vers le bas jusqu’a ce que les
deux pieds de centrage soient dégageés.
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Une partie des textes marqués se rapporte exclusivement a tout ce qui suit - jusqu’a annula-
tion expresse ou jusqu’a 'achevement du travail a la fin d’'un paragraphe.

Exemple :

D
VA
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7.2 Sollicitations principales

Pendant I'exploitation, des forces se produisent. Elles doivent étre dérivées de facon slre
dans le sol ou au plafond. Dans ce contexte, voir la Fig. 45. Les données de cette figure peu-
vent également étre exploitées pour des études statiques plus poussées.

Les forces et les moments indiqués comprennent déja la charge et la force (poids) du
manipulateur.

:,‘qt‘l_l ’GMH:}

e m——

Fy = Force verticale Fymax = 13600N
Fh = Force horizontale Fhmax = 12300N
Mk = Moment de basculement Mkmax = 21000 Nm
My = Moment de rotation autour de 'axe 1  Mypax = 18400 Nm
Masse totale = Manipulateur + charge totale Type
665 kg + 65 kg KR 30-3
700 kg 51 kg KR 30 L16-2
665 kg + 95 kg KR 60-3
671 kg + 80 kg KR 60 L45-3
679 kg + 65 kg KR 60 L30-3

Fig. 45 Sollicitations principales au sol ou au plafond par le manipulateur
et la charge totale
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Fy = Force verticale Fyvmax = 12700N
Fh = Force horizontale Fhmax = 10200N
Mk = Moment de basculement Mkmax = 18900 Nm
My = Moment de rotation autour de 'axe 1 Mypax = 15800 Nm
Masse totale = Manipulateur + charge totale Type
665 kg + 65 kg KR 30-3
665 kg + 95 kg KR 60-3
671 kg + 80kg KR 60 L45-3
679 kg + 65 kg KR 60 L30-3

Fig. 46 Sollicitations principales du mur par le manipulateur et la charge totale
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7.3 Variantes de fixation

Le manipulateur peut étre monté au sol, au mur et au plafond.
Le KR 30 L16-2 n’est prévu que pour le montage au sol ou au plafond.

Pour le montage du manipulateur au sol, vous disposez des variantes de fixation 1 a 3 et pour
le montage au mur ou au plafond, des variantes 2 et 3 :

= Variante 1, fixation aux fondations avec centrage ; voir le paragraphe 7.3.1

Fig. 47 Fixation aux fondations avec centrage

= Variante 2, fixation a 'embase de machine ; voir le paragraphe 7.3.2

Fig. 48 Fixation a I'’embase de machine
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= Variante 3, plaque d’adaptation; voir le paragraphe 3.3

Fig. 49 Plaque de base d’adaptation

Si le manipulateur doit étre monté sur le sol, et ce directement sur le béton, la préparation
des fondations en béton doit s’effectuer en respectant les directives de construction en vi-
gueur en ce qui concerne la qualité du béton (= B25 selon DIN 1045) et en observant la capa-
cité du sol. Lors de I'exécution des fondations, veiller a obtenir une surface de niveau suffi-
samment plane et lisse. Les chevilles doivent étre mises en place minutieusement afin de
pouvoir dériver de fagon slire dans le sol les forces apparaissant pendant le service (Fig. 45).

Pour ne pas coincer 'embase ou la plaque d’adaptation du manipulateur lorsqu’on la visse
aux fondations en béton, les différences de niveau entre les fondations en béton et 'embase
doivent étre compensées avec une masse de compensation.

980

Fig. 50 Affectation enveloppe d’évolution et fondations en béton
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7.3.1 Variante 1 fixation aux fondations avec centrage

Caractéristiques :
- Uniguement pour les robot montés au sol (= statiques).
- Mise en place du manipulateur sur les fondations en béton.

- Fixation du manipulateur a I'aide de neuf chevilles collantes.

Si vous travaillez avec des chevilles chimiques (chevilles collantes), les cartou-
ches de mortier et les ancrages (tiges filetées) doivent provenir d’un seul fabri-
cant. Ne jamais mélanger les produits.

Pour percer les trous, ne pas travailler avec des outils a diamant ou des perceu-
ses d’avant-trou. Travailler de préférence avec des perceuses du fabricant des
chevilles.

Les indications du fabricant pour la mise en oeuvre des chevilles collantes sont
a respecter également.

Mise en place
(1) Soulever le manipulateur avec le chariot élévateur a fourches ou le dispositif de levage.

(2) Fixer trois plaques de fondation (Fig. 51/2) au manipulateur (3) avec respectivement
deux vis a téte hexagonale (1) M20x70-8.8, sans oublier les rondelles-freins.

(3) Repérerlaposition du manipulateur par rapport a 'enveloppe d’évolution (Fig. 50/1) sur
les fondations en béton (2) et amener le manipulateur en position de montage.

(4) Aligner horizontalement le manipulateur.

316

303

Fig. 51 Plaques de fondation
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(5) Le cas échéant, déterminer I'importance des différences de niveau. Si on a affaire a de
plus grandes différences, il faudra procéder conformément aux opérations (6) a (9).

(6) Appliquer la masse de compensation (Fig. 52/2) sur les fondations en béton (4) ou sur
la face inférieure des plaques de fondation.

@ Comme masse de compensation vous pouvez par exemple travailler avec “Knauf Aus-
gleichsmasse” a mettre en oeuvre avec une spatule dentée (hauteur des dents > 2x la
différence de hauteur).

La zone (3) sous chaque vis a téte hexagonale (1) doit étre propre, c’est-a-dire
sans masse de compensation ou doit étre nettoyée par la suite.

(7) Poser le manipulateur dans la masse de nivellement encore plastique pour I'aligner 1é-
gérement encore le cas échéant.

(8) Eliminer la masse de compensation excédentaire.

1
] LOAL o
" .

Fig. 52 Masse de compensation

Si de plus grandes différences doivent étre compensées, il convient d’ajouter de
la masse de compensation. Ne jamais dépasser I’épaisseur maximale de la
masse de compensation indiquée par le fabricant.

(9) Laisser durcir cette masse pendant environ trois heures. Le temps de durcissement est
prolongé si les températures sont inférieures a 20 °C (293 K).

@ Les trous peuvent étre percés lorsque ce temps de durcissement s’est écoulé.

(10) Percer neuf trous pour les chevilles (Fig. 51/1) par les trous des plaques de fondation.
Profondeur de percage dans le béton : 125 mm.

(11) Monter neuf cartouches de mortier (Fig. 53/4).

(12) Pour chaque trou pour chevilles (5), monter une tige filetée (3). A cette fin, fixer I'outil
de tassement (2) dans la perceuse (1). Monter la tige filetée pour l'introduire dans le
trou pour chevilles, avec une vitesse max. de 750 min- de la perceuse. La tige filetée
est en place, lorsque le mortier de collage a été correctement mélangé et que le trou
pour chevilles dans le béton est rempli intégralement jusqu’aux bords. Si le trou pour
chevilles n’est pas intégralement rempli, il fautimmédiatement, a nouveau, retirer latige
filetée et monter une nouvelle cartouche de mortier.
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(13) Laisser durcir le mortier.
Durées de durcissement :
Température :
+20°C (293 K)
+10°C (283 K)
0°C (273K)
-5°C (268 K)

Temps :
20 minutes
30 minutes
1 heure

5 heures

(14) Poser les écrous hexagonaux (6) avec les rondelles et les serrer ensuite en croix avec
une clé dynamométrique en augmentant le couple de serrage progressivement

jusqu’au couple prescrit (Ma = 80 Nm).

w Apres 100 heures de service, resserrer les écrous hexagonaux (6).

1
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Fig. 53 Fixation du manipulateur, variante 1

Le manipulateur est maintenant préparé pour la connexion a la commande.
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7.3.2 Variante 2, fixation a ’embase de machine

Caractéristiques :
- Pour robots montés au sol et au plafond.

- Mise en place du manipulateur sur une structure en acier préparée par le client,
sur une console en acier ou sur une unité linéaire de la série KL 1500.

- Fixation du manipulateur a I'aide de six vis a téte hexagonale M20x55 ISO 4017.
Mise en place

(1) Préparer les surfaces d’appui (Fig. 54/2) de la construction en acier conformément a
la Fig. 54.

@ La différence de hauteur autorisée des différentes surfaces d’appui (2) 'une par rapport
a l'autre ne doit pas dépasser 0,5 mm.

(2) Réaliser six taraudages M20 pour les vis de fixation (3) et deux trous ajustés pour les
pieds de centrage (1) et les boulons d’appui (4).

(3) Monter les pieds de centrage (1) et les boulons d’appui (4).

@ Lorsque vous percez les trous, veillez a respecter la position de montage correcte du
manipulateur, c’est-a-dire la position par rapport a 'enveloppe d’évolution (Fig. 50/1).

@ Respecter la position des pieds de centrage et des boulons d’appui par rapport a I'en-
veloppe d’évolution :
En regardant a partir du manipulateur vers I'avant sur I'enveloppe d’évolution - la direc-
tion dans laquelle montre le bras du manipulateur pour A1 en position zéro -, le pied de
centrage (1) doit se trouver sur le coté gauche et le boulons d’appui (4) sur le coté
droit.
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6605

3x 120° (=360°)

Fig. 54 Fixation du manipulateur, variante 2

Les fondations en acier sont maintenant préparées pour la mise en place du manipulateur

Elle se fait conformément aux opérations décrites au paragraphe 7.4.1.
. ________________________________________________________________________________________________________________________]
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7.3.3 Variante 3, plaque d’adaptation

Caractéristiques :
- Pour robots montés au sol et au plafond.

- Mise en place du manipulateur sur une construction en acier ou sur une unité li-
néaire KUKA.

- Montage/démontage aisés avec répétitivité optimale de la position de montage.

Accessoires : Fixation a 'embase de machine

@ La plaque d’adaptation est posée puis vissée sur une construction portante préparée
par le client. Cette construction portante doit garantir que les charges précisées dans la
Fig. 45 soient fiablement absorbées.

(1) Préparer la construction portante conformément a la Fig. 55.

(2) Amenerlaplague d’adaptation (1) au lieu prévu pour le montage puis procéder a la mise
en place et a 'alignement.

(8) Monter huit vis a six pans creux M25x60, ISO 4017 (4) et les serrer avec une clé dyna-

mométrique.
30%0.2
4
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Fig. 55 Fixation du robot, variante 3

(4) Monter les pieds de centrage (2) et les boulons d’appui (3).

Les fondations en acier sont maintenant prétes pour la mise en place et le raccordement du
manipulateur. Elle se fait conformément aux opérations décrites au paragraphe 7.4.1.
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7 Mise en place, raccordement, échange (suite)

KUKA

7.4 Raccordement

7.4.1 Robot monté au sol

Cette description ne s’applique qu’aux robots montés au sol et pour toutes les variantes de
fixation. Pour la mise en place au sol en position inclinée, il faudra auparavant consulter
KUKA Roboter GmbH.

Dans le cas de la mise en place d’un manipulateur (qu’il s’agisse d’'une premiére mise en
place ou d’un échange), effectuer les opérations suivantes :

(1) Vérifier les pieds de centrage et les boulons d’appui (Fig. 56/1) pour s’assurer qu'ils
sont bien serrés et non endommageés.

Les pieds de centrage et les boulons d’appui endommagés doivent étre rem-
placés par des pieds de centrage et des boulons d’appui neufs.

Fig. 56 Pieds de centrage et boulons d’appui

A1 A2 A3 A4 A5 A6
0° -135° +155° 0° +90° 0°*

* Les angles se rapportent a la position zéro
électrique ou a I'affichage au KCP.

KR 30-3, 60-3

1) sans prolongation du bras

2) prolongation du bras de 200 mm
3) prolongation du bras de 400 mm
4 KR30L16-2

1793
20334

Fig. 57 Position de transport du robot monté au sol
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KUKA

(2) Soulever le manipulateur avec le chariot élévateur a fourches ou le dispositif de levage
accroché a trois vis a anneau du bati de rotation.

B smmmemmmm
b Emp—

Poser le manipulateur verticalement (Fig. 58/5) sur les plaques de fondation (4) ou la
construction en acier. Si le manipulateur est posé a I'aide d’un dispositif de levage, il
est impératif qu’il soit exactement a la verticale pour empécher un endommagement
des boulons.

A la pose, les trous (2) du manipulateur doivent étre alignés avec la plus grande
précision possible sur les deux boulons (3). Plus I'opération est exécutée de ma-
niére imprécise, plus le risque d’endommagement des composants est grand.

Fig. 58 Montage du manipulateur au sol

(4) Serrer en croix huit vis a téte hexagonale M20x55 ISO 4017 (1) sans oublier les rondel-
les en travaillant avec une clé dynamométrique jusqu’a I'obtention du couple prescrit
(Ma = 370 Nm) en procédant par étapes.
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KUKA

v Apres 100 heures de service, resserrer les vis a téte hexagonale (1).

(5) Le cas échéant, enlever le dispositif de levage.

(6) Connecter les cables de liaison.

VAN

(7) Mettre le manipulateur en service et 'amener dans une position appropriée pour le
montage de I'outil et des équipements auxiliaires.

VAN

(8) Monter l'outil et les égquipements auxiliaires.

(9) Le cas échéant, connecter tous les autres cables.
(10) Mettre le manipulateur en service.
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7.4.2 Robot monté au plafond

Cette description ne s’applique qu’aux robots montés au plafond et pour toutes les variantes
de fixation en accord avec les paragraphes 7.3.2 et 7.3.3. Pour la mise en place en position
inclinée, il faudra auparavant consulter KUKA Roboter GmbH.

Dans le cas de la mise en place d’un manipulateur (qu’il s’agisse d’'une premiére mise en
place ou d’un échange), effectuer les opérations suivantes :

(1) \Vérifier les pieds de centrage et les boulons d’appui (Fig. 59/1) pour s’assurer qu'ils
sont bien serrés et non endommageés.

Les pieds de centrage et les boulons d’appui endommagés doivent étre rem-
placés par des pieds de centrage et des boulons d’appui neufs.

Fig. 59 Pieds de centrage et boulons d’appui

A1 A2 A3 A4 A5 A6
0° -135° +155° 0° +90° 0°*

* Les angles se rapportent a la “position zéro”
électrique ou a I'affichage au KCP.

1) sans prolongation du bras

2) prolongation du bras de 200 mm
3) prolongation du bras de 400 mm
4 KR 30L16-2

135°

90°

Fig. 60 Position de transport du robot monté au plafond
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KUKA

(2) Soulever le manipulateur avec le chariot élévateur a fourches.

Fig. 61 Transport du manipulateur

b Emmm——

Poser le manipulateur (Fig. 62/5) verticalement au plafond (4) ou a la construction en
acier pour exclure un endommagement des boulons.

A la pose, les trous (2) du manipulateur doivent étre alignés avec la plus grande
précision possible sur les deux boulons (3). Plus I'opération est exécutée de ma-
niére imprécise, plus le risque d’endommagement des composants est grand.

Fig. 62 Montage du manipulateur au plafond

(4) Serrer en croix huit vis a téte hexagonale M20x55 ISO 4017 (1) sans oublier les rondel-
les en travaillant avec une clé dynamométrique jusqu’a I'obtention du couple prescrit
(Ma = 370 Nm) en procédant par étapes.

(5) Deégager le chariot élévateur a fourches.
. ___________________________________________________________________________________________________________________________________________________|]
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KUKA

v Apres 100 heures de service, resserrer les vis a téte hexagonale (1).
(6) Connecter les cables de liaison.

¢ Emmm——

(7) Mettre le manipulateur en service et 'amener dans une position appropriée pour le
montage de l'outil et des équipements auxiliaires.

A

Monter 'outil et les équipements auxiliaires.

(9) Le cas échéant, connecter tous les autres cables.
(10) Mettre le manipulateur en service.
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KUKA

7.4.3 Robot monté au mur

VAN

Pour le montage du robot sur une fondation basculable en acier (que ce soit le premier mon-
tage ou un échange), observer ce qui suit:

(1) Vérifier les pieds de centrage et les boulons d’appui (Fig. 63/1) pour s’assurer qu'ils
sont bien serrés et non endommageés.

Fig. 63 Boulons d’appui

v Les boulons d’appui endommagés doivent étre remplacés par des boulons d’ap-
pui neufs.

Al A2 A3 A4 A5 A6
0° -135" +155° 0° +90° 0°*

* Les angles se rapportent a la “position zéro”
électrique ou a I'affichage au KCP.

1793

KR 30, 60-3

1) sans prolongation du bras

2) prolongation du bras de 200 mm
3 prolongation du bras de 400 mm

1309 1)
1498 2
1685 3)

90°

Fig. 64 Position de transport du robot monté au mur

L]}
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Lever le robot avec dispositif de levage accroché a trois vis a anneau du bati de rotation.

D s

Poser le robot (Fig. 65/2) verticalement sur la fondation d’acier basculable (5) placée
a I'horizontale (0°). Sile robot est posé a 'aide d’un dispositif de levage, il est impératif
gu’il soit exactement a la verticale pour empécher un endommagement des boulons
d’appui.

A la pose, les trous (3) du robot doivent étre alignés avec la plus grande préci-
sion possible sur les deux boulons (4). Plus I'opération est exécutée de maniére
imprécise, plus le risque d’endommagement des composants est grand.

FTLLYIL*. =T 5

e o

Fig. 65 Fixation du robot sur la fondation d’acier basculable (console)

(4) Serrer en croix les six vis a téte hexagonale M20x55 ISO 4017 (1) sans oublier les ron-
delles-frein en travaillant avec une clé dynamométrique jusgu’a I'obtention du couple
prescrit (Ma = 370 Nm) en procédant par étapes.

Aprés 100 heures de service, resserrer les six vis a téte hexagonale M20x55
1ISO 4017 (1).

(5) Enlever le dispositif de levage.
(6) Amener la fondation d’acier basculable de la position 0° a la position 90° (Fig. 66, a
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KUKA

droite) et la bloquer.

1 Fondation d’acier basculable

Fig. 66 Montage du robot monté au mur sur fondation d’acier basculable

(7) Raccorder le fil de mise a la terre et les cables de liaison.

(8) Mettre le robot en service et 'amener dans une position appropriée pour le montage
de l'outil et des équipements auxiliaires.

VAN

(9) Monter l'outil et les égquipements auxiliaires.

(10) Raccorder tous les autres cables.
(11) Mettre le robot en service.
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7.5 Echange

Pour éviter autant que possible une reprogrammation lors de I'échange, il faut impérative-
ment respecter les instructions du manuel du logiciel KR C4, chapitre “Mise en service”, para-
graphe “Calibration/Décalibration du robot” lors de chaque échange de manipulateur.

7.5.1 Robot monté au sol

e Démontage

A .

Démonter I'outil et les équipements auxiliaires.

@ Il faut démonter I'outil et les équipements auxiliaires quand le manipulateur est rem-
placé par un autre manipulateur ou si ces éléments perturbent les opérations de rem-
placement.

A B

(2) Mettre le robot en service et lamener en position de transport (Fig. 67).

90 de 193 BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr



KUKA

A1 A2 A3 A4 A5 A6
0° -135" +155° 0° +90° 0°*

* Les angles se rapportent a la position zéro
électrique ou a I'affichage au KCP.

KR 30-3, 60-3

1) sans prolongation du bras

2) prolongation du bras de 200 mm
3) prolongation du bras de 400 mm
4 KR 30L16-2

1793
20334

Fig. 67 Position de transport du robot monté au sol

A .

(3) Desserrer et retirer tous les connecteurs du coffret de raccordement (Fig. 68/3).

(4) Le cas échéant, démonter les cables électriques et les flexibles aux deux interfaces de
I'alimentation en énergie A1 ainsi que les autres cables de périphérie du manipulateur.

(5) Dévisser les six vis a téte hexagonale M20x55 (2) sans oublier les rondelles-frein.

(6) Lever le manipulateur (1) avec dispositif de levage accroché a trois ceillets du bati de
rotation.

A
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Fig. 68 Démontage du robot monté au sol

@ Le manipulateur peut également étre soulevé avec un chariot élévateur a fourches.

Le manipulateur doit étre soulevé verticalement vers le haut avec la plus grande
précision possible jusqu’a ce que les pieds de centrage soient dégagés.

(7) Déposer le manipulateur sur un support approprié.

@ Si le manipulateur n’est pas prévu pour le remontage pendant un certain temps, il fau-
dra procéder a sa conservation avant de le stocker.

e Montage
Voir le paragraphe 7.4.1.
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7.5.2 Robot monté au plafond

e Démontage

A .

(1) Démonter I'outil et les équipements auxiliaires.

Il faut démonter I'outil et les équipements auxiliaires quand le manipulateur est rem-
placé par un autre manipulateur ou si ces éléments perturbent les opérations de rem-
placement.

O B

(2) Mettre le robot en service et 'amener en position de transport (Fig. 69).

A1 A2 A3 A4 A5 A6
0° -—-135" +155° 0° +90° 0°*

* Les angles se rapportent a la “position zéro”
électrique ou a I'affichage au KCP.

1) sans prolongation du bras

2) prolongation du bras de 200 mm
3) prolongation du bras de 400 mm
4 KR 30L16-2

135°

90°

Fig. 69 Position de transport du robot monté au plafond
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A

(3) Desserrer et retirer tous les connecteurs du coffret de raccordement (Fig. 70/1).

(4) Le cas échéant, démonter les cables électriques et les flexibles aux deux interfaces de
I'alimentation en énergie A1 ainsi que les autres cables de périphérie du manipulateur.

v Couper auparavant la pression et vider les flexibles.

(5) Entrer les fourches du chariot élévateur dans les ouvertures du manipulateur prévues
a cet effet et presser celui-ci contre le plafond.

Fig. 70 Démontage du robot monté au plafond

(6) Dévisser les six vis a téte hexagonale M20x55 (3) sans oublier les rondelles-frein.
(7) Descendre lentement le manipulateur en évitant de le coincer.

Le manipulateur doit étre descendu verticalement jusqu’a ce que les deux bou-
lons (4) soient libres.

(8) Accrocher le manipulateur dans le dispositif de transport et, s'il doit étre retourné pour
étre mis en position de montage au sol (embase vers le bas, bras vers le haut), le tour-
ner en méme temps que le dispositif de transport.

@ Si le manipulateur n’est pas prévu pour le remontage pendant un certain temps, il fau-
dra procéder a sa conservation avant de le stocker.

e Montage
Voir le paragraphe 7.4.2.
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7.5.3 Robot monté au mur

e Démontage

A e

Démonter I'outil et les équipements auxiliaires.

@ Il faut démonter I'outil et les équipements auxiliaires quand le manipulateur est rem-
placé par un autre manipulateur ou si ces éléments perturbent les opérations de rem-
placement.

O R

(2) Mettre le robot en service et lamener en position de transport (Fig. 71).
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A1 A2 A3 A4 A5 A6
0° -135° +155° 0° +90° 0°*
* Les angles se rapportent a la “position zéro”
électrique ou a I'affichage au KCP.
1793 ,
KR 30, 60-3
1) sans prolongation du bras
2) prolongation du bras de 200 mm
3) prolongation du bras de 400 mm
1309 1)
1498 2
1685 3)

90°

Fig. 71 Position de transport du robot monté au mur

&

Desserrer et retirer tous les connecteurs (Fig. 72/1) du coffret de raccordement (2, 3).

=

Le cas échéant, démonter les cables électriques et les flexibles des interfaces A1 (4)
de l'alimentation en énergie A1, ainsi que les autres cables de périphérie fixés sur le
robot.

Fig. 72 Démontage du robot monté au mur
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Ramener le manipulateur en position normale.

G

Dévisser six vis a téte hexagonale M20x55 (Fig. 73/1) sans oublier les rondelles-frein.

Fig. 73 Démontage du robot monté au plafond

@ Le manipulateur peut également étre soulevé avec un chariot élévateur a fourches.

Si possible, le manipulateur doit étre retiré exactement horizontalement jusqu’a
ce que les pieds de centrage et les boulons d’appui (1) soient libres.

(7) Déposer le manipulateur sur un support approprié.

@ Si le manipulateur n’est pas prévu pour le remontage pendant un certain temps, il fau-
dra procéder a sa conservation avant de le stocker.

e Montage
Voir le paragraphe 7.4.3.
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8 Installation électrique

8 Installation électrique

@) Cette description s’applique par analogie a tous les robots industriels mentionnés au
chapitre 1, indépendamment de la variante représentée sur la figure ou du type.

Linstallation électrique du robot (manipulateur) est un sous-ensemble autonome. Elle com-
prend le “jeu de cables” (Fig. 76) qui contient tous les cables électriques (Fig. 77 a Fig. 85).
Le jeu de cable est enfichable, ce qui permet d’effectuer rapidement les travaux de remplace-
ment. Les travaux de cablage ne sont pas nécessaires.

Veuillez consulter les figures pour tous renseignements relatifs a la configuration, a la dés-
ignation et aux affectations de cables. Les connecteurs males sont repérés et codés en
conséquence. Les cables de terre sont fixés a des boulons filetés avec des cosses.

8.1 Description

La boite RDC (Fig. 76/7) et le logement multifonctions (MFG) (3) se trouvent dans le tiroir.
Ces deux logements, avec leurs connecteurs, représentent les interfaces vers les cables de
liaison.

Le logement multifonctions (MFG) (3) contient les cables moteurs pour les axes 1 a 6, ras-
semblés et cablés sur un connecteur X30. Ce connecteur est simultanément le connecteur
c6té robot pour le cable de liaison (cable moteur) entre le robot et 'armoire de commande.
Le connecteur comporte six modules enfichables séparés. A chaque module est affecté un
connecteur moteur donné (par ex. XM1).

Le systeme de terre est fixé au tiroir (2) a 'embase.

Dans la boite du résolveur convertisseur numérique (boite RDC) (7) se trouvent les cables
de commande pour les axes 1 a6, raccordés sur une platine RDC (6). Chaque cable de com-
mande a un connecteur individuel. L'interface a la boite RDC pour le cable de liaison (cable
signaux) entre le robot et 'armoire de commande est formée par la prise X31. Le connec-
teur X32 sert a connecter 'TEMD pour la calibration du point zéro. LEDS (5) et la RDC (6)
se trouvent dans la boite RDC. Les deux pieces (platines) sont reliées avec les cables RDC.

Un presse-étoupe est monté sur la face arriere de la boite RDC. Les cébles sont guidés vers
'embase a partir de ce presse-étoupe, et, de Ia, vers le bati de rotation via un flexible de
protection commun A1. Le flexible de protection A1 garantit un guidage sans sollicitations
et sans coincement des cables, tout en garantissant le mouvement de rotation libre de
'axe 1. Dans le bati de rotation sont dérivés les cables pour les entrainements des axes 1
et 2.

Les cables pour les entrainements des axes 3 a 6 sont posés dans un flexible de protection
dans I'épaule creuse entre le bati de rotation et le bras. Les flexibles de protection permettent
un guidage de cables sans pliage.

Les cables montés dans le robot sont résumés dans la Fig. 74 et représentés sous forme
schématisée dans la Fig. 76.
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Cable de vers Cable de vers
Systéme de terre Boulon embase Boulon bati de rotation
00-186-281

Boulon bati de rotation | Boulon bras
Cable moteur A1 Connecteur X30/a XM1 Cable de commande A1 | Connecteur X1 | XP1
00-181-928 00-181-934
Cable moteur A2 Connecteur X30/b XM2 Cable de commande A2 | Connecteur X2 | XP2
00-181-929 00-181-935
Cable moteur A3 Connecteur X30/c XM3 Cable de commande A3 | Connecteur X3 | XP3
00-181-930 00-181-936
Cable moteur A4 Connecteur X30/d XM4 Cable de commande A4 | Connecteur X4 | XP4
00-181-931 00-181-937
Cable moteur A5 Connecteur X30/e XM5 Cable de commande A5 | Connecteur X5 | XP5
00-181-932 00-181-938
Cable moteur A6 Connecteur X30/f XM6 Cable de commande A6 | Connecteur X6 | XP6
00-181-933 00-181-939

Fig. 74 Tableau des cables installés au robot KR 30, 60-3 avec KR C4

Cable de vers Cable de vers
Systéme de terre Boulon embase Boulon bati de rotation
00-186-780

Boulon bati de rotation | Boulon bras
Cable moteur A1 Connecteur X30/a XM1 Cable de commande A1 | Connecteur XP1
00-181-928 00-181-934 X1
Cable moteur A2 Connecteur X30/b XM2 Cable de commande A2 | Connecteur XP2
00-181-929 00-181-935 X2
Cable moteur A3 Connecteur X30/c XM3 Cable de commande A3 | Connecteur XP3
00-186-761 00-186-765 X3
Cable moteur A4 Connecteur X30/d XM4 Cable de commande A4 | Connecteur XP4
00-186-762 00-186-766 X4
Cable moteur A5 Connecteur X30/e XM5 Cable de commande A5 | Connecteur XP5
00-186-763 00-186-767 X5
Cable moteur A6 Connecteur X30/f XM6 Cable de commande A6 | Connecteur XP6
00-186-764 00-186-768 X6

Fig. 75 Tableau des cables installés au robot KR 30 L16-2 avec KR C4
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XM5
XP5
XM6
XP6

f XM4

XM3
XP3

4
PE
14 n
XM1
XP1 \
XM2 \ 4
XP2 ————\ = PE .
I
___ PE
<0 5
4 A
e
5 Xz
.||_ 6
3
L g 7
X
1 Jeu de cables complet 30
2 Tiroir PE X31
3 Logement multifonctions, MFG
4  Systéme de terre
5 Electronic Data Storage EDS
6 Résolveur convertisseur numérique RDC
7 Boite RDC

Fig. 76 Jeu de cables complet
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8.2 Brochage et schémas de cablage
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Fig. 77 Schéma de cablage, entrainement A1

102 de 193 BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr



Installation électrique (suite)

8

= T
g n
5 | & a
D = & w
U R R S U .
AL e
-
I [ ~
o I E |
5 2 (8 o
- 1 t— C
[a\]
_ || R
5 T 2 |E 1 <
- — — (
I *L ||
] [ o |E [ ©
- [ < ] C
I o+ I
« B N
- [ < [ C
I o ||
£
I R L T
<
- "/ T/ C
[0]
<
o k2
W =1
(e
*~————— @
adnojg-sssalid ©
N 3
S = ©
X X 2
<
Q
($)

allal

- ulai4

+ uiel4

M INSI0N

A Ina1op

N Ina1o

(oY)
€
€ |
28|
b S -
1S u|||||2|u“r|||m ||||| —
€
Drm_ [
o S o
€S u|||||2|u_r|||+ﬂ\_ ||||| —
€
£ | S
58 |
- =} \ ™
i
|
o | )
o ||
2 S | <
1§ ———— g ———ff———— <
E |
Z o |
2 °s | o
S s T
_
Y2|_
~ o | _ ©
cd u|||||2m.u_r||| —— <
=
28
ainesodwa| u|8||||2Mv.|||D._|||||7|m
£ _ |1
N%_ |1
o o3| _ __ ©
ainesgdwe] >—————— ===t — <
o N
« & 2
N~
o o S
X N Lo X
b adnojg-sssaid

Fig. 78 Schéma de cablage, entrainement A2

103 de 193

BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr



Instructions de service

T
7]
c
[0] o]
e Lozt L
g ﬁ 4 TV 7o) ﬁ ) w
S > | | o
- I -~ i ¢
o [ € [
°© [ > |E I 0
| | m | | \
3 T T ~ T | \
— [ m |
© [ 2 |- [ <
n n I e
- — * 1 C
. [ g [
o [ ® n_.m [ ©
- — ~ — C
| E |
q (I 0 Lo o
[ o || C
. N {
[ m [
- | -
- [ A A [ C
T T Q
e
3 g
S ]
- 3
w o
& g
T — °
adnoje-assaid W 3
o ® 38
g £
o
o

alla]

- ulaid

+ uiel4

M INSI0N

A Ina1op

N Ina1o

IS

€S

cs

¥S

Ld

cY

ainesodwa|

ainesodwa|

adnoje-assaid

€
£ |
- 28|
U - A £ E e
£ | [
Drm_ [

N T8 I o
N Eiatl v it —
£ | _I_

&al _

-~ =) \ ™
SR = S TR
£ | [y

Km_ ___
o o ___
o <
—————ay———th—————<
El
o 58 | _
e — gk ——— - —— =<
E | |1
W | 1]
> &
~ =) [ ©
S
=
28
0] o N~
Ik
m_ | 1]
z w0 |l |1
m N |
. dﬂp||| TS
™ 3 W
o N~
=3 S S
o L
o
-

Fig. 79 Schéma de cablage, entrainement A3
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8 Installation électrique (suite)

KUKA
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X18 X31
1 .
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Fig. 83 Schéma de cablage RDC interne X31
X20 X32
1
—( libre
- TYPO6/07 | \WH/GN 11 ¢ TPFO_P
- GN 2 TPFO_N
libremm— i( libre
%( libre
— libre
- WH/OG 2 ¢ TPFI_P
- o6 3¢ TPRLN
Iibre-—6
X17 -2 AWG22 ,  BU ¢ anp
- AWG22 ,  RD ® ¢ 24V/PS buffered
g( libre
12( libre
11( libre

Fig. 84 Schéma de cablage RDC interne X32
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Installation électrique (suite)
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KUKA
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9

9

9.1

Cables de liaison

Cables de liaison

@) Cette description s’applique par analogie a tous les robots industriels mentionnés au

chapitre 1, indépendamment de la variante représentée sur la figure ou du type.

Description

Les cébles de liaison sont tous les cables entre le robot (= manipulateur) et I'armoire de com-
mande (Fig. 86). lls sont enfichables aux deux extrémités. L'occupation des broches des
connecteurs est indiquée au paragraphe 9.6. Pour exclure toute confusion, chague extré-
mité de cable est dotée d’'une désignation qui doit coincider a celle du connecteur sur le robot
ou dans I'armoire de commande. Les raccords de cables sur I'appareil respectif se font
conformément a la Fig. 86.

Les points de raccordement des cables de liaison sont la boite RDC pour le cable de données
et le MFG (logement multifonctions) pour le cable moteur au robot (Fig. 88) ainsi que le le
panneau de raccordement de I'armoire de commande (Fig. 89).

Les connecteurs doivent étre enfichés avec un maximum de précautions pour
éviter de déformer les broches.

Les cables PE sont fixés a des boulons filetés avec des cosses. Les boulons filetés sont com-
pris dans la fourniture.

Les cables de terre ne sont pas fournis avec les cables de liaison mais peuvent é&tre comman-
dés en option.

BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr 111 de 193



Instructions de service

KUKA
Armoire de Robot
commande Cable moteur
KRC4  X20( = x30
Céable de données
l —
J ) _Terre 16 mm? . A jﬁ
© T

Fig. 86 Cables de liaison (schéma)
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9 Cables de liaison (suite)

9.2 Pose des cables

Lors de la pose des cables, il faudra respecter les points suivants :

Le rayon de courbure des cébles
e céble moteur 150 mm

e céble de commande 60 mm
doit étre observé.

Protéger les cables des influences mécaniques.
Poser les cables sans traction (pas de force de traction sur les connecteurs).
Ne poser les cables gu’a l'intérieur.

Observer la plage de température (pose fixe) entre 263 K (-10 °C) et
328 K (+55 °C).

Poser les cables en séparant les cables moteur et les cables de commande dans
des conduites de cables en tble (Fig. 87) (le cas échéant, prendre des mesures
CEM supplémentaires)

1 2 3 4q
7 6 5
1 Conduite de cables 5 Cables de données
2 Cables de soudage 6 Cables moteur
3 Barrette de séparation 7 Cable de compensation de potentiel 16 mm?
4 Couvercle

Fig. 87 Pose dans des conduites de cables
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9.3 Coffrets de raccordement sur le robot

9.3.1 Codage

Les connexions du robot se trouvent sur le logement multifonctions de 'embase pour le cable
moteur et sur la boite RDC pour le cable de données. La configuration des coffrets de raccor-
dement et des connecteurs correspondants pour ce robot est illustrée a la Fig. 88.

Par principe, il faut prévoir une compensation du potentiel (terre) entre 'armoire de com-
mande et le robot avec respectivment un boulon PE M8. L'exploitant du robot est responsa-
ble de la conformité de linstallation.

Le cable de terre peut étre commandé en option. Il ne fait pas partie du jeu de cables de
liaison.

Cable moteur :
Les connecteurs X20 et X30 sont dotés, chacun, de deux détrompeurs permettant d’exclure
toute application interdite.

Cables de données :
Le codage du cable de données est effectué par la forme du connecteur et la version de la
broche.

5
i)

°
— ® =)

AN
1=

1 MFG, logement multifonctions 2 Boite RDC

Fig. 88 Boite RDC avec MFG
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9 Cables de liaison (suite)

KUKA

9.4 Plaque a connecteurs sur I’'armoire de commande

La plaque a connecteurs (Fig. 89) est accessible une fois la porte de I'armoire ouverte.
Les cables enfichés sont sortis vers I'arriere sous I'armoire de commande.

B “momonhoms” |
'WDBD'ﬁ

@ @
SR

14e
|

o
=

— X21

X20

Fig. 89 Plaque a connecteurs sur I’'armoire de commande
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KUKA

9.5 Structure des cables de liaison

X20

Instructions de service

X30

Fig.

90 Cable moteur

Fig. 91

| X31 [HE ]

Cable de données

9
@

a pp O =

Cosse de cable M8
Ecrou M8

Rondelle de serrage
Rondelle 8,4

Ecrou M8

6
7
8
9
1

Fig. 92 Ter

Rondelle de serrage
Plaque de terre
Boulon PE
Cosse de cable

0 Filet M8

re
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9

Schémas de céablage
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Fig. 93 Cable de données X21
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KUKA
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Fig. 94 Cable moteur X20
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10 Travaux de maintenance

KUKA

10 Travaux de maintenance

@D Cette description s’applique par analogie a tous les robots industriels mentionnés au
chapitre 1, indépendamment de la variante représentée sur la figure ou du type.

10.1 Généralités

Avant de procéder aux travaux de maintenance, I'outil et les équipements auxiliaires doivent
étre démontés quand ils sont susceptibles d’entraver ces travaux.

Explications a propos des intervalles de maintenance dans les tableaux “Travaux de lubrifi-
cation” et “Autres travaux de maintenance” suivants:

@ signifie : intervalle de maintenance

[] signifie : maintenance recommandée

Les travaux de lubrification sont exécutés selon les intervalles de maintenance spécifiés ou
tous les 5 ans aprés la mise en service par le client, en fonction de ce qui est atteint en pre-
mier.

En cas d'intervalles de maintenance toutes les 20 000 heures, la premiére maintenance (vi-
dange d’huile) est effectuée au bout de 20 000 heures de service ou au bout de 5 ans apres
la mise en service par le client, en fonction de ce qui est atteint en premier.

Cet intervalle de 5 ans doit impérativement étre respecté pour la lubrification (vieil-
lissement de I’huile).

Dans le cas des robots du type F, l'intervalle de maintenance est réduit a 10 000 heures.

Cet intervalle de 5 ans doit impérativement étre respecté pour la lubrification
(vieillissement de I’huile).

Les intervalles de maintenance indiqués dans les tableaux s’appliquent aux
conditions de travail normales. Pour tous les autres cas (par exemple teneur en
poussiére ou en eau de I’environnement du robot bien plus importante, anoma-
lies de température), il faudra consulter KUKA Roboter GmbH !
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Explication des symboles :

@® Intervalle de maintenance normal
@ Point de maintenance
¥ Point de maintenance, visible dans le plan
“—— Point de maintenance, caché dans le plan

1,0 |  Vidange d’huile & répéter aux intervalles spécifiés,

en précisant la quantité versée

% Serrage de la vis (écrou)

EE Controle, échange de la courroie dentée

Q Controle visuel

La description des travaux de maintenance se subdivise en opérations avec premier nombre
entre parenthéses. Pour chacune de ces opérations, lire impérativement aussi le texte qui
suit dans la mesure ou celui-ci est identifié par le symbole de main ou le triangle d’avertis-
sement. Un grand nombre de ces textes se rapportent a 'opération qui les précede.

Exemple :
(9) Verser la quantité d’huile prescrite dans l'orifice de remplissage.

On ne pourra utiliser que les lubrifiants autorisés par KUKA.

Une partie des textes marqués se rapporte exclusivement a tout ce qui suit - jusqu’a annula-
tion expresse ou jusqu’a 'achévement du travail a la fin d’'un paragraphe.
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10 Travaux de maintenance (suite)

KUKA

Exemple :

VAN
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KUKA

10.2 Travaux de maintenance, robot

iy
O EEmm—————

Stocker les huiles et graisses usées conformément aux prescriptions et les éva-
cuer en respectant les consignes de protection de I’environnement.

Légende pour le tableau “Travaux de maintenance”

1) 5 000 heures pour le poignet en ligne F

2) 10 000 heures pour le poignet en ligne F

3) Quantité a remplir, dans le cas d’une vidange compléte

4) Opération également effectuée chez KUKA avant la livraison. Opération a effectuer
par le client aprés un changement de courroie.

[ Intervalle de maintenance normal
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10 Travaux de maintenance (suite)

e Tableau “Travaux de maintenance”

Point de maintenance Intervalle de | Opération Remarque
(voir Fig. 95) maintenance | Lubrifiant
(heures) Fabricant
Quantité
No. cde KUKA
e 8
o o
1) | K2
@ Fixation du robot Y Controler les couples de Voir le chapitre 7 “Mise en
serrage des vis et écrous a | place, raccordement,
chevilles échange”.

@ Flexible de protection ) Lubrification Retirer le recouvrement A1.
A1 de l'installation élec- Optitemp RB1 Enlever la vieille graisse
trique Soc. Castrol, env. 1000 g pour cables.

No. cde KUKA Graisser I'extérieur du flexi-
00-101-456 ble ainsi qu'a 'embase, la
surface de contact avec le
flexible de méme que le re-
couvrement A1 avec un pin-
ceau. Epaisseur de la cou-
che: = 2mm.
En fonction de I'état du
graissage, graisser l'intérieur
avec une pompe a graisse
ou démonter le flexible et
graisser les cables et flexi-
bles avec un pinceau; épais-
seur de la couche = 2 mm
@ Réducteur @ | Vidange d’huile Vidange d’huile selon le pa-
avec logement A1 Optigear Synthetic RO 150 |ragraphe 10.3.1.
Soc. Castrol, env. 3,3 ¥
No. cde KUKA
00-144-898
@ Réducteur @ | Vidange d’huile Vidange d’huile selon para-
avec logement A2 Optigear Synthetic RO 150 |graphe 10.3.2.
Soc. Castrol, env. 1,0 ®
No. cde KUKA
00-144-898
@ Courroie dentée en- Y Controler la tension de la Voir le chapitre 11,
trainement des axes du courroie dentée 4) “Réglage”
poignet A4, A5 Remplacer la courroie
Controler la courroie dentée | dentée des que vous con-
statez des fissures ou des
signes de décomposition.
voir le chapitre 13, “Répara-
tions”

L]}
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Instructions de service

Point de maintenance
(voir Fig. 95)

Intervalle de
maintenance
(heures)

Opération
Lubrifiant
Fabricant
Quantité

No. cde KUKA

Remarque

10000
20000

2 ans

Echange de la courroie
dentée

Voir le chapitre 13, “Répara-
tions”

Réducteur
avec logement A3

Vidange d’huile

Optigear Synthetic RO 150
Soc. Castrol, env. 1,0 I®
No. cde KUKA
00-144-898

Vidange d’huile selon le pa-
ragraphe 10.3.3.

B
020208 0NORC

LI

'

Fig. 95 Travaux de maintenance

@ Lors de la vidange, il ne faut pas oublier que la quantité d’huile qui s’écoule dépend du

temps et de la température.

Il faut déterminer la quantité d’huile qui s’est écoulée, car on ne pourra rajouter que
cette quantité. Si moins de 70 % de la quantité d’huile indiquée s’écoule, rincer le
réducteur une fois aver I'huile écoulée puis remplir a nouveau avec la quantité d’huile
écoulée. Pendant le ringage, déplacer I'axe en vitesse de déplacement manuel sur I'en-
semble de I'enveloppe d’évolution.

124 de 193

BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr



10 Travaux de maintenance (suite)

KUKA

10.3 Vidange d’huile des entrainements des axes majeurs

A EEE

@ L’huile ne pourra étre vidangée que si elle a la température de service.

D pRm————

10.3.1 Vidange d’huile réducteur axe 1

A EEE

o Vider I’huile

(1) Dévisser quatre vis a six pans creux M6x10 (Fig. 96/3) et retirer le couvercle (4).

@ Si le robot est doté de connexions pour la périphérie, il faudra les enlever auparavant.
On ne pourra alors plus que rabattre le couvercle (4).

(2) Poser un récipient sous le flexible de vidange.
(3) Dévisser le bouchon (6).

(4) Dévisser le bouchon (5) et collecter I'huile qui s’écoule.

@ Cette operation dure environ 5 minutes.

Stocker les huiles usées conformément aux prescriptions et les évacuer en re-
spectant les consignes de protection de I’environnement.

¢

(5) Monter le bouchon (5) pour le serrer.

o Remplir d’huile

(1) Verser la quantité d’huile prescrite dans le flexible (4).

v On ne pourra utiliser que les lubrifiants autorisés par KUKA.
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@ Pour le remplissage d’huile, utiliser un flexible (9) d’'une longueur approximative de 1 m
avec raccord droit et un entonnoir adapté a I'extrémité libre du flexible (9).

S

Insérer le bouchon (6) pour le serrer (couple de serrage Mp = 40 Nm).

&

Vérifier I'étanchéité du bouchon (5).

=

Remonter le couvercle (4) pour le fixer avec quatre vis a six pans creux M6x10 (3) sans
oublier les rondelles-frein.

(5) Le cas échéant, connecter la périphérie.

10.3.2 Vidange d’huile réducteur axe 2

A EEEsE

o Vider I’huile

(1) Dévisser lavis de fermeture M18x1,5 (Fig. 96/2) et prévoir un récipient sous I'ouverture
par laquelle s’écoule I'huile.

@ Il est plus simple de collecter I'huile si on travaille avec un flexible (9) doté d'un nipple
de connexion M18x1,5 (10).

(2) Dévisser la vis de fermeture M18x1,5 (1) et collecter 'huile qui s’écoule.

@ Cette operation dure environ 5 minutes.

Stocker les huiles usées conformément aux prescriptions et les évacuer en re-
spectant les consignes de protection de I’environnement.

¢

(8) Insérer lavis de fermeture M18x1,5 (2) pour la serrer (couple de serrage Mp = 20 Nm).

o Remplir d’huile
(1) Verser la quantité d’huile prescrite dans I'orifice de remplissage (1).

v On ne pourra utiliser que les lubrifiants autorisés par KUKA.
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10 Travaux de maintenance (suite)

@ Le remplissage de I'huile est facilité si vous travaillez avec un flexible (9) avec nipple de
connexion M18x1,5 (10) et un entonnoir.

(2) Insérer la vis de fermeture M18x1,5 (1) pour la serrer (Ma = 20 Nm).
(8) Veérifier 'étanchéité de la vis de fermeture M18x1,5 (2).

Fig. 96 Vidange d’huile des axes majeurs
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10.3.3 Vidange d’huile réducteur axe 3

o Vider I’huile

(1) Mettre le robot en service. Tournez I'axe 3 de fagon a ce que les vis de fermeture
(Fig. 96/7, 8) soient verticalement les unes au-dessus des autres.

VAN

(2) Dévisser la vis de fermeture M10x1 (7) et prévoir un récipient sous I'ouverture par la-
quelle s’écoule I'huile.

() Dévisser la vis de fermeture M10x1 (8) et collecter I'huile qui s’écoule.

@ Cette operation dure environ 5 minutes.

Stocker les huiles usées conformément aux prescriptions et les évacuer en re-
spectant les consignes de protection de I’environnement.

¢

(4) Insérer la vis de fermeture M10x1 (7) pour la serrer (couple de serrage Ma = 10 Nm).

o Remplir d’huile

(1) Verser la quantité d’huile prescrite dans I'orifice de remplissage (8).

v On ne pourra utiliser que les lubrifiants autorisés par KUKA.

@ Le remplissage de I'huile est facilité si vous travaillez avec un flexible (9) avec nipple de
connexion M10x1 (10) et un entonnoir.

(2) Insérer la vis de fermeture M10x1 (8) pour la serrer (Ma = 10 Nm).

(8) Veérifier 'étanchéité de la vis de fermeture M10x1 (7).
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10.4 Travaux de maintenance, poignet en ligne PL 16 I

e Tableau “Travaux de lubrification”

Point de maintenance Intervalle de | Opération Remarque
(voir Fig. 97) maintenance | Lubrifiant
(heures) Fabricant
Quantité
No. cde KUKA
o o
S |8
2N &2
@ Bloc réducteur A4 @ | Vidange d’huile Vidange d’huile selon le pa-
Optigear Synthetic RO 150 ragraphe 10.4.1.
Soc. Optimol, env. 0,32 13
No. cde KUKA
00-144-898
@ Joint torique A4 Y Lubrification Soulever le joint torique.
Optigear Olit CLS Enlever la vieille graisse.
Optimol, env. 10 g par Graisser le joint torique
joint torique avec un pinceau avant de le
No. cde KUKA remettre dans la rainure.
83-087-241
@ Bloc réducteur A5 @ | Vidange d’huile Vidange d’huile selon le pa-
Optigear Synthetic RO 150 ragraphe 10.4.1.
Soc. Optimol, env. 0,16 13
No. cde KUKA
00-144-898
@ Bloc réducteur A6 @ | Vidange d’huile Vidange d’huile selon le pa-
Optigear Synthetic RO 150 ragraphe 10.4.1.
Soc. Optimol, env. 0,18 19
No. cde KUKA
00-144-898
@ Joint torique A6 Y Lubrification Soulever le joint torique.
Optigear Olit CLS Enlever la vieille graisse.
Optimol, env. 10 g par Graisser le joint torique
joint torique avec un pinceau avant de le
No. cde KUKA remettre dans la rainure.
83-087-241

) 5000 heures pour la variante F

10 000 heures pour la variante F

Quantité a remplir, dans le cas d’une vidange compléte
e Intervalle de maintenance normal

Lz
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V V

Fig. 97 Travaux de lubrification

@ Lors de la vidange, il ne faut pas oublier que la quantité d’huile qui s’écoule dépend du
temps et de la température.
Il faut déterminer la quantité d’huile qui s’est écoulée, car on ne pourra rajouter que
cette quantité. Si moins de 70 % de la quantité d’huile indiquée s’écoule, rincer le
réducteur une fois aver I'huile écoulée puis remplir a nouveau avec la quantité d’huile
écoulée. Pendant le ringage, déplacer I'axe en vitesse de déplacement manuel sur I'en-
semble de I'enveloppe d’évolution.

L]}
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10.4.1 Vidange d’huile poignet en ligne

A_

Lhuile ne pourra étre vidangée que si elle a la température de service.

A_

o Vider I’huile

(1) Mettre le robot en service et amener le bras en position horizontale (Fig. 98).
(2) Amener les axes du poignet en position zéro.

VAN

(3) Dévisser les vis de fermeture (1, 6) et collecter I'huile qui s’écoule.

(4) Controler et nettoyer les aimants des vis de fermeture s'ils présentent des dépots.

Stocker les huiles usées conformément aux prescriptions et les évacuer en re-
spectant les consignes de protection de I’environnement.
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o Remplir d’huile

@ Le bras est encore a I'horizontale.

(1) Le cas échéant mettre le robot en service et amener les axes du poignet en position
zéro.

(2) Visser les vis de fermeture (Fig. 98/4, 5, 6) et verser la quantité prescrite d’huile dans
les orifices.

(8) Visser les vis de fermeture (1, 2, 3).
Vis de fermeture (1, 6) M18x1,5, couple de serrage Ma = 20 Nm,
Vis de fermeture (2 - 5) M10x1, couple de serrage Ma = 10 Nm.

i\
lI
|

J |_|_'|_||

Y

Fig. 98 Vidange d’huile PL 16

L]}
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10.5 Travaux de maintenance, poignet en ligne PL 30/45/60

e Tableau “Travaux de maintenance”

Point de maintenance Intervalle de Opération Remarque
(v. Fig. 99) maintenance (heures) | Lubrifiant
o © o Fabric_arjt
g 8 8 |Quantité
w21 {2 |No.cde KUKA
@ Bloc réducteur A 4 @ | Vidange d'huile Vidange d’huile selon le
Optigear Synthetic RO paragraphe 10.5.1.
150
Soc. Castrol, env. 0,55 I3
No. cde KUKA
00-144-898
@ Joint torique A 4 @ | Lubrification Soulever le joint torique.
Aralub 4034 Enlever la vieille graisse.
5) |Soc. Aral, env. 10 g par Graisser le joint torique
joint torique avec un pinceau avant de
No. cde KUKA le remettre dans la rai-
83-087-900 nure.
@ Courroie dentée Y Controler la tension de la | Voir le chapitre 11,
Poignet en ligne courroie dentée “Réglage”.
30/45/60 kg 4)
A5 A6
Controler la courroie Remplacer la courroie
dentée dentée dés que vous con-
statez des fissures ou des
signes de décomposition.
Voir le chapitre 13,
“Réparations”.
Y Remplacer la courroie Remplacement de la cour-
dentée roie dentée, voir le chapi-
5 tre 13, “Réparations”.
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Point de maintenance Intervalle de | Opération Remarque
(v. Fig. 99) maintenance | Lubrifiant
(heures) Fabricant
Quantité
No. cde KUKA
8 |8
o o
e 118 2)
@ Bloc réducteur A5, A6 @ |Vidange d’huile Vidange d’huile selon le pa-
Optigear Synthetic RO 150 |ragraphe 10.5.1.
Soc. Castrol, env. 0,75 ¥
No. cde KUKA
00-144-898
@ Joint torique A 5 @ | Lubrification Soulever le joint torique.
Aralub 4034 Enlever la vieille graisse.
Soc. Aral, env. 10 g par Graisser le joint torique avec
joint torique un pinceau avant de le re-
No. cde KUKA mettre dans la rainure.
83-087-900

— o0

Au plus tard aprés 2 ans

e Ul h WN =

Intervalle de maintenance normal

5 000 heures pour le poignet en ligne “F”

10 000 heures pour le poignet en ligne “F”
Quantité a remplir, dans le cas d’une vidange compléte
Opération effectuée chez KUKA avant la livraison. Opération a effectuer par le client apres un changement de courroie dentée.

I

Q0

Fig. 99 Travaux de maintenance
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10.5.1 Vidange d’huile poignet en ligne PL 30/45/60 kg

A_

L’huile ne pourra étre vidangée que si elle a la température de service.

A_

e Vider I’huile

(1) Mettre le robot en service et amener le bras en position horizontale. Amener le poignet
en ligne (Fig. 100) en position mécanique zéro.

@ Le symbole KUKA (2) sur le poignet doit étre en position correcte.

(2) Déplacer I'axe 5 de telle maniére que la bride de fixation (3) montre vers le haut et soit
horizontale.

(8) Dévisser la vis de remplissage (1) de A 4.
(4) Dévisser lavis de vidange (4) de A 4 et prévoir un récipient pour I'huile qui va s’écouler.

(5) Déplacer I'axe 5 de telle maniére que la vis de vidange (5) montre vers le bas (voir
Fig. 100, a droite)

(6) Dévisser la vis de vidange (5) du bloc réducteur A 5 et prévoir un récipient pour 'huile
qui va s’écouler.

Stocker les huiles usées conformément aux prescriptions et les évacuer en re-
spectant les consignes de protection de I’environnement.
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KUKA uani

Correct Incorrect

Fig. 100 Vidange d’huile
Remplir d’huile

@ Le bras est encore a I'horizontale.

VAN

(1) Fermerl'orifice de vidange (Fig. 100/4) et déplacer le poignet pour que la vis de vidange
(5) montre vers le haut.

(2) Remplir avec la quantité d’huile prescrite.

@ Vérifier les joints des vis d’étanchéification pour remplacer, le cas échéant, les vis
d’étanchéification.

(8) Toutes les vis de remplissage (1, 5) sont a fermer. Amener I'axe 5 en position mécani-
que zéro.

D .

v On ne pourra utiliser que les lubrifiants autorisés par KUKA.
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10.6 Nettoyage et entretien

I faut effectuer les travaux de nettoyage et de maintenance en suivant les instructions ci-
apres :

- Nettoyer le robot avec un chiffon imbidé d’'un détergent.

- Nettoyer les cables, les piéces en matiére plastique et les flexibles en utilisant des
détergents exempts de solvant.

@: Il faudra se conformer aux instructions du fournisseur quand on utilise des détergents.

- Nettoyer les fuites de lubrifiant avec un détergent. Si ces fuites sont importantes,
en déterminer le cas échéant la cause pour y remédier.

S’assurer qu’aucun liquide de détergent ne pénétre dans les paliers, les joints et
I'installation électrique.

@ Si du détergent a réussi a pénétrer dans les paliers, regraisser ou relubrifier les paliers.

- Eliminer toute trace de corrosion et, si cela est autorisé, protéger les zones affec-
tées en appliquant de la graisse ou de I'huile.

- Appliquer une mince couche d’huile sur les parties nues.

- Remplacer toutes les plaques, étiquettes et inscriptions endommagées, illisibles
Ou manquantes.

Ne pas utiliser de I’air comprimé pour nettoyer le systéme car ceci pourrait faire

pénétrer de la saleté dans les joints, les paliers et les composants électriques et
risquerait ainsi de les endommager.

Stocker et éliminer correctement tous les vieux produits de nettoyage, de lavage
et de lubrification.

L]}
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Instructions de service

10.7 Précautions pour la manipulation des lubrifiants

Lors de la manipulation des lubrifiants, tenir compte des informations de la fiche de sécurité
selon 91/155/CEE. Le paragraphe “Consommables, fiche de sécurité” du robot contient un
extrait de cette fiche.

Il faut respecter en tous cas les mesures de protection suivantes :

- Eviter les contacts prolongés et intensifs avec la peau; le cas échéant (surtout
avec la graisse pour cables), porter des gants de protection et des tabliers.

- Encas derisques de contact, p. ex. avec les mains, utiliser les cremes de protec-
tion appropriées avant de travailler.

- Aprés les travaux ainsi qu’avant les pauses-cigarettes ou les pauses-repas
(avant chaque repas), nettoyer la peau salie par I'huile avec de I'eau et des déter-
gents ou un savon doux ménageant la peau. Aprés le nettoyage, appliquer une
creme de protection a teneur en graisse sur la peau pour compenser les pertes
de la peau.

- Changer immédiatement tous les vétements imbibés d’huile. Ne jamais avoir de
chiffons imbibés d’huile ou de solvant, de mélanges d’huiles minérales ou de
graisse pour cables dans les poches.

- Eviter si possible d’inhaler les vapeurs ou les brouillards d’huile.
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11 Instructions de réglage

KUKA

11 Instructions de réglage

@D Cette description s’applique par analogie a tous les robots industriels mentionnés au
chapitre 1, indépendamment de la variante représentée sur la figure ou du type.

11.1  Généralités

A part le réglage des courroies dentées, le robot ne nécessite aucun autre réglage. Pour les
travaux de réglage sur I'équipement électrique/électronique du systéme de robot, voir le ma-
nuel du logiciel KR C4, chapitre “Mise en service”, paragraphe “Calibration/Décalibration du
robot”.

Deux axes (A5 et AB) du poignet en ligne sont entrainés par des courroies dentées ainsi que
deux des trois arbres d’entrainement du bras (pour A4 et A5). La tension de ces courroies
dentées devra étre vérifiée conformément a la description suivante ou selon le chapitre
“Maintenance” apres le montage ou le démontage des sous-ensembles concernés.

Dans le cas d’'un montage d’une nouvelle courroie dentée, il faut vérifier encore
une fois la tension de la courroie dentée aprés environ 100 heures de service
pour la régler le cas échéant.

Avant de procéder aux travaux de réglage, I'outil et les équipements auxiliaires doivent étre
démontés quand ils sont susceptibles d’entraver ces travaux.

La description des travaux de réglage se subdivise en opérations avec premier nombre entre
parenthéses. Pour chacune de ces opérations, lire impérativement aussi le texte qui suit
dans la mesure ou celui-ci est identifié par le symbole de main ou le triangle d’avertisse-
ment. Un grand nombre de ces textes se rapportent a 'opération qui les précede.
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Exemple :
(1) Effectuer dix fois la mesure.

@ Les cing plus hautes valeurs doivent étre dans une plage 5 Hz en ce qui concerne leur
différence. La valeur moyenne de ces cinqg mesures correspond a la fréquence re-
cherchée.

Une partie des textes marqués se rapporte exclusivement a tout ce qui suit - jusqu’a annula-
tion expresse ou jusqu’a 'achevement du travail a la fin d’'un paragraphe.

Exemple :

A .
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12  Réglage de la tension de la courroie dentée
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12  Réglage de la tension de la courroie dentée

12.1 Mesure et réglage de la tension de la courroie dentée de I’entrainement
des axes du poignet A4, A5

A EEEE
¢

La description ne se rapporte qu’au réglage de la courroie dentée pour I'axe 4. Le réglage
s’applique par analogie a I'axe 5.

Avant de commencer avec les opérations, déplacer les axes de fagon a ce que
les courroies dentées ne soient plus sollicitées, c’est-a-dire que I’axe 5 doit étre
en position verticale. Aucun outil ne doit étre monté sur I’axe 6.

A

Pour mesurer et régler la tension de la courroie dentée aux entrainements des axes du
poignet, il faut procéder de la fagon suivante :

e Mesure de la fréquence
(1) Enlever deux couvercles (Fig. 101/1, 2).

5

%//I

R

Al

Fig. 101 Couvercle
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@ Dans le cas des robots du type F ou EX, les couvercles (1, 2) en métal sont montés
avec des joints toriques. En outre, ces couvercles sont montés avec un produit
d’étanchéification. Pour retirer les couvercles, il faudra dévisser des vis (M5) ou
déconnecter la pressurisation. lls peuvent ensuitent étre retirés a I'aide d’un dispositif
d’enléevement.

(2) Mettre en service I'appareil de mesure de la tension de la courroie dentée (Fig. 102/1).

(8) Faire vibrer la courroie dentée et tenir le capteur (2) a environ 2 a 3 mm de la courroie
qui vibre. Lire le résultat de la mesure sur 'appareil de mesure de la tension de la cour-
roie dentée.

(4) Répéter trois fois la mesure et déterminer la valeur moyenne.

Fig. 102 Appareil de mesure de la tension de la courroie dentée

KR 30, 60
Axe Courroie dentée Fréguence
4 200-S-8M-560 93 - 98 Hz
5 200-S-8M-560 93 - 98 Hz
KR 30 L16-2
Axe Courroie dentée Fréguence
4 16AT5/525 179 +3 Hz
5 16AT5/525 179 +3 Hz

Fig. 103 Tension de la courroie dentée

@ Si le résultat de la mesure est atteint (Fig. 103), monter le couvercle de fermeture. Si le
résultat n’est pas atteint, exécuter les opérations (5) a (11) pour obtenir la tension de la
courroie dentée.
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12  Réglage de la tension de la courroie dentée (suite)

(5) Desserrer la vis de serrage (Fig. 101/3).

(6) Dévisser quatre vis a six pans creux (5) jusqu’a ce que I'on puisse déplacer 'unité d’en-
trainement A4 (3) sans jeu.

(7) Serrer précautionneusement la vis de serrage (3) et remesurer la fréquence de la cour-
roie dentée.

(8) Reépéter cette opération jusqu’a ce que la fréquence prescrite soit atteinte.

(9) Serrer en croix les quatre vis a six pans creux (4) avec une clé dynamomeétrique jusqu’a
I'obtention de la valeur prescrite (Ma= 23 Nm) en procédant par étapes.

@ Dans le cas des robots du type F ou EX, les couvercles en métal sont montés avec des
joints toriques. En outre, ces couvercles sont montés avec un produit d’étanchéification
Drei Bond 1108.

(10) Remesurer la tension de la courroie dentée conformément aux opérations 2 a 4.

(11) Le cas échéant, répéter les opérations de mesure et de réglage jusqu’a ce que les va-
leurs de la Fig. 103 soient atteintes.

(12) Monter deux couvercles (Fig. 101/1, 2).
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12.2 Mesure et réglage de la tension de la courroie dentée du poignet en
ligne A5, A6

A s

La description ne se rapporte qu’au réglage de la courroie dentée pour I'axe 5. Le réglage
s’applique par analogie a I'axe 6. La courroie dentée (Fig. 104/3) de I'axe 6 est accessible
aprés avoir enlevé le couvercle (2).

Avant de commencer avec les opérations, déplacer les axes de fagon a ce que
les courroies dentées ne soient plus sollicitées, c’est-a-dire que I’axe 5 doit étre
en position verticale. Aucun outil ne doit étre monté sur I’axe 6.

A

Dévisser 13 vis a six pans creux M5x20 (Fig. 104/1) sans oublier les rondelles-frein et
enlever le couvercle (2).

(2) Retirer le joint (4).

Fig. 104 Couvercle

(3) Mettre en service I'appareil de mesure de la tension de la courroie dentée (Fig. 105/1).

(4) Faire vibrer la courroie dentée et tenir le capteur (2) a environ 2 2 3 mm de la courroie
qui vibre. Lire le résultat de la mesure sur I'appareil de mesure de la tension de la cour-
roie dentée.
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12  Réglage de la tension de la courroie dentée (suite)

(5) Répéter trois fois la mesure et déterminer la valeur moyenne.

Fig. 105 Appareil de mesure de la tension de la courroie dentée

@D Si le résultat de la mesure conformément a la Fig. 106 n’est pas atteint, exécuter les
opérations (6) a (10).

Axe Courroie dentée Fréguence
5 12 AT5/920-E5/8 1305 Hz
6 10 AT5/780-E5/8 185+5 Hz

Fig. 106 Tension de la courroie dentée

(6) Desserrer, dévisser et remplacer I'écrou hexagonal (Fig. 107/1) a I'arbre excentrique
(4).

(7) Monter la clé sur le six pans (3) et tourner I'arbre excentrique (4) dans le sens requis.

@ Les sens “bloqué” et “libre” sont précisés sur la plaque (2).

Lors du serrage de I’écrou hexagonal (1), il faut veiller a obtenir un effet de blo-
cage suffisant !

(8) SerrerI'écrou hexagonal (1) avec un couple de 18 Nm et bloquer simultanément I'arbre
excentrique (4) pour qu’il ne tourne pas.

(9) Remesurer la tension de la courroie dentée conformément aux opérations 2 a 4.

(10) Le cas échéant, répéter les opérations de mesure et de réglage pour que les valeurs
de la Fig. 106 soient atteintes.
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Fig. 107 Réglage de la tension de la courroie dentée

(11) Monter le couvercle (Fig. 104/2) avec un nouveau joint (4) et le fixer avec 13 vis a six
pans creux M5x20 (1) sans oublier les rondelles-frein.
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13  Réparations

KUKA

13  Réparations

@ Cette description s’applique par analogie a tous les robots industriels mentionnés au
chapitre 1, indépendamment de la variante représentée sur la figure ou du type.

13.1 Généralités

A EESEEE

Les paragraphes pour les sous-ensembles a réparer décrivent les principaux travaux de ré-
paration. Ces travaux comprennent le démontage et le montage des sous-ensembles. Toute
opération supplémentaire est interdite a moins qu’une formation KUKA correspondante ait
été recue et que les instruments de mesurage et de contrdle ainsi que la documentation cor-
respondante soit disponible.

La description des travaux de réparation suppose que ceux-ci soient effectués par un per-
sonnel compétent ayant recu une formation appropriée. Le respect des séquences de dé-
montage ou de désassemblage n’est pas impératif dans la mesure ou il ne s’agit pas de sé-
guences fondamentales et ou les variations n’entrainent aucun danger pour le matériel ou
les personnes. Nous ne mentionnons plus les directives des caisses de prévoyance contre
les accidents car il est évident que ces réglements sont toujours a respecter. Le cas échéant,
ces reglements sont complétés par des symboles de main ou des triangles d’avertisse-
ment.

@ Les réparations décrites ne comprennent aucune réparation exigeant une mesure du
manipulateur.

Les tailles des vis et les classes de résistance indiquées dans les paragraphes
pour les sous-ensembles a réparer sont en vigueur lors de I'impression (classe
de résistance standard 8.8). Il convient de toujours travailler également avec des
indications du catalogue de piéces de rechange.

Les vis de laqualité 10.9 et plus ne doivent étre serrées qu’une fois avec le couple de serrage
nominal. Aprés le desserrage suivant, il faudra les remplacer par des vis neuves.

La description des travaux de réparation se subdivise en opérations avec premier nombre
entre parenthéses. Pour chacune de ces opérations, lire impérativement aussi le texte qui
suit dans la mesure ou celui-ci est identifié par le symbole de main ou le triangle d’avertis-
sement. Un grand nombre de ces textes se rapportent a 'opération qui les précede.
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Exemple :
(5) Dévisser quatre vis a six pans creux et enlever I'entrainement de I'axe majeur.

Ne pas coincer I’entrainement de I’axe majeur lors de I’enlévement.

Une partie des textes marqués se rapporte exclusivement a tout ce qui suit - jusqu’a annula-
tion expresse ou jusqu’a 'achevement du travail a la fin d’'un paragraphe.

Exemple :

¢
VA
&
VA
VA
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13.2 Remarques relatives au collage

@ Si vous employez des colles et des produits d’étanchéification ou de blocage, il faut
respecter minutieusement les régles de mise en oeuvre du fabricant. Ceci s’applique
également au nettoyage des points collés, bloqués ou étanchéifiés s’il s’agit de réutili-
ser les pieces en question.

e Instructions pour coller les piéces
(1) Nettoyer les pieces avec un produit de nettoyage et les sécher par soufflage d’air.

(2) Nettoyer une deuxieme fois les pieces avec un produit de nettoyage et les sécher en
travaillant avec un chiffon non peluchant.

(8) Appliquer une mince couche de colle sur un coté. Assembler les pieces et monter les
Vis.

Graisser lIégérement les filets des vis pour éviter qu’elles ne collent dans le ta-
raudage.

(4) Serrer les vis avec le couple de serrage prescrit.
(5) Enlever la colle qui s’échappe.

L]}
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13.3 Accostage sans freinage des butées

VAN
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13.4 Réparations du poignet en ligne PL 16

gy

Avant de commencer les travaux de réparations, I'outil et les équipements auxiliaires doivent
étre démontés s’ils sont susceptibles de géner I'exécution de ces travaux.

L'exécution des travaux ci-apres est grandement facilitée quand le robot se trouve a une
hauteur bien accessible au personnel de réparation.

13.4.1 Démontage et montage du poignet en ligne

VAN

e Démontage

(1) Amener le bras en position horizontale.

(20 Amener les axes 4, 5 et 6 en position zéro, si possible.

A
A smsesmm—m——m———

Bloquer le poignet en ligne (Fig. 108/4) avec le dispositif de levage (3) ou, si ce n’est
pas possible, avec une cale dans le bas.

Le blocage du poignet en ligne doit se faire avec minutie pour éviter d’endom-
mager non seulement le poignet en ligne mais aussi le bras.

¢

(4) Dévisser 16 vis a six pans creux M6x90-10.9 (5).

Sur la partie du cercle formé par les vis a six pans creux (5) se trouvent égale-
ment deux vis a téte plate. Il est interdit de les dévisser ou de les desserrer.

(5) Retirer le poignet en ligne du bras (1).
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Le poignet en ligne ne doit pas étre déformé lors de cette opération. L’inter-
stice (2) entre le bras (1) et le poignet en ligne (4) doit toujours étre identique sur
tout le pourtour.

(6) Déposer le poignet en ligne sur un support approprié.

1 2 3
L J:
_——S—
0
et e—
5 4

Fig. 108 Démontage et montage du poignet en ligne

Il est interdit de procéder a des opérations de désassemblage supplémentaires
du poignet en ligne.

@ Si le poignet en ligne n’est pas remonté, procéder a sa conservation avant de le
stocker.

e Montage
(1) Le cas échéant, procéder a la déconservation du poignet en ligne.

(2) Retirerladouille (Fig. 109/1), le cas échéant, utiliser des outils appropriés (par ex. acier
d’armature a écarter).

@ La douille n’est présente gu’avec de nouveaux poignets. Si un poignet démonté est re-
monté, cette opération n’est pas nécessaire.

Les dents des arbres enfichables doivent étre nettoyées avant le montage et graissées
légerement avec du Microlube GL 261.
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Fig. 109 Douille

(8) Procéder au montage du poignet en ligne en respectant la séquence inverse des opéra-
tions de démontage et en procédant par analogie.

@ Si vous montez un nouveau poignet en ligne, il faudra s’assurer que les axes 4, 5 et 6
se trouvent en position zéro.

(4) Serrer en croix 16 vis a six pans creux M6x90-10.9 (Fig. 108/5) en travaillant avec une
clé dynamomeétrique jusqu’a I'obtention du couple de serrage Ma prescrit en procédant
par etapes (Ma = 12,5 Nm).

(5) Procéder au réglage du point zéro des axes 4, 5 et 6 (voir manuel logiciel KR C4, chapi-
tre “Mise en service”, paragraphe “Calibration/Décalibration” du robot).
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13.5 Réparations du poignet en ligne PL 30/45/60

Ny

Avant de commencer les travaux de réparations, I'outil et les équipements auxiliaires doivent
étre démontés s’ils sont susceptibles de géner I'exécution de ces travaux.

L'exécution des travaux ci-apres est grandement facilitée quand le robot se trouve a une
hauteur bien accessible au personnel de réparation.

13.5.1 Démontage et montage du poignet en ligne

VAN

e Démontage

(1) Amener le bras en position horizontale.
(20 Amener les axes 4, 5 et 6 en position zéro, si possible.

A_

(3) Bloquer le poignet en ligne (Fig. 110/4) avec le dispositif de levage (3) ou, si ce n’est
pas possible, avec une cale dans le bas.

Le blocage du poignet en ligne doit se faire avec minutie pour éviter d’endom-
mager non seulement le poignet en ligne mais aussi le bras.

(4) Dévisser 16 vis a six pans creux M6x100-12.9 (5).
(5) Retirer le poignet en ligne du bras (1).

Le poignet en ligne ne doit pas étre déformé lors de cette opération. L’interstice
(2) entre le bras (1) et le poignet en ligne (4) doit toujours étre identique sur tout
le pourtour.

¢

(6) Déposer le poignet en ligne sur un support approprié.
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Fig. 110 Démontage et montage du poignet en ligne

Il est interdit de procéder a des opérations de désassemblage supplémentaires
du poignet en ligne. Le démontage et le montage des courroies dentées seront
décrits dans le paragraphe 13.5.2.

@ Si le poignet en ligne n'est pas remonté, procéder a sa conservation avant de le stok-
ker.

o Montage
(1) Le cas échéant, procéder a la déconservation du poignet en ligne.

@ Les dents des arbres enfichables doivent étre nettoyées avant le montage et graissées
légerement avec du Microlube GL 261.

(2) Procéderau montage du poignet en ligne en respectant la séquence inverse des opéra-
tions de démontage et en procédant par analogie.

@ Si vous montez un nouveau poignet en ligne, il faudra s’assurer que les axes 4, 5 et 6
se trouvent en position zéro.

(8) Serreren croix 16 vis a six pans creux M6x100-12.9 (Fig. 110/5) en travaillant avec une
clé dynamomeétrique jusqu’a I'obtention du couple de serrage Ma prescrit en procédant
par etapes (Ma = 15 Nm).

(4) Procéder au réglage du point zéro des axes 4, 5 et 6 (voir manuel logiciel KR C4, chapi-
tre “Mise en service”, paragraphe “Calibration/Décalibration” du robot).
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13.5.2 Démontage et montage de la courroie dentée axe 5 et 6

v B B PP Y

Les courroies dentées des axes 5 et 6 peuvent étre démontées ou remontées seule-
ment ensemble.

e Démontage

(1) Mettre le robot en service. Amener le bras en position horizontale et déplacer le poignet
en ligne de telle maniere que le couvercle (Fig. 111/1) se trouve en haut.

(2) Enlever le couvercle (Fig. 111/5).

() Dévisser 13 vis a six pans creux M5x20 (11) sans oublier les rondelles-frein et enlever
le couvercle (1).

Un joint est monté pour les poignets de la variante F. Il faut également le retirer
et le remplacer, le cas échéant, lors du montage.

(4) Desserrer I'écrou hexagonal M8 (2).

(5) Tourner 'arbre excentrique (3) et détendre la courroie dentée de I'axe 5 (7).
(6) Retirer la courroie dentée (7) de la poulie de courroie dentée (10).

(7) Desserrer I'écrou hexagonal M8 (4).

(8) Tourner 'arbre excentrique (6) et détendre la courroie dentée de I'axe 6 (8).
(9) Retirer la courroie dentée (8) de la poulie de courroie dentée (9).

(10) Retirer la courroie dentée A 6 (8) du poignet en ligne.

(11) Retirer la courroie dentée A 5 (7) du poignet en ligne.
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e Montage

(1) Effectuer le montage de la courroie dentée par analogie dans I'ordre inverse du démon-
tage.

Lors du montage des courroies dentées, il faut veiller a obtenir un blocage suffi-
sant des écrous hexagonaux (2, 4).

Lors de la mise en place de la courroie dentée, il faut veiller a ce que la courroie
dentée engréne correctement dans la poulie de courroie dentée conformément a
la Fig. 112.

@ Un joint est monté dans le cas des poignets de la version “F”. Il faut également
le retirer et le remplacer, le cas échéant, lors du montage.

Avant de remonter le couvercle (Fig. 111/1), il faut exécuter les opérations 2 et 3.

(2) Procéder au réglage du point zéro des axes 5 et 6 (voir manuel logiciel KR C4, chapitre
“Mise en service”, paragraphe “Calibration/Décalibration du robot”).

(8) \Vérifier et, le cas échéant, régler la tension des courroies dentées aux axes 5 et 6 du
poignet en ligne (voir le chapitre 11, “Instructions de réglage”).

1 2 3 456 7 8

Fig. 111 Démontage et montage de la courroie dentée axe 5 et axe 6
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Correct Incorrect

Fig. 112 Engrénement courroie dentée/poulie de courroie dentée
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13.6 Réparations des servomoteurs a courant triphasé

A S

Avant de commencer les travaux de réparations, I'outil et les équipements auxiliaires doivent
étre démontés s’ils sont susceptibles de géner I'exécution de ces travaux.

L'exécution des travaux ci-apres est grandement facilitée quand le robot se trouve a une
hauteur bien accessible au personnel de réparation.

13.6.1 Démontage et montage de I’entrainement de I’axe majeur A1

VAN

e Démontage

VAN

(1) Desserrer et retirer les connecteurs XM1 et XP1 aux connecteurs femelles (Fig. 113/4,
5).

(2) Dévisser les quatre vis a six pans creus M12x30 (3) sans oublier les rondelles-freins.
Soulever I'entrainement de I'axe majeur A1 (1).

N E——

v Ne pas coincer I’entrainement de I’axe majeur A1 lors du soulévement.
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Fig. 113 Entrainement de I’axe majeur A1

@ Si I'entrainement de I'axe majeur A1 n’est pas remonté, il faudra procéder a sa conser-
vation avant de le stocker.

e Montage

@ On ne pourra monter des servomoteurs AC dans le reducteur que si les dents sont en
bon état.

(1) Le cas échéant, procéder a la déconservation du nouvel entrainement de I'axe ma-
jeur A1.

(2) Avant le montage, nettoyer les dents du servomoteur a courant triphasé (Fig. 113/2)
et du réducteur, pour les enduire légérement mais sur toute la surface avec du Micro-
lube GL 261.

Nettoyer les surfaces d’appui.
Monter I'entrainement de I'axe majeur A1 (1).

)

VAN

v Ne pas coincer I’entrainement de I’axe majeur A1 lors du montage.

@ Les connecteurs femelles XM1 (4) et XP1 (5) doivent étre configurés selon la Fig. 113.
Le montage de I'entrainement de 'axe majeur A1 est facilité si on le tourne un peu au-
tour de I'axe de rotation.
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(5) Monter les quatre vis a six pans creus M12x30 (3) sans oublier les rondelles-freins.

(6) Serrer en croix avec une clé dynamométrique les quatre vis a six pans creux (3) jusqu’a
I'obtention du couple de serrage My prescrit en procédant par étapes (Ma = 78 Nm).

(7) Brancher les connecteurs XM1 et XP1 aux connecteurs femelles (4, 5).

VAN

(8) Procéder au réglage du point zéro (voir manuel logiciel KR C4, chapitre “Mise en ser-
vice”, paragraphe “Calibration/Décalibration du robot”).

13.6.2 Démontage et montage de I’entrainement de I’axe majeur A2

VAN

e Démontage

A g

Bloquer I'épaule.

(1 .1) Si encore possible, I'épaule doit étre amenée en position verticale et le bras en position
horizontale ou amener I'épaule dans une position stable a la butée (+) (Fig. 114). Le
bras peut se trouver dans une position quelconque.

VAN

(1.2) Bloquer I'épaule de maniere appropriée, par ex. avec un dispositif de levage ou une cale
par le bas (Fig. 114).
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Fig. 114 Blocage de I’épaule (schéma)

N

Desserrer et retirer les connecteurs XM2 et XP2 des connecteurs femelles (Fig. 115/3,
2).

() Desserrer les quatre vis a six pans creux M12x30 (6) sans néanmoins les dévisser.

(4) Bloquer I'entrainement de 'axe majeur A2 (4) avec le dispositif de levage (5).

(5) Dévisser les quatre vis a six pans creux M12x30 (6) sans oublier les rondelles-frein et
enlever 'entrainement de 'axe majeur A2.

AN
t

Ne pas coincer I’entrainement de I’axe majeur A2 lors de I’enlévement.
La position de I’entrainement de I’axe majeur A2 se reconnait a la position des
connecteurs femelles (2, 3). Elle doit étre la méme au montage et démontage.
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Fig. 115 Démontage et montage de I’entrainement de I’axe majeur A2

@ Si I'entrainement de I'axe majeur A2 n’est pas remonté, il faudra procéder a sa conser-
vation avant de le stocker.

e Montage

@ On ne pourra monter des servomoteurs AC dans le reducteur que si les dents sont en
bon état.

(1) Le cas échéant, procéder a la déconservation du nouvel entrainement de I'axe majeur
A2.

(2) Avant le montage, nettoyer les dents du servomoteur a courant triphasé (Fig. 115/1)
et du réducteur, pour les enduire légérement mais sur toute la surface avec du Micro-
lube GL 261.

(3) Monter I'entrainement de I'axe majeur A2 (4) avec le dispositif de levage (5).

Ne pas coincer I’entrainement de I’axe majeur A2 lors du montage. Veiller a obte-
nir une position correcte des connecteurs femelles (2, 3).
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@ Le montage de I'entrainement de I'axe majeur A2 est facilité en le tournant un peu.

(4)

()

(6)
@)
8)
©)

(10)

Fixer I'entrainement de 'axe majeur A2 avec quatre vis a six pans creux M11x30 (6)
sans oublier les rondelles-frein.

Serrer en croix avec une clé dynamométrique les quatre vis a six pans creux (6) jusqu’a
I'obtention du couple de serrage My prescrit en procédant par étapes (Ma = 78 Nm).

Connecter les connecteurs XM2 a (3) et XP2 a (2).
Enlever le dispositif de levage (5).
Enlever le dispositif de levage ou la cale du robot (Fig. 2).

Le cas échéant, amener le robot en position de montage (voir le chapitre 7, “Mise en
place, raccordement, échange”).

Procéder au réglage du point zéro (voir manuel logiciel KR C4, chapitre “Mise en ser-
vice”, paragraphe “Calibration/Décalibration du robot”).

13.6.3 Démontage et montage de I’entrainement de I’axe majeur A3

> b b, P

Démontage

M

Bloquer le bras.

(1.1) Amener I'épaule a la verticale et le bras - si cela est encore possible - a I'horizontale

(Fig. 116).

(1.2) Bloquer le bras de maniéere appropriée, par ex. avec un dispositif de levage ou une cale

par le bas (Fig. 116).

Continuer avec I'opération (2).
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Fig. 116 Blocage du bras (schéma)

A\ EESESSSRESES

(1.3) Amener le robot en position de transport (voir le chapitre 7, “Mise en place, raccorde-
ment, échange”).

(1.4) Sile bras ne peut pas étre amené en position de transport, le bloquer ce maniére appro-
priée, par ex. avec un dispositif de levage.

(2) Desserrer les quatre vis a six pans creux (Fig. 117/1) sans néanmoins les dévisser.
(3) Bloquer 'entrainement de I'axe majeur A3 (5) avec le dispositif de levage (6).
(4) Desserrer et retirer les connecteurs XM3 et XP3 aux connecteurs femelles (3, 4).

@ Dans le cas des robots du type F, des joints sont montés entre I'entrainement de 'axe
majeur A3 et le bras. Il faut également les retirer et les remplacer, le cas échéant, lors
du montage.

Lors de la commande de I'entrainement de I'axe majeur, il faut signaler I'application
prévue pour ces variantes.

(5) Dévisser les quatre vis a six pans creux M12x30 (1) sans oublier les rondelles-frein et
enlever 'entrainement de 'axe majeur A3.

A EEEEEEEEE
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Ne pas coincer I’entrainement de I’axe majeur A3 lors de I’enlévement.
La position de I’entrainement de I’axe majeur A3 se reconnait a la position des
connecteurs femelles (3, 4). Elle doit étre la méme au montage et démontage.

|ﬂ

3,4

Fig. 117 Démontage et montage de I’entrainement de I’axe majeur A3

@ Si I'entrainement de I'axe majeur n’est pas remonté, il faudra procéder a sa conserva-
tion avant de le stocker.

e Montage

@ On ne pourra monter des servomoteurs AC dans le reducteur que si les dents sont en
bon état.

@ Dans le cas des robots du type F, des joints sont montes entre I'entrainement de I'axe
majeur A3 et le bras. |l faut également les retirer et les remplacer lors du montage. En
outre, les vis sont a monter avec le produit d’étanchéification Dreibond Type 1118.

Lors de la commande d’entrainements pour axes majeurs, il faut signaler I'application
prévue pour ces variantes.

(1) Le cas échéant, procéder a la déconservation du nouvel entrainement de I'axe majeur
AS.

(2) Avant le montage, nettoyer les dents du servomoteur a courant triphasé (Fig. 117/2)
et du réducteur, pour les enduire légérement mais sur toute la surface avec du Micro-
lube GL 261.

(3) Monter I'entrainement de I'axe majeur A3 (5) avec le dispositif de levage (6).
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Ne pas coincer I’entrainement de I’axe majeur A3 lors du montage. Veiller a obte-
nir une position correcte des connecteurs femelles (3, 4).

@ Le montage de I'entrainement de I'axe majeur A3 est facilité en le tournant un peu.

(4)
()

(6)
@)
8)
©)

(10)

Fixer 'entrainement de I'axe majeur A3 (5) avec quatre vis a six pans creux M12x30
(1) sans oublier les rondelles-frein.

Serrer en croix avec une clé dynamométrique les quatre vis a six pans creux (1) jusqu’a
I'obtention du couple de serrage My prescrit en procédant par étapes (Ma = 78 Nm).

Connecter les connecteurs XM3 et XP3 aux connecteurs femelles (3, 4).
Enlever le dispositif de levage (6).
Enlever le dispositif de levage ou la cale du robot (Fig. 116).

Le cas échéant, amener le robot en position de montage (voir le chapitre 7, “Mise en
place, raccordement, échange”).

Procéder au réglage du point zéro (voir manuel logiciel KR C4, chapitre “Mise en ser-
vice”, paragraphe “Calibration/Décalibration du robot”).

13.6.4 Démontage et montage de I’entrainement de I’axe du poignet A4

© B

Ces travaux de montage et de démontage sont facilités lorsque les axes de poignet sont en
position zéro et que le bras est orienté de maniere horizontale.

e Démontage

f——

@
3)

Desserrer et retirer les connecteurs XM4 et XP4 des connecteurs femelles
(Fig. 118/1, 3).

Enlever le couvercle (2).
Desserrer la vis de réglage (5) de plusieurs tours.
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@ Dans le cas des robots du type F, des joints sont montes entre les entrainements des
axes du poignet et le bras. Il faut également les retirer et les remplacer, le cas échéant,
lors du montage.

Lors de la commande d’entrainements des axes du poignet, il faut signaler I'application
prévue pour ces variantes.

(4) Dévisser quatre vis a six pans creux M6x25 (6) sans oublier les rondelles-frein et retirer
Ientrainement de I'axe du poignet (4).

@ Si I’entrainement de I’axe du poignet n’est pas remonté, il faudra procéder a sa
conservation avant de le stocker.

Fig. 118 Démontage et montage de I’entrainement de I’axe du poignet A4
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e Montage

@ Dans le cas des robots du type F, des joints sont montés entre les entrainements des
axes du poignet et le bras. Il faut également les retirer et les remplacer lors du mon-
tage. Dans ce le cas de ces variantes de robot, il faudra en outre monter les vis suivan-
tes avec le produit d’étanchéification Dreibond du type 1108:

- Vis de réglage pour I'entrainement de I'axe du poignet A4
- Vis de fixation pour I'entrainement de I'axe du poignet A4

Lors de la commande d’entrainements des axes du poignet, il faut signaler I'application
prévue pour ces variantes.

(1) Le cas échéant procéder a la déconservation de I'entrainement de I'axe du poignet A4
(Fig. 118/4) afin de le monter. Poser la courroie dentée (Fig. 119/1) sur le pignon de
courroie dentée (2).

Monter I'entrainement de I'axe de poignet de fagon a ce que les connecteurs femelles
(Fig. 118/1, 3) destinés aux connecteurs XM4 et XP4 se trouvent en bas.

Lors du montage de I’entrainement de I’axe du poignet, veiller a ce que la cour-
roie dentée et le pignon de la courroie dentée s’engrénent conformément a la
Fig. 119.

Correct Incorrect

Fig. 119 Courroies dentées et pignons de courroie dentée

(2) Monter quatre vis a six pans creux M6x25 (Fig. 118/6) sans oublier les rondelles-frein
et serrer ensuite les vis a téte hexagonale jusqu’a ce que l'unité d’entrainement puisse
étre poussée sans jeu.

Régler la tension de la courroie dentée (voir le chapitre 11, “Instructions de réglage”).
Serrer légérement la vis de réglage (5).

@)
(4)
(5) Connecter les connecteurs XM4 et XP4.
(6) Le cas échéant, monter le couvercle (2).
(7)

Procéder au réglage du point zéro (voir manuel logiciel KR C4, chapitre “Mise en ser-
vice”, paragraphe “Calibration/Décalibration du robot”).

(8) \Verifier la tension d’une courroie dentée neuve apres env. 100 heures de service (voir
le chapitre 11, “Instructions de réglage”).
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13.6.5 Démontage et montage de I’entrainement de I’axe du poignet A5

Ces travaux de montage et de démontage sont facilités lorsque les axes de poignet sont en
position zéro et que le bras est orienté de maniere horizontale.

e Démontage

Desserrer et retirer les connecteurs XM5 et XP5 des connecteurs femelles (Fig. 120/1,
2).

(2) Enlever le couvercle (3).

(3) Desserrer la vis de réglage (6) de plusieurs tours.

@ Dans le cas des robots du type F, des joints sont montés entre les entrainements des
axes du poignet et le bras. Il faut également les retirer et les remplacer, le cas échéant,
lors du montage.

Lors de la commande d’entrainements des axes du poignet, il faut signaler I'application
prévue pour ces variantes.

(4) Dévisser quatre vis a six pans creux M6x25 (5) sans oublier les rondelles-frein et retirer
Ientrainement de I'axe du poignet (4).

@ Si I'entrainement de 'axe du poignet n’est pas remonté, il faudra procéder a sa conser-
vation avant de le stocker.
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6
Fig. 120 Démontage et montage de I’entrainement de I’axe du poignet A5

e Montage

@ Dans le cas des robots du type F, des joints sont montés entre les entrainements des
axes du poignet et le bras. Il faut également les retirer et les remplacer lors du mon-
tage.

Dans ce le cas de ces variantes de robot, il faudra en outre monter les vis suivantes
avec le produit d’étanchéification Dreibond du type 1108:

- Vis de réglage pour I'entrainement de I'axe du poignet A5

- Vis de fixation de I'entrainement de I'axe du poignet A5

Lors de la commande d’entrainements des axes du poignet, il faut signaler I'application
prévue pour ces variantes.

(1) Le cas échéant procéder a la déconservation de I'entrainement de I'axe du poignet A5
(Fig. 120/4) afin de le monter. Poser la courroie dentée (Fig. 121/1) sur le pignon de
courroie dentée (2).

@ Monter 'unité d’entrainement de facon a ce que les connecteurs femelles (Fig. 120/1,
2) destinés aux connecteurs XM5 et XP5 se trouvent a gauche.

Lors du montage de I'unité d’entrainement, veiller a ce que la courroie dentée et
le pignon de la courroie dentée s’engrénent conformément a la Fig. 121.
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@

3)
(4)
()
(6)

@)
8)

Instructions de service

Correct Incorrect

Fig. 121 Courroies dentées et pignons de courroie dentée

Monter quatre vis a six pans creux M6x25 (Fig. 120/5) sans oublier les rondelles-frein
pour les serrer ensuite jusqu’a ce que l'unité d’entrainement puisse étre pousée sans
jeu.

Régler la tension de la courroie dentée (voir le chapitre 11, “Instructions de réglage”).
Serrer légérement la vis de réglage (6).
Connecter les connecteurs XM5 et XP5.

Procéder au réglage du point zéro (voir manuel logiciel KR C4, chapitre “Mise en ser-
vice”, paragraphe “Calibration/Décalibration du robot”).

Monter le couvercle (3).

Verifier la tension d’une courroie dentée neuve apres env. 100 heures de service (voir
le chapitre 11, “Instructions de réglage”).

13.6.6 Démontage et montage de I’entrainement de I’axe du poignet A6

Ces travaux de montage et de démontage sont facilités lorsque les axes de poignet sont en
position zéro et que le bras est orienté de maniere horizontale.

e Démontage

M

Desserrer et retirer les connecteurs XM6 et XP6.
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(2) Dévisser quatre vis a six pans creux M8x18 (Fig. 122/3) sans oublier les rondelles-frein
et retirer 'entrainement de I'axe du poignet A6.

@ Dans le cas des robots du type F, des joints sont montes entre les entrainements des
axes du poignet et le bras. Il faut également les retirer et les remplacer, le cas échéant,
lors du montage.

Lors de la commande d’entrainements des axes du poignet, il faut signaler I'application
prévue pour ces variantes.

Lors du démontage de I'unité d’entrainement A6, on libére un anneau (9) et les
ressorts Belleville (8) qui ne doivent pas tomber.

@ Si 'entrainement de I'axe du poignet A6 n’est pas remonté, il faudra procéder a sa con-
servation avant de le stocker.

Fig. 122 Démontage et montage de I’entrainement de I’axe du poignet A6
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e Montage

@ Il ne faudra monter que des servomoteurs a courant triphasé dont la denture est en bon
état.

@) Dans le cas des robots du type F, des joints sont montés entre les entrainements des
axes de poignet et le bras. Il faut également les retirer et les remplacer lors du mon-
tage. Dans ce le cas de ces variantes de robot, il faudra en outre monter les vis de fixa-
tion avec le produit d’étanchéification Dreibond du type 1108.

Lors de la commande d’entrainements des axes du poignet, il faut signaler I'application
prévue pour ces variantes.

(1) Le cas échéant procéder a la déconservation de 'unité d’entrainement du poignet A6
(Fig. 122/4), nettoyer la liaison par arbres dentées (10) puis graisser légerement mais
sur toute la surface avec du Microlube GL 261

(2) Pousser I'anneau (9) et les ressorts Belleville (8), conformément a la Fig. 122 sur la
denture.

(3) Introduire I'entrainement de I'axe du poignet A6 (4) dans la liaison par arbres dentés
de l'arbre A6 (7) et le centrage du carter du bras.

@ Monter 'unité d’entrainement de I'axe du poignet A6 de facon a ce que les connecteurs
femelles XM6 et XP6 (1, 2) se trouvent en haut (Fig. 122).

Ne pas soumettre le bout d’arbre a des forces axiales.

Les courroies dentées A4, A5 doivent étre montées sur les pignons avant de
mettre en place I'unité d’entrainement A6.

(4) Serrerles quatre vis a six pans creux M8x18 (3) en croix avec une clé dynamométrique
jusqu’a I'obtention du couple de serrage Mp prescrit en procédant par étapes (Mp =
23 Nm), sans oublier les rondelles-frein.

Connecter les connecteurs XM6 et XP6.

G

Procéder au réglage du point zéro (voir manuel logiciel KR C4, chapitre “Mise en ser-
vice”, paragraphe “Calibration/Décalibration du robot”).

G
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13.6.7 Démontage et montage des courroies dentées A4/A5

Ces travaux de montage et de démontage sont facilités lorsque les axes de poignet sont en
position zéro et que le bras est orienté de maniere horizontale.

e Démontage

(1) Démonter les entrainements des axes du poignet A4, A5 et A6 (Fig. 123) (voir les para-
graphes 13.6.4, 13.6.5 et 13.6.6).

(2) Enlever les courroies dentées (1) et (2).

o Montage
(1) Mettre les courroies dentées (Fig. 123/1) et (2) en place.

Lors de la mise en place des courroies dentées, veiller a ce que la courroie
dentée et le pignon de la courroie dentée s’engréenent conformément a la
Fig. 124.

(2) Monter les entrainements des axes du poignet A4, 5 et 6 (voir les paragraphes 13.6.4,
13.6.5 et 13.6.6).

(3) Régler la tension de la courroie dentée (voir le chapitre 11, “Instructions de réglage”).
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Fig. 123 Courroie dentée axe 4, 5

Correct Incorrect

Fig. 124 Courroies dentées et pignons de courroie dentée
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14 Consommables, fiches de sécurité

14 Consommables, fiches de sécurité

14.1  Fiche technique de sécurité pour graisse de cable Optitemp RB1

Lextrait ci-apres de la fiche technique de sécurité conformément ala norme CE 91/155 est arespecter
lors de toute manipulation d’Optitemp RB1.

1 Désignation des substances, de la préparation et de la société

Nom du type : Optitemp RB1 No. du type : 08020
Application : Lubrification

Société : Optimol Olwerke Industrie GmbH

Adresse : Postfach 80 13 49, D-81613 Minchen

Téléphone : + 49-89/4183-116

Téléfax : + 49-89/4183-192

2 Composition/Informations sur les composants

Composants chimiques :
Graisse de lubrification a base d’huile synthétique, savon de lithium et additif.

Composants dangereux :
Ce produit ne contient aucun composant rendant une identification indispensable.

3 Risques possibles
Ce produit est classé comme NON dangereux selon la directive des matiéres dangereuses.

4 Premiers soins

Yeux : Rincer immédiatement et vivement pendant plusieurs minutes avec beaucoup d’eau.

Peau : Des que possible, laver fortement avec beaucoup d’eau et du savon ou un produit
approprié pour le nettoyage de la peau. Appliquer une ongue adéquate si la peau a
tendance a sécher.

Aspiration : Quitter la zone d’exposition - Evénement improbable.
Ingestion : Consulter immédiatement un médecin. NE PAS faire vomir.

5 Mesures anti-incendie

Moyens d’extinction

Moyens d’extinction appropriés :
Ne sont pas nécessaires. Il est cependant recommandé de veiller a une aération
suffisante dans le secteur industriel.

Moyens d’extinction inappropriés :
Jet d’eau.

6 Mesures en cas de dégagement par inadvertance

Mesures de précaution personnelles :
Un tel produit dispersé sur le sol signifie un risque considérable de glissement.

Mesures antipollution :
Empécher toute pénétration dans les égouts, canalisations et eaux.

Remarques relatives a I’élimination :
A collecter dans des conteneurs. A éliminer comme déchet.
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7 Manipulation et stockage

Manipulation : Aucune mesure particuliere n’est indispensable.

Stockage : A conserver seulement dans 'emballage d’origine. Ne pas stocker en exposant
directement au soleil. Ne jamais laisser le récipient ouvert.

Directive technique Air/annexe E (classe) :
1

Classe de dangers pour les eaux :
1 (autoclassification selon régle de mélange conformément a la directive
administrative pour les matiéres présentant un risque pour les eaux).

8 Equipement de protection personnelle

Equipement personnel de protection :
Eviter tout contact avec la peau et les yeux. En cas de contact répété et prolongé,
porter des gants de protection résistant a I'huile. Un haut niveau d’hygiéne
personnelle est indispensable.

9 Propriétés physiques et chimiques

10 Réactivité

Conditions a éviter : Températures supérieures a 180 °C

Substances et corps a éviter :
Moyens d’oxydation tres forts.

Produits de décomposition dangereux :
Aucun en cas d'utilisation conforme aux fins prévues.

11 Toxicologie

L’évaluation toxicologique suivante repose sur les connaissances obtenues au sujet de la toxicité des
composants individuels. LDsq oral prévue, (rat) > 2g/kg. LD5o dermal, prévue (lapin) > 2g/kg.

Influences sur la santé
sur les yeux : Peut causer des irritations temporaires.

sur la peau : Peut assécher la peau. Peut causer des irritations temporaires.
Irritation improbable en cas de contact bref ou occasionnel.

lors de la respiration :
La faible volatilité rend improbable une respiration a température ambiante.

lors de I'ingestion : Peut causer des nausées, vomissements et diarrhées.

Effet chronique : Un contact prolongé et répété avec la peau peut entrainer une modification de la
peau.

12 Ecologie

Evaluation générale :
Aucune influence négative sur I'environnement n’est a prévoir dans le cas d’'une
utilisation et élimination conformes aux regles.

Mobilité : Non volatile, pateux, insoluble dans I‘eau.
Persistance et dégradabilité :
Inconnues.

Potentiel de bioaccumulation :
Bioaccumulation trés improbable par suite de la faible solubilité dans I'eau.

Ecotoxicité : Ecotoxicité pour poissons, daphnés et algues n’est pas supposée. Un effet
d’inhibition sur les bactéries des boues actives n’est pas supposé.
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13 Remarques relatives a I’élimination

Ce produit doit étre éliminé conformément a la directive / I1égislation des déchets et vieilles huiles.

Clé de déchet:  Elimination recommandée :
Produit non utilisé : 54 202 Directive déchets
Produit utilisé/impur : 54 202 Directive déchets
Emballage : 54 202 Directive déchets, loi déchets

Reconditionnement des flts

14 Directives de transport

Ce produit NNEST PAS considéré comme produit dangereux pour le transport conformément a la loi sur le
transport de matiéres dangereuses.

15 Directives

Directives CE : Directive CE sur les fiches tecniques de sécurité 91/155/CEE
Directive CE pour les préparations dangereuses 88/379/CEE
Directive cadre CE sur les déchets 91/156/CEE
Directive CE pour déchets dangereux 91/689/CEE

Directives nationales : Loi sur le transport de matiéres dangereuses
Loi sur le régime des eaux (WHG)
Loi sur les produits chimiques (ChemG)
Décret sur les matieres dangereuses (GefStoffV)
Loi sur les déchets et le circuit des produits (KrW-AbfG)
Loi fédérale sur la protection contre les immissions (BImschG)
Directive technique air (TA-Luft)

16 Autres indications

Toutes les informations fournies ci-avant reposent sur I'état actuel de nos connaissances. L'objectif est de
fournir, sur la base des connaissances acquises, une description de nos produits au niveau de la sécurité
et non pas de garantir des propriétés déterminées.

Sauf autorisation préalable de notre part, le produit ne pourra étre utilisé qu’aux fins prévues ci-avant.
Toute application divergente des fins prévues peut entrainer des risques qui ne sont pas décrits dans la
présente fiche.

Pour tout complément d’information relatif a I'application de ce produit, veuillez vous reporter aux fiches
techniques.
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14.2 Fiche technique de sécurité pour graisse Optimol Olit CLS

Lextrait ci-apres de la fiche technique de sécurité conformément ala norme CE 91/155 est arespecter
lors de toute manipulation d’Optimol Olit CLS.

1 Désignation des substances, de la préparation et de la société

Nom du type : Optimol Olit CLS No. du type : 08202
Application : Lubrification

Société : Optimol Olwerke Industrie GmbH

Adresse : Postfach 80 13 49, D-81613 Minchen

Téléphone : + 49-89/4183-116

Téléfax : + 49-89/4183-192

2 Composition/Informations sur les composants

Composants chimiques :
Graisse a base d’huile minérale et de graisse de savon a lithium-calcium comme
épaississant.

Composants dangereux :
Ce produit ne contient aucun composant rendant une identification indispensable.

3 Risques possibles

Ce produit est classé comme NON dangereux selon la directive des matiéres dangereuses.

4 Premiers soins

Yeux : Rincer pendant quelques minutes avec beaucoup d’eau, le cas échéant consulter
un médecin.

Peau : Nettoyer minutieusement avec de I'eau et du savon. Appliquer une ongue pour la
peau afin de compenser 'assechement de la peau.

Aspiration : Ne s’applique pas.

Ingestion : Ne PAS faire vomir. Consulter immédiatement un médecin.

5 Mesures anti-incendie

Moyens d’extinction
Moyens d’extinction appropriés :
Mousse, poudre seche d’extinction, dioxyde de carbone
Moyens d’extinction inappropriés :
Eau.

6 Mesures en cas de dégagement par inadvertance

Mesures de précaution personnelles :
Aucune mesure de sécurité particuliere nécessaire.

Mesures antipollution :
Contenir 'eau d’extinction/contaminée.
Cette eau ne doit pas parvenir dans la canalisation et les eaux.

Remarques relatives a I’élimination :
Absorber avec un liant approprié pour procéder a I'élimination selon les regles.
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14 Consommables, fiches de sécurité (suite)

7 Manipulation et stockage

Manipulation : Aucune mesure de sécurité particuliere n’est indispensable si les produits sont
manipulés selon les regles.

Stockage : Stockage dans un environnement sec et sans poussieres dans les lots d’origine
fermés a des températures de 10-20 °C. Eviter les variations importantes de
température !

Ne pas stocker avec des oxydants tres forts.

Ne pas stocker les lots a I'extérieur. Protéger les lots contre toute influence directe
du soleil.

Directive technique Air/annexe E (classe) :
Ne s’applique pas.

Classe de dangers pour les eaux :
Ne s’applique pas.

8 Equipement de protection personnelle

Equipement personnel de protection :
Les mesures de sécurité courantes lors de la manipulation des lubrifiants sont a
respecter. Eviter tout contact prolongé avec la peau. Ne jamais manger, boire,
fumer, priser du tabac lorsque vous travaillez. Changer les vétements sales. Aprés
le travail, nettoyer et soigner votre peau.
Porter des gants de protection en néopréne.

9 Propriétés physiques et chimiques

10 Réactivité

Conditions a éviter :
Le produit est stable.

Substances et corps a éviter :
Acides puissants et moyens d’oxydation.

Produits de décomposition dangereux :
En fonction des conditions de décomposition : Oxydes de C, S, P

11 Toxicologie

Influences sur la santé

sur les yeux : Tout contact avec les yeux peut donner lieu a une conjonctivite temporaire.

sur la peau : Eviter tout contact prolongé ou répété avec la peau car de légéres irritations sont
possibles.

12 Ecologie

Evaluation générale :
Exclure toute pénétration dans la terre, toute contamination des eaux et de la cana-
lisation.

13 Remarques relatives a I’élimination

Ce produit doit étre éliminé conformément a la directive / I1égislation des déchets et vieilles huiles.
Clé de déchet : Elimination recommandée :
Produit non utilisé : 54 202

Emballage : Vider de maniere optimale les emballages
contaminés. lls peuvent étre recyclés apres
nettoyage adéquat.
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14 Directives de transport

Ce produit NNEST PAS considéré comme produit dangereux pour le transport conformément a la loi sur le
transport de matiéres dangereuses.

15 Directives

Directives CE : Directive CE sur les fiches tecniques de sécurité 91/155/CEE
Directive CE pour les préparations dangereuses 88/379/CEE
Directive cadre CE sur les déchets 91/156/CEE
Directive CE pour déchets dangereux 91/689/CEE

Directives nationales : Loi sur le transport de matiéres dangereuses
Loi sur le régime des eaux (WHG)
Loi sur les produits chimiques (ChemG)
Décret sur les matieres dangereuses (GefStoffV)
Loi sur les déchets et le circuit des produits (KrW-AbfG)
Loi fédérale sur la protection contre les immissions (BImschG)
Directive technique air (TA-Luft)

16 Autres indications

Toutes les informations fournies ci-avant reposent sur I'état actuel de nos connaissances. L'objectif est de
fournir, sur la base des connaissances acquises, une description de nos produits au niveau de la sécurité
et non pas de garantir des propriétés déterminées.

Sauf autorisation préalable de notre part, le produit ne pourra étre utilisé qu’aux fins prévues ci-avant.
Toute application divergente des fins prévues peut entrainer des risques qui ne sont pas décrits dans la
présente fiche.

Pour tout complément d’information relatif a I'application de ce produit, veuillez vous reporter aux fiches
techniques.
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14 Consommables, fiches de sécurité (suite)

14.3 Fiche technique de sécurité pour huile Optigear Synthetic RO 150

1 Désignation des substances, de la préparation et de la société

Nom de produit : Optigear Synthetic RO 150 No. SDS : 465036
No. SDS historique : DE-05254, FR-465036, SK-5254
Utilisation de la substance/préparation :

Lubrifiant

Pour des remarques spécifiques concernant I'utilisation, veuillez consulter la fiche
technique correspondante ou vous adresser a un représentant de I'entreprise.

Fournisseur : Groupe allemand BP - Industrial Lubricants & Services
Adresse : Erkelenzer Strasse 20, D-41179 Ménchengladbach
Pays : Allemagne

Téléphone: +49 (0) 2161 / 909-319

Téléfax: +49 (0) 2161 / 909-392

Numéro d’urgence : Carechem : +44 (0)208/ 762 8322

Adresse e-mail : MSDSadvice@bp.com

2 Risques possibles

La préparation selon la directive 1999/45/CE est classée comme dangereuse dans sa version modifiée et
adaptée.
Dangers pour I’environnement :
Nocif pour les organismes aquatiques, peut avoir, a long terme, des effets négatifs
sur les eaux.

Les paragraphes 11 et 12 contiennent des informations plus détaillées concernant les risques pour la
santé, les symptomes et les risques pour I'environnement.

3 Composition et informations concernant les composants

Caractéristiques chimiques :
Lubrifiant synthétique et additifs.

Désignation chimique :

No. CAS % EINECS/ELINCS Classification
Dithiocarbamate,
ester de dibutyle et
de methylene 10254-57-6 1 -5 233-593-1 R52/53

Tridecanamine, n-tridécyle,

a chaine ramifiée, liaisons

avec oxyde d’hydroxyde

de molybdéne (1:1) 280130-32-7 0,1 - 1 442-990-0 Xi; R41,
R38 N;
R50/53

Pour la formule compléte des phrases R citées ci-dessus, lire le paragraphe 16.
Les valeurs limites d’exposition au lieu de travail sont indiquées au paragraphe 8 dans la mesure ou elles
sont disponibles.
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4 Premiers soins

Contact avec les yeux :
En cas de contact, rincer les yeux immédiatement pendant au moins 15 minutes
avec beaucoup d’eau. En cas d'irritations, consulter un médecin.

Contact avec la peau :
Nettoyer minutieusement la peau mouillée avec de I'eau et du savon ou utiliser un
produit de nettoyage approprié. Changer les vétements et les chaussures salies.
Laver les vétements avant de les porter a nouveau. Nettoyer minutieusement les
chaussures avant toute nouvelle utilisation. En cas d’irritations, consulter un

médecin.

Aspiration : En cas d’aspiration, amener la personne concernée a l'air frais. En cas de maux,
consulter un médecin.

Ingestion : Ne PAS faire vomir. Ne rien faire ingurgiter a une personne sans connaissance,

mais consulter immédiatement un médecin.

5 Mesures anti-incendie

Moyens d’extinction appropriés :
En cas d’incendie, utiliser de la vapeur d’eau (brouillard d’eau), de la mousse, des
extincteurs chimiques secs ou du dioxyde de carbone. Cette substance est nocive
pour les organismes aquatiques. L'eau d’extinction contaminée avec cette
substance doit étre endiguée et ne doit pas parvenir dans les eaux, la canalisation
ou les égouts.

Moyens d’extinction inappropriés :
Ne PAS utiliser de jet d’eau a grand débit.
Produits de décomposition dangereux :
Les matériaux suivants peuvent faire partie des produits de décomposition :
Oxydes de carbone
Oxydes azotiques
Oxydes de soufre

Risques d’incendie et d’explosion particuliers :
Ce produit n’est pas explosif lui méme selon les regles en vigueur.

Mesures spéciales de lutte contre les incendies :
N’ont pas été indiquées.
Protection des pompiers :

Les pompiers doivent porter un appareil de protection respiratoire fermé (SCBA) et
un équipement de protection complet.
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6 Mesures en cas de dégagement par inadvertance

Mesures de précaution pour les personnes :
Aucune mesure entrainant un risque pour des personnes et n‘ayant pas été suffi-
samment testée auparavant ne doit étre prise. Faire évacuer I'environnement. In-
terdire 'accés aux personnes non nécessitées et non protégées. Ne pas toucher ou
marcher sur la substance renversée. Eviter d’inhaler les vapeurs ou le brouillard.
Veiller a une aération suffisante. En cas d’aération insuffisante, porter un appareil
de protection respiratoire. Porter un équipement de protection approprié (voir le
paragraphe 8).

Mesures antipollution :
Evitez que le matériel renversé ne s’étale et ne s’écoule. Eviter tout contact avec la
terre, les voies d’eau, les égouts et la canalisation. Informer les postes compétents
en cas de pollution de I'environnement par le produit (systemes d’évacuation des
eaux, eaux de surface, sol ou air). Le produit est polluant pour les eaux.

Dégagement de grandes quantités :
Boucher la fuite, si cela est possible sans danger. Retirer les conteneurs de la zone
de fuite. Ne s’approcher de la zone de fuite qu’en ayant le vent de dos. Eviter toute
pénétration dans les canalisations, les eaux, caves ou zones fermées. Rincer le
matériel s’échappant dans une installation de traitement des eaux usées ou
procéder de la fagon suivante. Délimiter le matériel s’échappant avec des substan-
ces absorbantes ininflammables (par ex. du sable, de la terre, de la vermiculite, de
la diatomite) et le collecter dans les conteneurs prévus a cet effet afin de procéder
a son élimination conformément aux directives locales (voir le chapitre 13).
Procéder a I'élimination avec une entreprise d’évacuation des déchets reconnue.
Les substances absorbantes salies peuvent étre exactement aussi dangereuses
que le matériel renversé. Remarque : pour les interlocuteurs en cas d’urgence, voir
le chapitre 1 et pour les indications concnernant I'élimination, voir le chapitre 13.

Dégagement de petites quantités :
Boucher la fuite, si cela est possible sans danger. Retirer les conteneurs de la zone
de fuite. Absorber les fuites avec du matériel inerte et les collecter dans un conte-
neur pour déchets approprié. Procéder a I'élimination avec une entreprise d’éva-
cuation des déchets reconnue.

7 Manipulation et stockage

Manipulation : Eviter tout contact du produit renversé ou ayant fui avec le sol et les eaux de
surface. Nettoyer minutieusement apres utilisation.

Stockage : Garder les conteneurs fermés. Conserver les conteneurs dans un endroit frais et
bien aéré.

Classe de stock - Allemagne : 10
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8 Limites pour I’exposition et équipement personnel de protection

Nom du composant ACGIH TLV :
Huile de base - non spécifiée

Valeurs limites a surveiller :
ACGIH (USA).
TWA : 5 mg/m3 8 heure(s). Forme : vapeur d’huile minérale
STEL : 10 mg/m3 15 minute(s). Forme : vapeur d’huile minérale

Les valeurs ACGIH sont fournies a des fins d’information et d’orientation. Vous pouvez obtenir des in-
formations complémentaires a ce sujet auprés de votre fournisseur.

Des VLEP (Valeurs Limites d’Exposition Professionnelle) spécifiques pour certains composants peuvent
apparaitre dans ce paragraphe. Cependant, des brouillards, vapeurs ou poussiéres peuvent contenir éga-
lement d’autres composants. C’est pourquoi les VLEP spécifiques ne sont pas forcément valables pour
'ensemble du produit et ne sont indiquées qu’a des fins informatives.

Limitation et surveillance de I’exposition

Limitation et surveillance de I’exposition au poste de travail :
Prévoir une installation d’évacuation de I'air ou un autre dispositif technique
permettant de maintenir les concentrations importantes dans I'air sous les valeurs
limites respectives pour le poste de travail.

Mesures d’hygiéne :
Lavez-vous minutieusement les mains, les avant-bras et le visage aprés avoir
travaillé avec des produits chimiques ainsi qu’avant de manger, de fumer ou d’aller
aux toilettes.

Equipement personnel de protection :

Protection respiratoire :
N’est pas nécessaire. |l est cependant recommandé de veiller a une aération
suffisante dans le secteur industriel.

Protection des mains :
Si un contact prolongé ou répété est a prévoir, porter des gants de protection.
Des gants résistants aux produits chimiques. Recommandation : gants en nitrile
Le bon choix pour les gants de protection dépend des produits chimiques
manipulés, des conditions d’utilisation et de travail et de I'état des gants de
protection (méme les gants de protection les meilleurs, résistants aux produits
chimiques, deviennent perméables avec un contact répété avec des produits
chimiques). La plupart des gants ne garantissent de protection que peu de temps et
doivent ensuite étre jetés et remplacés. Les conditions de travails spécifiques et les
produits chimiques étant différents les uns des autres, il faudra développer des
mesures de sécurité correspondantes pour chaque cas spécifique. Il faudra donc
choisir les gants de protection aprés consultation du fournisseur / fabricant et en
prenant en compte les conditions de travail.

Protection des yeux :
Lunettes de protection avec protection latérale contre les projections.

Peau et corps : Porter des vétements adéquats pour éviter un contact prolongé avec la peau.

9 Propriétés physiques et chimiques

Indications générales, apparence

Etat physique : Liquide.
Couleur : Vert.
Odeur : Légere.
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Indications importantes concernant la santé, la sécurité et I'’environnement

Point d’inflammation :
Coupe ouverte : 230 °C (446 °F) [Cleveland]

Pression de vapeur : < 0.01 kPa (< 0.075 mm Hg) a 20 °C

Viscosité : Cinématique : 150 mm?2/s (150 cSt) & 40 °C
Pour Point : -36 °C

Densité : < 1000 kg/m?3 (< 1 g/cm3) 420 °C
Solubilité : Insoluble dans I'eau.

10 Stabilité et réactivité

Stabilité : Le produit est stable. Dans des conditions normales de stockage et avec une utili-
sation normale, aucune polymérisation dangereuse n’a lieu.

Conditions a éviter : Aucune donnée spécifique.

Substances et corps a éviter :
Réagit ou est incompatible aux matiéres suivantes : matieres oxydantes.

Produits de décomposition dangereux :
Les combinaisons suivantes peuvent faire partie des produits de combustion :
Oxydes de carbone
Oxydes azotiques
Oxydes de soufre
Dans des conditions de stockage et d’utilisation normales, aucun produit de décom-
position dangereux n'est généré.

11 Toxicologie

12 Ecologie

Persistance / dégradabilité :
Naturellement biodégradable.

Mobilité : Non volatile. Liquide. Insoluble dans I'eau.

Dangers pour I’environnement :
Nocif pour les organismes aquatiques, peut avoir, a long terme, des effets négatifs
sur les eaux.
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13 Remarques relatives a I’élimination
Remarques relatives a I’élimination

Remarques concernant I’élimination / Informations concernant les déchets :

Il faut tenter d’éviter ou de minimiser au possible la création de déchets. Les restes
et les produits non recyclables doivent étre éliminés par le biais d’une entreprise
d’évacuation des déchets homologuée. L'élimination de ce produit, de ses solutions
et sous-produits doit toujours étre effectuée en respectant les directives de protec-
tion de I'environnement et les lois relatives a I'élimination des déchets ainsi que les
directives des autorités locales. Evitez que le matériel renversé ne s’étale et ne
s’écoule. Eviter tout contact avec la terre, les voies d’eau, les égouts et la canalisa-

tion.

Produit non utilisé

Catalogue européen des déchets (EAK) :
13 02 06* huiles pour machines, pour engrenages et de lubrification synthétiques.
Une utilisation non conforme du produit et/ou des impuretés peuvent faire en sorte
que le producteur de déchets doivent utiliser un autre numéro de clé de déchet.

Emballage

Catalogue européen des déchets (EAK) :
15 01 10* emballages contenant des résidus de matieres dangereuses ou conta-

minés par des matieres dangereuses.

14 Indications relatives au transport
Pas de matiére dangereuse au sens des directives de transport (ADR/RID, ADNR, IMDG, ICAQ/IATA)

L]}
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15 Directives

La classification et I'identification ont été effectuées selon les directives 1999/45/CE et 67/548/CEE dans
leurs versions modifiées et adaptées.

Critéres imposés a I’étiquette

Phrases R :
R52/53 - Nocif pour les organismes aquatiques, peut avoir, a long terme, des effets
négatifs sur les eaux.
Phrases S :
S61 - Eviter tout contact avec I'environnement. Demander des instructions spécia-
les / Consulter la fiche technique de sécurité.
Autres directives
Registres :

Inventaire européen : tous les composants sont compris dans la liste ou font I'ob-
jet d’'une exception.

Inventaire américain (TSCA 8b) : tous les composants sont compris dans la liste
ou font I'objet d’'une exception.

Inventaire australien des produits chimiques (AICS) : tous les composants sont
compris dans la liste ou font I'objet d’'une exception.

Inventaire canadien : au moins un composant n’est pas compris dans la liste.

Inventaire des substances chimiques présentes en Chine (IECSC) : tous les
composants sont compris dans la liste ou font I'objet d’'une exception.

Inventaire japonais pour les produits chimiques existants et nouveaux
(ENCS) : au moins un composant n’est pas compris dans la liste.

Inventaire coréen des produits chimiques existants (KECI) : tous les compo-
sants sont compris dans la liste ou font I'objet d’'une exception.

Inventaire philippin des produits chimiques (PICCS) : tous les composants
sont compris dans la liste ou font I'objet d’'une exception.

Classe de danger pour les eaux (WGK),

classement conformément a la directive administrative
pour les matiéres présentant un risque pour les eaux (VwVwS) :
1 annexe No. 4

BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr 189 de 193



Instructions de service

16 Autres indications

Texte complet des phrases R citées en référence aux paragraphe 2 et 3 :
R41 - Risques de graves dommages aux yeux.
R38 - Irrite la peau.
R50/53 - Tres toxique pour les organismes aquatiques, peut avoir,
a long terme, des effets négatifs sur les eaux.
R52/53 - Nocif pour les organismes aquatiques, peut avoir,
a long terme, des effets négatifs sur les eaux.

Historique :

Date d’édition : 23/11/2007.

Date de la derniére édition : 31/08/2007.

Rédigé par : Product Stewardship Group

Remarque pour le lecteur :

Toutes les mesures possibles praticables ont été prises afin de s’assurer que cette fiche technique et les
informations qu’elle contient concernant la santé, la sécurité et 'environnement soient précises a la date
indiquée ci-bas. Aucune garantie et aucun engagement formels ou tacites ne sont pris en ce qui concerne
la précision ou I'exhaustivité des données et informations contenues dans cette fiche technique.

Les informations et conseils donnés sont valables si le produit a été vendu pour la/les application(s) indi-
quée(s). N'utilisez pas le produit pour des applications différentes de celles qui sont indiquées sans nous
avoir consulté au préalable.

L'utilisateur est tenu de contréler le produit et de I'utiliser de fagon s(ire en respectant toutes les lois et di-
rectives en vigueur.

Le groupe BP n’endosse aucune responsabilité pour les dommages et blessures résultant d’une utilisation
ne correspondant pas a I'utilisation indiquée du produit, du non-respect des recommandations, ou de dan-
gers liés indissociablement a la nature du matériel. Les acheteurs du produit pour la livraison a des tiers
I'utilisant au travail ont la responsabilité de prendres toutes les mesures nécessaires afin de s’assurer que
les informations de cette fiche technique seront mises a disposition de toutes les personnes manipulant ou
utilisant le produit. Les employeurs ont le devoir d’expliquer les mesures de sécurité devant étre prises aux
employés et a toutes les personnes pouvant étre concernées par les dangers décrits dans cette fiche tech-
nique.
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14.4 Fiche technique de sécurité pour graisse Microlube GL 261

Lors de la manipulation de Microlube GL 261, tenir compte de I'extrait suivant de la fiche de sécurité
selon 91/155/CEE.

1 Désignation des substances, de la préparation et de la société

Nom du type : Microlube GL 261 No d’article : 020195
Application : Graisse

Société : KLUBER LUBRICATION MUNCHEN KG

Adresse : Geisenhausenerstr. 7, D-81379 Munich

Téléphone : + 49-89/7876-0

Téléfax : + 49-89/7876-333

2 Composition/Informations sur les composants

Caractéristiques chimiques :
- Huile minérale
- Savon spécial au lithium
- Indicateur UV

Composants dangereux :
Ce produit ne contient aucun composant rendant une identification indispensable.

3 Risques possibles

Ce produit est classé comme NON dangereux selon la directive des matiéres dangereuses.

4 Premiers soins

Yeux : Rincer pendant quelques minutes avec beaucoup d’eau, le cas échéant consulter
un médecin.

Peau : Nettoyer minutieusement avec de 'eau et du savon. Appliquer une ongue pour la
peau afin de compenser 'assechement de la peau.

Aspiration : Aprées inspiration des vapeurs d’huile, garantir une arrivée d’air frais, le cas
échéant, consulter un médecin.

Ingestion : Si les maux persistent, consulter un médecin.

5 Mesures anti-incendie

Moyens d’extinction
Moyens d’extinction appropriés :
Mousse, brouillard d’eau, poudre seche, dioxyde de carbone.
Moyens d’extinction inappropriés :
Jet d’eau a grand débit.

Mesures spéciales de lutte contre les incendies :
Conteneurs soumis a des risques a refroidir avec un jet d’eau.
Les résidus de la combustion et 'eau d’extinction contaminée sont a éliminer selon
les regles locales en vigueur.

Un incendie peut libérer les substances suivantes :
Monoxyde de carbone (CO), hydrocarbures.

Mesures spéciales de protection :
Ne pas inhaler les gaz d’explosion et d’'incendie.
Mesures courantes en cas d’'incendies avec produits chimiques.
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6 Mesures en cas de dégagement par inadvertance

Mesures de précaution personnelles :
Aucune mesure de sécurité particuliere nécessaire.

Mesures antipollution :
Contenir 'eau d’extinction/contaminée.
Cette eau ne doit pas parvenir dans la canalisation, I'eau de ruissellement ou les
eaux.

Procédure de nettoyage/absorption :
Absorber avec un liant approprié pour procéder a I'élimination selon les regles.

Remarques supplémentaires :
Aucune matiere dangereuse n’est libérée.

7 Manipulation et stockage

Manipulation : Aucune mesure particuliére n’est indispensable.
Stockage : Stocker dans des emballages fermés dans un endroit sec et froid.
Ne pas stocker avec des oxydants et des denrées alimentaires.

Classe de stock selon VCI :
11

8 Limites pour I'’exposition et équipement personnel de protection

Remarques supplémentaires concernant la conception d’installations techniques :
Aucune indication supplémentaire.

Composants dont les seuils doivent étre contrélés pour le poste de travail :
Le produit ne contient pas de quantités importantes de matieres dont les seuils
doivent étre contréles pour le poste de travail.

Remarques supplémentaires :
Valeurs reposant sur les listes en vigueur au moment de leur définition.

Equipement personnel de protection :

Mesures générales de protection et d’hygiéne :
Changer immédiatement tous les vétements salis et imbibés.
Eviter tout contact prolongé et intensif avec la peau.
Nettoyer minutieusement votre peau apres le travail et avant les pauses.

Protection de la respiration et protection des yeux :
Ne sont pas nécessaires.

Protection des mains :
Il est recommandé d'utiliser un produit pour la protection préventive de la peau.

9 Propriétés physiques et chimiques

Forme : Pateux
Couleur: Jaune-marron
Odeur : Spécifique au produit

Point d’écoulement : >220 °C (DIN ISO 2176)
Point d’inflammation :

Inapplicable.
Risque d’explosion : Le produit est non explosible.
Densité (20°C): ~ 0,89 g/cm3
Solubilité : Insoluble dans 'eau.

192 de 193 BA KR 30, 60-3, F, KR C4 01.11.01 fr



14 Consommables, fiches de sécurité (suite)

10 Stabilité et réactivité

Décomposition thermique / conditions a éviter :
Pas de décomposition si la manipulation et le stockage sont conformes aux fins
prévues.

Substances et corps a éviter :
Moyens d’oxydation.

Réactions dangereuses :
Aucune réaction dangereuse connue.

Produits de décomposition dangereux :
Aucun en cas d'utilisation conforme aux fins prévues.

11 Toxicologie

Un contact prolongé avec la peau peut provoquer des irritations et/ou une dermatite.

12 Ecologie

Comportement dans les installations d’épuration :
Le produit peut étre séparé de fagon mécanique.

Remarques générales :
Cette eau ne doit pas parvenir dans les eaux souterraines, les eaux ou la canalisa-
tion.
Classe de danger pour les eaux (autoclassification) : risque faible pour les eaux

13 Remarques relatives a I’élimination

Clé de déchet : Aucune clé de déchet ne peut étre déterminée pour ce produit selon le catalogue
européen des déchets (EAK) car c’est le domaine d’application du consommateur
qui rend l'affectation possible.

La clé de déchet doit étre définie en accord avec le responsable régional de I'élimi-
nation.

Emballages non nettoyés :

Recommandation : Vider de maniére optimale les emballages contaminés. lls peuvent étre recyclés
aprés nettoyage adéquat.

14 Directives de transport

Ce produit NNEST PAS considéré comme produit dangereux pour le transport conformément a la loi sur le
transport de matiéres dangereuses.

15 Directives

Directives CE : Sur la base de la méthode de calcul de la “Directive générale CE pour la classifica-
tion des préparations” en vigueur, le produit n’est pas soumis a I'obligation d’inden-
tification.

Classe de danger pour les eaux :
WGK 1 (autoclassification) : risque faible pour les eaux selon VwVwS 17.5.99 an-
nexe 4

16 Autres indications

Toutes les informations fournies ci-avant reposent sur I'état actuel de nos connaissances. Elles ne sont en
aucun cas une garantie des caractéristiques du produit ; toute relation contractuelle est donc expressé-
ment exclue.
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