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1 Introduction KU KA

1 Introduction

1.1 Documentation du robot industriel

La documentation du robot industriel est formée des parties suivantes :

= Documentation pour I'ensemble mécanique du robot
m  Documentation pour la commande de robot

®m  Manuel de service et de programmation pour le logiciel KUKA System
Software

m Instructions relatives aux options et accessoires
m Catalogue des piéces sur support de données

Chaque manuel est un document individuel.

1.2 Représentation des remarques
Sécurité Ces remarques se référent a la sécurité et doivent donc étre respectées im-
pérativement.

Ces remarques signifient que des blessures
A DANGER ques sig d >
graves, voire méme mortelles vont srement ou
trés vraisemblablement étre la conséquence de I'absence de mesures de
précaution.

[A AVER“SSEMEN'” Ces remarques signifient que des blessures

graves, voire méme mortelles peuvent étre la
conséquence de I'absence de mesures de précaution.

Ces remarques signifient que des blessures lé-
I /\ ATTENTION I géres peuvent étre la conséquence de I'absence

de mesures de précaution.

AVIS Ces remarques signifient que des dommages ma-
tériels peuvent étre la conséquence de I'absence

de mesures de précaution.

curité ou a des mesures de sécurité générales.
Ces remarques ne se référent pas a des dangers isolés ou a des me-
sures de sécurité individuelles.

: Ces remarques renvoient a des informations importantes pour la sé-

Cette remarque attire I'attention sur des procécures permettant d'éviter ou
d'éliminer des cas d'urgence ou de panne :

INSTRUCTIONS Les procédures caractérisées par cette remarque doi-
AV yent atre respectées avec précision.

Remarques Ces remarques facilitent le travail ou renvoient a des informations supplémen-
taires.

@ | Remarque facilitant le travail ou renvoi a des informations supplé-
l mentaires.
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Marques

®  Windows est une marque déposée par la Microsoft Corporation.

EtherCAT.

u rameneer est une marque déposeée par la société Beckhoff Automation

GmbH.

—_—

CIP Safety>

Termes utilisés

est une marque déposée par ODVA.

Terme Description

CCuU Cabinet Control Unit

CiB Cabinet Interface Board

CIP Safety Common Industrial Protocol Safety
CIP Safety est une interface de sécurité basée
sur Ethernet/IP pour relier un API de sécurité a
la commande de robot (API = maitre, commande
de robot = esclave)

CK Customer-built Kinematics

CSP Controller System Panel

Elément d'affichage et point de raccordement
pour USB, réseau

Carte double NIC

Dual Network Interface Card

(Dual-NIC) Carte réseau double port

EDS Electronic Data Storage (carte mémoire)
EMD Electronic Mastering Device

CEM Compatibilité Electro Magnétique

Ethernet/IP

Le protocole Ethernet/Internet est un bus de
champ basé sur Ethernet.

HMI Human Machine Interface :
KUKA.HMI est l'interface utilisateur KUKA.

KCB KUKA Controller Bus

KCP Boitier de programmation portatif (KUKA Control
Panel)
Le boitier de programmation portatif a toutes les
possibilités de commande et d'affichage néces-
saires a la commande et a la programmation du
robot industriel.
La variante du KCP pour KR C4 s'appelle KUKA
smartPAD. Cette documentation utilise cepen-
dant la désignation générale de KCP.

KEB KUKA Extension Bus

KLI KUKA Line Interface
Connexion a l'infrastructure de commande priori-
taire (API, archivage)

KOI KUKA Operator Panel Interface

KONI KUKA Option Network Interface
Liaison pour des options KUKA.

KPC PC de commande KUKA

10/217
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Terme

Description

KPP

KUKA Power-Pack

Bloc d'alimentation avec régulateur d'entraine-
ment

KRL

KUKA Robot Language
Langage de programmation KUKA

KSB

KUKA System Bus

Bus de champ pour la mise en réseau interne
des commandes

KSI

KUKA Service Interface
Interface au CSP de I'armoire de commande

Le PC WorkVisual peut étre relié ou bien via KLI
avec la commande de robot ou en le connectant
ala KSlI.

KSP

KUKA Servo-Pack

Régulateur d'entrainement

KSS

KUKA System Software

Manipulateur

L'ensemble mécanique du robot et I'installation
électrique correspondante.

NA Amérique du Nord
PELV Protective Extra Low Voltage
Alimentation étrangére externe 24 V
QBS Acquittement du signal de protection opérateur
RDC Resolver Digital Converter (KR C4)
RTS Request To Send

Signal pour demande d'envoi

Connexions SATA

Bus de données pour I'échange de données
entre le processeur et le disque dur

SGFC Servo Gun
SIB Safety Interface Board
SION Safety I/O Node
SOP SafeOperation
Option avec composants logiciels et matériels
API Un Automate Programmable Industriel
est utilisé dans des installations en tant que
module Maitre prioritaire du systéme de bus.
SRM SafeRangeMonitoring
Option de sécurité avec composants logiciels et
matériels
SSB SafeSingleBrake
Option de sécurité
US1 Tension de charge (24 V) non activée.
us2 Tension de charge (24 V) activée. Ceci permet

par ex. de désactiver des actuateurs lorsque les
entrainements sont a l'arrét.
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Terme Description
usSB Universal Serial Bus

Systéme de bus pour connecter un ordinateur
aux périphériques
ZA Axe supplémentaire (unité linéaire, Posiflex)
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2 Affectation

2.1 Cible

Cette documentation s'adresse a I'utilisateur avec les connaissances sui-
vantes :

m Connaissances approfondies en électrotechnique

m  Connaissances approfondies de la commande de robot

m  Connaissances approfondies du systéme d'exploitation Windows

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

2.2 Utilisation conforme aux fins prévues

Utilisation La commande de robot est prévue exclusivement pour I'exploitation des com-
posants suivants :
®m  Robot industriel KUKA
m  Unités linéaires KUKA
m  Positionneur KUKA
m  Cinématiques de robot selon EN ISO 10218-1

Erreur d'utili- Toute utilisation non conforme aux fins prévues est considirée comme une er-
sation reur d'utilisation et est interdite. Il s'agit, par ex., de :

Utilisation comme escalier

Utilisation ne respectant pas les seuils de service

Utilisation dans un environnement soumis a des risques de déflagration

|
|
|
m Utilisation dans les mines
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3 Description du produit KUKA

3 Description du produit

3.1 Apercu du robot industriel

Le robot industriel est formé des composants suivants :

Manipulateur

Commande de robot

Boitier de programmation portatif
Cables de liaison

Logiciel

Options, accessoires

Fig. 3-1: Exemple de robot industriel

1 Manipulateur 3 Boitier de programmation por-
tatif
2 Commande de robot 4 Cables de liaison
3.2 Apercu de lacommande de robot

La commande de robot est formée des composants suivants :

m PC de commande (KPC)
m Bloc d'alimentation basse tension

Bloc d'alimentation d'entrainement avec régulateur d'entrainement KUKA
Power-Pack (KPP)

Régulateur d'entrainement KUKA Servo-Pack (KSP)
Boitier de programmation portatif (KUKA smartPAD)
Cabinet Control Unit (CCU)

Controller System Panel (CSP)

Safety Interface Board (SIB)

Eléments coupe-circuit

Accumulateurs

Ventilateur

Panneau de raccordement
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= Kit de montage de roulettes (option)

Fig. 3-2: Apergu de lacommande de robot, vue avant

1 Filtre secteur 9 Ccu

2 Interrupteur principal 10 SIB/SIB-Extended

3 CSP 11 Elément coupe-circuit

4 PC de commande 12 Accumulateurs

5 Bloc d'alimentation d'entrailne- 13 Panneau de raccordement
ment. (régulateur d'entraine-
ment axes 7 et 8, option)

6 Régulateur d'entrainement 14 Kit de montage de roulettes
axes1a3 (option)

7 Régulateur d'entrailnement 15 KUKA smartPAD
axes4 a6

8 Filtre de freins

Fig. 3-3: Apercu de lacommande de robot, vue arriere
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3 Description du produit KU KA

1 Refroidisseur KSP/KPP 4  Ventilateur externe
2 Reésistance ballast 5 Bloc d'alimentation basse ten-
sion

3 Echangeur de chaleur

3.3 KUKA Power-Pack

Description KUKA Power-Pack (KPP) est le bloc d'alimentation d'entrainement et génére
une tension de circuit intermédiaire redressée a partir d'un réseau triphasé.
Cette tension de circuit intermédiaire permet d'alimenter les régulateurs d'en-
trainement internes et les entrainements externes. 4 variantes différentes
d'appareil de la méme taille existent. Des LED indiquant I'état de service se
trouvent sur le KPP.

m KPP sans amplificateur d'axe (KPP 600-20)

m KPP avec amplificateur d'axe (KPP 600-20-1x40)
Courant de pointe de sortie 1x40 A

m KPP avec amplificateur pour deux axes (KPP 600-20-2x40)
Courant de pointe de sortie 2x40 A

m KPP avec amplificateur pour un axe (KPP 600-20-1x64)
Courant de pointe de sortie 1x64 A

Fonctions Le KPP a les fonctions suivantes :

Connexion secteur AC centrale du KPP pour I'exploitation en groupe
Puissance de I'appareil avec une tension secteur de 400 V : 14 kW
Courant de référence : 25 ADC

Activation et désactivation de la tension secteur

Alimentation de plusieurs amplificateurs d'axes avec le circuit intermé-
diaire DC

®m Hacheur de freinage intégré avec la connexion d'une résistance ballast
externe

m  Surveillance de surcharge de la résistance ballast
®m Arrét de servomoteurs synchrones avec freinage par court-circuit

3.4 KUKA Servo-Pack

Description KUKA Servo-Pack (KSP) est le régulateur d'entrainement des axes du mani-
pulateur. 3 variantes différentes d'appareil de la méme taille existent. Des LED
indiquant I'état de service se trouvent sur le KSP.

m  KSP pour 3 axes (KSP 600-3x40)
Courant de pointe de sortie 3x 40 A

m  KSP pour 3 axes (KSP 600-3x64)
Courant de pointe de sortie 3x 64 A

m  KSP pour 3 axes (KSP 600-3x20)
Courant de pointe de sortie 3x 20 A

Fonctions Le KPS a les fonctions suivantes :

Plage de puissance : 11 kW a 14 kW en fonction de I'amplificateur d'axe
Alimentation directe de la tension de circuit intermédiaire DC
Réglage en fonction du champ pour les servomoteurs : réglage de couple
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3.5 PC de commande

Composants de
PC

Fonctions

Les composants suivant font partie du PC de commande (KPC) :

Bloc d'alimentation

Carte mére

Processeur

Refroidisseur

Modules de mémoire

Disque dur

Carte réseau double NIC LAN

Ventilateur du PC

Sous-ensembles en option, par ex des cartes de bus de champ

Le PC de commande (KPC) se charge des fonctions suivantes de la com-
mande de robot :

Interface utilisateur

Création, correction, archivage, maintenance de programmes
Commande du déroulement

Planification de la trajectoire

Commande du circuit d'entrainement

Surveillance

Technique de sécurité

Communication avec la périphérie externe (autres commandes, ordina-
teur pilote, PC, réseau)

3.6 Cabinet Control Unit

Description

Fonctions

La Cabinet Control Unit (CCU) est la distribution centrale de courant et l'inter-
face de communication pour tous les composants de la commande de robot.
La CCU est composée de la Cabinet Interface Board (CIB) et de la Power Ma-
nagement Board (PMB). Toutes les données sont transmises par la commu-
nication interne a la commande pour y étre traitées. En cas de panne de
tension secteur, les composants de la commande sont alimentés en tension
par les accumulateurs jusqu'a ce que les données de position soient sauve-
gardées et que la commande soit arrétée. Un test de sollicitation permet de
contrbler I'état de chargement et la qualité des accumulateurs.

m Interface de communication pour les composants de la commande de ro-
bot

m  Sorties et entrées sires
Commande des contacteurs principaux 1 et 2
Référencement de calibration
KUKA smartPAD connecté
®m 4 entrées de mesure rapides pour les applications du client
m  Surveillance des ventilateurs dans la commande de robot
Ventilateur externe
Ventilateur PC de commande
m  Saisie de la température :
Thermorupteur transformateur
Contact de signalisation refroidisseur
Contact de signalisation interrupteur principal
Capteur de température résistance ballast
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3 Description du produit KUKA

Capteur de température, température intérieure de I'armoire

= Le KUKA Controller Bus permet de relier les composants suivants avec le
KPC :

KPP/KSP
Résolveur convertisseur numérique

m Le KUKA Controller Bus permet de relier les appareils de commande et de
service suivants avec le PC de commande :

KUKA Operator Panel Interface
m LED de diagnostic
m Interface vers Electronic Data Storage
Alimentation en tension avec tampon
KPP
KSP
KUKA smartPAD
PC de commande Multicore
Controller System Panel (CSP)
Résolveur convertisseur numérique (RDC)
SIB Standard ou SIB Standard et Extended (option)

Alimentation en tension sans tampon

= Freins moteur
= Ventilateur externe
m Interface client

3.7 Safety Interface Board

Description

Fonctions

La carte Safety Interface Board (SIB) fait partie de l'interface de sécurité. En
fonction de I'extension de l'interface de sécurité, 2 différentes SIB sont utili-
sées dans la commande de robot, la carte SIB Standard et la SIB Extended.
La SIB Standard et la Extended ont des fonctions de saisie, de commande et
de commutation. La SIB Extended ne peut étre exploitée qu'avec la SIB stan-
dard. Les signaux de sortie sont mis a disposition par en tant que sorties a sé-
paration galvanique.

Les entrées et sorties slres suivantes se trouvent sur la SIB Standard :

m 5 entrées slres
m 3 sorties sdres

Les entrées et sorties slres suivantes se trouvent sur la SIB Extended :
m 8 entrées slires

m 8 sorties slires

La SIB Standard a les fonctions suivantes :

m Entrées et sorties sires pour l'interface de sécurité discrete de la com-
mande de robot

La SIB Extended a les fonctions suivantes :

m  Entrées et sorties slires pour la sélection et la surveillance d'enveloppes
pour I'option SafeRobot

ou, au choix

m  Mise a disposition des signaux pour la surveillance des enveloppes des
axes
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3.8 Résolveur convertisseur numérique

Description Le résolveur convertisseur numérique (RDC) permet de saisir les données de
position du moteur. 8 résolveurs peuvent étre connectés au RDC. De plus, les
températures du moteur sont mesurées et évaluées. L'EDS de la boite RDC
sert a la sauvegarde de données non volatiles.

Fonctions Le RDC a les fonctions suivantes :

Saisie slre de jusqu'a 8 données de position de moteur avec résolveur
Saisie de jusqu'a 8 températures de service de moteur
Communication avec commande de robot
Surveillance des cables résolveur
Les données non volatiles suivantes sont sauvegardées sur I'EDS :
Données de position
Configuration KUKA

3.9 Controller System Panel

Description Le Controller System Panel (CSP) est un élément d'affichage pour d'état de
service et dispose des connexions suivantes :

USB1
USB2
KLI (option)
KSI (option)

Apercu

U u
Fig. 3-4: CSP, disposition des LED et des connecteurs
Pos. | Piece Couleur Signification
1 LED 1 Vert LED d'état
2 LED 2 Blanc LED Sleep
3 LED 3 Blanc LED automatique
4 USB 1 - -
5 USB 2 - -
6 RJ45 - KLI ; KSI
7 LED 6 Rouge LED 3 de défaut
8 LED 5 Rouge LED 2 de défaut
9 LED 4 Rouge LED 1 de défaut
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3 Description du produit KUKA

3.10 Bloc d'alimentation basse tension

Description Le bloc d'alimentation basse tension alimente en tension les composants sui-
vants de la commande de robot :

Une LED verte indique I'état du bloc d'alimentation basse tension.

3.11 Alimentation en tension externe 24V

Une alimentation étrangére externe 24 V est possible avec les interfaces sui-
vantes :
m  RoboTeam X57
®m Interface X11
m  Connecteur X55

Alimentation du commutateur réseau KLI dans la commande de robot.
L'alimentation étrangére ne peut pas étre séparée pour la SIB et CIB. Lorsque

la SIB a une alimentation étrangere, la CIB a également une alimentation
étrangere et vice-versa.

3.12 Accumulateurs
Description La commande de robot est arrétée de fagon contrblée par les accumulateurs

en cas de panne de secteur ou de coupure de courant. Les accumulateurs
sont chargés par la CCU et leur état de chargement est controlé et affiché.

3.13 Filtre secteur

Description Le filtre secteur (antiparasite) supprime les tensions parasites du cable sec-
teur.
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3.14 Participants de bus

Apercu
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Fig. 3-5: Apergu des participants de bus
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1 KSP, a gauche 9 KUKA Controller Bus (KCB)

2 KSP, au milieu 10 CCU

3 KPP 11  SIB Standard/Extended

4 Carte double NIC 12 KOI

5 Carte-mére Ethernet 13 KUKA Extension Bus (KEB)

6 CSP 14 RDC

7 KSI/KLI 15 Electronic Mastering Device
(EMD)

8 KUKA System Bus (KSB) 16 KUKA smartPAD

3.14.1 Participants KCB

Participants KCB Les appareils suivants font partie du KCB :

KPP

KSP, au milieu
KSP, a gauche
RDC

CiB

EMD

3.14.2 Participants KSB et variantes de configuration

Participants KSB Les appareils suivants font partie du KSB :
= CIB SION
= KCP SION
m SIB Standard
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3 Description du produit KUKA

= SIB Extended

Variantes de
configuration

Application Config. CIB | SIB Standard SIB Extended

Standard Safety sans/avec SOP | Variante 1 X - -
via PROFlsafe

Standard Safety via interface Variante 2 X X -
Standard Safety avec SOP via Variante 3 X X X
interface

Standard Safety sans/avec SOP | Variante 4 X - -
via CIP Safety

3.14.3 Participants KEB et variantes de configuration

Participants KEB Les composants suivants sont des participants KEB :

Maitre PROFIBUS

Esclave PROFIBUS
Maitre/Esclave PROFIBUS
Extension E/S numériques 16/16
Maitre DeviceNet

Esclave DeviceNet

DeviceNet, Maitre/Esclave

E/S numériques 16/16

E/S numériques 16/16/4

E/S numériques 32/32/4

E/S numériques/digitales 16/16/2

également, des E/S numériques 16/8 pour le coffre de soudage (op-
tion)

Variantes de
configuration

Application Config. Bus
Connexion d'appareils PROFIBUS | Variante 1 Maitre PROFIBUS

Connexion a I'API de ligne avec I'in- | Variante 2 Esclave PROFIBUS
terface PROFIBUS

Connexion d'appareils PROFIBUS | Variante 3 Maitre/Esclave PROFIBUS

Connexion a I'API de ligne avec I'in-
terface Profibus
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Application Config. Bus

Connexion d'appareils PROFIBUS | Variante 4 Maitre PROFIBUS Extension E/S nu-
mériques 16/16

Connexion respective de 16 en-
trées et sorties numériques avec
05A

Connexion a I'API de ligne avec I'in- | Variante 5 Esclave PROFIBUS
terface PROFIBUS

Connexion respective de 16 en-
trées et sorties numériques avec
0,5A

Connexion d'appareils PROFIBUS | Variante 6 Maitre/Esclave
PROFIBUS

Connexion a I'API de ligne avec l'in-
terface PROFIBUS

Connexion respective de 16 en-
trées et sorties numériques avec
05A

Connexion respective de 16 en- Variante 7 E/S numériques 16/16
trées et sorties numériques avec
0,5A

Connexion respective de 16 en- Variante 8 E/S numériques 16/16/4
trées et sorties numériques avec
0,5/2 A

Connexion respective de 32 en- Variante 9 E/S numériques 32/32/4
trées et sorties numériques avec
0,5/2 A

Interface compatible a VKR C2 pour | Variante 10 | Retrofit
la connexion a I'API de ligne

Connexion d'appareils EtherCAT Variante 11 -
Connexion d'appareils DeviceNet Variante 12 | Maitre DeviceNet

Connexion a I'API de ligne avec I'in- | Variante 13 | Esclave DeviceNet
terface DeviceNet

Connexion d'appareils DeviceNet Variante 14 | DeviceNet, Maitre/Esclave

Connexion a I'API de ligne avec l'in-
terface DeviceNet

Connexion d'appareils DeviceNet Variante 15 Maitre DeviceNet Extension E/S nu-
mériques 16/16

Connexion respective de 16 en-
trées et sorties numériques avec
0,5A

Connexion a I'API de ligne avec I'in- | Variante 16 | Esclave DeviceNet
terface DeviceNet

Connexion respective de 16 en-
trées et sorties numériques avec
05A

Connexion d'appareils DeviceNet Variante 17 DeviceNet, Maitre/
Esclave

Connexion a I'API de ligne avec I'in-
terface DeviceNet

Connexion respective de 16 en-
trées et sorties numériques avec
0,5A
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3 Description du produit

Application Config. Bus

Connexion respective de 16 en- Variante 18 | Extension E/S numériques et analogiques
trées et sorties numériques avec 16/16/2

0,5 A et 2 entrées analogiques

Connexion respective de 16 en- Variante 19 | Extension E/S numériques 16/16/2 et éga-
trées et sorties numériques avec lement 16 entrées numériques et 8 sorties
0,5 A et 2 entrées analogiques et numeériques

également 16 entrées numériques

et 8 sorties numériques

Une modification de systéme doit étre effectuée avec WorkVisual par le client
aprés la connexion d'appareils spécifiques au client aux interfaces correspon-
dantes dans les cas suivants :

m  Connexion d'appareils PROFIBUS
m  Connexion d'appareils EtherCAT

3.15 Interfaces du panneau de raccordement

Apercgu

Remarque

Le panneau de raccordement de la commande de robot est composé des
connexions pour les lignes suivantes :

Cable secteur/alimentation

Cables moteur vers le manipulateur

Cables de données vers le manipulateur

Cable KUKA smartPAD

Cables de terre

Cables de périphérie

Les composants du panneau de raccordement dépendent des options et de
la version client.

Les interfaces de sécurité suivantes peuvent étre configurées dans la com-
mande de robot :
m Interface de sécurité discréte X11
m Interface de sécurité Ethernet X66
PROFIsafe KLI ou
CIP Safety KLI

e | L'interface de sécurité discréte X11 et l'interface de sécurité Ethernet
l X66 ne peuvent pas étre connectées et utilisées ensemble.

Seule une des interfaces de sécurité pourra étre utilisée.

Les composants du panneau de raccordement dépendent des options et des
exigences du client. La commande du robot avec un maximum de composants
est décrite dans cette documentation.

KUKA
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Panneau de
@
raccordement

Fig. 3-6: Apercu panneau de raccordement

Raccordement secteur XS1
Interfaces de connecteurs moteur
Option
Option
Interface de sécurité X11
Option
Option
Connexion smartPAD X19
9 Option X42
10 Connexion RDC X21
11 Interface de sécurité Ethernet X66
12 Cable de terre SL1 vers le manipulateur
13 Cable de terre SL2 vers I'alimentation principale

0 N O oA WN -

@ | Seules l'interface de sécurité X11 ou l'interface de sécurité Ethernet
1 X66 (PROFIsafe/CIP Safety) peuvent étre configurées.

@ | Les interfaces en option dans le panneau de raccordement du bas
1 sont décrites dans les instructions de montage et le manuel des inter-
faces KR C4 en option.

@ | Toutes les bobines de contacteurs, relais et soupapes en rapport
1 avec la commande du robot chez le client doivent étre équipées de
diodes de suppression appropriées. Composants RC et résistances
VCR ne sont pas appropriés.
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3.16 Connecteur moteur Xxx, axes supplémentaires X7.1 et X7.2

Panneau de
raccordement

Occupation Slot 1

Occupation Slot 2

Fig. 3-7: Panneau de raccordement

Slot 1 (>>> "Occupation Slot 1" Page 27)
Slot 2 (>>> "Occupation Slot 2" Page 27)
Connexion moteur X7.1, axe supplémentaire 7
Connexion moteur X7.2, axe supplémentaire 8

A WO N -

Le Slot 1 peut étre occupé par les connexions moteur suivantes :

m  Connexion moteur X20.1 poids lourd, axe 1-3
m  Connexion moteur X8 palettiseur poids lourd, axe 1-3 et 6

Le Slot 2 peut étre occupé par les connexions moteur suivantes :

m  Connexion moteur X20, axe 1a 6
m  Connexion moteur X20.4 poids lourd, axe 4-6
m  Connexion moteur X20.4 palettiseur poids lourd, axe 5 et 6
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3.16.1 Brochage connecteur moteur X20

Brochage e : X20
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Fig. 3-8: Brochage X20

28 /217 Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 Gl V8 fr (PDF



KUKA
3.16.2 Brochage X20.1 et X20.4 (poids lourd)

Brochage
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} - - C  Frein axe M6 24 V
| 4 L2 ¢ Ereinaxe M6 OV
- : ‘L||. { Frein axe

Fig. 3-9: Brochage X20.1 et X20.4
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3 Description du produit KUKA

3.16.3 Brochage X7.1, axe supplémentaire 1

R — X7.1

|

! X2 fu1 A1

i EV o ¢ Moteur M1 U1

| = e

I O WA A3 < Moteur M1 V1
& - < Moteur M1W1

| ¥ x32l, " A P,

: -} — { Frein axe M1 24 V
! -2 A2 ¢ Freinaxe M10V
, | — C Frein axe
b ]—||I :

Fig. 3-10: Connecteur individuel X7.1

3.16.4 Brochage X7.1 et X7.2, axes supplémentaires 1 et 2

____________ X7.1
|
! X2 jy1 | A
I =~V OIS Moteur M1 U1
| =~ 75— Moteur M1 V1
i 0 O € Moteur M1 W1
| I ~ It :
. X32 :
! =2 ~——20C Frein axe M124V
: =) l_|| C Freinaxe M10V
| . H
i 2 X7.2
I oo :
4 X3 : .
ut - Al
| -+ ~>—C Moteur M2 U1
I -1 73 Moteur M2 V1
| -} - { Moteur M2 W1
I X33 i3 — ) H" A11
: T — o < Freinaxe M2 24V
! = l_|| C Freinaxe M20V

Fig. 3-11: Connecteurs individuels X7.1 et X7.2
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3.16.5 Brochage X8 (palettiseur poids lourd) (4 axes)

Brochage

_________ X8

— 1
| .
X1 iy A1
= ~
A A2 -
-} 8
W1 A3 |
| | :
X311y L I_" A1l
= g-
_%,4 § M2
! Ly
X2 jyr .. Bl
=1 5 *
- = <
o _,1,Iw1 B3 |
(. [ ?.
< xa2!, L Lo
= = C
4 i B12 ;.
.8
| ]_| ;
| I H
X3 lur c1 .
i} C
Vi c2 .
]w1 c3 .
X33 |3 b ,]._"' ci
- — C
| v :
4 - .
o B c12
__________ ] ]—|||
T ]
! X2y D1 |
I =t A <
| _ Vi D2 .
ig W1 D3 .
- L
| ! I I :
E X32 1, L L| ot
3 = <
| 1 4 D12 :
= s

.

:TE_".

Moteur M1 U1
Moteur M1 V1
Moteur M1 W1

Frein axe M1 24 V
Frein axe M1 0V

Moteur M2 U1
Moteur M2 V1
Moteur M2 W1

Frein axe M2 24 V
Freinaxe M20V

Moteur M3 U1
Moteur M3 V1
Moteur M3 W1

Frein axe M3 24 V
Freinaxe M30V

Moteur M6 U1
Moteur M6 V1
Moteur M6 W1

Frein axe M6 24 V
Frein axe M6 0V

Fig. 3-12: Palettiseur de charges lourdes a 4 axes, brochage X8
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3.16.6 Brochage X20 (palettiseur) (4 axes)

Brochage
S ; X20
X1 iy ; Al
=3 {  Moteur M1 U1
A A2 ¢
=) w 3 ¢ Moteur M1 V1
T T ¢ Moteur M1 W1
X311y ' A ‘
= L  Freinaxe M124V
4 P A12 .
= L| ¢ Freinaxe M10V
| It :
X2 1y . B1 .
=3 { Moteur M2 U1
- v B2 .
- 1W1 53 & Moteur M2 V1
&% - - ¢ Moteur M2 W1
< xa2!, L Lo oy
- = {  Frein axe M2 24 V
14 Pl B12 : .
-t:I ]_| L FreinaxeM20V
I It :
X3 lur L. . C1 ¢
-} ¢ Moteur M3 U1
1V1 c2 .
=3 " o3 *  Moteur M3 V1
-ﬂl . — {  Moteur M3 W1
X33 :3 ]—||I ]—|II c11
- p o1 C  Frein axe M3 24 V
L 12 :
=3 ot { Freinaxe M30V
__________ 1 ]—|||
T ‘.
! X2y . F1
i ~ f - ¢ Moteur M6 U1
5 = {  Moteur M6 V1
I 4 W1 F6 .
I o =3 = = { Moteur M6 W1
& xa2!, Lu Ly ]
| X 12 F3 & _
! =3 = L Frein axe M6 24 V
I _.,! 4 L F5 - .
i > o L Freinaxe M6 0V
J ]—||| :

Fig. 3-13: Palettiseur a 4 axes, brochage X20
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3.16.7 Brochage X20.1 et X20.4 (palettiseur poids lourd) (5 axes)

Brochage
m————— X20.1
X1 :
I Ut Al L
! = ¢ Moteur M1 U1
i V1 A2 |
: - WA 3 < Moteur M1 V1
! - T _ T { Moteur M1 W1
I X311 ' A ,
| - ¢ Freinaxe M124V
| 4 - A2 ¢ Frein axe M1 0V
o ~
l L
! X2 jur . B1 .
i = { Moteur M2 U1
|- V1 B2 .
| E " 53 ¢ Moteur M2 V1
|8 —— — ¢ Moteur M2 W1
I X321, L F_"' B11
I = C  Frein axe M2 24 V
! o B12 .
i =) o L Freinaxe M20V
| b
i X3 ju1 c1 .
: =) ¢ Moteur M3 U1
i V1 c2 .
! > w1 o3 *  Moteur M3 V1
I - ¢ Moteur M3 W1
| X33 |4 L ,!_'" ci1 .
i = € Frein axe M3 24 V
| - ———C2 ¢ Freinaxe M30V
— < rein axe
S Ly :
- X20.4
I .
X2 iy ) B1 |
=) {  Moteur M5 U1
V1 B2 .
T 53 ¢  Moteur M5 V1
1 .
=} {  Moteur M5W1
x32! L L |
2 B11 & _
-3 = L Frein axe M5 24 V
- 14 L B12 .
o =3 — L Freinaxe M50V
o I L i
€ X3 jul \ . Cc1 .
=2 » o ¢ Moteur M6 U1
=} w o { Moteur M6 V1
1 ¢
=) |_| |_| L Moteur M6 W1
X33 |3 ' o _
T L Frein axe M6 24 V
4 - €12 ¢ Frein axe M6 0 V
oy .
___________ I I—||| :
Fig. 3-14: Palettiseur de charges lourdes a 5 axes, brochage X20.1 et
X20.4
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3 Description du produit KUKA

3.16.8 Brochage X20 (palettiseur) (5 axes)

Brochage
e | X20
|
! Tl A1
i - ¢ Moteur M1 U1
i V1 A2
: Wi 3 ¢ Moteur M1 V1
i T T ¢ Moteur M1 W1
| X3 4 ' A ‘
: ] - v { Freinaxe M124V
| ]_| € Freinaxe M10V
I I
| X2 iys B1
: T 5 { Moteur M2 U1
il; T » ¢ Moteur M2 V1
|2 = ¢ Moteur M2 W1
| x32|, L [ |
: 12 B11 . .
| '1 = L FreinaxeM224V
! 4 i B12 _
| .1| ]_| ¢ Freinaxe M20V
| It :
| X3 _J U1 c1 .
i ) ¢ Moteur M3 U1
! V1 c2 .
| w3} " o+ Moteur M3 V1
i T T ¢ Moteur M3 W1
| X33 13 ' o
| = = L  Frein axe M3 24 V
I 3 - c12 ( Frein axe M3 0V
R Lo
] |
I X2 1yr . E1 .
| ¢ Moteur M5 U1
| V1 E4 .
I -3 W1 c6 {  Moteur M5 V1
: T T {  Moteur M5W1
| | 1 :
! X321, ' " g3 |
- - 4 T Es & Freinaxe M524 V
2 - ]_| C  Freinaxe M50V
o I
X X3 jur . F1
¢ Moteur M6 U1
Vi P
=3 w1 o {  Moteur M6 V1
. . { Moteur M6 W1
X33 |, L [ £3 |
- = C  Frein axe M6 24 V
| R 4 P F5 P .
I =3 o { FreinaxeM60V
b ]—||| :

Fig. 3-15: Palettiseur a 5 axes, brochage X20
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3.16.9 Brochage du palettiseur X7.1, axe supplémentaire X7.1

N X7.1

| X1 :

! ut . Al

| =V 25 Moteur M1 U1
| WA C Moteur M1 V1

| A3 e

I % - . € Moteur M1 W1

i X X31 |4 L o Rl

| =+ - TR Frein axe M1 24 V
I it e ;

i = — C Freinaxe M1 0V
b ]—||I '

Fig. 3-16: Connecteur individuel X7.1

3.16.10 Palettiseur, brochage X7.1 et X7.2, axes supplémentaires 1 et 2

= mm X7.1

! X1 o1 | A

! -3 VA OIS Moteur M1 U1

| =W A3 ¢ Moteur M1 V1

| 5 ; € Moteur M1 W1

I X31j, - =

{ - = a1; ¢ Freinaxe M124V
| =] — { Freinaxe M10V
| : ;

i E - X7.2

12 x | o

| v 22— Moteur M2 U1

| TV A3 < Moteur M2 V1

| -} - { Moteur M2 W1

: X321, i N Hll A .

I 0 = X C Frein axe M2 24 V
! - 1—|| ( Frein axe M2 0 V

Fig. 3-17: Connecteurs individuels X7.1 et X7.2

3.17 Connecteur collectif X81, connecteurs individuels X7.1...X7.4

Panneau de
raccordement CP @ G‘P

u? ] o ’r “le - 5.0 R & o @]
o° 1 Nins
O

1
L

!
® ®

Fig. 3-18: Panneau de raccordement avec X81 et X7.1...X7.4

o o o o o o o o

o ﬁ H
|
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3 Description du produit KUKA

Connecteur collectif X81 pour les axes 1...4
Connecteur individuel X7.1 pour I'axe 5
Connecteur individuel X7.3 pour l'axe 7
Connecteur individuel X7.4 pour I'axe 8
Connecteur individuel X7.2 pour I'axe 6

a b~ WON -

3.17.1 Brochage X81 (3 axes)

__________ X81
r 1
I X1y A1
: BV A2 € Moteur M1 U1
! > { Moteur M1 V1
I “Twi A3
: . O € Moteur M1 W1
! X31 o "
! - ~——20C Frein axe M124V
i =) — € Freinaxe M10V
i X2 lu1 ]_| " e
: YV - : B2 € Moteur M2 U1
[ AT 83 L Moteur M2 V1
i '; - ( Moteur M2 W1
| & X321, W —* e
| X - 7 ¢ Freinaxe M224V
| = — C Freinaxe M20V
| X3 1y H o |
| -:;V1 o5 < Moteur M3 Ut
i - S5 Moteur M3 V1
I -t - . { Moteur M3 W1
: X33 3 L L ot
} 7 = o1 ¢ Freinaxe M324V
I - — { Frein axe M3 0V
____________ I—{ll '

Fig. 3-19: Connecteur collectif X81
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3.17.2 Brochage X81 (4 axes)

__________ ! X81

| X1 _ius A

l A ™ € Moteur M1 U1

| Wi 73 —¢ Moteur M1 V1

| - — C Moteur M1 W1

l X31, A

I ” - A2 C Fre!n axe M1 24V

! = — C Freinaxe M10V

| X2 1y ]_| " a1

! =~V 55 < Moteur M2 U1

I WA 53 ¢ Moteur M2 V1

o - { Moteur M2 W1

| 2 X321, =~ Mg

| X T2 - 512 C Frein axe M2 24 V

i -:lf — C Freinaxe M20V

| X3 iU1 - C1

= e —F S5 Moteur M3 U1

| - o3¢ Moteur M3 V1

| - . ¢ Moteur M3 W1

I X33 1, M oy

| = = c12 € Frein axe M3 24 V

| ; |_1 C Freinaxe M30V

T o I I ;

: X2 g1 ; D1 |

| i v ' —, < Moteur M4 U1

| O =W D3 C Moteur M4 V1

| & - C Moteur M4 W1

| X x32!, W e

I =2 - D12; Frein axe M4 24 V

. =2 — C Frein axe M4 0 V
L E

Fig. 3-20: Connecteur collectif X81
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3 Description du produit KUKA

3.17.3 Brochage X81, X7.1 (5 axes)

__________ X81
-
| X1 ju A1
: A A2 { Moteur M1 U1
| Wi A3 ¢ Moteur M1 V1
: - - € Moteur M1 W1
| X3t = A
| 7 - aqp ¢ Freinaxe M124 vV
i = = € Freinaxe M10V
| X2 |y, HI B1
! =7 = 5 ¢ Moteur M2 U1
| = VT B3 L Moteur M2 V1
o - ¢ Moteur M2 W1
| 2 X321, = Mgy
| X T2 - 512 { Frein axe M2 24 V
| -Zl{ — € Freinaxe M20V
' | i
i X3 1y - c1
| =1 o2 ¢ Moteur M3 U1
| - o3¢ Moteur M3 V1
| - . ¢ Moteur M3 W1
| X331y T
i - - o1 < Frein axe M3 24V
| X . { Freinaxe M30V
X2 iy, -
: VRS . { Moteur M4 U1
| O Wi D3 ¢ Moteur M4 V1
| & — ¢ Moteur M4 W1
| X x32i, o
} =+ - o172 ¢ Frein axe M4 24V
I - — C Freinaxe M40V
__________ L E
Fig. 3-21: Connecteur collectif X81
N ——— X7.1
| X3 :
! ut . Al
| =V 75 < Moteur M5 U1
| ® WA A3 { Moteur M5 V1
| o -  Moteur M5 W1
| X33, W A
: =+ - A1s © Freinaxe M524V
! -3 — € Frein axe M50V
| .
b ]—|||

Fig. 3-22: Connecteur individuel X7.1
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3.17.4 Brochage X81, X7.1 et X7.2 (6 axes)

__________ X81
r X1 i :
. U7 Al
: gV OIS Moteur M1 U1
| Wi A3 ¢ Moteur M1 V1
: y 0 € Moteur M1 W1
| X3ty = AL
I o = Ao C Frein axe M1 24 V
i => — { Freinaxe M10V
i X2ty HI Bl |
! =7 — . € Moteur M2 U1
I VT B3 £ Moteur M2 V1
iz - < Moteur M2 W1
| & X321, w0~ Ho
| X n = 515 ¢ Freinaxe M224 vV
| -Zl{ — € Freinaxe M2 0V
[ , 5
: X3 iU1 ]_H C1
| — <7< Moteur M3 U
| - o3 < Moteur M3 V1
| - . ¢ Moteur M3 W1
| X331y T
i - - o1 < Freinaxe M3 24V
| — { Frein axe M3 0 V
o ox - o
: VRS > € Moteur M4 U1
| = i e
| - =W D3 © Moteur M4 V1
| & o < Moteur M4 W1
I X X3!, W =
| - - o172 ¢ Frein axe M4 24V
R, = » C Frein axe M4 0 V
]—||| :
Fig. 3-23: Connecteur collectif X81
e 1 X7.1
I X2 .
ut . - Al
i 7 5 < Moteur M5 U1
| Wi A3 < Moteur M5 V1
} - O { Moteur M5 W1
I X32i, " AL
I 2 - PR Frein axe M5 24 V
| - — C Freinaxe M50V
I - L :
=
| o , X7.2
X X3 tur | A
KV A2 C Moteur M6 U1
=W A3 L Moteur M6 V1
| 0 0 { Moteur M6 W1
| I ~ li :
| X33 13 A1 L
= — IXERS Frein axe M6 24 V
=] — C Freinaxe M6 0V
___________ I ]—||| :

Fig. 3-24: Connecteurs individuels X7.1 et X7.2
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3 Description du produit KUKA

3.17.5 Brochage X81, X7.1...X7.3 (7 axes)

__________ X81
P X1 ;
. U7 Al
: gV OIS Moteur M1 U1
| Wi A3 ¢ Moteur M1 V1
: y v € Moteur M1 W1
| X3ty = oA
I o = Ao C Frein axe M1 24 V
i => — { Freinaxe M10V
i X2ty HI Bl |
! =7 — . € Moteur M2 U1
I VT B3 £ Moteur M2 V1
o - < Moteur M2 W1
R7) X321, i ~ | B11 |
| X N = 515 ¢ Freinaxe M2 24V
| -Zl{ — € Freinaxe M2 0V
[ , 5
| X3 1y - c1
| — <7< Moteur M3 U
| - o3 < Moteur M3 V1
| - . ¢ Moteur M3 W1
| X331y T
i - - o1 < Freinaxe M3 24V
| X . { Freinaxe M30V
o ox - o
: VRS > € Moteur M4 U1
| = i e
| - =W D3 © Moteur M4 V1
I & — ¢ Moteur M4 W1
I X X3!, W =
| - - o172 ¢ Frein axe M4 24V
I - — C Freinaxe M40V
__________ ]—||| E
Fig. 3-25: Connecteur collectif X81
e 1 X7.1
I X2 .
ut . - Al
i 7 5 < Moteur M5 U1
| Wi A3 £ Moteur M5 V1
} - O { Moteur M5 W1
I X32i, " AL
I 2 - PR Frein axe M5 24 V
| - — C Freinaxe M50V
I - L :
=
| o , X7.2
X X3 tur | A
KV A2 C Moteur M6 U1
=W A3 L Moteur M6 V1
| 0 0 { Moteur M6 W1
| I ~ li :
| X33 13 A1 L
= - IXERS Frein axe M6 24 V
=] — C Freinaxe M6 0V
___________ I ]—||| :

Fig. 3-26: Connecteurs individuels X7.1 et X7.2
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R —— X7.3

I

! X2 iy, M

i EV o © Moteur M7 U1

| = e

I O WA A3 < Moteur M7 V1

| & - € Moteur M7 W1
X x32j, oA

i =2 - A1 © Frein axe M7 24 V
: =2 — { Freinaxe M7 0V
e —— L 5

Fig. 3-27: Connecteur individuel X7.3

3.17.6 Brochage X81, X7.1...X7.4 (8 axes)

__________ X81
r 1
I X1 1y A1
: T A2 { Moteur M1 U1
| Wi A3 ¢ Moteur M1 V1
: - - C Moteur M1 W1
[ X31 |, o '—h- Al
| ” < Freinaxe M124V
i = = C Freinaxe M10V
| X2 fyr HI B1
! e - 5, ¢ Moteur M2 U1
I VT B3 £ Moteur M2 V1
& - < Moteur M2 W1
| & X32i, -~ B
| X n = 515 ¢ Freinaxe M224 vV
| -Zl{ — € Freinaxe M2 0V
| | i
i X3 iU1 - 5 c1 |
| =1 o2 ¢ Moteur M3 U1
| - o3 < Moteur M3 V1
| - ¢ Moteur M3 W1
| X331y T
i - - o1 < Freinaxe M3 24V
| — C Freinaxe M30V
- s
: VRS . { Moteur M4 U1
[ 7 C
I = =W D3 - Moteur M4 V1
I & — ¢ Moteur M4 W1
| X X1, o
} =+ - o172 ¢ Frein axe M4 24V
I - — C Freinaxe M40V
__________ Ly |

Fig. 3-28: Connecteur collectif X81
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3 Description du produit KUKA

m———————— : X7.1
| X2 ,
ut . - Al |
| ¢ Moteur M5 U1
| V1 A2
: =i A3 £ Moteur M5 V1
} - O { Moteur M5 W1
| X321, AN
I 2 - PR Frein axe M5 24 V
| = — C Freinaxe M50V
| o L ’
[
| o , X7.2
X X3 lur ' A1
Vi A2 C Moteur M6 U1
WA A3 L Moteur M6 V1
I - ¢ Moteur M6 W1
| I ~ i :
| X33 13 — = A1 .
= — o < Freinaxe M6 24 V
=] — C Frein axe M6 0 V
___________ 1 ]—|'|I :

____________ X7.3
|
! X2 jy1 | A
[ =~V ICHR Moteur M7 U1
| =~ < Moteur M7 V1
| 0 0 € Moteur M7 W1
| I ~ It :
! X32 5
! =2 ~———2 0 Frein axe M7 24V
: =) l_|| C Frein axe M7 0V
| . H
| o X7.4
I o :
I'x X3 : .
ut - Al
| -+ ~>—C Moteur M8 U1
| T A3 < Moteur M8 V1
| -} - { Moteur M8 W1
I X33 i3 — ) H" A11
: T — o < Freinaxe M8 24 V
! = l_|| C Frein axe M8 0 V

Fig. 3-30: Connecteurs individuels X7.3 et X7.4
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3.18 Connecteurs individuels X7.1...X7.8

PPPY

— HHHH

Fig. 3-31: Panneau de raccordement avec X7.1...X7.8

Connecteur individuel X7.1 pour I'axe 1
Connecteur individuel X7.3 pour l'axe 3
Connecteur individuel X7.5 pour l'axe 5
Connecteur individuel X7.7 pour l'axe 7
Connecteur individuel X7.8 pour l'axe 8
Connecteur individuel X7.6 pour I'axe 6
Connecteur individuel X7.4 pour l'axe 4
Connecteur individuel X7.2 pour l'axe 2

0 N O O~ WOWN -
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3 Description du produit KUKA

3.18.1 Brochage X7.1...X7.3 (3 axes)

| , X7.1

! X1 ! :

I . - Al

' =) S — ¢ Moteur M1 U1

! V1 A2

i Wi A3 ¢ Moteur M1 V1

i < Moteur M1 W1

I X3t} A

I = - A2 L Frein axe M1 24 V

! =) » € Frein axe M10V

| | ]—H' :

| |

i i X7.2

I X2 | :
ut . Al

| =} ¢ Moteur M2 U1

1 | V1 A2

I Wi Az © Moteur M2 V1

i % — { Moteur M2 W1

| X X321, A

| = - A2 { Frein axe M2 24 V

| - — ¢ Frein axe M2 0 V

I . L |

| |

| | X7.3

' X3 | :

! Ut . Al

: s} { Moteur M3 U1

| VA A2 &

I T W1 A3 © Moteur M3 V1

l — ¢ Moteur M3 W1

| X33y R

| > - { Frein axe M3 24 V
4 o A12 . .

: =) — C Freinaxe M30V

e — ]—|'|I :

Fig. 3-32: Connecteurs individuels X7.1...X7.3
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3.18.2 Brochage X7.1...X7.4 (4 axes)

L : X7.1
' X1 | .
I u1 - Al
I =1 ' ~5 ¢ Moteur M1 U1
| =V A3 ¢ Moteur M1 V1
i < Moteur M1 W1
! X3!, o o
I = - VRS Frein axe M1 24 V
I = — C Freinaxe M10V
| | R
! ! X7.2
I X2 | :
u1 Al
i - 5 < Moteur M2 U1
! = VT A3 L Moteur M2 V1
I % { Moteur M2 W1
| ¥ x32i, W e
| =+ - Ao ¢ Freinaxe M224 v
| = — C Frein axe M2 0V
I I L |
| |
: ! X7.3
| X3 | .
| U1 Al
: s} Vi A { Moteur M3 U1
' > C Moteur M3 V1
' W1 A3
} — ¢ Moteur M3 W1
: X33, =
I i — o < Freinaxe M3 24V
! = — C Freinaxe M30V
e — ]—|'|I :

R — X7.4

I

! X2 |y A1 L

i =~V eI Moteur M4 U1
[ W

I O WA A3 < Moteur M4 V1
& C Moteur M4 W1

i X X32 |, — A L[

| = - IXER Frein axe M4 24 V
: =2 — { Freinaxe M4 0V
I L 5

Fig. 3-34: Connecteur individuel X7.4

46 / 217

Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 Gl V8 fr (PDF



3 Description du produit KUKA

3.18.3 Brochage X7.1...X7.5 (5 axes)

L : X7.1
! X1 | .
I ut . N Al
| EEV? ' ™ ¢ Moteur M1 U1
i Wi A3 ¢ Moteur M1 V1
i < Moteur M1 W1
| X311, = an bl
I = - Ao ¢ Frein axe M1 24 V
I = — C Freinaxe M10V
| | =
! ! X7.2
I X2 | :
ut . Al
I = ¢ Moteur M2 U1
= - A2_{ Moteur M2 V1
Iy WA A3 & Moteur
| o — { Moteur M2 W1
e xs2), =
| = = a1s ¢ Freinaxe M224V
| - — C Frein axe M2 0 V
I | ]—H' :
| |
| : X7.3
' X3 | .
! Ut . Al
| = 7p < Moteur M3 U1
| > C Moteur M3 V1
' W1 A3
| — ¢ Moteur M3 W1
I X33 3 l A H" A11
} i — o < Freinaxe M3 24V
: =) — C Freinaxe M30V
e — ]—|'|I :

____________ X7.4
|
! X2 fy1 | A1
[ =~V ICHR Moteur M4 U1
| = 73 —< Moteur M4 V1
| 0 0 € Moteur M4 W1
| I S I :
| X32 5
! =2 ~———20 Frein axe M4 24V
| =) l_|| C Frein axe M4 0V
| . H
i 2 X7.5
I o )
I'x X3 : .
ut . - Al
i -+ ~5—C Moteur M5 U1
I -1 73 Moteur M5 V1
: =) - { Moteur M5 W1
| X331, W : i A
: o — o < Freinaxe M5 24V
! = l_|| C Freinaxe M50V

Fig. 3-36: Connecteurs individuels X7.4 et X7.5
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3.18.4 Brochage X7.1...X7.6 (6 axes)

N : X7.1
! X1 | .
I ut . - Al
I = ~5 ¢ Moteur M1 U1
| =V A3 ¢ Moteur M1 V1
i < Moteur M1 W1
! x31], W o
I = — VRS Frein axe M1 24 V
I = — C Freinaxe M10V
| | |
| i X7.2
I X2 | :
ut . Al
i - 5 < Moteur M2 U1
! o v A3 & Moteur M2 V1
| o — { Moteur M2 W1
'€ xs2i, ® e
| =+ - Ao ¢ Freinaxe M224 v
| = — C Frein axe M2 0V
| I L |
| |
: : X7.3
' X3 | .
! Ut . Al
: s} Vi A { Moteur M3 U1
| 3 C Moteur M3 V1
' W1 A3
} — ¢ Moteur M3 W1
: X33, =
! > - { Frein axe M3 24 V
4 L A12 .
I = — C Freinaxe M30V
e — ]—|'|I :

Fig. 3-37: Connecteurs individuels X7.1...X7.3
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N X7.4
! X1 | .
I ut . N Al
I EEV? ' o € Moteur M4 U1
i Wi A3 ¢ Moteur M4 V1
| € Moteur M4 W1
1 | '

I x31l, A Pl
} = - VRS Frein axe M4 24 V
: =) — {. Frein axe M4 0V
| . naY
! ! X7.5
I X2 | :

ut . Al
i = ~5 < Moteur M5 U1
I = - A3 & Moteur M5 V1
I % — { Moteur M5 W1
| X X321, oA
| = - Ao ¢ Frein axe M5 24 V
| - — ¢ Frein axe M5 0 V
I . L |
| |
| | X7.6
' X3 | .
! Ut . Al
| v 7o < Moteur M6 U1
| ; € Moteur M6 V1
' W1 A3
| — ¢ Moteur M6 W1
I X33 3 l A H" A1l
} i — o < Freinaxe M6 24 V
: =) — C Frein axe M6 0 V
I — ]—|'|I :

Fig. 3-38: Connecteurs individuels X7.4...X7.6
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3.18.5 Brochage X7.1...X7.7 (7 axes)

N : X7.1
! X1 | .
I ut . - Al
I = ~5 ¢ Moteur M1 U1
| =V A3 ¢ Moteur M1 V1
i < Moteur M1 W1
! x31], W o
I = — VRS Frein axe M1 24 V
I = — C Freinaxe M10V
| | |
| i X7.2
I X2 | :
ut . Al
i - 5 < Moteur M2 U1
! o v A3 & Moteur M2 V1
| o — { Moteur M2 W1
'€ xs2i, ® e
| =+ - Ao ¢ Freinaxe M224 v
| = — C Frein axe M2 0V
| I L |
| |
: : X7.3
' X3 | .
! Ut . Al
: s} Vi A { Moteur M3 U1
| 3 C Moteur M3 V1
' W1 A3
} — ¢ Moteur M3 W1
: X33, =
! > - { Frein axe M3 24 V
4 L A12 .
I = — C Freinaxe M30V
e — ]—|'|I :

Fig. 3-39: Connecteurs individuels X7.1...X7.3
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R ! X7.4
' X1 | .
I ut . NI
I =+ ~5 < Moteur M4 U1
i Wi A3 ¢ Moteur M4 V1
i - < Moteur M4 W1
| X311, A e
} = - VRS Frein axe M4 24 V
: =) — {. Frein axe M4 0V
| i ndY
! ! X7.5
I X2 | :
ut . A1
i - ~5 < Moteur M5 U1
I = - A3 & Moteur M5 V1
{ % — € Moteur M5 W1
| X X321, oA
[ = - VRS Frein axe M5 24 V
| - — C Frein axe M50 V
I I L ’
| |
| ! X7.6
| X3 ! .
I U1 A1
| = 7o < Moteur M6 U1
| ; C Moteur M6 V1
' W1 A3
| O 0 { Moteur M6 W1
' X33 U I i
| - :
! > ~——2 - Frein axe M6 24 V
: =) — C Frein axe M6 0 V
I — ]—|'|I :

R — X7.7

I

! X2 fy1 A

i EV o ¢ Moteur M7 U1
[ W

I O WA A3 < Moteur M7 V1
& - < Moteur M7 W1
X x32j, oA

| = - IXER Frein axe M7 24 V
: =2 — { Freinaxe M7 0V
[ Ly 5

Fig. 3-41: Connecteur individuel X7.7
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3.18.6 Brochage X7.1...X7.8 (8 axes)

N : X7.1
! X1 | .
I ut . - Al
I = ~5 ¢ Moteur M1 U1
| =V A3 ¢ Moteur M1 V1
i < Moteur M1 W1
! x31], W o
I = — VRS Frein axe M1 24 V
I = — C Freinaxe M10V
| | |
| i X7.2
I X2 | :
ut . Al
i - 5 < Moteur M2 U1
! o v A3 & Moteur M2 V1
| o — { Moteur M2 W1
'€ xs2i, ® e
| =+ - Ao ¢ Freinaxe M224 v
| = — C Frein axe M2 0V
| I L |
| |
: : X7.3
' X3 | .
! Ut . Al
: s} Vi A { Moteur M3 U1
| 3 C Moteur M3 V1
' W1 A3
} — ¢ Moteur M3 W1
: X33, =
! > - { Frein axe M3 24 V
4 L A12 .
I = — C Freinaxe M30V
e — ]—|'|I :

Fig. 3-42: Connecteurs individuels X7.1...X7.3
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N : X7.4
! X1 | .
I ut - Al
I =+ ~5 < Moteur M4 U1
i Wi A3 ¢ Moteur M4 V1
i < Moteur M4 W1
| X311, e
I = - A2 L Frein axe M4 24 V
: =) — € Frein axe M4 0V
| | ]—H' :
| |
i i X7.5
I X2 | :
ut . Al
| =} ¢ Moteur M5 U1
! V1 A2
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I | ]—H' E
| |
| | X7.6
' X3 | .
! Ut . Al
: s} { Moteur M6 U1
, V1 A2
I T W1 Az © Moteur M6 V1
| — ¢ Moteur M6 W1
| X33, - R
} i — o < Freinaxe M6 24 V
: =) — C Frein axe M6 0 V
I — ]—|'|I :

____________ X7.7
|
! X2 jy1 | A
[ =~V ICER Moteur M7 U1
| = 5 Moteur M7 V1
| 0 0 € Moteur M7 W1
| I ~ It :
! X32 5
! =2 ~——2 Frein axe M7 24V
: =) — C Frein axe M7 0V
| = L 5
i 2 X7.8
I o )
I'x X3 : .
ut - Al
i -+ ~—C Moteur M8U1
| T A3 < Moteur M8 V1
| -} - { Moteur M8 W1
I X33 i3 — ) H" A11
: T — o < Freinaxe M8 24 V
! = l_|| C Frein axe M8 0V

Fig. 3-44: Connecteurs individuels X7.7 et X7.8

3.19 Interfaces du PC de commande

Cartes méres Les variantes de carte mere suivantes peuvent étre montées dans le PC de
commande :

= D2608-K
ou
= D3076-K
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@ | Lacarte-mere a non seulement été dotée de maniere optimale et tes-
1 tée mais également délivrée par la société KUKA Roboter GmbH.
Toute modification non effectuée par KUKA Roboter GmbH n'est pas
couverte par la garantie.

3.19.1 Interfaces carte mére D2608-K

Apercu

Fig. 3-45: Interfaces carte mere D2608-K

Connecteur X961 alimentation en tension DC 24 V
Connecteur X962 ventilateur pour PC
LAN-Dual-NIC KUKA Controller Bus
LAN-Dual-NIC KUKA Line Interface

Cartes bus de champ, emplacements 1 a 7

LAN Onboard KUKA System Bus

8 USB 2.0 ports

N O bk WODN -

Affectation des
emplacements

Fig. 3-46: Affectation des emplacements de la carte mere D2608-K

Emplacement Type Carte enfichable
1 PCI Bus de champ
2 PCI Bus de champ
3 PCle Carte double NIC LAN
4 PCle libre
5 PCle libre
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Emplacement Type Carte enfichable
6 PCI Bus de champ
7 PCle libre

3.19.2 Interfaces carte mére D3076-K

Apercgu ?
o4

Fig. 3-47: Interfaces carte mére D3076-K

Connecteur X961 alimentation en tension DC 24 V
Connecteur X962 ventilateur du PC

Cartes bus de champ, emplacements 1 a 7
LAN-Dual-NIC KUKA Controller Bus
LAN-Dual-NIC KUKA System Bus

4 USB 2.0 ports

DVI-I (support VGA possible avec DVI sur adaptateur VGA). La repré-
sentation de l'interface de commande sur un écran externe n'est pos-
sible que si aucun appareil de commande actif (SmartPAD, VRP)
n'est relié avec la commande.

8 4 USB 2.0 ports
9 LAN Onboard KUKA Option Network Interface
10 LAN Onboard KUKA Line Interface

N O Ok WN -

Affectation des
emplacements

Fig. 3-48: Affectation des emplacements de la carte méere D3076-K

KUKA
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Emplacement Type Carte enfichable
1 PCI Bus de champ
2 PCI Bus de champ
3 PCI Bus de champ
4 PCI Bus de champ
5 PCle Non disponible
6 PCle Non disponible
7 PCle Carte réseau double NIC LAN

3.20 Support KUKA smartPAD (option)

Description L'option de support du KUKA smartPAD permet de suspendre le smartPAD
avec le cable de connexion a la porte de la commande de robot ou a la grille
de protection.

Apercu

d v ¥ v

Fig. 3-49: Support KUKA smartPAD

1 Support KUKA smart PAD 3  Vue avant
2  Vue latérale

3.21 Refroidissement de I'armoire

Description Le refroidissement de I'armoire de commande est divisé en deux circuits de
refroidissement. La zone intérieure avec le systéeme électronique de com-
mande et de puissance est refroidie par un échangeur de chaleur. Dans la
zone extérieure, I'air ambiant assure le refroidissement direct de la résistance
ballast et des refroidisseurs du KPP et du KSP.

Si l'on prévoit des nattes filtrantes aux grilles d'aé-
AVIS ration, ceci se traduira par un échauffement trop

important et donc par une réduction de la longévité des appareils montés.
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Structure

Fig. 3-50: Circuits de refroidissement

1 Entrée d'air du ventilateur ex- 6 Sortie d'air de I'échangeur de
terne chaleur

2 Refroidisseur, bloc d'alimenta- 7 Sortie d'air du filtre secteur
tion basse tension

3 Sortie d'air du KPP 8 Echangeur de chaleur
4 Sortie d'air du KSP 9 Canal d'aspiration du KPC
5 Sortie d'air du KSP 10 Ventilateur du PC

3.22 Description du poste de montage client

Apercu Le poste de montage client peut étre utilisé pour des unités externes du client,
en fonction des options de matériel installées sur le profilé chapeau.

Fig. 3-51: Poste de montage client

1 Poste de montage client

Caractéristiques Désignation Valeurs
techniques Puissance de perte des unités max. 20 W
Profondeur de montage env. 200 mm

KUKA
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Désignation Valeurs
Largeur 300 mm
Hauteur 150 mm
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4 Caractéristiques techniques

4 Caractéristiques techniques

Données de base

Raccordement
secteur

Conditions clima-
tiques

Type d'armoire KR C4
Nombre d'axes max. 8
Poids (sans transformateur) 150 kg
Mode de protection IP 54

Niveau sonore selon DIN 45635-1

En moyenne 67 dB (A)

Juxtaposable avec et sans refroi-
disseur

Ecart latéral 50 mm

Sollicitation du haut en cas de dis-
tribution réguliere

1500 N

La commande de robot ne doit étre connectée qu'avec un réseau avec neutre

a la terre.

Si on ne dispose d'aucun point neutre ou s'il y a une tension secteur non indi-
quée ici, il faudra utiliser un transformateur.

Tension nominale de connexion, au
choix :

AC 3x380 V, AC 3x400 V,
AC 3x440 V ou AC 3x480 V

Tolérance autorisée de la tension
nominale de connexion

Tension nominale de connexion +
10 %

Fréquence secteur

49 ...61Hz

Impédance secteur jusqu'au point
de connexion de la commande du
robot

<300 mQ

Courant pleine charge

voir plaque signalétique

Coupe-circuit coté secteur sans
transformateur de séparation

min. 3x25 A a action retardée

Coupe.circuit cété secteur avec
transformateur de séparation

min. 3x25 A a action retardée pour
13 kVA

Compensation de potentiel

La barre de référence de l'unité de
puissance est I'étoile commune des
cables de compensation de poten-
tiel et de toutes les terres.

Température ambiante pour le ser-
vice sans refroidisseur

+5 ... 45 °C (278 ... 318 K)

Température ambiante pour le ser-
vice avec refroidisseur

+20 ... 50 °C (293 ... 323 K)

Température ambiante pour le stoc-
kage et le transport avec accus

25 ... +40 °C (248 ... 313 K)

Température ambiante pour le stoc-
kage et le transport sans accus

25 ... +70 °C (248 ... 343 K)

Variation de température

max. 1,1 K/min

Classe d'humidité

3k3 selon DIN EN 60721-3-3; 1995

Hauteur de mise en place

® jusqu'a 1000 m NGF sans ré-
duction de puissance

®m 1000m...4000m NGF avec
une réduction de puissance de 5

%/1 000 m
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Résistance aux
vibrations

Unité de
commande

PC de commande

KUKA smartPAD

Longueurs de
cables

60 /217

KR C4; KR C4 CK

Pour éviter une décharge en profondeur et une

AVIS destruction des accumulateurs, il faut recharger
les accumulateurs a intervalles réguliers en fonction de la température de
stockage.
Avec une température de stockage de +20 °C ou moins, il faut recharger les
accus tous les 9 mois.
Avec une température de stockage de +20 °C a +30 °C, il faut recharger les
accus tous les 6 mois.
Avec une température de stockage de +30 °C a +40 °C, il faut recharger les
accus tous les 3 mois.

Type de sollicitation Lors du transport | En exploitation conti-

nue

Valeur effective d'accéléra-
tion (oscillation entretenue)

0,37g 0,19

Gamme de fréquence (0s- 4..0,120 Hz

cillation entretenue)

Accélération (choc dans les 10g¢
sens X/Y/Z)

25¢g

Forme/durée de la courbe Demi-sinus/11 ms

(choc dans les sens X/Y/Z)

Sides sollicitations mécaniques plus importantes sont a prévoir, la commande
doit étre réglée sur composants antivibratiles.

Tension d'alimentation DC271V+0,1V

Processeur principal

voir état de livraison

Modules mémoire DIMM

voir état de livraison (au moins
2 Go)

Disque dur

voir état de livraison

Tension d'alimentation

DC 20...271V

Dimensions (largeur x hauteur x
profondeur)

env. 33x26x8 cm?

Ecran

Ecran couleur a contact sensitif
600x800 points

Taille de I'écran 84"
Interfaces USB
Poids 1,1 kg

Pour toute information concernant les désignations de cables, les longueurs
de cables (standard) ainsi que les longueurs spéciales, consulter le manuel ou
les instructions de montage du manipulateur et/ou les instructions de montage
et le manuel de la KR C4, cablage externe pour commandes de robots.

prolongations sont autorisées. La longueur totale de cable de 50 m

: Si des prolongations de cables smartPAD sont utilisées, seules deux
ne doit pas étre dépassée,

La différence de longueur des cables entre les canaux individuels de
A la boite RDC ne doit pas étre supérieure a 10 m.
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4.1 Alimentation étrangére externe 24 V
Alimentation Tension étrangére Bloc d'alimentation PELV selon EN
étrangére PELV 60950 avec une tension nominale
de 27V (18 V ... 30 V) et séparation
sre
Courant permanent >8A
Section du cable d'alimentation > 1 mm?2
Longueur du céable d'alimentation Longueur de fil < 50 m ou < 100 m
(ligne aller et retour)

Les cables du bloc d'alimentation ne doivent pas étre posés avec les
A cables d'alimentation.

Le client doit se charger de la mise a la terre de la connexion négative
de la tension étrangére.

La connexion paralléle d'un appareil a base isolée n'est pas autori-
5"5 sée.

4.2 Safety Interface Board

Sorties SIB

@ | Les contacts de charge ne doivent étre alimentés qu'avec un bloc
l d'alimentation PELV avec séparation siire. (>>> 4.1 "Alimentation
étrangére externe 24 V" Page 61)

Tension de service contacts de <30V
charge
Courant par contact de charge min. 10 mA
<750 mA
Longueurs de cables (connection Longueur de cable < 50 m

d'actuateurs) Longueur de fil < 100 m (ligne aller

et retour)

Section de cable (connection >1 mm?2

d'actuateurs)

Cycles de manceuvres SIB Stan- Durée d'utilisation : 20 ans

CETE <100 000 (correspond a 13 cycles
de manceuvres par jour)

Cycles de manceuvres SIB Durée d'utilisation : 20 ans

Extended

< 780 000 (correspond a 106 cycles
de manceuvres par jour)

Le module doit étre remplacé une fois les cycles de manceuvres effectués.
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Entrées SIB Niveau de commutation des L'état des entrées pour une plage
entrées de tensionde 5 V... 11 V (phase de
transition) n'est pas défini. Un état
de marche ou d'arrét est adopté.
Etat a I'arrét pour la plage de ten-
sion de -3 V... 5V (phase d'arrét)
Etat en marche pour la plage de
tension de 11 V... 30 V (phase de
marche)
Courant sous charge avec une ten- | > 10 mA
sion d'alimentation de 24 V
Courant sous charge avec une ten- | > 6,5 mA
sion d'alimentation de 18 V
Courant sous charge max. <15 mA
Longueur de céble, capteur de Longueur de fil < 50 m ou <100 m
borne de connexion (ligne aller et retour)
Section de cable, liaison sortie de > 0,5 mm?
test - entrée
Charge capacitive pour les sorties <200 nF
de test par canal
Charge ohmique pour les sortiesde | <33 Q
test par canal
@ | Les sorties de test A et B sont résistantes aux courts-circuits.
1 Les courants indiqués passent par I'élément de contact relié a I'en-
trée. Celui-ci doit étre congu pour un courant maximum de 15 mA.
4.3 Dimensions commande de robot

La figure (>>> Fig. 4-1) illustre les dimensions de la commande de robot.

Valeurs en mm

960
10625

Fig. 4-1: Dimensions

O o

+— 562—»
+— B5B7 —— M
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1  Vue avant
2 Vue latérale
3 Vue de dessus

4.4 Ecarts minimums commande du robot

La figure (>>> Fig. 4-2 ) illustre les écarts minimum a respecter pour la com-
mande de robot.

Valeurs en mm

|
I o 5] O

Fig. 4-2: Ecarts minimum

Si les écarts minimum ne sont pas respectés, cela
AVIS pas resp

peut provoquer un endommagement de la com-
mande de robot. Il faut respecter a tout prix les écarts minimum indiqués.

@ | Certaines opérations de maintenance et de réparation sur la com-
1 mande de robot (>>> 10 "Maintenance" Page 143) (>>> 11 "Ré-
parations" Page 147) doivent étre effectuées par le cété ou par
derriere. Pour ce faire, la commande de robot doit étre accessible. Si les pa-
rois latérales ou arriéres ne sont pas accessibles, il doit étre possible de dé-

placer la commande de robot a une position avec laquelle les opérations
peuvent étre effectuées.

45 Plage de pivotement porte de I'armoire

La figure (>>> Fig. 4-3 ) illustre la plage de pivotement de la porte.
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N

o

?Z!_A_______.!___u_l

Fig. 4-3: Plage de pivotement porte de I'armoire

Plage de pivotement armoire individuelle :

= Porte avec cadre PC env. 180 °

Plage de pivotement armoires juxtaposées :
m Porteenv. 155°

4.6 Dimensions du support KUKA smartPAD (option)

La figure (>>> Fig. 4-4 ) illustre les dimensions et les cotes de pergage pour
la fixation a la commande de robot ou a la grille de protection.

Dimensions en mm

—— 188,6 —

A |

502,1
y.w

Fig. 4-4: Dimensions et cotes de percage du support smartPAD

4.7 Cotes de percage pour la fixation au sol

La figure (>>> Fig. 4-5) illustre les cotes de pergage pour la fixation au sol.
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Fig. 4-5: Taraudages pour la fixation au sol

1 Vue d'en bas

4.8 Cotes de percage pour I'armoire technologique

La figure (>>> Fig. 4-6 ) illustre les cotes de pergage a la KR C4 pour la fixa-
tion de I'armoire technologique.
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Fig. 4-6: Fixation de I'armoire technologique

1  Vue d'en haut

La figure (>>> Fig. 4-7 ) illustre les cotes de pergage des rails d'adaptateur
pour la fixation de I'armoire technologique.
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Fig. 4-7: Fixation de I'armoire technologique sur des rails d'adaptateur

4.9 Plaques

Apercu Les plagues suivantes sont montées a la commande de robot.
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4 Caractéristiques techniques KUKA

s L —
KUKA === | ® :
Zugspitzstralie 140 2 s L:[ L I')“N -
85185 Augsburg, Germany A== | -
o Type Type KRC4 & ==
Vewrk-Nr Serial-No No. de série 200002
tielNr  Articie-No No. Farticle 181626 AL AR RRael (LLLL
laugahe Date A de 4712008
wnschiulspg.  Supply Vol Tension 400V -
jetrirequenz  Frequency Fréquence S0/60HZ ' .
‘oiaststrom  Charge full load current  Courant pleine 184 - .
stzsicherung  Main‘use Fusible secteur 25.32A s ] -
sewicht Weght Poids 140Kg m
LR TV -
00181626 0120 00002 &
Vor. X1234587089101112 . e L

@ N —— T

'MMMCE ®

Typ  KPC2004
Art.Nr. 00105906

Sn.Nr. 00001
U: 19-30V
LR
PA: o

Electrical hazard
Read and understand

technical manual and safety
Instruction before servicing

<=780VDC
180s

Fig. 4-8: Plaques

@ | Les plaques peuvent différer légérement des exemples représentés
1 en fonction du type d'armoire ou d'une éventuelle mise a jour.
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Désignations No plaque | Désignation

1 Plagque signalétique de la commande du robot
Avertissement : surfaces chaudes

Avertissement : risque de blessure des mains
Avertissement : lire le manuel

Plaque signalétique du PC de commande
Avertissement : < 780 VDC / Temps d'attente : 180 s

Ol B~ WDN
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5 Sécurité

5.1 Généralités

5.1.1 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)

p. ex. unité linéaire, table tournante/basculante, positionneur
m Logiciel

m  Options, accessoires

Le robot industriel est construit conformément au niveau actuel de la tech-
nique et aux régles techniques reconnues en matiére 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 robot industriel 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'effectuer conformément aux prescriptions du présent do-
cument et a la déclaration d'incorporation jointe a la livraison du robot indus-
triel. Les défauts susceptibles de nuire a la sécurité doivent étre éliminés sans

retard.
Informations Les informations relatives a la sécurité ne pourront étre interprétées en défa-
relatives a la veur de la société KUKA Roboter GmbH. Méme si toutes les consignes de sé-

curité sont respectées, on ne peut exclure un dommage corporel ou matériel
dd au robot industriel.

sécurité

Il est interdit de modifier le robot industriel sans autorisation préalable de
KUKA Roboter GmbH. Des composants supplémentaires (oultils, logiciels,
etc.) non compris dans la fourniture KUKA Roboter GmbH peuvent étre inté-
grés dans le robot industriel. Si ces composants provoquent des dommages
au robot industriel ou a d'autres valeurs matérielles, la responsabilité en in-
combera a I'exploitant.

Pour compléter le chapitre de sécurité, on dispose de consignes de sécurité
supplémentaires dans cette documentation. Celles-ci doivent également étre
respectées.

5.1.2 Utilisation du robot industriel conforme aux fins prévues

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

@ | Pour tout complément d'informations, veuillez consulter le chapitre
l "Affectation” du manuel ou les instructions de montage du robot in-
dustriel.

Tout usage autre ou divergent est considéré comme non conforme et n'est
pas autorisé. Dans ce cas, le fabricant décline expressément toute responsa-
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Utilisation non
conforme

5.1.3 Déclaration

Déclaration de
conformité

Déclaration
d'incorporation

bilité pour les dommages éventuels occasionnés. Le risque est a la seule
charge de I'exploitant.

La désignation "Usage conforme" s'applique également a I'observation du ma-
nuel et des instructions de montage pour chaque composant et en particulier
au respect des intervalles de maintenance.

Toutes les utilisations divergentes des fins prévues sont considérées comme
non conformes et sont interdites. 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

Utilisation dans les mines

de conformité CE et déclaration d'incorporation

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

®m Le robot industriel est intégré dans une installation.

Ou bien : le robot industriel compose une installation avec d'autres ma-
chines.

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

m L'installation répond aux criteres imposés par la Directive Machines CE.
Ceci a été déterminé par un procédé d'évaluation de conformité.

L'intégrateur de systeme doit établir une déclaration de conformité selon la Di-
rective Machines pour I'ensemble de l'installation. La déclaration de conformi-
té est la base de l'identification CE de l'installation. Le robot industriel ne
pourra étre utilisé que conformément aux directives, lois et normes en vigueur
dans le pays en question.

La commande de robot est certifiée CE conformément a la directive CEM et a
la directive basse tension.

Le robot industriel est livré en tant que machine incompléte avec une déclara-
tion d'incorporation, conformément a I'annexe Il B de la Directive Machines
2006/42/CE. Dans cette déclaration d'incorporation se trouve une liste com-
prenant les exigences fondamentales respectées selon I'annexe | et les ins-
tructions 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 piéces pour former une ma-
chine 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 auprés de l'intégrateur de systéme en tant
que partie de la documentation technique de la machine incompléte.

5.1.4 Termes utilisés

STOP 0, STOP 1 et STOP 2 sont les définitions des stops selon EN 60204-
1:2006.
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Terme

Description

Enveloppe d'axe

Enveloppe de chaque axe en degrés ou millimétres dans laquelle il peut
se déplacer. L'enveloppe 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'évolution

Le manipulateur peut se déplacer dans l'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, I'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 courses
d'arrét.

Durée d'utilisation

La durée d'utilisation d'une piéce importante pour la sécurité commence
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 piéce soit uti-
lisée dans une commande de robot ou a un autre endroit car les piéces
importantes pour la sécurité vieillissent également pendant le stockage.

KCP

Le boitier de programmation portatif KCP (KUKA Control Panel) a
toutes les possibilités de commande et d'affichage nécessaires a la
commande et a la programmation du robot industriel.

La variante du KCP pour KR C4 s'appelle KUKA smartPAD. Cette docu-
mentation utilise cependant la désignation générale de KCP.

KRF

Kontrollierte Roboterfahrt (déplacement contrélé du robot)

KRF est un mode n'étant disponible que si KUKA.SafeOperation ou
KUKA.SafeRangeMonitoring sont utilisés. Si le robot a violé un espace
surveillé et a été arrété par la commande de sécurité, le robot pourra
étre déplacé pour quitter I'espace violé en mode KRF.

Manipulateur

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

Zone de protection

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

Arrét fiable de fonc-
tionnement

L'arrét fiable de fonctionnement est une surveillance a l'arrét. Il n‘arréte
pas le déplacement du robot mais surveille si les axes du robot sont a
I'arrét. Si ceux-ci sont déplacés lors de l'arrét fiable de fonctionnement,
cela déclenche un arrét de sécurité STOP 0.

L'arrét fiable de fonctionnement peut également étre déclenché de
fagon externe.

Lorsqu'un arrét fiable de fonctionnement est déclenché, la commande
du robot active une sortie vers le bus de terrain. La sortie est également
activée si tous les axes ne sont pas a I'arrét au moment du déclenche-
ment et que cela déclenche un arrét de sécurité STOP 0.

Arrét de sécurité
STOP O

Arrét déclenché et effectué par la commande de sécurité. La commande
de sécurité arréte immeédiatement les entrainements et I'alimentation en
tension des freins.

Remarque : cette catégorie d'arrét est désignée en tant qu'arrét de
sécurité 0 dans la documentation.

KUKA
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Terme Description
Arrét de sécurité Arrét déclenché et surveillé par la commande de sécurité. Le freinage
STOP 1 est effectué par la partie de la commande du robot qui ne se consacre

pas a la sécurité et est surveillé par la commande de sécurité. La com-
mande de sécurité arréte les entrainements et I'alimentation en tension
des freins dés que la manipulateur est a l'arrét.

Lorsqu'un arrét de sécurité STOP 1 est déclenché, la commande du
robot active une sortie vers le bus de terrain.

L'arrét de sécurité STOP 1 peut également étre déclenché de fagon
externe.

Remarque : cette catégorie d'arrét est désignée en tant qu'arrét de
sécurité 1 dans la documentation.

Arrét de sécurité Arrét déclenché et surveillé par la commande de sécurité. Le freinage
STOP 2 est effectué par la partie de la commande du robot qui ne se consacre
pas a la sécurité et est surveillé par la commande de sécurité. Les
entrainements restent en service et les freins sont desserrés. Un arrét
fiable de fonctionnement est déclenché dés que le manipulateur est a
l'arrét.

Lorsqu'un arrét de sécurité STOP 2 est déclenché, la commande du
robot active une sortie vers le bus de terrain.

L'arrét de sécurité STOP 2 peut également étre déclenché de fagon
externe.

Remarque : cette catégorie d'arrét est désignée en tant qu'arrét de
sécurité 2 dans la documentation.

Options de sécurité Terme générique des options permettant de configurer des sur-
veillances s(res en plus des fonctions de sécurité standard.

Exemple : SafeOperation

Catégorie de stop 0 Les entrainements sont arrétés immédiatement et les freins sont serrés.
Le manipulateur et les axes supplémentaires (option) effectuent un frei-
nage 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.

m  Mode T1 : les entrainements sont désactivés dés que le robot est a
I'arrét et au plus tard aprés 680 ms.

m  Modes T2, AUT, AUT EXT : Les entrainements sont arrétés aprés
1,5 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 conforme a la trajectoire.

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

Intégrateur de sys- Les intégrateurs de systéme sont chargés d'intégrer le robot industriel
téme dans une installation conformément a la sécurité et de le mettre ensuite
(intégrateur d'installa- | en service.

tion)

T Mode de test "Manuel Vitesse Réduite" (<= 250 mm/s)
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Terme Description
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.

5.2 Personnel
Les personnes ou groupes de personnes suivantes sont définies pour le robot
industriel :
m  Exploitant
m  Personnel
Toute personne travaillant sur le robot industriel doit étre familiarisée
A avec la documentation comprenant le chapitre de sécurité du robot
industriel.
Exploitant L'exploitant doit respecter les consignes et reglements concernant la sécurité
des travailleurs. Il s'agit, par ex., des points suivants :
= L'exploitant doit garantir la surveillance.
m L'exploitant 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'in-
formations doivent étre répétées régulierement. Des sessions d'information
sont également nécessaires apres chaque incident particulier ou aprés des
modifications techniques.
Font partie du personnel :
m lintégrateur de systéme
m les utilisateurs, divisés comme suit :
le personnel de mise en service, de maintenance et de service
I'opérateur
le personnel d'entretien
La mise en place, I'échange, le réglage, la commande, la mainte-
A nance et la réparation devront se faire exclusivement d'apres les di-
rectives 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 Le robot industriel est a intégrer par l'intégrateur de systéme dans l'installation
systéme en respectant la sécurité.
Responsabilités de l'intégrateur de systeme :
= Mise en place du robot industriel
m  Connexion du robot industriel
m Exécution de I'analyse des dangers
m Utilisation des fonctions de sécurité et des dispositifs de protection néces-
saires
m Etablissement de la déclaration de conformité
m Pose du sigle CE
m  Création du manuel pour l'installation
Utilisateur L'utilisateur doit remplir les conditions suivantes :
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m L'utilisateur doit étre formé pour les taches a exécuter.

m  Seul un personnel qualifié est en droit de travailler sur le robot industriel.
Il s'agit de personnes en mesure d'évaluer les taches a exécuter et de re-
connaitre les dangers potentiels par suite de leur formation, connais-
sances, expériences et maitrise des normes en vigueur correspondantes.

Exemple Les taches du personnel peuvent étre affectées selon le tableau suivant.

Intégrateur

Taches Opérateur | Programmeur .
de systéme

Activer / désactiver la
commande de robot

Lancer le programme
Sélection du programme
Sélection du mode

Mesure
(Tool, Base)

Calibration du manipula-
teur

Configuration
Programmation
Mise en service
Maintenance
Réparations
Mise hors service
Transport

X X X

X | X | X | X | X|X|X

Seul un personnel qualifié est autorisé a travailler sur les systémes
A électrique et mécanique du robot industriel.

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

Les enveloppes d'évolution 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 supplé-
mentaires (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'ar-
rét du manipulateur et des axes supplémentaires (option). Cette zone est a li-
miter par des dispositifs de protection séparateurs pour exclure tout dommage
matériel ou corporel.
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Fig. 5-1: Exemple enveloppe axe Al

1 Enveloppe d'évolution 3  Course d'arrét
2 Manipulateur 4  Zone de protection
5.4 Déclencheurs de réactions de stop

Les réactions du robot industriel au stop sont exécutées en fonction de la com-
mande ou comme réaction a la surveillance et aux messages de défaut. Les
tableaux suivants précisent les réactions au stop en fonction du mode de fonc-
tionnement réglé.

Déclencheur T1, T2, KRF AUT, AUT EXT
Lacher la touche Start STOP 2 -
Actionner la touche STOP 2

"STOP"

Entrainements ARRET STOP 1

L'entrée "Autorisation de STOP 2

déplacement" est annulée

Arrét de la commande de STOP O

robot (panne de secteur)

Défaut interne dans la STOP 0 ou STOP 1

partie de la commande de
robot non consacrée a la
sécurité
Changement de mode Arrét de sécurité 2
pendant le fonctionne-
ment

Ouverture de la porte de - Arrét de sécurité 1
protection (protection
opérateur)

Libération de l'interrupteur Arrét de sécurité 2 -
d'homme mort

(en fonction de la cause du défaut)
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Déclencheur T1, T2, KRF AUT, AUT EXT

Enfoncement de l'inter- Arrét de sécurité 1 -
rupteur d'homme mort ou
défaut

Actionnementde 'ARRET Arrét de sécurité 1
D'URGENCE

Défaut dans la com- Arrét de sécurité 0
mande de sécurité ou la
périphérie de la com-
mande de sécurité

5.5 Fonctions de sécurité

5.5.1 Apercu des fonctions de sécurité

Le robot industriel dispose des fonctions de sécurité suivantes :

m Sélection des modes

m  Protection opérateur (= connexion pour le verrouillage de dispositifs de
protection séparateurs)

Dispositif d'ARRET D'URGENCE
Dispositif d'homme mort
Arrét fiable de fonctionnement externe

Arrét de sécurité externe 1 (pas pour la variante de commande "KR C4
compact")

Arrét de sécurité externe 2

m  Surveillance de la vitesse en mode T1
Les fonctions de sécurité du robot industriel répondent aux critéres suivants :
m Categorie 3 et niveau de performance d selon EN ISO 13849-1:2008

Les critéres ne sont cependant respectés que si la condition suivante est rem-

plie :

m Le dispositif d'ARRET D'URGENCE est actionné au moins tous les 6
mois.

Les composants suivants sont associés aux fonctions de sécurité :

Commande de sécurité au PC de commande
KUKA Control Panel (KUKA smartPAD)
Cabinet Control Unit (CCU)

Résolveur convertisseur numérique (RDC)
KUKA Power Pack (KPP)

KUKA Servo Pack (KSP)

Safety Interface Board (SIB) (si utilisée)

Des interfaces vers les composants a I'extérieur du robot industriel et vers
d'autres commandes de robots existent également.

Sans fonctions de sécurité et dispositifs de protec-
A DANGER tion opérationnels, le robot industriel peut étre la
cause d'un dommage matériel ou corporel. Si des fonctions de sécurité ou

des dispositifs de protection sont désactivés ou démontés, il est interdit d'ex-
ploiter le robot industriel.
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Les fonctions de sécurité de I'ensemble de l'installation doivent étre

planifiées et exposées lors de la planification de l'installation. Le robot

industriel doit &tre intégré dans le systéme de sécurité de I'ensemble
de l'installation.

5.5.2 Commande de sécurité

La commande de sécurité est une unité a l'intérieur du PC de commande. Elle
relie des signaux concernant la sécurité et des surveillances concernant la sé-
curité.

Fonctions de la commande de sécurité :

Arréter les entrainements, serrer les freins
Surveillance de la rampe de freinage
Surveillance de l'arrét (aprés un stop)
Surveillance de la vitesse en mode T1
Evaluation des signaux concernant la sécurité
Activation de sorties consacrées a la sécurité

5.5.3 Sélection des modes

Le robot industriel peut étre exploité dans les modes suivants :

Manuel Vitesse Réduite (T1)
Manuel Vitesse Elevée (T2)
Automatique (AUT)
Automatique Externe (AUT EXT)
KRF

e | Ne pas changer de mode lorsqu'un programme est en cours de trai-
1 tement. Si le mode est changé alors qu'un programme est en cours
de traitement, le robot industriel s'arréte avec un arrét de sécurité 2.

Mode Utilisation Vitesses
m Vérification de programme :
Vitesse programmeée, maximum
Pour le mode c_ie test, 250 mm/s
T la programmation et _
l'apprentissage m  Mode manuel:
Vitesse en mode manuel, maxi-
mum 250 mm/s
m Vérification de programme :
T2 Pour mode Test Vitesse programmée
®  Mode manuel : impossible
Pour robot industriel = Mode de programme :
AUT sans commande priori- Vitesse programmée
taire = Mode manuel : impossible
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Mode Utilisation Vitesses
Pour robot industriel = Mode de programme :
AUT EXT | avec commande priori- Vitesse programmée
taire, p. ex. AP = Mode manuel : impossible

KRF n'est disponible que si KUKA.SafeOperation ou
KUKA.SafeRangeMonitoring sont utilisés.

Si le robot a violé un espace surveillé et a été arrété par la
KRF e R . .
commande de sécurité, le robot pourra étre déplacé pour
quitter I'espace violé en mode KRF.

Vitesses comme pour T1

5.5.4 Protection opérateur

Le signal "Protection opérateur” sert a verrouiller des dispositifs de protection
séparateurs tels que des portes de protection. Le mode automatique n'est pas
possible sans ce signal. En cas de perte de signal pendant le mode automa-
tique (par ex. une porte de protection est ouverte), le manipulateur s'arréte
avec un arrét de sécurité 1.

En modes "Manuel, Vitesse Réduite" (T1), "Manuel, Vitesse Elevée" (T2) et
KRF, la protection opérateur est inactive.

Apré i I, il ne fi i
I/A AVERTlSSEMENT| prés une perte de signal, il ne faut pas continuer

en mode Automatique uniquement en fermant le
dispositif de protection mais également en effectuant un acquittement. L'in-
tégrateur de systéme doit veiller a ce que cela soit respecté. Ceci permet
d'éviter que le mode Automatique soit poursuivi par inadvertance, par ex. lors
de la fermeture de la porte de protection, alors que des personnes se trou-
vent dans la zone de danger.

m L'acquittement doit étre congu de fagon a ce qu'un contréle réel de la
zone de danger puisse étre effectué auparavant. Les acquittements ne
permettant pas ceci (par ex. parce qu'ils suivent automatiquements la
fermeture du dispositif de protection) ne sont pas autorisés.

m Des dangers de mort, des risques de blessures graves ou de dommages
matériels importants peuvent s'ensuivre si cela n'est pas respecté.

5.5.5 Dispostif d'ARRET D'URGENCE

Le dispositif '’ARRET D'URGENCE du robot industriel est I'appareil 'ARRET
D'URGENCE au KCP. L'appareil doit étre actionné en cas de situation dange-
reuse ou en cas d'urgence.

Réactions du robot industriel lorsque I'appareil d'ARRET D'URGENCE est ac-

tionné :

®m Le manipulateur et les axes supplémentaires (option) s'arrétent avec un
arrét de sécurité 1.

Pour pouvoir poursuivre le service, il faut déverrouiller I'appareil dARRET
D'URGENCE en le tournant.

I A AVERﬂSSEMENT| Les outils et autres dispositifs reliés avec le mani-

pulateur doivent étre intégrés dans le circuit d'AR-
RET D'URGENCE cbté installation si il peuvent provoquer des dangers.
Des dangers de mort, des risques de blessures graves ou de dommages ma-
tériels importants peuvent s'ensuivre si cela n'est pas respecté.
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Au moins un dispositif 'ARRET D'URGENCE externe doit toujours étre ins-
tallé. Ceci permet de disposer d'un dispositif d'ARRET D'URGENCE méme
lorsque le KCP est déconnecté.

(>>> 5.5.7 "Dispositif d'ARRET D'URGENCE externe" Page 79)

5.5.6 Déconnexion de la commande de sécurité prioritaire

Lorsque la commande de robot est reliée avec une commande de sécurité
prioritaire, cette liaison est obligatoirement interrompue dans les cas sui-
vants :

m  Arrét de la commande du robot via l'interrupteur principal ou di a une
autre coupure de tension.

Ce faisant, que le type de lancement Dém. a froid ou Mode veille soit sé-
lectionné n'a aucune importance.

m  Arrét de la commande de robot via smartHMI.

Activation d'un projet WorkVisual a partir de WorkVisual ou directement
sur la commande de robot.

Modifications sous Mise en service > Configuration du réseau.
Modifications sous Configuration > Configuration de sécurité.
Driver E/S > Reconfigurer

Restauration d'archives.

Effets de l'interruption :

m  Siune interface de sécurité discréte est utilisée, cela déclenche un AR-
RET D'URGENCE pour I'ensemble de l'installation.

m Sil'interface de sécurité Ethernet est utilisée, la commande de sécurité
KUKA génere ce faisant un signal faisant en sorte que la commande prio-
ritaire ne déclenche pas d'ARRET D'URGENCE pour I'ensemble de I'ins-
tallation.

Si l'interface de sécurité Ethernet est utilisée : Dans I'évaluation des
A risques, l'intégrateur de systéme doit prendre en compte que le fait
que l'arrét de la commande de robot ne déclenche pas d'ARRET
D'URGENCE de I'ensemble de l'installation peut éventuellement représenter
un danger et comment remeédier a ce danger.
Des dangers de mort, des risques de blessures graves ou de dommages ma-
tériels importants peuvent s'ensuivre si cela n'est pas pris en compte.

Lorsqu'une commande de robot est désactivée, le
IA AVERTISSEMENﬂ dispositif d'ARRET D'URGENCE au KCP n'est pas

opérationnel. L'exploitant doit garantir que le KCP soit recouvert ou retiré de
l'installation. Cela permet d'éviter des confusions entre les dispositifs d'AR-
RET D'URGENCE actifs ou inactifs.

Des dangers de mort, des risques de blessures graves de personnes ou de
dommages matériels importants peuvent s'ensuivre si cette mesure n'est
pas prise.

5.5.7 Dispositif d'ARRET D'URGENCE externe

Des dispositifs d'ARRET D'URGENCE doivent étre disponibles a chaque sta-
tion pouvant déclencher un déplacement du robot ou une autre situation sus-
ceptible de provoquer des dangers. L'intégrateur de systéme doit garantir
cela.

Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 GI V8 fr (PDF 79 /217



KUKA

Un dispositif 'ARRET D'URGENCE externe au moins doit étre installé. Ceci
permet de disposer d'un dispositif d'ARRET D'URGENCE méme lorsque le
KCP est déconnecté.

Les dispositifs d'ARRET D’'URGENCE externes sont connectés via l'interface
client. Les dispositifs d'’ARRET D’'URGENCE externes ne sont pas compris
dans la livraison du robot industriel.

5.5.8 Dispositif d'homme mort

Le dispositif d'homme mort du robot industriel est composé des interrupteurs
d'homme mort au KCP.

Le KCP comprend 3 interrupteurs d'homme mort. Les interrupteurs d'homme
mort ont trois positions :

= Non enfoncé

= Position moyenne

= Enfoncé (Position panique)

En modes de test et en mode KRF, le manipulateur ne pourra étre déplacé
que si un interrupteur d'homme mort est maintenu en position moyenne.

m Le fait de lacher l'interrupteur d'homme mort déclenche un arrét de sécu-
rité 2.

m Le fait d'enfoncer l'interrupteur d'homme mort déclenche un arrét de sécu-
rité 1.

m |l est possible de maintenir brievement 2 interrupteurs d'homme mort si-
multanément en position moyenne. Ceci permet de passer d'un interrup-
teur d'homme mort a I'autre. Si 2 interrupteurs d'homme mort restent
simultanément en position moyenne pour une durée plus longue, cela pro-
voque apres quelques secondes un arrét de sécurité.

En cas de dysfonctionnement d'un interrupteur d'homme mort (blocage), le ro-
bot industriel peut étre arrété avec les méthodes suivantes :

m  Enfoncer l'interrupteur d'homme mort

m  Actionner le dispositif 'ARRET D'URGENCE
m Lacher la touche Start

IA AVER“SSEMEN'” Les interrupteurs d'homme mort ne doivent pas

étre fixés avec des rubans adhésifs ou d'autres
moyens auxiliaires ou étre manipulés d'une autre fagon.
Conséquence : mort, risque de dommage matériel ou corporel.

5.5.9 Dispositif d'homme mort externe

Un dispositif d'homme mort externe est indispensable si plusieurs personnes
doivent se trouver dans la zone de danger du robot industriel. lls sont connec-
tés a la commande du robot via une interface.

@ | Le chapitre "Planification" du manuel et des instructions de montage
1 de la commande de robot explique quelle interface permet de
connecter les dispositifs d'homme mort externes.

Les dispositifs d'homme mort externes ne sont pas compris dans la livraison
du robot industriel.
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5.5.10 Arrét fiable de fonctionnement externe

L'arrét fiable de fonctionnement peut étre déclenché avec une entrée a l'inter-
face client. L'état reste tel quel tant que le signal externe est sur FALSE. Sile
signal externe passe sur TRUE, le manipulateur peut a nouveau étre déplacé.
Aucun acquittement n'est nécessaire.

5.5.11 Arrét de sécurité externe 1 et arrét de sécurité externe 2

L'arrét de sécurité 1 et I'arrét de sécurité 2 peuvent étre déclenchés par une
entrée de l'interface client. L'état reste tel quel tant que le signal externe est
sur FALSE. Si le signal externe passe sur TRUE, le manipulateur peut a nou-
veau étre déplacé. Aucun acquittement n'est nécessaire.

@ | Avec la variante de commande "KR C4 compact”, I'arrét de sécurité
1 externe 1 n'est pas disponible.

5.5.12 Surveillance de la vitesse en mode T1 et KRF

En mode T1 et KRF, la vitesse est surveillée au CDO. Si, par erreur, la vitesse
devait dépasser 250 mm/s, un arrét de sécurité 0 est déclenché.

5.6 Equipement de protection supplémentaire

5.6.1 Mode pas a pas

La commande de robot ne peut traiter un programme en mode pas a pas que
dans les modes "Manuel, Vitesse Réduite" (T1) et "Manuel, Vitesse Elevée"
(T2) et KRF. Cela signifie : un interrupteur d'homme mort et la touche de start
doivent étre maintenus appuyés afin de pouvoir traiter un programme.

m Le fait de lacher l'interrupteur dhomme mort déclenche un arrét de sécu-
rité 2.

m Le fait d'enfoncer l'interrupteur dhomme mort déclenche un arrét de sécu-
rité 1.

m Le fait de lacher la touche Start déclenche un STOP 2.

5.6.2 Butées logicielles

Les enveloppes de tous les axes du manipulateur et du positionneur sont limi-
tées par des butées logicielles réglables. Ces butées logicielles doivent seu-
lement protéger la machine. Il faut les régler de telle maniére que le
manipulateur / le positionneur ne puisse accoster les butées mécaniques.

Les butées logicielles sont réglées lors de la mise en service d'un robot indus-
triel.

@ | Pour tout complément d'information a ce sujet, veuillez consulter le
l manuel de programmation et de commande.

5.6.3 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.
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D'autres butées mécaniques peuvent étre montées aux axes supplémen-
taires.

Si le manipulateur ou un axe supplémentaire entre
IA AVERTISSEMENﬂ en collision avec un obstacle ou une butée méca-
nique ou la limitation de I'enveloppe d'axe, le robot industriel peut étre en-
dommagé. Le manipulateur doit étre mis hors service et il faudra consulter
KUKA Roboter GmbH avant la remise en service (>>> 14 "SAV KUKA "
Page 203).

5.6.4 Limitation mécanique de I'enveloppe de I'axe (option)

Certains manipulateurs peuvent étre dotés de limitations mécaniques de I'en-
veloppe des axes A1 a A3. Ces limitations réglables limitent I'enveloppe d'évo-
lution au minimum indispensable. On augmente ainsi la protection du
personnel et de l'installation.

Pour les manipulateurs qui ne sont pas prévus pour étre équipés avec des li-
mitations mécaniques de I'enveloppe des axes, il faudra concevoir I'enveloppe
d'évolution de fagon 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, I'enveloppe d'évolution doit étre limitée avec des
barrages photoélectriques, des rideaux lumineux ou des obstacles. Aux en-
droits de chargement et de transfert, 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. |l
1 est possible de se renseigner auprés de KUKA Roboter GmbH pour
obtenir des informations concernant certains modeles de robots.

5.6.5 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'autres surveillances d'enveloppes. Une telle sur-
veillance peut étre réglée pour définir et surveiller la zone de protection d'un
axe. On augmente ainsi la protection du personnel et de l'installation.

@ | Cette option n'est pas disponible pour tous les modéles de robots. |l
1 est possible de se renseigner auprés de KUKA Roboter GmbH pour
obtenir des informations concernant certains modeles de robots.

5.6.6 Options pour le déplacement du manipulateur sans énergie motrice

de maniére adéquate et en mesure de déplacer le manipulateur sans
énergie motrice en cas d'urgence ou dans de situations exception-

nelles.

: L'exploitant de l'installation doit garantir que le personnel soit formé

Description Afin de pouvoir déplacer le manipulateur sans énergie motrice aprés un acci-
dent ou une panne, on dispose des options suivants :

m Dispositif de dégagement (option)
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.

82 /217 Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 Gl V8 fr (PDF



KUKA

m  Appareil d'ouverture des freins (option)

L'appareil d'ouverture des freins est prévu pour des variantes de robots
dont les moteurs ne sont pas libres d'acces.

m Déplacement des axes du poignet manuellement

En cas des variantes de la catégorie de faibles charges aucun dispositif
de dégagement n'est disponible pour les axes du poignet. Ceci n'est pas
nécessaire car les axes du poignet peuvent étre déplacés manuellement.

@ | Des informations sur les possibilités disponibles pour les différents
1 types de robot et leurs applications correspondantes sont fournies
dans les manuels de montage ou de service pour le robot. Il est éga-
lement possible de se renseigner auprés de KUKA Roboter GmbH.

AVIS Lorsque I'on déplace le manipulateur sans énergie
motrice, les freins moteur des axes concernés peu-

vent étre endommagés. Si le frein est endommagé, le moteur doit étre rem-
placé. C'est pourquoi le manipulateur peut étre déplacé sans énergie motrice

seulement en cas d'urgence et de situation exceptionnelle (par exemple,
pour dégager une personne).

5.6.7 Identifications au robot industriel

Toutes les plaques, remarques, symboles et reperes font partie du systéeme
de sécurité du robot industriel. Il 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
1 caractéristiques techniques dans le manuel ou les instructions de
montage des composants du robot industriel.

5.6.8 Dispositifs de protection externes

Eviter I'entrée de personnes dans la zone de danger du robot industriel a I'aide
de dispositifs de protection. L'intégrateur de systéme doit veiller a ce que cela
soit respecté.

Les dispositifs de protection séparateurs doivent remplir les conditions sui-
vantes :
m |Is correspondent aux exigences de la norme EN 953.

m lls empéchentl'entrée de personnes dans la zone de danger et ne peuvent
pas étre franchis facilement.

m lIs sont fixés de fagon fiable et peuvent résister aux forces prévisibles ap-
paraissant lors de I'exploitation ou provenant de I'environnement.

m lls ne représentent pas de danger et ne peuvent pas provoquer de danger.
m L'écart minimum avec la zone de danger est a respecter.

Les portes de protection (portes de maintenance) doivent remplir les condi-
tions suivantes :

®  Leur nombre est limité au minimum nécessaire.
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m Les verrouillages (par ex. les interrupteurs de portes de protection) sont
reliés a l'entrée protection opérateur de la commande du robot par les ap-
pareils de commutation des portes de protection ou I'API de sécurité.

m Les appareils de commutation, les interrupteurs et le type de circuit cor-
respondent aux exigences du niveau de performance d et de la catégorie
3 selon la norme EN 13849-1.

m  Enfonction du risque : la porte de protection est bloquée également avec
une fermeture ne permettant I'ouverture de la porte de protection que
lorsque le manipulateur est arrété de fagon fiable.

m Le bouton pour acquitter la porte de protection est installé a I'extérieur de
la zone définie par les dispositifs de protection.

@ | Pour tout complément d'information a ce sujet, veuillez consulter les
l normes et directives correspondantes. La norme EN 953 en fait éga-
lement partie.

Autres dispositifs  Les autres dispositifs de protection doivent étre intégrés dans l'installation
de protection conformément aux normes et directives en vigueur.

5.7 Apercu des modes de fonctionnement et des fonctions de protection

Le tableau suivant précise dans quel mode les fonctions de protection sont ac-

tives.

. : T1,
Fonctions de protection KRF T2 AUT AUT EXT
Protection opérateur - - actif actif
Dispostif d'ARRET . : . .
D'URGENCE actif actif actif actif
Dispositif d'homme mort actif actif - -
Vitesse réduite avec vérifica- :
: actif - - -
tion de programme
Mode pas a pas actif actif - -
Butées logicielles actif actif actif actif

5.8 Mesures de sécurité

5.8.1 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 mouve-
ments du robot industriel. Un faux montage (par ex. surcharge) ou des défauts
mécaniques (par ex. défaut des freins) peuvent se traduire par un affaisse-
ment du manipulateur ou des axes supplémentaires. Si I'on travaille sur un ro-
bot industriel hors service, il faut amener le manipulateur et les axes
supplémentaires en position, au préalable, de maniére a ce qu'ils ne puissent
bouger d'eux-mémes, avec ou sans effet de la charge. Si ceci ne peut étre ex-
clu, il faut prévoir un support adéquat pour le manipulateur et les axes supplé-
mentaires.
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Modifications

Pannes

5.8.2 Transport

Manipulateur

Sans fonctions de sécurité et dispositifs de protec-
A DANGER tion opérationnels, le robot industriel peut étre la
cause d'un dommage matériel ou corporel. Si des fonctions de sécurité ou

des dispositifs de protection sont désactivés ou démontés, il est interdit d'ex-
ploiter le robot industriel.

La présence d'une personne sous l'ensemble mé-
A DANGER P P
canique du robot peut provoquer la mort ou de
graves blessures. C'est la raison pour laquelle il est interdit de se trouver
sous I'ensemble mécanique du robot !

Lors du service, les moteurs atteignent des tempé-
I /A ATTENTION I ratures pouvant donner lieu a des brllures. Eviter
tout contact. Il faut donc prendre des mesures de protection appropriées, par

ex. porter des gants de protection.

L'exploitant doit garantir que le robot industriel avec le KCP ne soient com-
mandés 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.

IA AVER'“SSEMEN'” L'exploitant doit garantir que les KCP désaccou-

plés soient immédiatement retirés de l'installation
et gardés hors de vue et de portée du personnel travaillant sur le robot indus-
triel. Cela permet d'éviter des confusions entre les dispositifs d'ARRET
D'URGENCE actifs ou inactifs.

Des dangers de mort, des risques de blessures graves ou de dommages ma-
tériels importants peuvent s'ensuivre si cela n'est pas respecté.

Aprées toute modification du robot industriel, il faudra vérifier si le niveau de sé-
curité nécessaire est garanti. 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 fonctionne-
ment fiable.

Tout nouveau programme ou programme modifié est d'abord a tester en mode
"Manuel Vitesse Réduite" (T1).

Si des modifications ont été effectuées sur le robot industriel, les programmes
existants doivent 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 confi-
guration.

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

m  Arréter la commande du robot pour la protéger contre toute remise en ser-
vice interdite (par ex. avec un cadenas).

m Signaler la panne par une plaque avec la remarque adéquate.

m  Tenir un livre des défauts et pannes.

= Eliminer la panne et contréler le fonctionnement.

La position prescrite pour le transport du manipulateur doit étre observée. Le
transport doit se faire conformément au manuel et aux instructions de mon-
tage du manipulateur.

KUKA
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KR C4; KR C4 CK

Commande de
robot

Axe supplémen-
taire (option)

La position prescrite pour le transport de la commande de robot doit étre ob-
servée. Le transport doit se faire conformément au manuel et aux instructions
de montage de la commande de robot.

Tout choc ou toute secousse lors du transport est a éviter pour exclure un en-
dommagement de la commande de robot.

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 au manuel et aux instructions de mon-
tage de I'axe supplémentaire.

5.8.3 Mise et remise en service

Controle de
fonctionnement

Avant la premiére mise en service d'installations et d'appareils, il faut avoir ef-
fectué un contrdle garantissant que les installations et appareils sont complets
et fonctionnels, qu'il peuvent étre exploités de fagon fiable et que d'éventuelles
pannes puissent étre reconnues.

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

Avant la mise en service, il faut changer les mots de passe des
groupes d'utilisateurs dans KUKA System Software. Les mots de
passe ne doivent étre communiqués qu'a un personnel autorisé.

La commande de robot est préconfigurée pour le robot industriel cor-

respondant. Si des cables sont échangés, le manipulateur et les axes

supplémentaires (option) peuvent contenir des données erronées et
causer ainsi des dommages matériels ou corporels. Si l'installation est com-
posée de plusieurs manipulateurs, les cables de liaison doivent toujours étre
connectés au manipulateur et a la commande de robot correspondante.

Si des composants supplémentaires (par ex. des cables) non compris

dans la fourniture KUKA Roboter GmbH sont intégrés dans le robot

industriel, I'exploitant devra garantir que ces composants n'entravent
ou ne désactivent aucune fonction de sécurité.

AVIS Si la température intérieure de I'armoire de la com-
mande de robot differe trop de la température am-
biante, 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 tem-

pérature ambiante.

Avant la mise et la remise en service, les contrbles suivants doivent étre effec-
tués :

Contrble général :
Il faut s'assurer des points suivants :
m Lerobotindustriel est mis en place et fixé de fagon correcte conformément

aux indications de la documentation.

®m  Aucun corps étranger, piéce défectueuse ou lache ne se trouve sur le ro-
bot industriel.

m  Tous les dispositifs de protection nécessaires sont installés correctement
et opérationnels.

m Les valeurs de connexion du robot industriel concordent avec la tension
secteur locale.
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m Laterre et le cable de compensation du potentiel ont une longueur suffi-
sante et sont correctement connectés.

m Les cables de connexion sont correctement connectés et les connecteurs
sont verrouillés.
Contrble des fonctions de sécurité :

Pour les fonctions de sécurité suivantes, il faut effectuer un test de fonction-
nement afin de s'assurer qu'elles travaillent correctement :

Dispositif d'ARRET D’'URGENCE local

Dispositif d'ARRET D'URGENCE externe (entrée et sortie)

Dispositif d'homme mort (dans les modes de test)

Protection opérateur

Toutes les autres entrées et sorties utilisées importantes pour la sécurité
Autres fonctions de sécurité externes

5.8.3.1 Contrdle des paramétres machine et de la configuration de commande de sécurité

Test pratique
général

IA AVERTISSEMEN'” Il est interdit de déplacer le robot industriel si de

faux paramétres machine sont chargés ou en cas
de mauvaise configuration de la commande ! Si cela n'est pas respecté, des
risques de mort, de blessures graves ou de dommages matériels importants
peuvent s'ensuivre. Les paramétres corrects doivent étre chargés.

m S'assurer que la plaque signalétique de la commande de robot présente
des parameétres machine identiques a celles de la déclaration d'incorpora-
tion. Les paramétres machine sur la plaque signalétique du manipulateur
et des axes supplémentaires (option) doivent étre présents lors de la mise
en service.

m Les tests pratiques pour les paramétres machine doivent étre effectués
dans le cadre de la mise en service.

m La configuration de sécurité doit toujours étre contrdlée apres des modifi-
cations des paramétres machine.

m La configuration de sécurité doit toujours étre contrdlée aprés des modifi-
cations de la configuration de commande de sécurité (c'est-a-dire dans
WorkVisual, dans I'éditeur Configuration d'entrainement).

m  Sides paramétres machine ont été adoptés lors du contrble de la configu-
ration de sécurité (quelle que soit la raison pour laquelle la configuration
de sécurité a été contrblée), il faudra effectuer les tests pratiques pour les
parameétres machine.

@ | Pour tout complément d'informations sur contréle de la configuration
1 de sécurité, veuillez consulter le manuel de service et de programma-
tion pour intégrateurs de systémes.

Si les tests pratiques n'ont pas réussi lors de la premiére mise en service, il
faut contacter KUKA Roboter GmbH.

Si les tests pratiques n'ont pas réussi lors d'une autre tentative, il faut contréler
et corriger les paramétres machine et la configuration de commande de sécu-
rité.

Si des tests pratiques sont nécessaires pour les paramétres machine, ce test
doit toujours étre effectué.

On dispose des possibilités suivantes pour effectuer le test pratique général :

m  Mesure du CDO avec la méthode XYZ 4 points
Le test pratique est réussi sile CDO a pu étre mesuré avec succes.
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Ou bien :

1. Aligner le CDO sur un point choisi.

Le point sert de référence. Il doit étre placé de fagon a permettre une réo-
rientation.

2. Déplacer le CDO manuellement une fois respectivement d'au moins 45°
ensens A, B et C.
Les mouvements n'ont pas besoin d'étre additionnés. Cela signifie que si

un déplacement est effectué dans un sens, on peut revenir en arriére
avant d'effectuer le déplacement dans le sens suivant.

Le test pratique est réussi si le CDO ne diverge pas de plus de 2 cm au
total du point de référence.

Test pratique Si des tests pratiques sont nécessaires pour les paramétres machine, ce test

pour axes non doit étre effectué lorsqu'il y a des axes non couplés mathématiquement.

couplés mathe- 1. Marquer la position initiale de I'axe non couplé mathématiquement.

matiquement 2. Déplacer I'axe manuellement sur une longueur de course choisie. Déter-
miner la longueur de la course avec l'affichage Position réelle de la
smartHMI.

Déplacer les axes linéaires sur une certaine trajectoire.
Déplacer les axes rotatifs sur un certain angle.

3. Mesurer la trajectoire parcourue et la comparer avec la trajectoire parcou-
rue selon la smartHMI.

Le test pratique est réussi si les valeurs ne différent pas plus de 10 % l'une
de l'autre.

4. Répéter le test pour chaque axe non couplé mathématiquement.

Test pratique Si des tests pratiques sont nécessaires pour les paramétres machine, ce test
pour axes doit étre effectué lorsqu'il y a des axes pouvant étre couplés / découplés phy-
siquement.

pouvant étre
couplés 1. Découpler physiquement I'axe pouvant étre couplé.
2. Déplacer individuellement tous les axes restants.
Le test pratique est réussi si tous les axes restant ont pu étre déplacés.

5.8.3.2 Mode de mise en service

Description Il est possible de faire passer le robot industriel en mode de mise en service
via l'interface utilisateur smartHMI. Avec ce mode, il est possible de déplacer
le manipulateur en mode T1 ou KRF sans périphérie de sécurité.

Le mode de mise en service est possible en fonction de l'interface de sécurité
utilisée.
Si une interface de sécurité discréte est utilisée :

m  KUKA System Software 8.2 et version antérieure :

Le mode de mise en service est toujours possible si tous les signaux d'en-
trées al'interface de sécurité discréte ont I'état "logique zéro". Si cela n'est
pas le cas, la commande de robot empéche ou arréte le mode de mise en
service.

Si une interface de sécurité discréte est également utilisée pour les op-
tions de sécurité, les entrées doivent également y avoir I'état "logique zé-

ro-.
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Dangers

Utilisation

Utilisation non
conforme

m  System Software 8.3 :

Le mode de mise en service est toujours possible. Cela signifie également
qu'il ne dépend par de I'état des entrées a l'interface de sécurité discréte.
Si une interface de sécurité discrete est également utilisée pour les op-
tions de sécurité : les état de ces entrées ne jouent aucun réle non plus.

Si lI'interface de sécurité Ethernet est utilisée :

S'il y a liaison ou établissement de liaison avec un systéme de sécurité priori-
taire, la commande de robot empéche ou arréte le mode de mise en service.

Dangers et risques éventuels lors de I'utilisation du mode de mise en service :

m  Une personne pénétre dans la zone de danger du manipulateur.
= Une personne non autorisée déplace le manipulateur.

= En cas de danger, un dispositif 'ARRET D'URGENCE externe non actif
est actionné et le manipulateur n'est pas mis hors service.

Mesures supplémentaires a prendre pour éviter les risques en mode de mise
en service :

m  Recouvrir les dispositifs 'ARRET D'URGENCE ne fonctionnant pas ou
bien placer une plaque d'avertissement indiquant qu'ils ne fonctionnent
pas.

m  Siil n'y a pas de grille de protection, utiliser d'autres moyens pour éviter
que des personnes pénetrent dans la zone de danger du manipulateur,
par ex. avec des sangles de délimitation.

m  En prenant des mesures d'organisation, I'utilisation du mode de mise en
service doit étre limitée ou évitée dans la mesure du possible.

Utilisation conforme a I'emploi prévu du mode de mise en service :

m  Seul un personnel SAV ayant suivi une formation concernant la sécurité
est autorisé a utiliser le mode de mise en service.

= Mise en service en mode T1 ou KRf si les dispositifs de protection ex-
ternes ne sont pas encore installés ou mis en service. La zone de danger
doit étre cependant au moins limitée avec une sangle de délimitation.

m  Pour cerner les défauts (défaut de périphérie).

IA AVER'“SSEMEN'” Lorsque le mode de mise en service est utilisé,

tous les dispositifs de protection externes sont
hors service. Le personnel SAV doit s'assurer et garantir que personne ne
pénétre ou ne s'approche de la zone de danger du manipulateur tant que les
dispositifs de protection sont hors service.

Si cela n'est pas respecté, des dangers de mort, de blessures ou de dom-
mages matériels peuvent s'ensuivre.

Toutes les utilisations divergentes des fins prévues sont considérées comme
non conformes. En font partie, par exemple, I'utilisation par des personnes
non concernées.

Dans ce cas, la société KUKA Roboter GmbH décline expressément toute res-
ponsabilité pour les dommages éventuels occasionnés. Le risque est a la
seule charge de I'exploitant.

5.8.4 Mode manuel

Le mode manuel est le mode pour les travaux de réglage. Les travaux de reé-
glage sont tous les travaux devant étre exécutés sur le robot industriel afin de
pouvoir exploiter le mode automatique. Parmi les travaux de réglage, on a :

m  Mode pas a pas
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m Apprentissage

m  Programmation

m Vérification de programme

A observer lors du mode manuel :

= Tout nouveau programme ou programme modifié est d'abord a tester en
mode "Manuel Vitesse Réduite" (T1).

m Les outils, le manipulateur ou les axes supplémentaires (option) ne doi-
vent jamais entrer en contact avec la grille de protection ou dépasser la
grille.

m Le déplacement du robot industriel ne doit pas avoir pour effet que les
pieces, les outils et autres objets soient coincés, provoquent des courts-
circuits ou tombent.

m  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 maintenance doivent étre effectués depuis la zone limitée par
les dispositifs de protection, il faudra prendre en compte les points suivants.

En mode Manuel Vitesse Réduite (T1) :
= Si cela peut étre évité, aucune autre personne ne doit se trouver dans la
zone limitée par des dispositifs de protection.

S'il est nécessaire que plusieurs personnes se trouvent dans la zone limi-
tée par des dispositifs de protection, il faudra prendre en compte :

Chaque personne doit disposer d'un dispositif d'homme mort.

Toutes les personnes doivent avoir une vue dégagée sur le robot in-
dustriel.

Il doit toujours avoir la possibilité de contact visuel entre toutes les per-
sonnes.

m L'opérateur se trouver dans une position lui permettant de visualiser la
zone de danger et d'éviter tout danger.

En mode Manuel Vitesse Elevée (T2) :

= Ce mode ne doit étre utilisé que lorsque I'application exige un text effectué
avec une vitesse plus élevée que celle du mode Manuel Vitesse Réduite.

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

m  Avant le test, 'opérateur doit s'assurer que les dispositifs d'homme mort
sont opérationnels.

m L'opérateur doit se trouver dans une position hors de la zone de danger.

®m  Aucune autre personne ne doit se trouver dans la zone limitée par des dis-
positifs de protection. L'opérateur doit veiller a ce que cela soit respecté.

5.8.5 Simulation

Les programmes de simulation ne reproduisent pas parfaitement la réalité.
Les programmes de robots créés dans des programmes de simulation sont a
tester dans l'installation en mode Manuel Vitesse Réduite (T1). Le cas
échéant, il faut corriger le programme.

5.8.6 Mode automatique

Le mode automatique n'est autorisé que si les mesures de sécurité suivantes
sont remplies :

m  Tous les dispositifs de sécurité et de protection sont présents et fonction-
nent.

= Aucune personne ne se trouve dans l'installation.
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m Les procédures prescrites sont respectées.

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

5.8.7 Maintenance et réparations

Commande de
robot

Aprés les travaux de maintenance et de réparations, il faudra vérifier si le ni-
veau de sécurité nécessaire est garanti. Pour ce contréle, il faut respecter les
réglements concernant la sécurité des travailleurs du pays ou de la région en
question. De plus, tester toutes les fonctions de sécurité quant a leur fonction-
nement fiable.

La maintenance et la réparation doivent garantir un état fiable et sr du robot
ou son rétablissement aprés une panne. La réparation comprend le dépistage
du défaut et sa réparation.

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

m  Exécuter les opérations hors de la zone de danger. S'il faut travailler dans
la zone de danger, I'exploitant doit définir des mesures de protection sup-
plémentaires pour exclure tout dommage corporel.

m  Mettre le robot industriel hors service et le bloquer pour éviter toute remise
en service (par ex. avec un cadenas). S'il faut travailler lorsque la com-
mande de robot est en service, I'exploitant doit définir des mesures de pro-
tection supplémentaires pour exclure tout dommage corporel.

m  S'il faut travailler lorsque la commande de robot est en service, les opéra-
tions ne peuvent étre effectuées qu'en mode T1.

m  Signaler les opérations par une plaque sur l'installation. Cette plaque doit
rester en place méme lorsque le travail est interrompu.

m Les équipements d'ARRET D'URGENCE doivent rester actifs. S'il faut dé-
sactiver des fonctions de sécurité ou des dispositifs de protection par suite
des travaux de maintenance ou de réparation, il faut rensuite a nouveau
rétablir immédiatement la protection.

Avant de travailler sur des composants sous ten-
sion du systéme de robot, l'interrupteur principal
doit étre mis hors service et bloqué contre toute remise en service. Il faut en-
suite vérifier qu'aucune tension de subsiste.

Avant de travailler sur des composants sous tension, il ne suffit pas de dé-
clencher un ARRET D'URGENCE, un arrét de sécurité ou d'arréter les en-
trainements. En effet, ces opérations ne provoquent une coupure du
systeme de robot du réseau. Des composants restent sous tension. Ceci
provoque un risque de blessures graves ou un danger de mort.

Un composant défectueux est a remplacer par un nouveau composant ayant
le méme numéro 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.

Méme si la commande du robot est hors service, des piéces connectées a la
périphérie peuvent étre sous tension. Les sources externes doivent donc étre
arrétées si l'on travaille sur la commande du robot.

Les directives CRE sont a respecter lorsqu'on travaille sur les composants de
la commande du robot.

Une fois la commande de robot arrétée, différents composants peuvent se
trouver sous une tension de plus de 50 V (jusqu'a 780 V) pendant plusieurs

KUKA
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minutes. Il est donc interdit de travailler sur le robot industriel pendant ce
temps pour exclure tout risque de blessures trés dangereuses.

La pénétration d'eau et de poussiere dans la commande du robot doit étre évi-

tée.
Systéme d'équili-  Quelques types de robot sont également dotés d'un systéme de compensa-
brage tion du poids ou d'équilibrage hydropneumatique ou mécanique (vérin a gaz,
ressorts).

Les systémes 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 ca-
tégorie 0, Il ou I, groupe de fluides 2 de la Directive appareils sous pression.

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

Intervalles de contréle en Allemagne selon les directives concernant la sécu-
rité dans I'entreprise §14 et §15. Contrdle a effectuer par I'exploitant au lieu de
montage avant la mise en service.

Mesures de sécurité lorsqu'on travaille sur le systéme d'équilibrage :
m Les sous-ensembles du manipulateur supportés par les systémes d'équi-
librage doivent étre protégés.

m  Seul un personnel qualifié est en droit de travailler sur le systéme d'équi-
librage.

Matiéres dange- Mesures de sécurité lors de la manipulation des matiéres dangereuses :

reuses = Eviter tout contact intensif prolongé ou répété avec la peau.

m Eviter si possible d’inhaler les vapeurs ou les brouillards d’huile.
m Nettoyer et soigner votre peau.

Pour garantir une application sans danger de nos produits, nous re-
commandons a nos clients de demander les fiches techniques actua-
lisées des fabricants de matiéres dangereuses.

5.8.8 Mise hors service, stockage et élimination

La mise hors service, le stockage et I'élimination du robot industriel doivent ré-
pondre aux Iégislations, normes et directives en vigueur dans le pays en ques-
tion.

5.8.9 Mesures de sécurité pour "Single Point of Control"

Apercu Si certains composants sont utilisés au robot industriel, des mesures de sécu-
rité doivent étre effectuées afin de réaliser complétement le principe du
"Single Point of Control" (SPOC).

Composants :

Interpréteur Submit

API

Serveur OPC

Ouitils de télécommande

Outils pour la configuration de systémes de bus avec fonction en ligne
KUKA.RobotSensorinterface
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T1, T2, KRF

Interpréteur
Submit, API

Serveur OPC et
outils de télécom-
mande

Outils pour la
configuration de
systemes de bus

5 Sécurité

L'exécution d'autres mesures de sécurité peut étre nécessaire. Il
A convient d'en décider en fonction du cas d'application. Ceci incombe

a l'intégrateur de systéme, au programmeur ou a l'exploitant de l'ins-
tallation.

Comme seul l'intégrateur de systéme connait les états sdrs des actuateurs a
la périphérie de la commande du robot, il lui incombe de faire passer ces ac-
tuateurs dans un état sdr en cas d'ARRET D'URGENCE par ex.

Dans les modes T1, T2 et KRF, seuls les composants cités ci-avant peuvent
avoir accés au robot industriel uniquement si les signaux suivants ont les états
suivants :

Signal Etat nécessaire pour SPOC
$USER_SAF TRUE
$SPOC_MOTION_ENABLE TRUE

Si, avec l'interpréteur Submit ou I'API, des mouvements (par ex. des entraine-
ments ou des préhenseurs) sont activés via le systéme E/S et si ils ne sont
pas protégés par ailleurs, alors cette activation a également lieu en mode T1,
T2 et KRF ou durant un ARRET D'URGENCE.

Si, avec l'interpréteur Submit ou I'API, des variables ayant des effets sur les
déplacements du robot (par ex. Override) sont modifiées, alors ceci a égale-
ment lieu en mode T1, T2 et KRF ou durant un ARRET D'URGENCE.

Mesures de sécurité :

®  Enmode T1, T2 et KRF, la variable de systéme $OV_PRO est interdite en
écriture depuis l'interpréteur Submit ou I'API.

= Ne pas modifier les signaux et les variables concernant la sécurité (par ex.
mode, ARRET D'URGENCE, contact de porte de protection) avec l'inter-
préteur Submit ou I'API.

Si des modifications sont cependant nécessaires, tous les signaux et va-
riables concernant la sécurité doivent étre reliés de fagon a ne pas pouvoir
étre mis dans un état dangereux pour la sécurité par l'interpréteur Submit
ou I'APL.

Ces composants permettent de modifier des programmes, des sorties ou
d'autres paramétres de la commande du robot via des acces en écriture, sans
que les personnes se trouvant dans l'installation s'en rendent nécessairement
compte.

Mesures de sécurité :

m Ces composants sont exclusivement congus par KUKA pour le diagnostic
et la visualisation.

Les programmes, les sorties ou d'autres paramétres de la commande du
robot ne doivent pas étre modifiés avec ces composants.

m  Sices composants sont utilisés, les sorties pouvant provoquer un danger
doivent étre déterminées dans une évaluation des risques. Ces sorties
doivent étre congues de fagon a ne pas pouvoir étre activées sans autori-
sation. Ceci peut par exemple étre effectué via un dispositif d'homme mort
externe.

Si ces composants disposent d'une fonction en ligne, ils permettent de modi-
fier des programmes, des sorties ou d'autres parametres de la commande du
robot via des accés en écriture, sans que les personnes se trouvant dans l'ins-
tallation s'en rendent nécessairement compte.

= WorkVisual de KUKA
= Outils d'autres fabricants

KUKA
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Mesures de sécurité :

m  En mode de test, les programmes, les sorties ou d'autres paramétres de
la commande du robot ne doivent pas étre modifiés avec ces composants.

5.9 Normes et directives appliquées
Nom Définition Version
2006/42/CE Directive Machines : 2006

Directive 2006/42/CE du Parlement Européen et du
Conseil du 17 mai 2006 sur les machines et pour la modi-
fication de la directive 95/16/CE (nouvelle version)

2004/108/CE Directive CEM : 2004
Directive 2004/108/CE du Parlement Européen et du
Conseil du 15 décembre 2004 pour harmoniser les légis-

lations des pays membres sur la compatibilité électroma-
gnétique et pour I'abrogation de la directive 89/336/CEE

97/23/CE Directive sur les appareils sous pression : 1997

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

(n'est utilisée que pour les robots avec systéme d'équili-
brage hydropneumatique)

EN ISO 13850 Sécurité des machines : 2008
Principes de la conception d'ARRET D'URGENCE
EN ISO 13849-1 Sécurité des machines : 2008

Parties de la commande ayant trait a la sécurité ; partie 1 :
Directives générales de la conception

EN ISO 13849-2 Sécurité des machines : 2008
Parties de la commande ayant trait a la sécurité ; partie 2 :
validation

EN ISO 12100 Sécurité des machines : 2010

Directives générales de la conception, évaluation des
risques et réductions des risques

EN ISO 10218-1 Robots industriels : 2011
Sécurité

EN 614-1 Sécurité des machines : 2006
Principes ergonomiques ; partie 1 : notions et directives
générales

EN 61000-6-2 Compatibilité électromagnétique (CEM) : 2005

Partie 6-2 : normes spécifiques de base ; antiparasitage
pour secteur industriel

EN 61000-6-4 Compatibilité électromagnétique (CEM) : 2007

Partie 6-4 : normes spécifiques de base ; antiparasitage
pour secteur industriel

EN 60204-1 Sécurité des machines : 2006

Equipement électrique de machines ; partie 1 : criteres
généraux
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6 Planification
Apercu Etape Description Informations
1 Compatibilité électroma- (>>> 6.1 "Compatibilité électro-
gnétique (CEM) magnétique (CEM)" Page 95)
2 Conditions de montage de | (>>> 6.2 "Conditions de mon-
la commande de robot tage" Page 95)
3 Conditions de connexion (>>> 6.3 "Conditions de
connexion" Page 98)
4 Montage du support KUKA | (>>> 4.6 "Dimensions du sup-
smartPAD (option) port KUKA smartPAD (option)"
Page 64)
5 Raccordement secteur (>>> 6.5 "Raccordement sec-
teur par le connecteur Harting
X1" Page 100)
6 Interface de sécurité X11 (>>> 6.6.1 "Interface de sécurité
X11" Page 102)
7 Interface de sécurité (>>> 6.7 "Fonctions de sécurité
Ethernet X66 avec interface de sécurité Ether-
net " Page 110)
8 Connexion EtherCAT sur (>>> 6.8 "Connexion EtherCAT
la CIB sur la CIB" Page 118)
9 Compensation du potentiel | (>>> 6.9 "Compensation du
terre potentiel terre" Page 118)
10 Modifier la structure du
systéme, remplacer les
appareils
11 Acquittement de la protec- | (>>> 6.11 "Acquittement de la
tion opérateur protection opérateur" Page 120)
12 Niveau de performance (>>> 6.12 "Niveau de perfor-
mance" Page 121)

6.1 Compatibilité électromagnétique (CEM)
Description Si des cables de connexion (par ex. bus de champ, etc.) sont menés de l'ex-
térieur au PC de commande, on ne pourra utiliser que des cables blindés avec
un blindage suffisant. Le blindage doit se faire sur une grande surface dans
I'armoire (barre PE avec bornes blindées, a visser, pas de collier).

@ | La commande de robot correspond a la classe A de la CEM, groupe
l 1, selon la norme EN 55011 et est prévue pour l'utilisation dans un
environnement industriel. Lors de I'établissement de la compatibi-
lité électromagnétique pour d'autres environnements, il est possible que des
difficultés apparaissent du fait d'éventuelles grandeurs électriques perturba-
trices rayonnées liées a la ligne.

6.2 Conditions de montage

La figure (>>> Fig. 6-1) illustre les dimensions de la commande de robot.
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Fig. 6-1: Dimensions

1 Vue avant
2 Vue latérale
3 Vue de dessus

La figure (>>> Fig. 6-2 ) illustre les écarts minimum a respecter pour la com-
mande de robot.

Valeurs en mm

|
o
o
®
|

|
I o 5] O

Fig. 6-2: Ecarts minimum

AVIS Si les écarts minimum ne sont pas respectés, cela
peut provoquer un endommagement de la com-

mande de robot. Il faut respecter a tout prix les écarts minimum indiqués.
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e | Certaines opérations de maintenance et de réparation sur la com-
1 mande de robot (>>> 10 "Maintenance" Page 143) (>>> 11 "Ré-
parations" Page 147) doivent étre effectuées par le cété ou par
derriere. Pour ce faire, la commande de robot doit étre accessible. Si les pa-
rois latérales ou arriéres ne sont pas accessibles, il doit étre possible de dé-
placer la commande de robot a une position avec laquelle les opérations
peuvent étre effectuées.

La figure (>>> Fig. 6-3 ) illustre la plage de pivotement de la porte.

Fig. 6-3: Plage de pivotement porte de I'armoire

Plage de pivotement armoire individuelle :

m  Porte avec cadre PC env. 180 °

Plage de pivotement armoires juxtaposées :
m Porteenv. 155°

Empilage de la Une commande de robot peut étre empilée sur une autre. La commande de
commande de robot supérieure doit étre vissée sur la commande inférieure. Pour ce faire, il
faut utiliser les 4 filets des ceillets de transport. La commande de robot infé-
rieure ne doit pas étre placée sur des roulettes mais plutét étre fixée au sol.

robot

La figure (>>> Fig. 6-4 ) illustre un empilage de commandes de robot.
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Valeurs en mm

1896

Fig. 6-4: Empilage de commande de robot

6.3 Conditions de connexion
Raccordement La commande de robot ne doit étre connectée qu'avec un réseau avec neutre
secteur a la terre.

Si on ne dispose d'aucun point neutre ou s'il y a une tension secteur non indi-
quée ici, il faudra utiliser un transformateur.

Tension nominale de connexion, au | AC 3x380 V, AC 3x400 V,

choix : AC 3x440 V ou AC 3x480 V
Tolérance autorisée de la tension Tension nominale de connexion +
nominale de connexion 10 %

Fréquence secteur 49 ... 61 Hz

Impédance secteur jusqu'au point <300 mQ
de connexion de la commande du

robot

Courant pleine charge voir plaque signalétique
Coupe-circuit coté secteur sans min. 3x25 A a action retardée
transformateur de séparation

Coupe.circuit coté secteur avec min. 3x25 A a action retardée pour
transformateur de séparation 13 kVA

Compensation de potentiel La barre de référence de I'unité de

puissance est I'étoile commune des
cables de compensation de poten-
tiel et de toutes les terres.

| A ATTENTION | S| Ia‘comrr'lande de robot_est exploitéo_a en étant re-

liée a un réseau sans point neutre mis a la terre,
cela peut mener a des erreurs de fonctionnement de la commande et a des
dommages matériels aux blocs d'alimentation. De méme, la tension élec-
trique est susceptible de causer des blessures. La commande de robot ne
doit étre exploitée qu'avec un réseau avec neutre a la terre.

Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 Gl V8 fr (PDF




KUKA

AVIS Si la commande de robot est exploitée avec une
tension secteur n'étant pas indiquée sur la plaque
signalétique, cela peut mener a des erreurs de fonctionnement de la com-
mande et a des dommages matériels aux blocs d'alimentation. La com-

mande de robot ne peut étre exploitée qu'avec la tension secteur indiquée
sur la plaque signalétique.

e | Enfonction de la tension nominale de connexion, il faudra charger les
1 paramétres machine correspondants.

e | Silutilisation d'un disjoncteur de protection Fl est prévue, nous re-
1 commandons les suivants : différence de courant de déclenchement
300 mA par commande de robot, sensible a tous courants, sélectif.

Longueurs de Pour toute information concernant les désignations de cables, les longueurs

cables de cables (standard) ainsi que les longueurs spéciales, consulter le manuel ou
les instructions de montage du manipulateur et/ou les instructions de montage
et le manuel de la KR C4, cablage externe pour commandes de robots.

prolongations sont autorisées. La longueur totale de cable de 50 m

f Si des prolongations de cables smartPAD sont utilisées, seules deux
ne doit pas étre dépassée,

La différence de longueur des cables entre les canaux individuels de
A la boite RDC ne doit pas étre supérieure a 10 m.

Alimentation Tension étrangere Bloc d'alimentation PELV selon EN
étrangere PELV 60950 avec une tension nominale
de 27V (18 V ... 30 V) et séparation
sare
Courant permanent >8A
Section du cable d'alimentation > 1 mm?2
Longueur du céble d'alimentation Longueur de fil < 50 m ou < 100 m
(ligne aller et retour)

Les cables du bloc d'alimentation ne doivent pas étre posés avec les
A cables d'alimentation.

Le client doit se charger de la mise a la terre de la connexion négative
de la tension étrangére.

La connexion paralléle d'un appareil a base isolée n'est pas autori-
fni sée.

6.4 Fixation du support KUKA smartPAD (option)
Apercu Le support du smartPAD peut étre fixé a la porte de la commande de robot ou
a la grille de protection.

Lafigure (>>> Fig. 6-5 ) suivante illustre les possibilités de fixation du support
smartPAD.
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Fig. 6-5: Support du smartPAD

1 Vis a six pans creux M6x12 3 Porte de la commande de ro-
bot
2 Rondelle grower A6,1 et ron- 4 Fer plat pour montage de la
delle grille
6.5 Raccordement secteur par le connecteur Harting X1
Description La commande de robot est dotée d'un connecteur Harting en accompagne-
ment. Le client peut connecter la commande de robot au réseau avec le
connecteur X1.

@ | Sila commande de robot sans transformateur est connectée a une
1 tension nominale de connexion supérieure a 400 V, le cable secteur
vers X1 doit étre blindé. Le blindage doit étre relié a la terre au moins
d'un cbté.

o
o
o

AN
o o 0
(=]
(+]
- o
]
00, W
{c0]

Fig. 6-6: Raccordement secteur X1

1 Connecteur Harting en accompagnement (option)
2 Raccordement secteur X1
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6.6 Description de I'interface de sécurité X11

Description Avec l'interface de sécurité X11 on doit procéder a la connexion des dispositifs
d'ARRET D'URGENCE ou au chainage de commandes prioritaires (p. ex.
API). (>>> "Sorties SIB" Page 61)

Circuit Cabler l'interface de sécurité X11 en tenant compte des points suivants :

m  Concept de l'installation
m  Concept de sécurité
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6.6.1 Interface de sécurité X11
Brochage
X1
X253 [ ; ?
- = - { Sortie de test A
5 - 3 ¢ Sortie de test A
14 - 5 ¢ Sortie de testA
L > ! C Sortie de test A
E =:116 = 9 ’ Sortie de test A
19 :
| 6 > ” { Sortie de test B
7 p .
- » € Sortie de test B
-0 = C Sortie de test B
- - 25 { Sortie de test B
18 = 27 ¢ Sortie de test B
E -2 - 2 . ARRET D'URGENCE externe canal A
. 313 - 20 ¢ ARRET D'URGENCE externe canal B
] i
E 1 - 4 ¢ Protection opérateur canal A
ﬁ -] ~= 22 ( Protection opérateur canal B
o 5
% — 6 < Acquittement protection opérateur A
| € < 24 c Acquittement protection opérateur B
|-
| 8 =412 - 8 ¢ Arrétfiable de fonctionnement A
[+ H
] 20 - 26  Arrét fiable de fonctionnement B
-2 - 10 . Arrét de sécurité
© Stop 2 canal A

10 |} || 28 . Arrétde sécurité
y V Stop 2 canal B

ARRET D'URGENCE local canal A
ARRET D'URGENCE local canal A

A

3 38

‘F
R o T o R

55
56 |

ARRET D'URGENCE local canal B
ARRET D'URGENCE local canal B

1
|

d
Y

- 39 C Protection opérateur acquittement A
! |4 - 40 C Protection opérateur acquittement A
I I §
FH ! -t 57 C Protection opérateur acquittement B
9 - 58 { Protection opérateur acquittement B
19 - 41 ¢ Peri enabled A
12 42

Y
S -

Peri enabled A

r 15 - 2 C Peri enabled B
E "&'17 ¥ - t5 60 C Peri enabled B
I _l “ N f

Fig. 6-7: Interface X11, brochage
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externe canal B

Signal Bro | Description Remarque
che
SIB, sortie de test | 1 Met a disposition la tension Ces signaux ne peuvent étre
A 3 cadencée pour les différentes cablés qu'avec la SIB.
. entrées des interfaces du canal
(signal de test)
5 A.
7
9
SIB, sortie de test | 19 Met a disposition la tension
B cadencée pour les différentes
21 g .
. entrées des interfaces du canal
(signal de test)
23 B.
25
27
Arrét fiable de 8 Entrée arrét fiable de fonctionne- | Activation de la surveillance a
fonctionnement ment de tous les axes l'arrét
canAaI A Si il y a violation de la sur-
Arrét fiable de 26 veillance activée, un Stop 0 est
fonctionnement déclenché.
canal B
Arrét de sécurité 10 Entrée arrét de sécurité stop 2, Déclenchement de Stop 2 et
Stop 2 canal A tous les axes activation de la surveillance a
Arrét de sécurité 28 I'arrét avec l'arrét de tous les
Stop 2 canal B axes.
Si il y a violation de la sur-
veillance activée, un Stop 0 est
déclenché.
ARRET 37 Sortie, contacts sans potentiel Les contacts sont fermés
D'URGENCE local 38 de 'ARRET D’'URGENCE lorsque les conditions suivantes
canal A interne, (>>> "Sorties SIB" sont remplies :
ARRET 55 | Page6l) = L'ARRET D'URGENCE du
D'URGENCE local | SmartPad n'est pas actionné
canal B .
m Lacommande est en service
et opérationnelle
Si une des conditions n'est pas
remplie, les contacts s'ouvrent.
ARRET 2 ARRET D'URGENCE, entrée 2 Déclenchement de la fonction
D'URGENCE canaux, (>>> "Entrées SIB" ARRET D'URGENCE dans la
externe canal A Page 62) commande de robot.
ARRET 20
D'URGENCE

KUKA
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Signal Bro | Description Remarque
che
Acquittement pro- | 6 Pour la connexion d'une entrée Le comportement de I'entrée
tection opérateur a deux canaux pour l'acquitte- "Acquittement protection opéra-
canal A ment de la protection opérateur | teur" peut étre configuré avec le
Acquittement pro- | 24 avec contacts sans potentiel, logiciel systéeme KUKA.
tection opeérateur (>>> "Entrées SIB" Page 62) Aprés la fermeture de la porte de
canal B protection (protection opéra-
teur), le déplacement du mani-
pulateur peut étre activé dans
les modes automatiques avec
une touche d'acquittement a
I'extérieur de la cl6ture de pro-
tection. Cette fonction est désac-
tivée a la livraison.
Protection opéra- | 4 Pour le raccordement a deux Les entrainements peuvent étre
teur canal A canaux d'un verrouillage de la mis en service tant que le signal
Protection opéra- | 22 porte de protection, est activé. N'est efficace que
teur canal B (>>> "Entrées SIB" Page 62) dans les modes AUTOMA-
TIQUE.
Peri enabled 41 Sortie, contact sans potentiel (>>> "Signal Peri enabled (PE)"
canal A 42 (>>> "Sorties SIB" Page 61) Page 104)
Peri enabled 59 Sortie, contact sans potentiel
canal B 60 (>>> "Sorties SIB" Page 61)
Protection opéra- | 39 Sortie, contact sans potentiel, Redirection du signal d'entrée
teur acquittement 40 protection opérateur, acquitte- acquittement protection opéra-
canal A ment (>>> "Sorties SIB" teur a d'autres commandes de
Page 61) robot a la méme cléture de pro-
Protection opéra- | 57 | Sortie, contact sans potentiel, tection.
teur acquittement 58 protection opérateur, acquitte-
canal B ment (>>> "Sorties SIB"
Page 61)
Signal Peri Le signal Peri enabled est mis sur 1 (actif) lorsque les conditions suivantes

enabled (PE)

sont remplies :

Les entrainements sont en marche.

L'autorisation de déplacement a été donnée par la commande de sécurité.
Le message "Protection opérateur ouverte" ne doit pas étre présent.
Ce message n'existe pas dans les modes T1 et T2.

Peri enabled en fonction du signal "Arrét fiable de fonctionnement"

Peri enabled en fonction du signal "Arrét de sécurité Stop 2

En cas d'activation du signal "Arrét fiable de fonctionnement" pendant le

déplacement :

Défaut -> freinage avec Stop 0. Peri enabled est désactivé.
Activation du signal "Arrét fiable de fonctionnement" alors que le manipu-

lateur est a l'arrét :

Freins ouverts, entrainements en régulation et en surveillance pour le re-

démarrage. Peri enabled reste actif.

Le signal "Autorisation de déplacement” reste actif.
La tension US2 (si existante) reste active.

Le signal "Peri enabled" reste actif.

En cas d'activation du signal "Arrét de sécurité Stop 2" :
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Stop 2 du manipulateur.

6 Planification

Le signal "Autorisation des entrainements” reste actif.

Les freins restent ouverts.

Le manipulateur reste en régulation.

La surveillance pour le redémarrage est active.

Le signal "Autorisation de déplacement" devient inactif.
La tension US2 (si existante) devient inactive.

Le signal "Peri enabled" devient inactif.

6.6.2 Interface X11, interrupteur d'homme mort externe
Brochage X1
L X311 | 1
- € Sortie de test A
E =) 12 - 12 { Interrupteur d'homme mort externe 1 canal A
i 5 9 e 13 C Sortie de test A
| “E - - 14 ( Interrupteur d'homme mort externe 2 canal A
| CE =3 4 - 29 C Sortie de test B
E g - 30 ’ Interrupteur d'homme mort externe 1 canal B
| § = z > 2; { Sortie de test B
E ? = € Interrupteur d'homme mort externe 2 canal B
Fig. 6-8: Interface X11, brochage, interrupteur d'homme mort externe
Signal Bro | Description Remarque
che
CCU, sortie de 11 Met a disposition la tension Ces signaux ne peuvent étre
test A 13 cadencée pour les différentes céblés qu'avec la CCU.
. entrées des interfaces du canal
(signal de test) A
CCuU, sortie de 29 Met a disposition la tension
test B 31 cadencée pour les différentes
. entrées des interfaces du canal
(signal de test) B
Interrupteur 12 Pour le raccordement d'un inter- | Si aucun interrupteur d'homme
d'homme mort rupteur homme mort externe 1 @ | mort externe 1 n'est raccordé,
externe 1 canal A 2 canaux, avec des contacts les broches 11/12 canal A et 29/
Interrupteur 30 sans potentiel. 30 canal B doivent étre pontées.
d'homme mort N'est efficace que dans les
externe 1 canal B modes TEST. (>>> "Fonction
d'interrupteur d'homme mort"
Page 105)
Interrupteur 14 Pour le raccordement d'un inter- | Si aucun interrupteur d'homme
d'homme mort rupteur homme mort externe 2 a | mort externe 2 n'est raccordé,
externe 2 canal A 2 canaux, avec des contacts les broches 13/14 canal A et 31/
Interrupteur 32 sans potentiel. 32 canal B doivent étre pontées.

d'’homme mort
externe 2 canal B

N'est efficace que dans les
modes TEST. (>>> "Fonction
d'interrupteur d'homme mort"
Page 105)

Fonction d'inter-
rupteur d'homme
mort

Interrupteur d'homme mort externe 1

L'interrupteur d'homme mort doit étre actionné pour le déplacement en

mode T1 ou T2. L'entrée est fermée.

Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 GI V8 fr (PDF

KUKA

105 /217



KUKA

m Interrupteur d'homme mort externe 2

L'interrupteur d'homme mort n'est pas en position panique. L'entrée est
fermée.

m  Lorsqu'un smartPAD est connecté, son interrupteur dhomme mort et I'in-
terrupteur d'homme mort externe sont reliés.

Fonction Interrupteur Interrupteur Position de
(actif uniquement en mode T1 et T2) d'homme mort d'homme mort I'interrupteur
externe 1 externe 2

Entrée ouverte

Entrée ouverte

Arrét de sécurité (entrainements
éteints lorsque les axes sont a I'arrét)
Arrét de sécurité 2 (arrét fiable de
fonctionnement, entrainements en
service)

Arrét de sécurité (entrainements
éteints lorsque les axes sont a I'arrét)
Libération des axes (déplacement
des axes possible)

Etat non apte a
au service

non actionné

Entrée ouverte Entrée fermée

Entrée fermée Entrée ouverte Position panique

Position
moyenne

Entrée fermée Entrée fermée

6.6.3 Schéma des péles, connecteur X11

Connecteur X11,

7 A ] ODDODDODDODDODOGDO180
schémades poles 1000000000000000000
0000000000000 0OQR0
0000000000000 ORO
00000000 RCRCO0RO0Q

o 9leeccoococcconocceco00|(§

Fig. 6-9: Schéma des poéles

Connecteur contraire X11 : Han 108DD avec intérieur méle
Taille du logement : 24B

Presse-étoupe M32

Diamétre du cable 14-21 mm

m  Section de cable recommandée : 0,75 mm 2

l'installation, il faut prendre des mesures appropriées afin d'éviter une
liaison (faux contact) des tensions (par ex. avec des cablages sépa-
rés des signaux d'entrée et des signaux de test).

f Lors du cablage des signaux d'entrée et des signaux de test dans

Lors du cablage des signaux de sortie et des signaux de test dans

l'installation, il faut prendre des mesures appropriées afin d'éviter une

liaison (faux contact) entre les signaux de sorties d'un canal (par ex.
avec des cablages séparés).

6.6.4 Exemple de circuit d'ARRET D'URGENCE et de dispositif de protection
Description Les dispositifs d'/ARRET D'URGENCE sont connectés a X11 dans la com-
mande de robot.
ARRET
Les di itifs d'’ARRET D'URGENCE a | -
D'URGENCE |\ AVERTISSEMENT| ©° C1SPOsI's ata com

mande de robot doivent étre intégrés par l'intégra-
teur de systéme dans le circuit d'ARRET D'URGENCE de l'installation.

Des dangers de mort, des risques de blessures graves ou de dommages ma-
tériels importants peuvent s'ensuivre si cela n'est pas effectué.
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X1
X253 . :
e Sortie de test A N oo
T 112 ARRET D'URGENCE externe canal & 2
g -] =} ﬁ
@ Sortie de test B 5
p - 6 Sortie detes - 19 (- i
=4 o 13 ARRET DURGENCE externe canal B _ 20 .
E ceme
= ‘externe Z
.~ /ARRET v
+a ‘D'URGENC
g X252 ;
;] l_\ 11 ARRET DURGEMCE local canal & 37 &
43 ARRET DURGENCE localcanal A 38 i
1 - ™ Commande
~____l6 ARRET DURGENCE localcanal B _ 55 | de |a cellule
|_ 8 ARRET D'URGENCE localcanalB . 56 5,,
Fig. 6-10: Exemple de circuit : ARRET D'URGENCE
Porte de Une touche d'acquittement a deux canaux doit étre installée a I'extérieur du
protection dispositif de protection séparateur. La fermeture de la porte de protection doit

étre confirmée avec la touche d'acquittement avant de pouvoir redémarrer le
robot industriel en mode automatique.

La porte de protection a la commande de robot doit
IA AVERTISSEMENﬂ étre intégrée par l'intégrateur de systéme dans le

circuit de dispositifs de protection de l'installation.
Des dangers de mort, des risques de blessures graves ou de dommages ma-
tériels importants peuvent s'ensuivre si cela n'est pas effectué.

X1
K253 5 :
TA (A) =) - 2 1
111 4 2
BS (A) m) = : ; o1 Fin de course de porte
: : de sécurité
B TAE) = s 21 ;
5 | 22 ]
© BS(B = . -
m :
O H
9 TA(A) 14 = 2 - |
£ E . | T
o QBS (A)=] - - ! Bouton d'acquittement
= g 23 i : 52 Protection apérateur
> TA(B) - (o 5 |
S QBS (B)=} = 2% >
m .
K252 ;
T A S R
A) g4 - 40 () — Voyant lumineux
Protection opérateur
~ i - 57 oV
| BSQ (B) Ig - 58 |

Fig. 6-11: Exemple de circuit : protection opérateur avec porte de protec-
tion
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6.6.5 Exemples de circuit pour entrées et sorties slres

Entrée sire Les entrées sont testées de fagon cyclique pour vérifier qu'elles peuvent étre
désactivées.

Les entrées de la SIB sont congues avec deux canaux et contrble externe. Les
entrées sont testées de fagon cyclique pour vérifier qu'elles disposent de deux
canaux.

La figure suivante montre un exemple de connexion d'une entrée slre a un
contact de commutation sans potentiel mis a disposition par le client.

©) . ®
o B e

Fig. 6-12: Principe de connexion pour entrée s(re

Entrée sire SIB

SIB/CIB sr

Commande de robot

Interface X11 (XD211) ou X13 (XD213)
Sortie de test canal B

Sortie de test canal A

Entrée X canal A

Entrée X canal B

Coté installation

10 Contact de commutation sans potentiel

0 N O o~ WN -

©

Les sorties de test A et B sont alimentées par la tension d'alimentation de la
SIB. Les sorties de test A et B sont résistantes aux courts-circuits. Les sorties
de test ne doivent étre utilisées que pour I'alimentation des entrées de la SIB.
Aucune autre utilisation n'est autorisée.

Le circuit de principe décrit permet d'obtenir la catégorie 3 et le niveau de per-
formance (PL) d selon la norme EN ISO 13849-1.

Tests m Les entrées sont testées de fagon cyclique pour vérifier qu'elles peuvent
dynamiques étre désactivées. Pour ce faire, les sorties de test TA_A et TA_B sont dé-
sactivées en alternance.

m Lalongueur d'impulsion d'arrét est fixée a t1 = 625 ys (125 us — 2,375 ms)
pour les SIBs.

m La durée t2 entre deux impulsions d'arrét d'un canal est de 106 ms.

m Le canal d'entrée SIN_x_A doit étre alimenté par le signal de test TA_A.
Le canal d'entrée SIN_x_B doit étre alimenté par le signal de test TA_B.
Tout autre type d'alimentation est interdit.

m |l est uniquement possible de connecter des capteurs permettant la
connexion de signaux de test et mettant des contacts sans potentiel a dis-
position.

m Lessignaux TA_A et TA B ne doivent pas étre retardés de fagon notable
par I'élément de commutation.
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Schéma d'impul-

sions d'arrét 1 e 2 b t3 —»
1
1 i
TA/B 0 I | |
1
SIN_X_A 0 | | | |
1 F 9
SIN_X_B 0 | | | I
r
Moment d'appel
pour test de désactivation Niveau de
signal
Temps

Fig. 6-13: Schéma d'impulsions d'arrét, sorties de test

t1  Longueur d'impulsion d'arrét (fixe ou configurable)
t2 Durée de période d'arrét par canal (106 ms)
t3 Décalage entre I'impulsion d'arrét des deux canaux (53 ms)
TA/A  Sortie de test canal A
TA/B  Sortie de test canal B
SIN_X A Entrée X canal A
SIN_X B Entrée X canal B

Sortie slre Sur la SIB, les sorties sont mises a disposition en tant que sorties de relais
sans potentiel a deux canaux.

La figure suivante montre un exemple de connexion d'une sortie slre a une
entrée slre mise a disposition par le client avec possibilité de test externe.
L'entrée utilisée par le client doit disposer d'une possibilité de contréle externe
quant a court-circuit transversal éventuel.

©

)

©
BN @

@

Fig. 6-14: Principe de connexion pour sortie sOre

SIB

Commande de robot

Interface X11 (XD211) ou X13 (XD213)

Circuit de sortie

Coté installation

Entrée sdre (API Fail Safe, appareil de commutation de sécurité)
Sortie de test canal B

Sortie de test canal A

Entrée X canal A

Entrée X canal B

O © 0N O O b WDN -

1
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Le circuit de principe décrit permet d'obtenir la catégorie 3 et le niveau de per-
formance (PL) d selon la norme EN ISO 13849-1.

6.7 Fonctions de sécurité avec interface de sécurité Ethernet

Description

Bits de réserve

Entrée octet O

L'échange de signaux de sécurité entre la commande et l'installation est effec-
tué via l'interface de sécurité Ethernet (p. ex. PROFIsafe ou CIP Safety). L'af-
fectation des états des entrées et des sorties dans le protocolle de l'interface
de sécurité Ethernet est décrite plus loin. De plus, a des fins de diagnostic et
de commande, des informations ne concernant pas la sécurité provenant de
la commande de sécurité sont envoyées a la partie de la commande prioritaire
ne se consacrant pas a la sécurité.

Des entrées s(res réservées peuvent étre prédéfinies sur 0 ou 1 par une API.
Le manipulateur se déplacera dans les deux cas. Si une fonction de sécurité
est affectée a une entrée réservée (par ex. lors d'une mise a jour de logiciel)
et que cette entrée a été prédéfinie sur 0, le manipulateur ne se déplacera pas
ou sera arrété de facon inattendue.

e | KUKA recommande une prédéfinition des entrées de réserve sur 1.

l Si une nouvelle fonction de sécurité est affectée a entrée réservée et
qu'elle n'a pas encore été utilisée par I'API du client, la fonction de sé-
curité ne sera pas activée. Ceci permet d'éviter un arrét inattendu du mani-

pulateur provoqué par la commande de sécurité.

Bit Signal Description
0 RES Réservé 1

Il faut affecter 1 a I'entrée
1 NHE Entrée pour ARRET D'URGENCE externe

0 = I'ARRET D'URGENCE externe est actif

1 =I'ARRET D'URGENCE externe n'est pas actif
2 BS Protection opérateur

0 = la protection opérateur n'est pas active, par ex.
parce qu'une porte de protection est ouverte.

1 = la protection opérateur est active
3 QBS Acquittement de la protection opérateur

La condition préalable pour un acquittement de la
protection opérateur est la signalisation "Protection
opérateur assurée" dans le bis BS.

Remarque : sile signal BS est acquitté coté installa-
tion, ceci devra étre indiqué dans la configuration de
sécurité sous Options de matériel. Des informations
sont fournies dans le manuel de service et de pro-
grammation pour intégrateurs de systémes.

0 = la protection opérateur n'est pas acquittée

Flanc 0 ->1 = la protection opérateur est acquittée
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Bit Signal Description
4 SHS1 Arrét de sécurité STOP 1 (tous les axes)

m FF (autorisation de déplacement) passe a 0.
m Latension US2 est coupée.

m AF (autorisation des entrainements) passe a 0
aprés 1,5 s.

La suppression de cette fonction ne doit pas étre
acquittée.

Ce signal n'est pas autorisé pour une fonction
d'ARRET D'URGENCE.

0 = 'arrét de sécurité est actif
1 = 'arrét de sécurité n'est pas actif
5 SHS2 Arrét de sécurité STOP 2 (tous les axes)

m FF (autorisation de déplacement) passe a 0.
m Latension US2 est coupée.

La suppression de cette fonction ne doit pas étre
acquittée.

Ce signal n'est pas autorisé pour une fonction
d'ARRET D'URGENCE.

0 = l'arrét de sécurité est actif

1 = 'arrét de sécurité n'est pas actif
6 RES -
7 RES -

Entrée octet 1 Bit Signal Description

0 us2 Tension d'alimentation US2 (signal pour activer la
deuxiéme tension d'alimentation US2 sans tampon)

Si cette entrée n'est pas utilisée, il faudra lui affecter
0.

0 = couper US2
1 = activer US2

Remarque : l'utilisation et le type d'utilisation de
I'entrée US2 doivent étre indiqués dans la configura-
tion de sécurité sous Options de matériel. Des infor-
mations sont fournies dans le manuel de service et
de programmation pour intégrateurs de systémes.

1 SBH Arrét fiable de fonctionnement (tous les axes)

Condition préalable : tous les axes sont a l'arrét

La suppression de cette fonction ne doit pas étre
acquittée.

Ce signal n'est pas autorisé pour une fonction
d'ARRET D'URGENCE.

0 = L'arrét fiable de fonctionnement est actif.

1 = L'arrét fiable de fonctionnement n'est pas actif.
2 RES Réservé 11

Il faut affecter 1 a I'entrée
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Bit Signal Description
3 RES Réservé 12
Il faut affecter 1 a I'entrée
4 RES Réservé 13
Il faut affecter 1 a I'entrée
5 RES Réservé 14
Il faut affecter 1 a I'entrée
6 RES Réservé 15
Il faut affecter 1 a I'entrée
7 SPA System Powerdown Acknowledge (confirmation

d'arrét de la commande)

L'installation confirme avoir regu un signal d'arrét.
Une seconde apres l'activation du signal SP (System
Powerdown) par la commande, I'action demandée
est effectuée, méme sans confirmation de la part de
I'API et la commande s'arréte.

0 = la confirmation n'est pas active

1 = la confirmation est active

Sortie octet 0 Bit Signal Description

0 NHL ARRET D'URGENCE local (un ARRET D'URGENCE
local a été déclenché)

0 = 'ARRET D'URGENCE local est actif

1 = 'ARRET D'URGENCE local n'est pas actif

1 AF Autorisation des entrailnements (la commande de
sécurité interne de la KRC a autorisé I'activation des
entrailnements)

0 = l'autorisation des entrainements n'est pas active
(la commande du robot doit désactiver les entraine-
ments)

1 = l'autorisation des entrainements est active (la
commande du robot activer les entrainements en
mode régulé)

2 FF Autorisation de déplacement (la commande de sécu-
rité interne de la KRC a autorisé les déplacements du
robot)

0 = l'autorisation de déplacement n'est pas active (la
commande du robot doit arréter le déplacement
actuel)

1 = l'autorisation de déplacement est active (la com-
mande du robot peut déclencher un déplacement)

3 ZS Un des interrupteurs d'homme mort se trouve en
position moyenne (l'autorisation est donnée en mode
test)

0 = l'interrupteur d'homme mort n'est pas actif

1 = l'interrupteur d'homme mort est actif
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Bit Signal Description

4 PE Le signal Peri enabled est mis sur 1 (actif) lorsque les
conditions suivantes sont remplies :

= Les entrainements sont en marche.

m L'autorisation de déplacement a été donnée par la
commande de sécurité.

m Le message "Protection opérateur ouverte" ne
doit pas étre présent.

(>>> "Signal Peri enabled (PE)" Page 104)

5 AUT Le manipulateur se trouve en mode AUT ou
AUT EXT

0 =le mode AUT ou AUT EXT n'est pas actif

1 =le mode AUT ou AUT EXT est actif

6 T1 Le manipulateur se trouve en mode Manuel Vitesse
Réduite

0 =le mode T1 n'est pas actif

1 =le mode T1 est actif

7 T2 Le manipulateur se trouve en mode Manuel Vitesse
Elevée

0 = le mode T2 n'est pas actif

1 =le mode T2 est actif

Sortie octet 1 Bit Signal Description
0 NHE Un ARRET D'URGENCE externe a été déclenché

0 = 'ARRET D'URGENCE externe est actif

1 =I'ARRET D'URGENCE externe n'est pas actif
1 BS Protection opérateur

0 = la protection opérateur n'est pas garantie

1 = la protection opérateur est garantie (entrée BS =
1 et, si configurée, entrée QBS acquittée)

2 SHS1 Arrét de sécurité stop 1 (tous les axes)

0 = l'arrét de sécurité stop 1 n'est pas actif

1 = 'arrét de sécurité stop 1 est actif (état sdr atteint)
3 SHS2 Arrét de sécurité stop 2 (tous les axes)

0 = l'arrét de sécurité stop 2 n'est pas actif

1 = 'arrét de sécurité stop 2 est actif (état sdr atteint)
4 RES Réservé 13
5 RES Réservé 14
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Bit Signal Description
6 PSA Interface de sécurité active

Condition préalable : une interface Ethernet doit étre
installée sur la commande, p. ex. PROFINET ou
Ethernet/IP

0 = l'interface de sécurité n'est pas active

1 = l'interface de sécurité est active
7 SP System Powerdown (la commande est arrétée)

Une seconde apres l'activation du signal SP, la com-
mande de robot remet la sortie PSA a zéro et la com-
mande est arrétée, sans confirmation de I'API.

0 = la commande a l'interface de sécurité est active.

1 = la commande est arrétée.

6.7.1 Interrupteur d'homme mort, schéma de principe

Description Un interrupteur d'homme mort externe peut étre connecté a la commande de
sécurité prioritaire. Les signaux (contact de travail ZSE et contact de repos pa-
nique) doivent étre reliés correctement avec les signaux de l'interface de sé-
curité Ethernet de la commande de sécurité. Les signaux de l'interface de
sécurité Ethernet résultants doivent étre ensuite mis sur le PROFIsafe de la
KR C4. Le comportement pour l'interrupteur dhomme mort externe est alors
identique a celui d'une X11 discréte connectée.

Sighaux

AUT (de KR C4)

Interrupteur d'homme mort externe ~
Signal client contact de travail

SHS2 (a KR C4)

>1 0 = Stop déclenché

AUT (de KR C4) SHS1 (a KR C4)

Panique externe At >1 0 = Stop déclenché
Signal client contact de repos

Fig. 6-15: Interrupteur d’homme mort externe, schéma de principe

®m Interrupteur d'homme mort en position moyenne (contact de travail fermé
(1) = autorisation donnée) OU AUT a SHS2

m Panique (contact de repos ouvert (0) = position panique) = ET pas AUT a
SHSA1

6.7.2 SafeOperation avec interface de sécurité Ethernet (option)

Description Les composants du robot industriel se déplacent au sein de I'enveloppe défi-
nie par des limites configurées et activées. Les positions réelles sont calculées
en permanence ainsi que surveillées selon les paramétres fiables réglés. La
commande de sécurité surveille le robot industriel avec les paramétres fiables
réglés. Si un composant du robot industriel viole un seuil de surveillance ou
un paramétre fiable, le manipulateur et les axes supplémentaires s'arrétent
(option). L'interface de sécurité Ethernet permet p. ex. de signaler une viola-
tion de contrdles de sécurité.
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6 Planification

@ | Lors d'un défaut de capteur, les espaces surveillés ne sont pas consi-
1 dérés comme violés. Tous les signaux de sortie et les variables de
systéme correspondants sont activés en conséquence.

Exemples :

m Les sorties de signaux passent a "logique 1".
m  $SR _RANGE_OK]] passe a TRUE.

Bits de réserve Des entrées sires réservées peuvent étre prédéfinies sur 0 ou 1 par une API.
Le manipulateur se déplacera dans les deux cas. Si une fonction de sécurité
est affectée a une entrée réservée (par ex. lors d'une mise a jour de logiciel)
et que cette entrée a été prédéfinie sur 0, le manipulateur ne se déplacera pas
ou sera arrété de facon inattendue.

e | KUKA recommande une prédéfinition des entrées de réserve sur 1.
1 Si une nouvelle fonction de sécurité est affectée a entrée réservée et
qu'elle n'a pas encore été utilisée par I'API du client, la fonction de sé-
curité ne sera pas activée. Ceci permet d'éviter un arrét inattendu du mani-
pulateur provoqué par la commande de sécurité.

Entrée octet 2 Bit Signal Description

0 JR Référencement de calibration (entrée pour le
bouton de référence du contréle de calibration)

0 = Le bouton de référence est actif (active).

1 = Le bouton de référence n'est pas actif (non
activé).

1 VRED Vitesse spécifique aux axes et cartésienne
réduite (activation de la surveillance de vitesse
réduite)

0 = La surveillance de vitesse réduite est
active.

1 = La surveillance de vitesse réduite n'est pas

active.
2...7 | SBH1...6 Arrét fiable de fonctionnement pour le groupe
d'axes 1...6

Affectation : bit 2 = groupe d'axes 1 ... bit 7 =
groupe d'axes 6

Signal pour l'arrét fiable. La fonction ne
déclenche pas de stop mais active seulement
la surveillance a l'arrét sdre. La suppression de
cette fonction ne doit pas étre acquittée.

0 = L'arrét fiable de fonctionnement est actif.

1 = L'arrét fiable de fonctionnement n'est pas

actif.
Entrée octet 3 Bit Signal Description
0...7 RES Réservé 25 ... 32

Il faut affecter 1 aux entrées.

KUKA
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KR C4; KR C4 CK

Entrée octet 4

Entrée octet 5

Entrée octet 6

Entrée octet 7

Sortie octet 2

Bit

Signal

Description

UER1...8

Espaces surveillés 1 ... 8

Affectation : bit 0 = espace surveillé 1 ... bit 7 =
espace surveillé 8

0 = L'espace surveillé est actif.

1 = L'espace surveillé n'est pas actif.

Bit

Signal

Description

UER9 ... 16

Espaces surveillés 9 ... 16

Affectation : bit 0 = espace surveillé 9 ... bit 7 =
espace surveillé 16

0 = L'espace surveillé est actif.

1 = L'espace surveillé n'est pas actif.

Bit

Signal

Description

Wz1...8

Sélection d'outil 1... 8

Affectation : bit 0 = outil 1... bit 7 = outil 8
0 = L'outil n'est pas actif.

1 = L'outil est actif.

Il faut toujours avoir sélectionné exactement un
outil

Bit

Signal

Description

WZ9 ... 16

Sélection d'outil 9... 16

Affectation : bit 0 = outil 9... bit 7 = outil 16
0 = L'outil n'est pas actif.

1 = L'outil est actif.

Il faut toujours avoir sélectionné exactement un
outil

Bit

Signal

Description

SO

Option de sécurité active
Etat d'activation de SafeOperation
0 = 'option de sécurité n'est pas active

1 = L'option de sécurité est active

RR

Manipulateur référencé
Affichage du contrdle de la calibration
0 = Le référencement de calibration nécessaire.

1 = Le référencement de calibration a été effec-
tué avec succes.
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Bit Signal Description
2 JF Défaut de calibration

La surveillance de I'enveloppe est désactivée
parce qu'au moins un axe n'est pas calibré.

0 = Défaut de calibration. La surveillance de
I'enveloppe a été désactivée.

1 = Pas de défaut.

3 VRED Vitesse spécifique aux axes et cartésienne
réduite (état d'activation de la surveillance de
vitesse réduite)

0 = La surveillance de vitesse réduite n'est pas
active.

1 = La surveillance de vitesse réduite est
active.

4.7 SBH1 ... 4 Etat d'activation de I'arrét fiable de fonctionne-
ment pour le groupe d'axes 1 ... 4

Affectation : bit 4 = groupe d'axes 1 ... bit 7 =
groupe d'axes 4

0 = L'arrét fiable de fonctionnement n'est pas
actif.

1 = L'arrét fiable de fonctionnement est actif.

Sortie octet 3 Bit Signal Description

0...1 SBH5 ... 6 Etat d'activation de I'arrét fiable de fonctionne-
ment pour le groupe d'axes 5... 6

Affectation : bit 0 = groupe d'axes 5 ... bit 1 =
groupe d'axes 6

0 = L'arrét fiable de fonctionnement n'est pas
actif.

1 = L'arrét fiable de fonctionnement est actif.

2.7 RES Réservé 27 ... 32
Sortie octet 4 Bit Signal Description
0..7 | MR1...8 Espace de message 1... 8

Affectation : bit 0 = espace de message 1
(espace surveillé de base 1) ... bit 7 = espace
surveillé 8 (espace surveillé de base 8)

0 =Ily a eu violation de l'espace.
1=1ln'y a pas eu violation de l'espace.

Remarque : en cas de violation d'espace, le
signal n'est mis a un que si I'espace surveillé
correspondant est activé. C'est-a-dire qu'il doit
étre configuré de fagon a étre "toujours actif" ou
étre activé via I'entrée correspondante de
I'interface de sécurité Ethernet (entrée octet 4).
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KR C4; KR C4 CK

Sortie octet 5

Sortie octet 6

Sortie octet 7

Bit Signal

Description

MRO ...

16

Espace de message 9 ... 16

Affectation : bit 0 = espace de message 9
(espace surveillé de base 9) ... bit 7 = espace
surveillé 16 (espace surveillé de base 16)

0 = Il y a eu violation de l'espace.
1 =1l n'y a pas eu violation de I'espace.

Remarque : en cas de violation d'espace, le
signal n'est mis a un que si l'espace surveillé
correspondant est activé. C'est-a-dire qu'il doit
étre configuré de fagon a étre "toujours actif" ou
étre activé via I'entrée correspondante de
l'interface de sécurité Ethernet (entrée octet 5).

Bit Signal

Description

RES

Réservé 49 ... 56

Bit Signal

Description

RES

Réservé 57 ... 64

6.8 Connexion EtherCAT sur la CIB
Description Le connecteur X44 sur la CIB est l'interface pour la connexion d'esclaves
EtherCAT a l'intérieur de la commande (dans le poste de montage client). La
branche EtherCAT reste dans la commande de robot. La branche EtherCAT
peut étre menée hors de la commande de robot via le connecteur optionnel
X65. Des informations concernant le connecteur X65 sont fournies dans les
instructions de montage et le manuel de la commande de robot KR C 4, dans
le chapitre "Interfaces en option".

@ | Les participants de la branche EtherCAT doivent étre configurés avec
1 WorkVisual.

——®

! IERREERER
L]

(2) Ether CAT.

Technology Group

Fig. 6-16: EtherCAT, connexion X44

1 CIB
2 EtherCAT, connexion X44

6.9 Compensation du potentiel terre

Description Les cables suivants doivent étre connectés avant la mise en service :
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= Un cable de 16 mm? comme compensation du potentiel entre le manipu-
lateur / la cinématique du robot et la commande du robot.

= Un cable de terre PE supplémentaire entre la barre PE centrale de I'ar-
moire d'alimentation et le boulon PE de la commande de robot. Une sec-

tion de 16 mm? est recommandée.

Fig. 6-17: Compensation du potentiel, commande du robot - manipula-
teur avec conduite de cables

PE vers la barre PE centrale de I'armoire d'alimentation
Panneau de raccordement, commande du robot
Connexion de compensation du potentiel au manipulateur

Compensation du potentiel de la commande du robot vers le manipu-
lateur

Goulotte de cablage

6 Compensation du potentiel du début de la conduite de cables vers la
compensation du potentiel principal

7 Compensation du potentiel principal

8 Compensation du potentiel de la fin de la conduite de cables vers la
compensation du potentiel principal

A WODN -~

(@)
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Fig. 6-18: Compensation du potentiel commande du robot - manipula-
teur

1 PE vers la barre PE centrale de I'armoire d'alimentation
2 Panneau de raccordement, commande du robot

3 Compensation du potentiel de la commande du robot vers le manipu-
lateur

4 Connexion de compensation du potentiel au manipulateur

6.10 Modifier la structure du systéme, remplacer les appareils

Description Dans les cas suivants, la structure de systéme du robot industriel doit étre
configurée avec WorkVisual :

= Nouvelle installation de KSS/VSS 8.2 ou d'une version plus récente.
Ceci est le cas si KSS/VSS 8.2 ou une version plus récente a été installée
sans que KSS/VSS 8.2 ou une version plus récente ne soit déja présente
(parce que celui-ci a été désinstallé ou effacé ou qu'il n'a jamais été instal-
1é).

m Le disque dur a été remplacé.

= Un appareil a été remplacé par un appareil d'un autre type.

m Plusieurs appareils ont été remplacés par plusieurs appareils d'autres
types.

= Un ou plusieurs appareils ont été enlevés.
= Un ou plusieurs appareils ont été ajoutés.

Remplacement Lors d'un remplacement d'appareil, au moins un appareil du KCB, KSB ou

des appareils KEB est remplacé par un appareil du méme type. Plusieurs appareils au choix
de KCB, KSB et KEB, ou bien tous les appareils du KCB, KSB et du KEB maxi-
mum peuvent étre remplacés simultanément par des appareils du méme type.
Le remplacement simultané de deux composants similaires du KCB n'est pas
possible. Un seul des composants identiques peut étre remplacé a la fois.

@ | L'échange de 2 appareils identiques ne peut avoir lieu que dans le
1 cas du KSP3x40 si le systéeme actuel contient 2 KSP3x40.

6.11 Acquittement de la protection opérateur

Une touche d'acquittement a deux canaux doit étre installée a I'extérieur du
dispositif de protection séparateur. La fermeture de la porte de protection doit
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étre confirmée avec la touche d'acquittement avant de pouvoir redémarrer le
robot industriel en mode automatique.

6.12 Niveau de performance

Les fonctions de sécurité de la commande de robot correspondent a la caté-
gorie 3 et au niveau de performance (PL) d selon la norme EN ISO 13849-1.

6.12.1 Valeurs PFH des fonctions de sécurité

Les paramétres de sécurité sont réglés sur une durée d'utilisation de 20 ans.

La classification de la valeur PFH de la commande n'est valable que si le dis-
positif d'’ARRET D'URGENCE est actionné au moins tous les 6 mois.

Lors de I'évaluation des fonctions de sécurité au niveau de l'installation, il faut

tenir compte de ce que les valeurs PFH doivent éventuellement étre respec-

tées plusieurs fois lorsque I'on combine plusieurs commandes. Ceci est le cas

avec les installations RoboTeam ou des zones de danger superposées. La va-
leur PFH déterminée pour la fonction de sécurité au niveau de l'installation ne
doit pas dépasser le seuil de | pour le niveau de performance.

Les valeurs PFH se référent respectivement aux fonctions de sécurité des dif-
férentes variantes de commandes.

Groupes des fonctions de sécurité :

m  Fonctions de sécurité standard
Sélection des modes
Protection opérateur
Dispositif d'ARRET D'URGENCE
Dispositif d'homme mort
Arrét fiable de fonctionnement externe
Arrét de sécurité externe 1
Arrét de sécurité externe 2
Surveillance de la vitesse en mode T1
Commande du contacteur de périphérie
= Fonctions de sécurité de KUKA.SafeOperation (option)
Surveillance des enveloppes d'axes
Surveillance des espaces cartésiens
Surveillance de la vitesse des axes
Surveillance de la vitesse cartésienne
Surveillance de l'accélération des axes
Arrét fiable du fonctionnement
Surveillance des outils

Apercu de la variante de commande - valeurs PFH :

Variante de commande de robot Valeur PFH
KR C4; KR C4 CK <1x107
KR C4 midsize; KR C4 midsize CK <1x107
KR C4 extended; KR C4 extended CK <1x107
KR C4 NA; KR C4 CK NA <1x107
KR C4 midsize NA; KR C4 midsize CK NA <1x107
KR C4 extended NA; KR C4 extended CK NA <1x107
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Variante de commande de robot Valeur PFH
Variante KR C4 : TBM1 <1x107
Variantes KR C4 : TDA1; TDA2; TDA3; TDA4 <1x107
Variantes KR C4 : TFO1; TFO2 <2x107
Variantes KR C4 : TRE1; TRE2 <1,5x 107
Variante KR C4 : TRE3 <1x107
Variantes VKR C4 : TVW1; TVW2; TVW3; TVW4 <1x107
VKR C4 Retrofit
= exception faite des fonctions d'ARRET D'URGENCE <1x107
externe et de protection opérateur
= Fonctions ARRET D'URGENCE externe et protection 5x 107
opérateur
@ | Pour des variantes de commandes ne figurant pas ici, veuillez vous
1 adresser a la société KUKA Roboter GmbH.

122 /217 Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 Gl V8 fr (PDF



KUKA

7 Transport
7.1 Transport avec harnais de transport
Condition m La commande de robot doit étre arrétée.
préalable ®m  Aucun cable ne doit étre connecté a la commande du robot.
m La porte de la commande du robot doit étre fermée.
m La commande du robot doit étre verticale.
m La protection contre le basculement doit étre fixée surla commande du ro-
bot.
Matériel indispen-  Harnais de transport avec ou sans croix de transport.
sable
Procédure 1. Accrocher le harnais de transport avec ou sans croix de transport aux

4 ceillets de la commande du robot.

© > 1600 mm

Fig. 7-1: Transport avec harnais de transport

CEillets pour le transport a la commande du robot
Harnais de transport accroché correctement
Harnais de transport accroché correctement
Harnais de transport mal accroché

A WON -

2. Accrocher le harnais de transport a la grue.
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La commande du robot soulevée peut osciller si le
|/\ AVERTISSEMENT | N W1evee peut osciier St

déplacement est trop rapide et causer ainsi des
dommages matériels et corporels. Transporter lentement la commande du
robot.

3. Soulever et transporter lentement la commande du robot.
4. Descendre lentement la commande du robot arrivée a destination.
5. Décrocher le harnais de transport de la commande du robot.

7.2 Transport avec chariot élévateur a fourches
Condition m La commande de robot doit étre arrétée.
préalable ®m  Aucun cable ne doit étre connecté a la commande du robot.
m La porte de la commande du robot doit étre fermée.
= La commande du robot doit étre verticale.
m La protection contre le basculement doit étre fixée sur la commande du ro-
bot.
La commande de robot peut étre endommagée ou
l‘é& AVER'“SSEMENT' des personnes peuvent étre blessées si le moyen
de transport est inapproprié. N'utiliser que des dispositifs ou moyens de
transport autorisés pouvant supporter la charge. La commande de robot ne
pourra étre transportée que de la maniére indiquée sur la figure.
Transport avec La commande de robot peut étre saisie avec un chariot élévateur a fourches.
pied d'armoire Veiller a ne pas endommager la commande de robot en entrant les fourches
standard sous celle-ci. Une fois les fourches entrées, la fourche du chariot doit étre ou-
verte jusqu'au fond des pieds de I'armoire.
Fig. 7-2: Transport avec pied d'armoire standard
1 Pied d'armoire standard
2 Protection contre le basculement
Transport avec La commande de robot peut étre saisie avec un chariot élévateur a fourches
poches traver- via deux poches traversantes (option).
santes

AVIS Il faut éviter de surcharger les poches en rappro-

chant ou en écartant les fourches a réglage hy-
draulique du chariot. Des dommages matériels peuvent étre la conséquence
d'une erreur.
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Fig. 7-3: Transport avec poches traversantes

1 Poches traversantes

Transport avec La commande de robot avec transformateur (option) peut étre saisie avec un
transformateur chariot élévateur a fourches via deux poches traversantes.
AVIS I faut éviter de surcharger les poches en rappro-
chant ou en écartant les fourches a réglage hy-

draulique du chariot. Des dommages matériels peuvent étre la conséquence
d'une erreur.

Fig. 7-4: Transport avec transformateur

1 Poches traversantes
2 Transformateur

Transportaveckit Lacommande de robot avec kit de montage de roulettes (option) peut étre sai-

de montage de sie avec un chariot élévateur a fourches. Pour ce faire, la fourche doit étre ren-

roulettes trée entre la protection contre le basculement et |la traverse du kit de montage
de roulettes.

Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 GI V8 fr (PDF 125/ 217



KUKA KIS

Fig. 7-5: Transport avec kit de montage de roulettes

1 Protection contre le basculement
2 Traverse du kit de montage de roulettes

7.3 Transport avec chariot élévateur
Condition m La commande de robot doit étre arrétée.
préalable ®m  Aucun cable ne doit étre connecté a la commande du robot.
m La porte de la commande du robot doit étre fermée.
m La commande du robot doit étre verticale.
m La protection contre le basculement doit étre fixée sur la commande du ro-

bot.

Transport avec
chariot élévateur

Fig. 7-6: Transport avec chariot élévateur

1 Protection contre le basculement

7.4 Transport avec kit de montage de roulettes (option)

Description La commande de robot ne doit étre que sortie d'une rangée d'armoires ou ren-
trée dans une rangée d'armoire sur des roulettes et ne doit pas étre transpor-
tée sur celles-ci. Le sol doit étre lisse et sans obstacles. En cas contraire, il y
aurait risque de basculement.
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AVIS Lorsque la commande de robot est tirée par un ve-
hicule (chariot élévateur a fourches, véhicule élec-
trique), cela peut provoquer un endommagement des roulettes et de la

commande de robot. La commande de robot ne doit pas étre accrochée a un
véhicule et transportée sur les roulettes.
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8 Mise et remise en service
8.1 Apercu de la mise en service

@ | Ceciestun apergu des étapes les plus importantes lors de la mise en
l service. Le déroulement précis dépend de I'application, du type de
manipulateur, des progiciels technologiques utilisés et d'autres condi-
tions spécifiques au client.

C'est pourquoi cet apergu ne prétend pas étre exhaustif.

@ | Cetapercu se rapporte a la mise en service du robot industriel. La
1 mise en service de I'ensemble de l'installation n'est pas I'objet de
cette documentation.

Manipulateur

Etape Description Informations
1 Procéder au contréle visuel du mani- Des informations détaillées sont four-
pulateur. nies dans le manuel ou les instructions
2 Monter la fixation du manipulateur de m'(')nt_age du manipulateur, au cha-
(fixation aux fondations, fixation a pitre "Mise et remise en service".
I'embase de la machine ou support de
montage).
3 Mettre le manipulateur en place.
Systéme
électrique
Etape Description Informations
4 Procéder au contrdle visuel de la commande -
de robot.
5 S'assurer qu'il n'y a pas d'eau de condensation | -
dans la commande de robot.
6 Mettre la commande de robot en place. (>>> 8.2 "Mise en place de la
commande du robot" Page 131)
7 Connecter les cables de liaison. (>>> 8.3 "Connexion des cables
de liaison" Page 131)
8 Connecter le KUKA smartPAD. (>>> 8.5 "Connexion de KUKA
smartPAD" Page 132)
9 Raccorder la compensation du potentiel entre (>>> 8.6 "Connexion de la com-
le manipulateur et la commande de robot. pensation du potentiel terre"
Page 133)
10 Connecter la commande de robot au réseau. (>>> 8.7 "Connexion de la com-
mande du robot au réseau"
Page 133)
11 Annuler la protection de décharge des accus. (>>> 8.8 "Annuler la protection
contre la décharge des accus"
Page 134)
12 Configurer et connecter l'interface de sécurité (>>> 8.9 "Confectionner et
X11. connecter l'interface de sécurité
X11" Page 134)
13 Configurer l'interface de sécurité Ethernet X66. | (>>> 6.7 "Fonctions de sécurité
avec interface de sécurité Ether-
net " Page 110)
14 Configuration d'entrainement modifiée.
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Etape Description Informations
15 Mode de mise en service (>>> 8.11 "Mode de mise en ser-
vice" Page 135)
16 Mettre la commande de robot en service. (>>> 8.12 "Mise en service de la
commande du robot" Page 136)
17 Controler les dispositifs de sécurité. Des informations détaillées sont

fournies dans le manuel et les ins-
tructions de montage de la com-
mande de robot, au chapitre

"Sécurité".
18 Configurer les entrées/sorties entre la com- Des informations détaillées sont
mande de robot et la périphérie. fournies dans la documentation de

bus de champ.

Logiciel
Etape Description Informations

19 Vérifier les paramétres machine. Des informations détaillées sont

20 Callibrer le manipulateur sans charge. fournies dans le manuel de ser-

21 Monter l'outil et calibrer le manipulateur avec vice et de programmation.
charge.

22 Controler les butées logicielles et les adapter,
le cas échéant.

23 Mesurer l'outil.

Avec un outil stationnaire : mesurer le CDO
externe.

24 Entrer les données de la charge.

25 Mesurer la base (option).

Avec un outil stationnaire : mesurer la piece.
(option).

26 Si le manipulateur doit étre piloté a partir d'un Des informations détaillées sont
ordinateur pilote ou d'un API : configurer l'inter- | fournies dans le manuel de ser-
face Automatique externe. vice et de programmation pour

intégrateurs de systémes.
e | Les noms d'affichage d'entrées et de sorties, de drapeaux, etc. peu-
1 vent étre mémorisés dans un fichier texte et lus aprés une nouvelle
installation. Ainsi, il est inutile d'entrer manuellement les noms d'affi-
chage pour chaque manipulateur. En outre, les noms d'affichage peuvent
étre actualisés dans des programmes utilisateur.

Accessoires Condition préalable : le manipulateur est prét a étre déplacé. C'est-a-dire que
le logiciel de mise en service a été exécuté, jusqu'au point "Calibrer le mani-
pulateur sans charge", inclus.

Description Informations
Option : contrdler I'alimentation en énergie externe et la Des informations détaillées sont
régler en tenant compte de la programmation. fournies dans la documentation

des alimentations en énergie.

Option manipulateur a positionnement précis : contréler les
données.
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8.2 Mise en place de la commande du robot
Procédure 1. Mettre la commande du robot en place. Respecter les écarts minimums
avec les parois, les autres armoires etc. (>>> 6.2 "Conditions de montage"
Page 95)
2. Vérifier I'état de la commande de robot pour détecter les dommages de
transport.
3. Vérifier la fixation correcte des coupe-circuit, des contacteurs, des pla-
tines.

4. Le cas échéant, resserrer les fixations mal serrées.
Contréler si les raccords a vis et les serrages sont bien en place.

6. L'exploitant doit recouvrir I'étiquette d'avertissement Lire le manuel avec
une plaque dans sa langue. (>>> 4.9 "Plaques" Page 66)

o

8.3 Connexion des cables de liaison
Apercu = Unjeude cables de liaison est joint au robot industriel. En version de base,
il comprend :

des cables moteur vers le manipulateur
des cables de données vers le manipulateur

m  Pour des applications supplémentaires vous pouvez également disposer
des cébles suivants :

Cables moteur pour axes supplémentaires
Cables de périphérie

La commande de robot est préconfigurée pour le robot industriel cor-
A respondant. Si des cables sont échangés, le manipulateur et les axes

supplémentaires (option) peuvent contenir des données erronées et
causer ainsi des dommages matériels ou corporels. Si l'installation est com-
posée de plusieurs manipulateurs, les cables de liaison doivent toujours étre
connectés au manipulateur et a la commande de robot correspondante.

Rayon de Il faut respecter les rayons de courbure suivants :

courbure m Pose stationnaire : 3 ... 5 x diamétre du cable.

m  Pose de la chaine porte-cables : 7 ... 10 x diamétre du cable (le cable doit
étre spécifié en fonction de cela).

Procédure 1. Poser les cables moteur séparément des cables de données vers le boi-
tier de raccordement du manipulateur et les connecter.

2. Poser les cables moteur des axes supplémentaires et les connecter.

3. Poser les cables de données séparément du cable moteur vers le boitier
de raccordement du manipulateur. Connecter le connecteur X21.

4. Connecter les cables de périphérie.

Fig. 8-1: Exemple : Pose des cables dans la conduite de cébles
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8.3.1 Cables de données X21

Brochage

X21

1 I
A —C non utilisé
! x21 |
I = 2 +24VPSt
| i 2 3 &
| c=,1- { GND
i | 4
i X34 i — non utilisé
I o= 4 5 ¢ non utilisé
i
| o C'i > 6—( non utilisé
i © C'!; ?—( non utilisé

8 .
i = 1 _ 9—( non utilisé
i cqj ~ ¢ TPFO_P
i ot —10¢ TPFILP
i s
i = — ¢ TPFO_N
i L 12 ¢ PRI N

1 g ~ L
I L
Fig. 8-2: Brochage X21
8.4 Fixation du support KUKA smartPAD (option)
Procédure m  Fixer le support du smartPAD a la porte de la commande de robot ou au

mur. (>>> 6.4 "Fixation du support KUKA smartPAD (option)" Page 99)

8.5 Connexion de KUKA smartPAD

Procédure m  Connecter KUKA smartPAD a X19 de la commande de robot.

IA AVERTISSEMENT Si le smartPAD est déconnecté, l'installation ne

peut plus étre mise hors service avec l'appareil
d'ARRET D'URGENCE du smartPAD. C'est pourquoi un ARRET D'UR-
GENCE externe doit étre connecté a la commande du robot.

L'exploitant doit garantir que le smartPAD déconnecté soit immédiatement
retiré de l'installation. Le smartPAD doit étre gardé hors de vue et d'atteinte
du personnel travaillant au robot industriel. Cela permet d'éviter des confu-
sions entre les dispositifs '/ARRET D'URGENCE actifs ou inactifs.

Des dangers de mort, des risques de blessures graves de personnes ou de
dommages matériels importants peuvent s'ensuivre si ces mesures ne sont
pas respectées.
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Brochage X19

| xaz | e
| i : "¢ TPFO_P
! - r/ 12 TPFON
| o /J 2 ¢ TPFLP
| o r 2 ¢ TPFIN
! = 4 9 ¢ KCP branché (B) 0V
i § c-+; ;i( non utilisé
! c-} ¢ KCP branché (A) 24 V
] —
! : 4—( non utilisé
i i 7—( non utilisé
| X306 | —— non utilisé
|— = 5 ¢ +24VPS2
! F306 : 2 6 ¢ GND
| —
Fig. 8-3: Brochage X19
8.6 Connexion de la compensation du potentiel terre
Procédure 1. Connecter le cable de terre PE supplémentaire entre la barre PE centrale

de I'armoire d'alimentation et le boulon PE de la commande de robot.

2. Connecter un fil de 16 mm? en tant que compensation du potentiel entre
le manipulateur et la commande du robot.

3. Effectuer un controle de la terre pour le robot industriel complet selon DIN

EN 60204-1.
8.7 Connexion de lacommande du robot au réseau
Description La commande de robot est reliée au secteur par un connecteur Harting.

I A ATTENTION I SI Ia‘comrrjande de robot.est exploitéfa e‘n étant re-

liee a un réseau sans point neutre mis a la terre,
cela peut mener a des erreurs de fonctionnement de la commande et a des
dommages matériels aux blocs d'alimentation. De méme, la tension élec-
trique est susceptible de causer des blessures. La commande de robot ne
doit étre exploitée qu'avec un réseau avec neutre a la terre.

X1
) 1
Q1/1 “ - L1
Q1/3 — 2 a2
Lo 13
Q1/5 - o L3
'||—| '”_‘ 4 aN*
5= libre
6 - libre
GND 1} PE o PE

Fig. 8-4: Brochage X1

N* Option pour prise SAV
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Condition = La commande de robot est arrétée.

préalable m Latension au cable secteur est coupée.

Procédure m  Connecter la commande du robot au réseau par X1.

8.8 Annuler la protection contre la décharge des accus

Description Pour éviter une décharge des accus avant la premiére mise en service, le
connecteur X305 de la CCU a été retiré avant la livraison de la commande de
robot.

Procédure m  Brancher le connecteur X305 a la CCU.

— E_

| IEERERERR

Fig. 8-5: Protection de décharge des accus X305

1 Connecteur X305 surla CCU

8.9 Confectionner et connecter l'interface de sécurité X11

Condition m La commande de robot est arrétée.

préalable

Procédure 1. Confectionner le connecteur X11 selon le concept de l'installation et de la

sécurité. (>>> 6.6 "Description de l'interface de sécurité X11" Page 101)
2. Connecter le connecteur interface X11 a la commande de robot.

Le connecteur X11 ne doit étre connecté ou décon-
AVIS . ! !

necté que lorsque la commande de robot est hors
service. Sile connecteur X11 est connecté ou déconnecté alors qu'il est sous
tension, des dommages matériels peuvent étre provoqués.
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8.10 Modifier la structure du systéme, remplacer les appareils

Description Dans les cas suivants, la structure de systéme du robot industriel doit étre
configurée avec WorkVisual :
®m  Nouvelle installation de KSS/VSS 8.2 ou d'une version plus récente.

Ceci est le cas si KSS/VSS 8.2 ou une version plus récente a été installée
sans que KSS/VSS 8.2 ou une version plus récente ne soit déja présente
(parce que celui-ci a été désinstallé ou effacé ou qu'il n'a jamais été instal-
1é).

m Le disque dur a été remplacé.

m  Un appareil a été remplacé par un appareil d'un autre type.

m Plusieurs appareils ont été remplacés par plusieurs appareils d'autres
types.

m  Un ou plusieurs appareils ont été enlevés.
®m  Un ou plusieurs appareils ont été ajoutés.

8.11 Mode de mise en service

Description Il est possible de faire passer le robot industriel en mode de mise en service
via l'interface utilisateur smartHMI. Avec ce mode, il est possible de déplacer
le manipulateur en mode T1 ou KRF sans périphérie de sécurité.

Le mode de mise en service est possible en fonction de l'interface de sécurité
utilisée.
Si une interface de sécurité discrete est utilisée :

= KUKA System Software 8.2 et version antérieure :

Le mode de mise en service est toujours possible si tous les signaux d'en-
trées a l'interface de sécurité discréte ont I'état "logique zéro". Si cela n'est
pas le cas, la commande de robot empéche ou arréte le mode de mise en
service.

Si une interface de sécurité discrete est également utilisée pour les op-
tions de sécurité, les entrées doivent également y avoir I'état "logique zé-
ro".

m  System Software 8.3 :

Le mode de mise en service est toujours possible. Cela signifie également
gu'il ne dépend par de I'état des entrées a l'interface de sécurité discréte.

Si une interface de sécurité discrete est également utilisée pour les op-
tions de sécurité : les état de ces entrées ne jouent aucun réle non plus.
Si I'interface de sécurité Ethernet est utilisée :

S'il y a liaison ou établissement de liaison avec un systéme de sécurité priori-
taire, la commande de robot empéche ou arréte le mode de mise en service.

Dangers Dangers et risques éventuels lors de I'utilisation du mode de mise en service :

= Une personne pénétre dans la zone de danger du manipulateur.

= Une personne non autorisée déplace le manipulateur.

m  En cas de danger, un dispositif '/ARRET D'URGENCE externe non actif
est actionné et le manipulateur n'est pas mis hors service.

Mesures supplémentaires a prendre pour éviter les risques en mode de mise
€en service :

m  Recouvrir les dispositifs d'/ARRET D'URGENCE ne fonctionnant pas ou
bien placer une plaque d'avertissement indiquant qu'ils ne fonctionnent
pas.
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m  Siil n'y a pas de grille de protection, utiliser d'autres moyens pour éviter
que des personnes pénetrent dans la zone de danger du manipulateur,
par ex. avec des sangles de délimitation.

m  En prenant des mesures d'organisation, I'utilisation du mode de mise en
service doit étre limitée ou évitée dans la mesure du possible.

Avec le mode de mise en service, tous les disposi-
A DANGER ) . > dIsp
tifs de protection externes sont hors service. Res-
pecter les remarques relatives a la sécurité concernant le mode de mise en

service.
(>>> 5.8.3.2 "Mode de mise en service" Page 88)

En mode de mise en service, on commute sur la figure d'entrées simulées sui-
vante :

Il n'y a pas d'ARRET D'URGENCE.

La porte de protection est ouverte.

L'arrét de sécurité 1 n'est pas demande.

L'arrét de sécurité 2 n'est pas demandé.

L'arrét fiable de fonctionnement n'est pas demandé.

Uniquement pour VKR C4 : E2 est fermée.

Si SafeOperation ou SafeRangeMonitorin est utilisé, le mode de mise en ser-
vice influence d'autres signaux.

@ | Des informations concernant les effets du mode de mise en service
1 lorsqu'il y a utilisation de SafeOperation ou de SafeRangeMonitoring
sont fournies dans les documentations SafeOperation et SafeRan-
geMonitoring.

Figure des signaux standard :

Octet0: 0100 1110

Octet1: 0100 0000

Figure des signaux SafeOperation ou SafeRangeMonitoring :
Octet2: 1111 1111

Octet3: 1111 1111

Octet4: 1111 1111

Octet5: 1111 1111

Octet6: 1000 0000

Octet7: 0000 0000

8.12 Mise en service de la commande du robot

Conditions m La porte de la commande de robot est fermée.

préalables m  Toutes les connexions électriques sont correctement connectées et I'ali-
mentation en tension se trouve au sein des limités indiquées.
®m  Aucune personne et aucun objet ne doit se trouver dans la zone de danger
du manipulateur.

m  Tous les dispositifs et mesures de protection sont présents et fonctionnent
correctement.

m Latempérature intérieure de I'armoire doit s'étre adaptée a la température
ambiante.
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Nous recommandons de déclencher tous les mouvements du mani-
pulateur depuis I'extérieur de la cléture de protection.

Procédure 1. Appliquer la tension secteur a la commande de robot.
2. Déverrouiller le dispostif d'/ARRET D’'URGENCE au smartPAD KUKA.

3. Actionner l'interrupteur principal. Le PC de commande commence avec la

montée (chargement) du systeme d'exploitation et du logiciel de com-
mande.

Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 GI V8 fr (PDF

137 /217



KUKA

138 /217 Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 Gl V8 fr (PDF



KUKA

9 Commande

9.1 Botftier de programmation portatif KUKA smartPAD

9.1.1 Face avant

Fonction Le smartPAD est le boitier de programmation portatif pour le robot industriel.
Le smartPAD posséde toutes les fonctions de commande et d'affichage indis-
pensables a la commande et a la programmation du robot industriel.

Le smartPAD dispose d'un écran tactile : I'interface smartHMI peut étre utilisée
avec un doigt ou un stylet. Une souris externe ou un clavier externe ne sont
pas nécessaires.

@ | Dans cette documentation, on utilise souvent le nom général "KCP"
1 (KUKA Control Panel) pour désigner le smartPAD.

Apergu

Fig. 9-1: KUKA smartPAD, face avant
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Pos. | Description
1 Bouton pour déconnecter le smartPAD.

2 Interrupteur a clé pour I'appel du gestionnaire de liaison. L'interrup-
teur ne peut étre tourné que si la clé est enfichée.

Le gestionnaire de liaison permet de changer de mode.

3 Appareil d'ARRET D'URGENCE. Pour stopper le robot en cas de
danger. L'appareil d'ARRET D'URGENCE est verrouillé lorsqu'il
est actionné.

4 Space Mouse Pour le déplacement manuel du robot.

5 Touches de déplacement : pour le déplacement manuel du robot.

6 Touche pour le réglage de la vitesse du programme.

7 Touche pour le réglage de la vitesse manuelle.

8 Touche de menu principal : elle affiche les options de menu sur
smartHMI.

9 Touches de fonction: Les touches de fonction servent principale-
ment a régler les paramétres des progiciels technologiques. Leur
fonction précise dépend des progiciels technologiques installés.

10 Touche Start : la touche Start lance un programme.

11 Touche Start en arriere : la touche Start en arriere lance le pro-
gramme en arriere. Le programme est traité pas par pas.

12 Touche STOP : la touche STOP arréte un programme en cours.
13 Touche clavier :

Affiche le clavier. En régle générale, le clavier ne doit pas étre af-
fiché spécialement, car l'interface smartHMI reconnait lors que des
entrées avec le clavier sont nécessaires et affiche celui-ci automa-
tiquement.
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9.1.2 Face arriere

Apercgu
MR AR e
Fig. 9-2: KUKA smartPAD, face arriére
1 Interrupteur d'homme mort 4 Connexion USB
2 Touche Start (verte) 5 Interrupteur d'homme mort
3 Interrupteur d'homme mort 6 Plaque signalétique
Description Elément Description
Plague signalé- . ”
tique Plaque signalétique
Touche Start Cette touche lance le programme.
L'interrupteur d'homme mort a trois positions :
= Non enfoncé
m  Position moyenne
= Enfoncé
Interrupteur

d'homme mort | Dans les modes T1 et T2, l'interrupteur d'homme mort
doit étre maintenu en position moyenne pour pouvoir
déplacer le manipulateur.

Dans les modes Automatique et Automatique Externe,
cet interrupteur reste sans fonction.

La connexion USB est utilisée par ex. pour 'archivage /

Connexion la restauration.
USB

Clés USB formatées uniquement pour FAT32.
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10 Maintenance KU KA

10 Maintenance

Description Les travaux de maintenance sont exécutés selon les intervalles de mainte-
nance spécifiés aprés la mise en service chez le client.

Symboles de

maintenance — * “ _ _
Vidange d'huile
7 b
Y

/5;’3/\ Lubrification avec pompe a graisse

%,g/ Lubrification avec pinceau

5"//' Serrage de la vis, de I'écrou

l}‘c::: Controle de la piéce, contréle visuel

9 Nettoyage de la piece

ﬁ'—E‘] Remplacer I'accumulateur / la batterie
Conditions m La commande du robot doit étre arrétée et protégée contre toute remise
préalables en service interdite.

I A AVERTISSEMENT| Les cables posés entre le raccordement secteur

X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service | Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

m La tension au cable secteur est coupée.

m Travailler selon les directives ESD (directives de protection contre les dé-
charges électrostatiques).
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Fig. 10-1: Points de maintenance

Intervalle Pos. Opération

6 mois 8 Vérifier le fonctionnement des sorties de relais de la
SIB et/ ou de la SIB Extended (>>> 10.1 "Contrdle
des sorties de relais SIB" Page 145)

(>>>10.2 "Contréle des sorties de relais SIB Ex-
tended" Page 145)

- Test cyclique des fonctions de la protection d'opéra-
teur et des dispositifs d'ARRET D'URGENCE ex-

ternes
auplustard 4 Nettoyer les grilles de protection du ventilateur exté-
aprés 1 an rieur avec une brosse en fonction des conditions ré-

gnant au site de montage et du degré
d'encrassement

auplustard 1 Nettoyer I'échangeur de chaleur avec une brosse en
aprés 2 ans fonction des conditions régnant au site de montage et
du degré d'encrassement

3 Nettoyer le refroidisseur KPP et KSP avec une
brosse en fonction des conditions régnant au site de
montage et du degré d'encrassement

4 Nettoyer le ventilateur externe avec une brosse en
fonction des conditions régnant au site de montage et
du degré d'encrassement

5 Nettoyer le refroidisseur du bloc d'alimentation basse
tension avec une brosse en fonction des conditions
régnant au site de montage et du degré d'encrasse-
ment

5 ans 7 Remplacer la pile carte-mére
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Intervalle | Pos. Opération
5 ans (pour 6 Remplacer le ventilateur du PC de commande
travailen 3 (>>> 11.4.2 "Remplacement du ventilateur du PC de
équipes) commande" Page 151).
4 Remplacer le ventilateur externe
(>>> 11.3 "Remplacement des ventilateurs ex-
ternes" Page 149)
apres si- 9 Remplacer les accumulateurs (>>> 11.6 "Rem-
gnalisation placement des accus" Page 168).
de la sur-
veillance
des accu-
mulateurs
En cas de 2 En fonction des conditions régnant au site de mon-
décolora- tage et des impuretés. Controle visuel du bouchon de
tion du compensation de pression : a remplacer si le filtre
bouchon n'est plus blanc (>>> 11.8 "Remplacement du bou-
de com- chon de compensation de pression” Page 171).
pensation
de pres-
sion.

Si une des opérations du tableau de maintenance est effectuée, il faudra pro-
céder a un controle visuel des points suivants :

m Vérifier la fixation correcte des coupe-circuit, des contacteurs, des
connexions enfichables et des platines.

= Vérifier que le cablage n'est pas endommagé.

m Vérifier la connexion de la compensation du potentiel terre.

m  Contréler tous les composants de l'installation pour détecter toute trace
d'usure ou d'endommagement.

10.1 Controble des sorties de relais SIB

Opération
Procédure
Opération

Procédure

Opération

Procédure

Vérifier le fonctionnement de la sortie "Arrét d'urgence local".
m Actionner le dispositif 'ARRET D'URGENCE local.
Vérifier le fonctionnement de la sortie "Protection opérateur acquittée".

1. Faire passer le mode sur Automatique ou Automatique externe
2. Ouvrir la protection opérateur (dispositif de protection).

Vérifier le fonctionnement de la sortie "Activer périphérie".

1. Faire passer le mode sur Automatique ou Automatique externe
2. Ouvrir la protection opérateur (dispositif de protection).
3. Libérer l'interrupteur d'homme mort en mode T1 ou T2.

Siaucun message de défaut n'est affiché, cela signifie que les sorties de relais
sont OK.

10.2 Controble des sorties de relais SIB Extended

Opération

Procédure

Controler les sorties d'espace de message.

m Effectuer une violation de I'espace de message concerné. Il peut y avoir
violation de I'espace de message cartésien ou spécifique aux axes en
fonction de la configuration de I'espace de message.

KUKA
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Opération
Procédure
Opération

Procédure

@ | En service normal, les sorties d'espace de message sont controlées
1 de facgon cyclique pendant l'intervalle de test (6 mois) par le service
de production.

Controler la sortie "SafeOperation actif".
m  Désactiver SafeOperation ou SafeRangeMonitoring.
Controler la sortie "Robot référencé”.

m  Arréter le bus d'entrainement, puis le remettre en marche.

Siaucun message de défaut n'est affiché, cela signifie que les sorties de relais
sont OK.

10.3 Nettoyage de la commande du robot

Condition
préalable

Regles de travail

Procédure

m La commande du robot doit étre arrétée et protégée contre toute remise
en service interdite.

m La commande est éteinte.
m Latension au cable secteur est coupée.

l A AVER“SSEMENT| Les cables posés entre le raccordement secteur

X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service ! Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

m Travailler selon les directives ESD (directives de protection contre les dé-
charges électrostatiques).

Lors du nettoyage, observer les instructions des fabricants des produits de
nettoyage.

m |l faut éviter que les produits de nettoyage pénétrent dans les composants
électriques.

m Ne pas nettoyer a l'air comprimé.
m  Ne pas asperger avec de l'eau.

1. Enlever les dépdts de poussiére, puis les aspirer.

2. Nettoyer la commande de robot avec un chiffon imbibé de produit de net-
toyage doux.

3. Nettoyer les cables, les piéces en plastique et les flexibles avec des pro-
duits de nettoyage sans solvant.

4. Remplacer toutes les plaques, étiquettes et inscriptions endommagées, il-
lisibles ou manquantes.
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11 Réparations

11.1 Réparations et commande des piéces de rechange

Réparations

Commande de
pieces de
rechange

Les réparations de la commande de robot ne pourront étre confiées qu'au per-
sonnel du service aprés-vente KUKA ou a celui du client a condition que ce
personnel soit autorisé a les effectuer, du fait de la participation a un séminaire
correspondant de KUKA Roboter GmbH.

Seul un personnel qualifié de la société KUKA Roboter GmbH, ayant regu une
formation spéciale a cet effet, est autorisé a procéder a la réparation de mo-
dules.

Les numéros des piéces de rechange sont listés dans le catalogue des piéces
de rechange.

Les types de piéces de rechange suivants sont fournis par KUKA Roboter
GmbH pour la réparation de la commande de robot :
m Piéces neuves
Aprés le montage d'une piéce neuve, on peut procéder a I'élimination de
la vieille piece.
m Piéces échangées
Aprés le montage d'une piéce échangée, la piece démontée est renvoyée
a la société KUKA Roboter GmbH.

@ | Une "Carte de réparation du robot" est fournie avec la piéce de re-
1 change. La carte de réparation doit étre dment remplie et renvoyée

a KUKA Roboter GmbH.

KUKA
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11.2 Exemple de circuit X11

Brochage
| _________________ b
1 X1 !
1 |
! Sortie de testA ! <IL :I; I
ARRET DURGENCE externe canal A 2 G
. 19
! Sortie de test B ij] ~L I
ARRET DURGENCE extetne canal B—="<
1 Sortie de test A 2 4 :I; I
: Protection opérateur canal A 2 g J,
. 21
: Sortie de test B > 4 I
I Protection opérateur canal B ¢ —
I Sortie de test A 2 4 -1 I
Picquittement Protection opérateur A £ ¢
1 Sortie de test B 22 4 —~ I
P:cquittement Protection opérateur B 24 ¢
I Sortie de test A L4 ~F |
: Arrét fiable de fonctionnement A g ¢
1 Sortie de test B 2 G ~Lf I
: Arrét fiable de fonctionnement B 26 {
1 Sortie de test A 2 { ~
: Arrét de sécurité Stop 2 canal A 10 ¢ |
1 Sortie de test B 2L 4 L I
: Arrét de sécurité Stop 2 canal B 28 { — _ I
. 1 T
I Sortie de test A il 1 —T- | 5 :
1
Interrupteur d'homme mort externe 1 canal A 2 o i E I
. 29 | E
: Sortie de test B ~J| I - | E :
Interruptgur d'homme mort externe 1 canal B 20 (o ! % |
| I T 1
| Sortie de test B 21 = 4 | E !
Interrupteur d'homme mort externe 2 canal B 22 (i : §- |
1 ! E I
I Sortie de testA (RN —l | % I
Interruptéur d'homme mort externe 2 canal A L. fl— : =1

Fig. 11-1: Exemple de circuit X11
L'interrupteur d'homme mort est un interrupteur a trois niveaux avec position
panique.

®m Interrupteur d'homme mort en position moyenne (contact de travail fermé
= autorisation donnée)

m Panique (contact de repos ouvert = position panique)

Les composants de sécurité du systéme de robot
[A AVERTISSEMENﬂ connectés sont annulés si l'exemple de circuit X11

est utilisé pour la mise en service ou la recherche de défauts.

@ | !l est possible de faire passer le robot industriel en mode de mise en
1 service avec l'interface utilisateur smartHMI. (>>> 8.11 "Mode de
mise en service" Page 135)Avec ce mode, il est possible de déplacer
le manipulateur en mode T1 ou KRF sans cablage de X11.
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11.3 Remplacement des ventilateurs externes

Conditions ® La commande du robot doit étre arrétée et protégée contre toute remise
préalables en service interdite.

= Couper la tension au cable secteur.

1] Les cables posés entre le raccordement secteur
X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service ! Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

= Travailler selon les directives ESD (directives de protection contre les dé-
charges électrostatiques).

Procédure 1. Débrancher le connecteur ventilateur X14 de la CCU.
2. Retirer la face arriére.

Fig. 11-2: Remplacement du ventilateur externe
1 Fixation de la face arriere
2 Connecteur ventilateur X14 a la CCU

3. Retirer les vis du passage du céble.
4. Rabattre le passage de cable et retirer le cable de connexion.
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Fig. 11-3: Ventilateur externe passage de cables

1 Fixation du passage de cable
2 Couvercle du passage de cable

5. Retirer le support du ventilateur avec le ventilateur.
6. Monter et fixer un nouveau ventilateur avec support.

Fig. 11-4: Remplacement du ventilateur externe

1 Fixation du support de ventilateur

7. Faire entrer le cable de connexion dans I'armoire.
8. Monter le passage de cable.

9. Monter et fixer la face arriére.

10. Brancher le connecteur ventilateur X14 a la CCU.

11.4 Remplacement de composants du PC de commande

11.41 Remplacement du PC de commande

Conditions m La commande du robot doit étre arrétée et protégée contre toute remise
préalables en service interdite.

m  Couper la tension au cable secteur.
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Les cables posés entre le raccordement secteur
|/\ AVERTISSEMENT]| P

X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service ! Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

m Travailler selon les directives ESD (directives de protection contre les dé-
charges électrostatiques).

Procédure 1. Déconnecter I'alimentation en tension et tous les connecteurs vers le PC
de commande.

Desserrer les écrous moletés.

Décrocher et retirer le PC de commande vers le haut.
Monter le nouveau PC de commande avant de le fixer.
Connecter les connecteurs enfichables.

Connexion carte double NIC LAN, voir (>>> 3.19 "Interfaces du PC de
commande" Page 53)

Al B

Fig. 11-5: Fixation du PC de commande avec la carte mére D2608-K

1 Ecrous moletés
2 Connexion carte double NIC LAN (carte mére D2608-K)

11.4.2 Remplacement du ventilateur du PC de commande

Conditions m La commande du robot doit étre arrétée et protégée contre toute remise
préalables en service interdite.

m  Couper la tension au cable secteur.

- Les cables posés entre le raccordement secteur
|/\ AVERTISSEMENT]| P

X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service ! Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

m Travailler selon les directives ESD (directives de protection contre les dé-
charges électrostatiques).

Procédure 1. Démonter le PC de commande. (>>> 11.4.1 "Remplacement du PC de
commande" Page 150)

2. Démonter le canal d'air.
Démonter le couvercle du PC de commande.
4. Déverrouiller et débrancher le connecteur ventilateur.

w
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Fig. 11-6: Débranchement du ventilateur du PC de commande

1 Connecteur du ventilateur 3 Ventilateur
2 Logement du PC de com- 4  Grille de ventilateur
mande

5. Retirer la grille externe du ventilateur.
6. Séparer le ventilateur des bouchons de montage vers l'intérieur.
7. Retirer les rivets a expansion et retirer la grille.

Fig. 11-7: Structure du ventilateur pour PC

1 Bouchons de montage 4 Grille de ventilateur
2  Grille externe du ventilateur 5 Plaque signalétique du venti-
lateur

3 Fixation de la grille de ventila-
teur (rivets a expansion)

8. Fixer la grille au nouveau ventilateur avec les rivets a expansion.

La grille d'aération doit se trouver du méme c6té que la plaque signa-
1 létique. Voir (>>> Fig. 11-7)
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Fig. 11-8: Montage du ventilateur du PC de commande

1 Bouchons de montage sur le 3 Bouchons de montage sur le
ventilateur logement du PC

2 Grille de ventilateur

9. Monter les bouchons de montage dans le ventilateur.

10. Monter le ventilateur dans le logement du PC et faire passer les bouchons
de montage a travers le logement.

11. Remonter la grille externe du ventilateur.
12. Monter le canal d'air.

11.4.3 Remplacement de la carte-mere

Si la carte-meére est défectueuse, il faut la remplacer avec le PC de com-
mande.

11.4.4 Remplacement de la pile carte-mére

Seul un personnel de maintenance autorisé est en droit de remplacer la pile
de la carte mére du PC de commande en accord avec le service aprés-vente
KUKA.

11.45 Remplacement de la carte réseau double NIC

Conditions m La commande du robot doit étre arrétée et protégée contre toute remise
préalables en service interdite.

m  Couper la tension au cable secteur.

- Les cables posés entre le raccordement secteur
|/\ AVERTISSEMENT]| P

X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service ! Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

m Travailler selon les directives ESD (directives de protection contre les dé-
charges électrostatiques).

Procédure Ouvrir le logement du PC.
Déconnecter les liaisons avec la carte réseau double NIC.
Desserrer la fixation de la carte afin de la retirer de son emplacement.

Controler la carte réseau double NIC quant a des dommages mécaniques.

PoN =
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5. Monter la carte réseau double NIC dans son emplacement avant de la vis-
ser.

6. Reconnecter les liaisons avec la carte.

11.4.6 Remplacement du disque dur

Conditions m La commande du robot doit étre arrétée et protégée contre toute remise
préalables en service interdite.

m  Couper la tension au cable secteur.

Ty — Les cables posés entre le raccordement secteur
[\ AVERTISSEMENT| .

X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service ! Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

m Travailler selon les directives ESD (directives de protection contre les dé-
charges électrostatiques).

Déverrouiller et débrancher le connecteur SATA.
Débrancher le connecteur d'alimentation en courant.
Desserrer les vis moletées.

Remplacer le disque dur par un disque dur nouveau.
Brancher SATA et I'alimentation en courant.

Fixer le disque dur avec les vis moletées.

Installer le systéme d'exploitation et le logiciel KUKA System Software
(KSS).

8. La structure de systéme du robot industriel doit étre configurée avec Work-
Visual.

Procédure

N o~ Dh =

@ | Lorsque le disque dur a été remplace, outre la configuration avec
1 WorkVisual, on dispose encore des possibilités suivantes :

mCharger les archives de l'installation précédente.
m Restaurer I'image mémoire compléte via KUKA Recovery Tool.

Fig. 11-9: Remplacement du disque dur

1 Connexion SATA
2 Connexion d'alimentation en courant
3 Vis moletées sur la face inférieure
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11.5 Modifier la structure du systéme, remplacer les appareils

Description

Remplacement
des appareils

Dans les cas suivants, la structure de systéme du robot industriel doit étre
configurée avec WorkVisual :

®m  Nouvelle installation de KSS/VSS 8.2 ou d'une version plus récente.
Ceci est le cas si KSS/VSS 8.2 ou une version plus récente a été installée
sans que KSS/VSS 8.2 ou une version plus récente ne soit déja présente
(parce que celui-ci a été désinstallé ou effacé ou qu'il n'a jamais été instal-
1é).

m Le disque dur a été remplacé.

m  Un appareil a été remplacé par un appareil d'un autre type.

m Plusieurs appareils ont été remplacés par plusieurs appareils d'autres
types.

m  Un ou plusieurs appareils ont été enlevés.
®m  Un ou plusieurs appareils ont été ajoutés.

Lors d'un remplacement d'appareil, au moins un appareil du KCB, KSB ou
KEB est remplacé par un appareil du méme type. Plusieurs appareils au choix
de KCB, KSB et KEB, ou bien tous les appareils du KCB, KSB et du KEB maxi-
mum peuvent étre remplacés simultanément par des appareils du méme type.
Le remplacement simultané de deux composants similaires du KCB n'est pas
possible. Un seul des composants identiques peut étre remplacé a la fois.

@ | L'échange de 2 appareils identiques ne peut avoir lieu que dans le

1 cas du KSP3x40 si le systeme actuel contient 2 KSP3x40.

11.5.1 Remplacement de KUKA Power-Pack

Connexions

h i CL

AT TR T T R L LS

—=a:

(193 19(9)

Fig. 11-10: Connexions KPP

Pos. | Connecteur Description
1 X30 Alimentation freins OUT
2 X20 Bus d'entrainement OUT
3 X10 Alimentation systéme électronique de com-
mande OUT

KUKA
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Pos. | Connecteur Description

4 X7 Résistance ballast

5 X6 Circuit intermédiaire DC OUT

6 X11 Alimentation systéme électronique de com-

mande IN

7 xX21 Bus d'entrainement IN

8 X34 Alimentation freins IN

9 X3 Connexion moteur 3 axe 8

10 X33 Connexion frein 3 axe 8

11 X32 Connexion frein 2 axe 7

12 X2 Connexion moteur 2 axe 7

13 - non utilisé

14 X4 Connexion secteur AC et PE
Conditions m La commande du robot doit étre arrétée et protégée contre toute remise
préalables en service interdite.

Si le démontage est effectué directement aprés la
I A\ ATTENTION I mise hors service du robot, il faut s'attendre a des
températures superficielles du refroidisseur plus élevées pouvant provoquer
des brilures. Porter des gants de protection.

m Latension au cable secteur est coupée.

l A AVER“SSEMENT| Les cables posés entre le raccordement secteur

X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service ! Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

m Travailler selon les directives ESD (directives de protection contre les dé-
charges électrostatiques).

m Attendre 5 minutes jusqu'a ce que le circuit intermédiaire soit décharge.

IA AVER“SSEMEN'” Lorsque la commande du robot est mise hors ser-

vice, les composants suivants peuvent étre sous
tension (50 ... 780 V) pendant un laps de temps allant jusqu'a 5 minutes :

® le KPP

m les KSP

m connexions du connecteur moteur X20 et cables moteur connectés
m les cables de liaison de circuit intermédiaire

Cette tension est susceptible de causer des blessures trés dangereuses,
voire mortelles.

Procédure 1. Déverrouiller les connecteurs X20 et X21 des cables de données. Décon-
necter toutes les connexions vers le KPP.
AVIS Si les connecteurs des cables de données sont re-
tirés sans étre déverrouillés, les connecteurs se-

ront endommagés. Déverrouiller les connecteurs avant de les débrancher.
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Fig. 11-11: Déverrouillage des connecteurs X20 et X21

1 Connecteur déverrouillé 3 Connecteur branché et ver-
rouillé

2 Connecteur verrouillé 4 Connecteur branché et déver-
rouillé

2. Desserrer les vis a six pans creux.

Le KPP pése environ 10 kg. Risques de blessures
| /\ ATTENTION | (écrasement) lors des travaux de démontage et de
montage du KPP ! Porter des gants de protection.

3. Soulever légérement le KPP, faire basculer le haut vers I'avant et le retirer
par le haut de la corniére de support de I'appareil.

4. Monter le nouveau KPP dans la corniére de support de I'appareil, I'accro-
cher en haut et le visser (couple de serrage 4 Nm).

5. Brancher toutes les connexions en respectant les inscriptions sur les
connecteurs et les cables. Verrouiller les connecteurs X20 et X21.

6. Sile remplacement de 'appareil a provoqué une modification du systeme,
la structure de systéme du robot industriel doit étre configurée avec Work-
Visual.

(1)
U

v
[Ipuo g _I.i'

birir s

Fig. 11-12: Fixation du KPP
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1 Vis a six pans creux 3 Corniere de support de I'appa-
reil
2 Paroi arriére de I'armoire

11.5.2 Remplacement de KUKA Servo-Pack

Connexions

;\ L1

: E) ; .. ..
V) e |

(193 19(9)

Fig. 11-13: Connexion KSP avec amplificateur pour 3 axes

Pos. Connecteur Description
1 X30 Alimentation freins OUT
2 X20 Bus d'entrainement OUT
3 X10 Alimentation systéme électronique de com-
mande OUT
4 X5 Circuit intermédiaire DC OUT
5 X6 Circuit intermédiaire DC IN
6 X1 Alimentation systéme électronique de com-
mande IN
7 X21 Bus d'entrainement IN
8 X34 Alimentation freins IN
9 X3 Connexion moteur 3
10 X33 Connexion frein 3
11 X32 Connexion frein 2
12 X2 Connexion moteur 2
13 X31 Connexion frein 1
14 X1 Connexion moteur 1
Conditions m La commande du robot doit étre arrétée et protégée contre toute remise
préalables en service interdite.

Si le démontage est effectué directement aprés la
I /\ ATTENTION I mise hors service du robot, il faut s'attendre a des
températures superficielles du refroidisseur plus élevées pouvant provoquer
des brdlures. Porter des gants de protection.
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m Latension au cable secteur est coupée.

Les cabl S tre | t sect
I A AVERTISSEMENT| es cap es posés entre le raccordement secteur

X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service | Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

m  Travailler selon les directives ESD (directives de protection contre les dé-
charges électrostatiques).

= Attendre 5 minutes jusqu'a ce que le circuit intermédiaire soit déchargé.

|/A AVER“SSEMEN'” Lprsque la commande du robot est mise hors ser-

vice, les composants suivants peuvent étre sous
tension (50 ... 780 V) pendant un laps de temps allant jusqu'a 5 minutes :

= le KPP

= les KSP

m connexions du connecteur moteur X20 et cables moteur connectés
m les cables de liaison de circuit intermédiaire

Cette tension est susceptible de causer des blessures trés dangereuses,
voire mortelles.

Procédure 1. Déverrouiller les connecteurs X20 et X21 des cables de données. Décon-
necter toutes les connexions vers le KSP.

Si les connecteurs des cables de données sont re-
AVIS - n . "

tirés sans étre déverrouillés, les connecteurs se-
ront endommagés. Déverrouiller les connecteurs avant de les débrancher.

z

Fig. 11-14: Déverrouillage des connecteurs X20 et X21

1 Connecteur déverrouillé 3 Connecteur X21 branché et
verrouillé

2 Connecteur verrouillé 4 Connecteur X20 branché et
verrouillé

2. Desserrer les vis a six pans creux.

Le KPP pése environ 10 kg. Risques de blessures
I /\ ATTENTION I (écrasement) lors des travaux de démontage et de
montage du KPP ! Porter des gants de protection.

3. Soulever légérement le KSP, faire basculer le haut vers I'avant et le retirer
par le haut de la corniére de support de l'appareil.
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4. Monter le nouveau KSP dans la corniére de support de I'appareil, I'accro-
cher en haut et le visser (couple de serrage 4 Nm).

5. Brancher toutes les connexions en respectant les inscriptions sur les
connecteurs et les cables. Verrouiller les connecteurs X20 et X21.

6. Sileremplacement de I'appareil a provoqué une modification du systeme,
la structure de systéme du robot industriel doit étre configurée avec Work-
Visual.

(1)
U

v
[EPuwfe ]

Fig. 11-15: Fixation KSP
1 Vis a six pans creux 3 Corniére de support de I'appa-
reil
2 Paroi arriére de I'armoire

11.5.3 Remplacement de Cabinet Control Unit

Connexions

S

Fig. 11-16: Connexions sur la CCU
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Pos. Connec | Description
teur
1 X14 Connexion ventilateur externe
2 X308 Alimentation externe circuit de sécurité
3 X1700 Connexion enfichable platines
4 X306 Alimentation en tension KCP
5 X302 Alimentation en tension SIB
6 X3 Alimentation en tension KPP1
7 X29 EDS connexion carte mémoire
8 X30 Surveillance de la température résistance ballast
9 X309 Contacteur principal 1 (HSn, HSRn)
10 X312 Contacteur principal 2 (HSn, HSRn)
11 X310 Réserve (entrée slire 2/3, sortie sire 2/3)
12 X48 Safety Interface Board SIB (orange)
13 X31 Bus de contréleur KPC (bleu)
14 X32 Bus de contréleur KPP (blanc)
15 X311 Entrées sires, ZSE1, ZSE2; NHS (connecteur de
pontage)
16 X28 Référencement de calibration
17 X43 KUKA Service Interface (KSI) (verte)
18 X42 KUKA Operator Panel Interface KCP (jaune)
19 X41 Bus systeme KUKA KPC (rouge)
20 X44 EtherCAT Interface (KUKA Extension Bus) (rouge)
21 X47 Réserve (jaune)
22 X46 Bus systeme KUKA RoboTeam (vert)
23 X45 Bus systeme KUKA RoboTeam (orange)
24 X34 Bus de contréleur RDC (bleu)
25 X33 Bus de contréleur réserve (blanc)
26 X25 Entrées de mesure rapide 7... 8
27 X23 Entrées de mesure rapide 1... 6
28 X1 Contact de signalisation interrupteur principal
29 X26 Thermorupteur transformateur
30 xX27 Contact de signalisation refroidisseur
31 X5 Alimentation en tension KPP2
32 X22 Eclairage de I'armoire (option)
33 X4 Alimentation en tension KPC, KPP, ventilateur
interne
34 X307 Alimentation en tension CSP
35 X12 uUsB
36 X15 Ventilateur interne, option
37 X1 Alimentation du bloc basse tension
38 X301 24V sans tampon (F301)
39 X6 24 V sans tampon (F6)
40 X305 Accu
41 X21 Alimentation en tension RDC
Condition m La commande du robot doit étre arrétée et protégée contre toute remise
préalable en service interdite.

m La tension au cable secteur est coupée.
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Procédure

Les cables posés entre le raccordement secteur
I& AVER'“SSEMENTl X1 et l'interrupteur principal sont sous tension

méme lorsqu'ils sont hors service ! Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

m Travailler selon les directives ESD (directives de protection contre les dé-
charges électrostatiques).

m Attendre 5 minutes jusqu'a ce que le circuit intermédiaire soit déchargé.

L | t est mise h -
|A AVERTISSEMENTl orsque la commande du robot est mise hors ser:

vice, les composants suivants peuvent étre sous
tension (50 ... 780 V) pendant un laps de temps allant jusqu'a 5 minutes :

= le KPP

m les KSP

m connexions du connecteur moteur X20 et cables moteur connectés
m les cables de liaison de circuit intermédiaire

Cette tension est susceptible de causer des blessures trés dangereuses,
voire mortelles.

1. Déverrouiller les connecteurs des cables de données. Déconnecter toutes
les connexions vers la CCU.

AVIS Si les connecteurs des cables de données sont re-
tirés sans étre déverrouillés, les connecteurs se-

ront endommagés. Déverrouiller les connecteurs avant de les débrancher.

Fig. 11-17: Déverrouiller les connecteurs des cables de données

1 Connecteur déverrouillé 3 Connecteur branché et ver-
rouillé

2 Connecteur verrouillé

2. Retirer la vis de la plaque de fixation et tirer la plaque avec la CCU hors
des ouvertures des éclisses.

3. Controle de la nouvelle CCU quant a des dommages mécaniques. Monter
la plaque de fixation avec la CCU dans les ouvertures des éclisses et la
serrer.

4. Brancher toutes les connexions en respectant les inscriptions sur les
connecteurs et les cables. Verrouiller les connecteurs des cables de don-
nées.
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Fig. 11-18: Fixation CCU

1 Attaches de fixation
2 Vis de fixation

11.5.4 Remplacement de Safety Interface Board

Connexions
Standard

©
©
(©,

-
U

00 © ©

@+ ©
© () ©)
Fig. 11-19: SIB, connexions standard
Pos. Connec | Description
teur

1 X250 Alimentation SIB
2 X251 Alimentation pour d'autres composants
3 X252 Sorties slres
4 X253 Entrées slres
5 X254 Entrées sdres
6 X258 KUKA System Bus IN
7 X259 KUKA System Bus OUT
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Connexions

O O Q) O O
Extended © © = © 9
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Fig. 11-20: Connexions SIB Extended
Pos. Connec | Description
teur
1 X260 Alimentation SIB Extended
2 X261 Alimentation pour d'autres composants
3 X264 Sorties slres 1 et 4
4 X266 Sorties sGres 5a 8
5 X262 Entrées sires
6 X263 Entrées sires
7 X267 Entrées sires
8 X268 KUKA System Bus IN
9 X269 KUKA System Bus OUT
Condition m La commande du robot doit étre arrétée et protégée contre toute remise
préalable en service interdite.

m Latension au cable secteur est coupée.

Les cabl : tre | t sect
[ AN AVERTISSEMENT| es cables posés entre le raccordement secteur

X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service ! Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

m Travailler selon les directives ESD (directives de protection contre les dé-
charges électrostatiques).

m Attendre 5 minutes jusqu'a ce que le circuit intermédiaire soit déchargé.

L | ise h -
[A AVER'“SSEMEN'” orsque la commande du robot est mise hors ser

vice, les composants suivants peuvent étre sous
tension (50 ... 780 V) pendant un laps de temps allant jusqu'a 5 minutes :

= le KPP

m les KSP

m connexions du connecteur moteur X20 et cables moteur connectés
m les cables de liaison de circuit intermédiaire

Cette tension est susceptible de causer des blessures trés dangereuses,
voire mortelles.
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Procédure 1. Déverrouiller les connecteurs des cables de données. Déconnecter toutes
les connexions vers la SIB.
AVIS Si les connecteurs des cables de données sont re-
tirés sans étre déverrouillés, les connecteurs se-

ront endommagés. Déverrouiller les connecteurs avant de les débrancher.
%

Fig. 11-21: Déverrouillage des connecteurs des cables de données

1 Connecteur déverrouillé 3 Connecteur branché et ver-
rouillé

2 Connecteur verrouillé

2. Retirerlavis de la plaque de fixation et tirer la plaque avec la SIB hors des
ouvertures des éclisses.

3. Contrdle de la nouvelle SIB quant a des dommages mécaniques. Monter
la plaque de fixation avec la SIB dans les ouvertures des éclisses et la ser-
rer.

4. Brancher toutes les connexions en respectant les inscriptions sur les
connecteurs et les cables. Verrouiller les connecteurs des cables de don-
nées.

5. Sile remplacement de la SIB a provoqué une modification du systeme, la
structure de systéme du robot industriel doit étre configurée avec WorkVi-
sual.

Fig. 11-22: SIB avec plaque de fixation
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1 Vis de fixation
2 Attaches de fixation

1155 Remplacement du résolveur convertisseur numérique

Connexions

Fig. 11-23: Apercu connexions RDC

Pos. Connec- Description
teur
1 X1 Connexion du résolveur axe 1
2 X2 Connexion du résolveur axe 2
3 X3 Connexion du résolveur axe 3
4 X4 Connexion du résolveur axe 4
5 X5 Connexion du résolveur axe 5
6 X6 Connexion du résolveur axe 6
7 X7 Connexion du résolveur axe 7
8 X8 Connexion du résolveur axe 8
9 X13 EDS connexion carte mémoire RDC
10 X20 EMD
11 X19 KCB OUT
12 X18 KCB IN
13 X17 Alimentation en tension EMD
14 X15 Alimentation en tension IN
15 X16 Alimentation en tension OUT (participant KCB
suivant)
Conditions m La commande du robot doit étre arrétée et protégée contre toute remise
préalables en service interdite.

m  Couper la tension au cable secteur.

. = Les cables posés entre le raccordement secteur
|\ AVERTISSEMENT| P

X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service ! Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.
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m Travailler selon les directives ESD (directives de protection contre les dé-
charges électrostatiques).

Procédure 1. Retirer les vis du couvercle de la boite RDC.

Fig. 11-24: Boite RDC, connexions

1 Raccord a vis pour 2 cables de commande des axes supplémentaires
X7 et X8

Boulon connexion terre

Cable de données X31

Connexion EMD X32

Passage de cable pour connexions de résolveur X1 ... X6

a b WODN

2. Déconnecter tous les cables avec précaution et les plier vers le coté.
3. Déconnecter la connexion EDS avec précaution.

@ | La mémoire EDS n'est pas démontée et reste dans la boite RDC en
1 cas de remplacement RDC.

4. Retirer les vis de fixation du module RDC.

Fig. 11-25: Fixation RDC

1 Fixation du module RDC : M6x10

Couple de serrage : 2,0 Nm
2 Fixation EDS : écrous en plastique M2,5

Couple de serrage : 0,1 Nm
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5. Retirer le module RDC avec précaution de la boite RDC en évitant de le
coincer.

Monter un nouveau module RDC et le visser.
Connecter tous les cables.

Connecter la connexion EDS.

Fermer et visser le couvercle de la boite RDC.

© ® N

11.6 Remplacement des accus

Procédure

168 /217

1. Arréter la commande de robot avec I'option de menu principal Arréter.
[Pour tout complément d'information, voir les manuels de service et de
programmation du logiciel KUKA System Software.]

2. Arréter la commande du robot et protéger contre toute remise en service
interdite.

3. Couper la tension au cable secteur.

’ e Les cables posés entre le raccordement secteur
|\ AVERTISSEMENT| P

X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service ! Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

4. Retirer les vis de la fixation du canal de refroidissement avec une clé a
douille 7 mm. Retirer le canal de refroidissement par le haut.

Fig. 11-26: Démontage du canal de refroidissement

1 Vis de la fixation du canal de refroidissement
2 Accus
3 Canal de refroidissement

5. Retirer le cable de connexion des accus.

’ e Un court-circuit ou un court-circuit a la masse des
|/A\ AVERTISSEMENT

pbles d'accumulateurs provoque un courant de
court-circuit trés élevé. Le courant de court-circuit peut provoquer des dom-
mages matériels importants et des blessures graves. Aucun court-circuit ou
court-circuit a la masse ne doit étre déclenché aux pdles d'accumulateurs.

o Un court-circuit ou un court-circuit a la masse des
|/A AVERTISSEMENT

pbles d'accumulateurs peut déclencher un coupe-
circuit prioritaire. Les accumulateurs n'ont pas de coupe-circuit individuel.
Aucun court-circuit ou court-circuit a la masse ne doit étre déclenché aux

poles d'accumulateurs.
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6. Retirer la bande Velcro.

Fig. 11-27: Remplacement des accumulateurs

1 Cable de connexion des accus
2 Bande Velcro

7. Retirer les deux blocs d'accus.

o | !l faut toujours remplacer simultanément les deux blocs d'accus.

8. Monter les nouveaux blocs d'accus et connecter le cable de connexion
des accus.

a

01 - 2001
Gxx] [ ]

®|®
©l0,

[ ]
100Z - 10

Fig. 11-28: Polarité des accumulateurs

- L larité 3 tée pour les accus doit étre
|A AVERTISSEMENTl a polarité représentée p

respectée. Un faux montage ou une fausse polari-
té peuvent provoquer un courant élevé de court-circuit et déclecher le coupe-
circuit prioritaire.

9. Fixer les blocs d'accus avec la bande Velcro.
10. Monter et visser le canal de refroidissement.
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Stockage

Pour éviter une décharge en profondeur et une

AVIS destruction des accumulateurs, il faut recharger
les accumulateurs a intervalles réguliers en fonction de la température de
stockage.
Avec une température de stockage de +20 °C ou moins, il faut recharger les
accus tous les 9 mois.
Avec une température de stockage de +20 °C a +30 °C, il faut recharger les
accus tous les 6 mois.
Avec une température de stockage de +30 °C a +40 °C, il faut recharger les
accus tous les 3 mois.

11.7 Remplacement du bloc d'alimentation basse tension

Condition
préalable

Procédure

170 /217

m La commande de robot est arrétée.

m Lacommande de robot est arrétée et protégée contre toute remise en ser-
vice interdite.

m Latension au cable secteur est coupée.

A —— =] Les cables posés entre le raccordement secteur
[\ AVERTISSEMENT| P

X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service | Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

Retirer le panneau arriére.
Déconnecter les connexions.
Desserrer les vis de fixation.

Rabattre le bloc d'alimentation basse tension vers 'avant et le retirer par
le haut.

oODN -~

Fig. 11-29: Bloc d'alimentation basse tension

1 Branchement secteur connec- 4 Vis de fixation

teur X2
2 Alimentation connecteur X1 5 Bloc d'alimentation basse ten-
ccu sion démonté

3 Connecteur XPE
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5. Monter un nouveau bloc d'alimentation basse tension et le fixer.
6. Connecter les raccordements, monter et fixer la paroi arriére.

11.8 Remplacement du bouchon de compensation de pression

Description Le bouchon de compensation de pression permet de générer une surpression
a l'intérieur de I'armoire. On évite ainsi la pénétration des poussiéres et impu-
retés.

Conditions m La commande du robot doit étre arrétée et protégée contre toute remise

préalables en service interdite.

m  Couper la tension au cable secteur.

Les cables posés entre le raccordement secteur
|/\ AVERTISSEMENT]| P u

X1 et l'interrupteur principal sont sous tension
méme lorsqu'ils sont hors service ! Cette tension secteur est susceptible de
causer des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact.

m  Travailler selon les directives ESD (directives de protection contre les dé-
charges électrostatiques).

Procédure 1. Enlever la bague en mousse.
2. Remplacer la natte filtrante.

3. Introduire la bague en mousse, jusqu'a ce qu'elle soit alignée avec le bou-
chon de compensation de pression.

Fig. 11-30: Remplacement du bouchon de compensation de pression

1 Bouchon de compensation de 3 Bague en mousse
pression

2 Natte filtrante

11.9 Installation KUKA System Software (KSS)

@ | Pour tout complément d'information, voir manuels de service et de
1 programmation du KUKA System Software (KSS).
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12 Elimination des défauts

12.1 Signalisation LED, Cabinet Control Unit

Apercgu
Fig. 12-1: Signalisation par LED de la CCU
Pos. Désignation Couleur | Description Dépannage
1 LED de Rouge Allumée = coupe-circuit Remplacer le coupe-circuit

coupe-circuit défectueux défectueux
Les LED indi- Eteinte = coupe-circuit OK -
quent |'état
des coupe-cir-
cuit.

2 PWRS/3.3V Verte Allumée = alimentation en
tension présente

Eteinte = pas d'alimentation | m Contréler le coupe-cir-
en tension cuit F17.3

m SilaLED PWR/3.3V est
allumée, remplacer le
module CCU
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Pos. Désignation Couleur | Description Dépannage
3 STAS2 Orange | Eteinte = pas d'alimentation | m Contréler le coupe-cir-
Neeud de en tension cuit F17.3
sécurité B = SilaLED PWR/3.3V est
allumée, remplacer le
module CCU
Clignotement 1 Hz = état -
normal
Clignotement 10 Hz = phase | -
de démarrage
Clignotement = code de Contréler le cablage de
défaut (interne) X309, X310, X312. Pour le
test, débrancher les cables
X309, X310, X312 et arréter,
puis remettre la commande
en marche. Si le défaut
apparait encore, remplacer
le module.
4 STAS1 Orange | Eteinte = pas d'alimentation | = Contrdler le coupe-cir-
Neeud de en tension cuit F17.3
sécurité A m  SilaLED PWR/3.3V est
allumée, remplacer le
module CCU
Clignotement 1 Hz = état -
normal
Clignotement 10 Hz = phase | -
de démarrage
Clignotement = code de Contréler le cablage de
défaut (interne) X309, X310, X312. Pour le
test, débrancher les cables
X309, X310, X312 et arréter,
puis remettre la commande
en marche. Si le défaut
apparait encore, remplacer
le module.
5 FSoE Verte Eteinte = n'est pas actif -
Protocole Allumée = opérationnel -
Safety de la Clignotement = code de -
liaison Ether- défaut (interne)
Cat
6 27V Verte Eteinte = pas d'alimentation | Contréler I'alimentation a X1
Tension sans en tension (tension nominale 27,1V)
tampon du Allumée = alimentation en -
bloc d'alimen- tension présente
tation princi-
pal
7 PS1 Verte Eteinte = pas d'alimentation | m Contrdlerl'alimentation a
Tension en tension X1 (tension nominale
Power 27,1V)
Supply1 (tam- = Bus d'entrainement dé-
pon bref) sactivé (état BusPowe-
rOff)
Allumée = alimentation en -
tension présente
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physique. Le céble ré-

seau n'est pas connecté.

= Clignotement = échange
de données sur le cable

Pos. Désignation Couleur | Description Dépannage
8 PS2 Verte Eteinte = pas d'alimentation | m Contrdlerl'alimentation a
. en tension X1
Tension
Power m  Commande en état
Supply2 (tam- Sleep
pon moyen) Allumée = alimentation en -
tension présente
9 PS3 Verte Eteinte = pas d'alimentation | Contrdler I'alimentation a X1
. en tension
Tension : :
Power Allumée = alimentation en -
Supply3 (tam- tension présente
pon long)
10 L/A Verte = Allumée = liaison phy- -
KSB (SIB) sique. C:able réseau
A Voris connecte
L m  Eteinte = pas de liaison
KCB (KPC) physique. Cable réseau
L/A Verte non connecté
KCB (KPP) [ Cllgnoter,nent=echahnge
de données sur le cable
11 L/A Verte
L/A Verte
L/A Verte
12 L/A Verte
L/A Verte
L/A Verte
13 PWR/3.3V Verte Eteinte = pas d'alimentation | m Contréler le coupe-cir-
. en tension cuit F17.3
Tension pour
CIB = Connecteur de pontage
X308 présent
m  Contréler le coupe-cir-
cuit F308
m En cas d'alimentation
étrangere via X308 :
contrbler I'alimentation
étrangere en tension
(tension nominale 24V)
Allumée = alimentation en -
tension présente
14 L/A Verte m  Allumée = liaison phy- -
L/A Verte sique
LA Verte = Eteinte = pas de liaison

KUKA
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Pos. Désignation Couleur | Description Dépannage
15 STA1 (CIB) Orange | Eteinte = pas d'alimentation | m Contréler le coupe-cir-
Neeud pC-10 en tension cuit F17.3
= SilaLED PWR/3.3V est

allumée, remplacer le
module CCU

Clignotement 1 Hz = état -

normal

Clignotement 10 Hz = phase | -

de démarrage

Clignotement = code de Remplacer le module CCU

défaut (interne)

16 STA1 (PMB) Orange | Eteinte = pas d'alimentation | = Controlerl'alimentationa
uC-USB en tension X1

m  SilaLED PWR/5V est
allumée, remplacer le
module CCU

Clignotement 1 Hz = état -

normal

Clignotement 10 Hz = phase | -

de démarrage

Clignotement = code de Remplacer le module CCU
défaut (interne)

17 PWR/5V Verte Eteinte = pas d'alimentation | Contrdler I'alimentation a X1
Alimentation en tension (tension nominale 27,1V)
pour PMB Clignotement 1 Hz = état -

normal

Clignotement 10 Hz = phase | -
de démarrage

Clignotement = code de -
défaut (interne)

18 STA2 Orange | Eteinte = pas d'alimentation | m Contrblerl'alimentationa
Neeud EPGA en tension X1

= SilaLED PWR/3.3V est
allumée, remplacer le
module CCU

Clignotement 1 Hz = état -

normal

Clignotement 10 Hz = phase | -

de démarrage

Clignotement = code de Remplacer le module CCU
défaut (interne)

19 RUN SION Verte Allumée = opérationnel (état | -

Neceud de normal)
séeurité Eteinte = Init (aprés la mise | -
EtherCat en marche)

Clignotement 2,5 Hz = Pre-
Op (état intermédiaire lors
du Start)

Signal individuel = Safe-Op

Clignotement 10 Hz =
démarrage (pour mise a jour
du micrologiciel)
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Pos. Désignation Couleur | Description Dépannage
20 RUN CIB Verte Allumée = opérationnel (état | -
Nceud Ether- normal)
Cat ATuC-10 Eteinte = Init (aprés la mise | -
en marche)

Clignotement 2,5 Hz = Pre- | -
Op (état intermédiaire lors
du Start)

Signal individuel = Safe-Op | -
10 Hz = démarrage (pour -
mise a jour du micrologiciel)

12.2 Fusibles, Cabinet Control Unit

Apercgu
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Fig. 12-2: Disposition des coupe-circuit

@ | Un coupe-circuit défectueux est indiqué par une LED rouge a cété du

1 coupe-circuit. Les coupe-circuit défectueux ne peuvent étre rempla-
cés, aprés I'élimination de la cause du défaut, que par la valeur indi-
quée dans le manuel ou sur le module.
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Pos. Désignation Description Coupe-circuit
1 F17.1 Sorties de contacteurs 1 ... 4 5A
CCuU
2 F17.2 Entrées CCU 2A
3 F17.4 Entrées sires CCU 2A
4 F17.3 Logique CCU 2A
5 F306 Alimentation SmartKCP 2A
6 F302 Alimentation en tension SIB 5A
7 F3.2 KPP1 logique avec tampon 75A
8 F3.1 KPP1 freins sans tampon 15A
9 F5.2 KPP2 logique sans tampon/ 75A
Switch
10 F5.1 KPP2 freins sans tampon 15 A
11 F22 Eclairage de I'armoire (option) | 2 A
12 F4.1 KPC avec tampon 10A
13 F4.2 KPC ventilateur avec tampon 2A
14 F307 Alimentation en tension CSP 2A
15 F21 Alimentation en tension RDC 2A
16 F305 Alimentation accumulateur 15A
17 F6 24 V sans tampon US1 (option) | 7,5 A
18 F301 24V sans tampon, réserve 10A
us2
19 F15 Ventilateur interne (option) 2A
20 F14 Ventilateur externe 75A
21 F308 Alimentation en tension interne | 7,5 A
alimentation étrangére avec
tampon

12.3 Signalisation LED du résolveur convertisseur numérique

Apercu

B f 1 1 i r

Fig. 12-3: Signalisation par LED du RDC
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Microcontréleur de confi-
guration

Clignotement 1 Hz = état normal
Clignotement = code de défaut (interne)

Pos. | Désignation Couleur Description
1 STA3 Jaune = Eteinte = défaut
Température moteur = Clignotement 1 Hz = état normal
microcontréleur m  Clignotement = code de défaut (interne)
2 RUN Verte m  Eteinte = Init
Bus AT EtherCAT ®  Allumée = état normal
m  Clignotement 2,5 Hz = Pre.Op
m Signal individuel = Safe-Op
m  Clignotement = code de défaut (interne)
m  Clignotement 10 Hz = démarrage
3 L/A1 Verte m Eteinte = pas de liaison physique. Le
Entrée du KCB (X18) cable réseau n'est pas connecté.
Allumée = le cable réseau est connecté
Clignotement = échange de données sur
le cable
4 L/A2 Verte m Eteinte = pas de liaison physique. Le
Sortie du KCB (X19) cable réseau n'est pas connecté.
= Allumée = le cable réseau est connecté
m  Clignotement = échange de données sur
le cable
5 L/A3 Verte m Eteinte = pas de liaison physique. Le
Sortie du KCB vers EMD cable réseau n'est pas connecté.
(X20) Allumeée = le céble réseau est connecte
= Clignotement = échange de données sur
le cable
6 STA4 Jaune = Eteinte = défaut
VMT-microcontréleur = Clignotement 1 Hz = état normal
m  Clignotement = code de défaut (interne)
7 PWR/3.3V Verte m Eteinte = pas de tension
Alimentation en tension = Allumée = alimentation en tension exis-
RDC tante
8 FSOE Verte m Eteinte = n'est pas actif
Protocole Safety de la = Allumée = opérationnel
liaison EtherCat m  Clignotement = code de défaut (interne)
9 STA2 Jaune m Eteinte = défaut
FPGA B, circuit intégré = Clignotement 1 Hz = état normal
m  Clignotement = code de défaut (interne)
10 STA1 Jaune = Eteinte = défaut
FPGA A, circuit intégré = Clignotement 1 Hz = état normal
m  Clignotement = code de défaut (interne)
11 STAO Jaune m Eteinte = défaut
|
| |

KUKA
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12.4 Signalisation LED, Controller System Panel

Apercu

Pos. Désignation Description

1 LED1 LED d'état

2 LED2 LED Sleep

3 LED3 LED automatique
4 LED4 LED de défaut

5 LED5 LED de défaut

6 LEDG6 LED de défaut
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Description

Etat

commande

==

LED1 clignote lente-
ment

LED2...LED®6 =
Eteintes

Interrupteur principal =
Allumé

La commande est en
cours de démarrage

LED1 clignote lente-
ment

LED2...LEDG6 =
Eteintes

Interrupteur principal =
Allumé

Service PM lancé

La HMI n'est pas
encore chargée et/ou
RTS n'est pas "RUN-
NING"

LED1 = Allumée
LED3 = Quelconque

LED2; LED4...LEDG6 =
Eteintes

Démarrage terminé,
aucun défaut

SM en état "Running"”,
HMI et Cross fonction-
nent

LED1 = Allumée
LED3 = Quelconque

LED2; LED4...LEDG6 =
Eteintes

Interrupteur principal =
Eteint

Powerfail Timeout n'a
pas encore eu lieu

La commande n'est
pas encore arrétée

LED1 clignote lente-
ment

LED2...LED®6 =
Eteintes

Interrupteur principal =
Eteint

Powerfail Timeouta eu
lieu

La commande est
arrétée

LED1 clignote lente-
ment

LED2...LEDG6 =
Eteintes

SoftPowerDown

La commande est
arrétée

Description

==

Le CSP est en bon état si toutes les LED s'alluments
pendant 3 secondes aprés la mise en service

KUKA
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Mode Automa-
tique

Mode Sleep

ProfiNet Ping

Maintenance

1241

Défauts

Affichage Description
LED1 = Allumée
000 mm
LED3 = Allumée
La commande est en mode Automatique
LED1 = Allumée
000 |im
. La commande n'est pas en mode Automatique
Affichage Description
LED2 clignote lentement
000 |iim 9
b La commande est en mode Sleep
LED1 clignote lentement
000 mm 9
La commande sort du mode Sleep
Affichage Description
LED1 = Allumée

LED4 clignote lentement
LED5 clignote lentement
LEDG clignote lentement

ProfiNet Ping est en cours de traitement

Affichage

Description

[]ele]
=

LED1 = Allumée
LED4 clignote lentement
LED2; LEDS3; LEDS5; LED6 = Eteintes

Mode de maintenance actif (maintenance de la com-
mande de robot en cours)

Signalisation LED des défauts, Controller System Panel

Affichage Description Dépannage
LED1 clignote lente- Remplacer le PC
000 _ men
LED4 = Allumée
Défaut BIOS

©00 :
850 mm ¥

LED1 clignote lente-
ment

LEDS5 = Allumée

Time Out lors du
démarrage de Win-
dows ou du lance-
ment du PMS

Remplacer le
disque dur

Installer a nouveau
I''mage
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Affichage Description Dépannage
odll . LED1 clignote lente- m Installeranouveau
ment I'lmage
LED6 = Allumée = Effectuer l'installa-
tion
Time Out lors de
I'attente de RTS
"RUNNING"
LED1 clignote lente- -
Time Out lors de
I'attente de HMI Ready

12.5 Signalisation par LED, LAN Onboard, carte-mere D3076-K

Apercu

Fig. 12-5: Signalisation par LED, LAN Onboard

Pos. Désignation Cou- Description
leur
1 Activity/Link vert = Eteinte = pas de liaison
m  Allumée = liaison établie
= Clignotement = liaison active
2 Speed jaune/ = Eteinte =10 Mb
verte = Verte = 100 Mb
= Jaune = 1000 Mb
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12.6 Signalisation par LED, LAN Onboard D2608-K

Apercu
Fig. 12-6: Signalisation par LED, LAN Onboard
Pos. Désignation Cou- Description
leur
1 Activity/Link vert m Eteinte = pas de liaison
= Allumée = liaison établie
m Clignotement = liaison active
2 Speed jaune/ m  Eteinte =10 Mb
verte = Verte = 100 Mb
= Jaune = 1000 Mb
Apercu

Fig. 12-7: Signalisation par LED, LAN Onboard

Pos. Désignation Cou- Description
leur
1 Activity/Link vert m  Eteinte = pas de liaison
= Allumée = liaison établie
m  Clignotement = liaison active
2 Speed jaune/ m Eteinte =10 Mb
verte = Verte = 100 Mb
= Jaune = 1000 Mb
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12.7 Signalisation LED, Safety Interface Board

Standard ®) Te) e
o [ ]
D O ]
o (@] (©)
Fig. 12-8: Signalisation par LED, SIB Standard
Pos. Désignation Couleur | Description Dépannage
1 L/A Verte = Allumée = liaison phy- -
2 | UA Verte sique
m Eteinte = pas de liaison
physique. Le cable ré-
seau n'est pas connecté.
= Clignotement = échange
de données sur le cable
3 PWR_3V3 Verte Eteinte = pas d'alimentation | m Contrdler le coupe-cir-
; en tension cuit F302
Tension pour
la SIB = Connecteur de pontage

X308 présent

Allumée = alimentation en -
tension présente

4 RUN Verte Allumée = opérationnel (état | -
Neeud de normal)
sécurité Eteinte = Init (apres la mise | -
EtherCat en marche)

Clignotement 2,5 Hz = Pre- -
Op (état intermédiaire lors
du Start)

Signal individuel = Safe-Op | -
Clignotement 10 Hz = -

démarrage (pour mise a jour
du micrologiciel)
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Pos. Désignation Couleur | Description Dépannage
5 STAS2 Orange Eteinte = pas d'alimentation | m Contrdler le coupe-cir-
en tension cuit F302
Neeud de i
sécurité B m SilaLED PWR_3V3 est
allumée, remplacer le
module SIB
Clignotement 1 Hz = état -
normal
Clignotement 10 Hz = phase | -
de démarrage
Clignotement = code de -
défaut (interne)
6 FSoE Verte Eteinte = n'est pas actif -
Protocole Allumée = opérationnel -
Safety de la Clignotement = code de -
liaison Ether- défaut (interne)
Cat
7 STAS1 Orange | Eteinte = pas d'alimentation | m Contréler le coupe-cir-
en tension cuit F302
Neeud de i
sécurité A m SilaLED PWR_3V3 est
allumée, remplacer le
module SIB
Clignotement 1 Hz = état -
normal
Clignotement 10 Hz = phase | -
de démarrage
Clignotement = code de -
défaut (interne)
8 PWRS 3.3V Verte Allumée = alimentation en -
tension présente
Eteinte = pas d'alimentation | m Contrdler le coupe-cir-
en tension cuit F302
= SilaLED PWR_3V3 est
allumée, remplacer le
module SIB
9 LED de Rouge Allumée = coupe-circuit Remplacer le coupe-circuit
coupe-circuit défectueux défectueux
La LED Eteinte = coupe-circuit OK -
indique I'état
du coupe-cir-
cuit
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Extended 5 © ©) ©) ©
0 © J
T ® ~
) ®
o d:) o) ) ‘ —
Fig. 12-9: Signalisation par LED, SIB Extended
Pos. Désignation Couleur | Description Dépannage
1 LED de Rouge Allumée = coupe-circuit Remplacer le coupe-circuit
coupe-circuit défectueux défectueux
La LED Eteinte = coupe-circuit OK -
indique l'état
du coupe-cir-
cuit
2 STAS1 Orange | Eteinte = pas d'alimentation | m Contrbler le coupe-cir-
en tension cuit F302
Nceud de
sécurité A m SilaLED PWR +3V3est
allumée, remplacer le
module SIB
Clignotement 1 Hz = état -
normal
Clignotement 10 Hz = phase | -
de démarrage
Clignotement = code de -
défaut (interne)
3 FSoE Verte Eteinte = n'est pas actif -
Protocole Allumée = opérationnel -
Safety de la Clignotement = code de -
liaison Ether- défaut (interne)
Cat
4 PWRS_+3V3 | Verte Allumée = alimentation en -
\% tension présente
Eteinte = pas d'alimentation | m Contréler le coupe-cir-
en tension cuit F302
m SilaLED PWR +3V3est
allumée, remplacer le
module SIB

KUKA
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Pos. | Désignation Couleur | Description Dépannage
5 L/A Verte =  Allumée = liaison phy- -
sique

m  Eteinte = pas de liaison
physique. Le cable ré-
seau n'est pas connecté.

= Clignotement = échange
de données sur le cable

6 STAS2 Orange | Eteinte = pas d'alimentation | = Contrdler le coupe-cir-
en tension cuit F302
Nceud de i
sécurité B m SilaLED PWR +3V3 est
allumée, remplacer le
module SIB

Clignotement 1 Hz = état -
normal

Clignotement 10 Hz = phase | -

de démarrage

Clignotement = code de -

défaut (interne)

7 L/A Verte =  Allumée = liaison phy- -
sique

m  Eteinte = pas de liaison

physique. Le céble ré-
seau n'est pas connecté.

= Clignotement = échange
de données sur le cable

8 RUN Verte Allumée = opérationnel (état | -
Neeud de normal)
séeurité Eteinte = Init (aprés la mise | -
EtherCat en marche)

Clignotement 2,5 Hz = Pre- | -
Op (état intermédiaire lors
du Start)

Signal individuel = Safe-Op | -
Clignotement 10 Hz = -

démarrage (pour mise a jour
du micrologiciel)

9 PWR +3V3 Verte Eteinte = pas d'alimentation | m Contrdler le coupe-cir-
en tension cuit F260

Tension pour
la SIB = Connecteur de pontage

X308 présent

Allumée = alimentation en -
tension présente

12.8 Fusibles, Safety Interface Board

Coupe-circuit de Pour étre protégé contre les courts-circuits, chaque canal de sortie est équipé
semi-conduc- de coupe-circuit de semi-conducteurs avec remise a zéro.

teurs Les opérations suivantes doivent étre effectuées pour la remise a zéro des
coupe-circuit de semi-conducteurs :

= Eliminer la cause du défaut
m  Mettre le coupe-circuit de semi-conducteur hors tension durant 5 s.
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@ | Les coupe-circuit de semi-conducteurs ne sont pas concus pour une
1 utilisation fréquente et ne doivent pas étre déclenchés a dessein car

cela réduit leur durée de vie.
©)

SIB Standard

© ©

T

=

ol
LJ O |
=1
@) © ©

Fig. 12-10: SIB Standard, coupe-circuit

@ | Un coupe-circuit défectueux est indiqué par une LED rouge a coté du

1 coupe-circuit. Les coupe-circuit défectueux ne peuvent étre rempla-
cés, aprés I'élimination de la cause du défaut, que par la valeur indi-
quée dans le manuel ou sur le module.

Pos. Désignation Description Coupe-circuit
1 F250 Alimentation signal de test 4 A
entrées slres et commande
relais

SIB Extended

T °

IHH
T
T

]

O

i -
@l@ © @l—©-'

Fig. 12-11: Coupe-circuit SIB Extended
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@ | Un coupe-circuit défectueux est indiqué par une LED rouge a coté du

1 coupe-circuit. Les coupe-circuit défectueux ne peuvent étre rempla-
cés, aprées I'élimination de la cause du défaut, que par la valeur indi-
quée dans le manuel ou sur le module.

Pos. Désignation Description Coupe-circuit
1 F260 Alimentation signal de test 4 A
entrées slres et commande
relais

12.9 Contrbéle de KUKA Servo-Pack

Description La signalisation par LED du KSP est composée des groupes de LED suivants :

m Etat d'appareil KSP

m  Réglage d'axe

m Etat de communication

Si des défauts apparaissent lors de la phase d'initialisation, les LED de ré-
glage d'axe du milieu clignotent. Toutes les autres LED sont éteintes. La LED

rouge de réglage d'axe reste allumée et la LED verte de réglage d'axe clignote
avec 2 a 16 Hz, puis une pause prolongée s'ensuit.

Si un micrologiciel défectueux est détecté pendant la phase d'initialisation, la
LED rouge d'état d'appareil est allumée et la LED verte d'état d'appareil est

tamisée.
Condition La commande de robot en service est sous tension
préalable l‘& AVERTISSEMENT (50... 600 V). Cette tension est susceptible de cau-
ser des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact. Seul
un personnel qualifié est autorisé a travailler et a effectuer des mesures sur
les systeme électrique.
Procédure 1. Groupe LED, contrdler I'état de communication.
2. Groupe LED, contrdler I'état d'appareil KSP.
3. Groupe LED, contrdler le réglage d'axe.
Apercu

Fig. 12-12: Signalisation par LED du KSP
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1 Groupe de LED réglage d'axe 3 Groupe de LED, état de com-

munication
2 Groupe de LED KSP, état
d'appareil
Etat d'appareil LED rouge LED verte Signification
Eteinte Eteinte Pas d'alimentation du systéme
électronique de commande
Allumée Eteinte Défaut dans le KSP
Eteinte Clignote Pas de communication avec la
commande
Eteinte Allumée Communication avec la commande
Reglage d'axe LED rouge LED verte Signification
Eteinte Eteinte Pas d'alimentation du systéme
électronique de commande
Axe non disponible
Allumée Eteinte Défaut dans I'axe
Eteinte Clignote Pas d'autorisation régulateur
Eteinte Allumée Autorisation régulateur
Communication Les LED vertes de communication indiquent I'état des liaison de bus.

12.10 Contrble de KUKA Power Pack

Description La signalisation par LED du KPP est composée des groupes de LED suivants :
= Alimentation
m Etat d'appareil KPP
m Réglage d'axe
m Etat de communication

Si des défauts apparaissent lors de la phase d'initialisation, les LED de ré-
glage d'axe du milieu clignotent. Toutes les autres LED sont éteintes. La LED
rouge de réglage d'axe reste allumée et la LED verte de réglage d'axe clignote
avec 2 a 16 Hz, puis une pause prolongée s'ensuit.

Si un micrologiciel défectueux est détecté pendant la phase d'initialisation, la
LED rouge d'état d'appareil est allumée et la LED verte d'état d'appareil est

tamisée.

Condition La commande de robot en service est sous tension

prealable [A AVERTISSEMENT (50... 600 V). Cette tension est susceptible de cau-
ser des blessures trés dangereuses, voire mortelles en cas de contact. Seul
un personnel qualifié est autorisé a travailler et a effectuer des mesures sur
les systéme électrique.

Procédure Groupe LED, contréler I'alimentation.

Groupe LED, contréler I'état de communication.
Groupe LED, contréler I'état d'appareil KSP.
Groupe LED, contrbler le réglage d'axe.

hPoN =
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Apercu
Fig. 12-13: Signalisation par LED du KPP
1 Groupe de LED alimentation 3 Groupe de LED, état de com-
munication
2 Groupe de LED KPP, état 4 Groupe de LED réglage d'axe
d'appareil
Alimentation LED rouge LED verte Signification
Eteinte Eteinte Pas d'alimentation du systéme
électronique de commande
Allumée Eteinte Défaut dans l'alimentation
Eteinte Clignote Tension de circuit intermédiaire
hors de la plage autorisée
Eteinte Allumée Tension de circuit intermédiaire
dans la plage autorisée
Etat d'appareil LED rouge LED verte Signification
Eteinte Eteinte Pas d'alimentation du systéme
électronique de commande
Allumée Eteinte Défaut dans le KPP
Eteinte Clignote Pas de communication avec la
commande
Eteinte Allumée Communication avec la commande
Réglage d'axe LED rouge LED verte Signification
Eteinte Eteinte Pas d'alimentation du systéme
électronique de commande
Axe non disponible
Allumée Eteinte Défaut dans I'axe
Eteinte Clignote Pas d'autorisation régulateur
Eteinte Allumée Autorisation régulateur
Communication Les LED vertes de communication indiquent I'état des liaison de bus.

12.11 Messages de défaut KPP et KSP

Description Des messages d'acquittement correspondent aux messages de défaut.

m  Pour ces messages, %1 correspond au type d'appareil (KSP ou KPP).
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m  Pour ces messages, %2 correspond au numéro d'entrainement ou d'ali-
mentation (KSP ou KPP).

® %3 correspond aux codes de défaut afin de pouvoir différencier la cause
de défaut.

No défaut

Défaut

Cause

Dépannage

26030

Etat appareil : OK

26031

Défaut interne
KPP/KSP (axe)

L'appareil a détecté un
défaut interne

Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On

Controler le KPP (voir les
LED)

26032

Surcharge défaut
IXT KPP/KSP
(axe)

Axe surchargé

Courant permanent
moyen trop élevé

Puissance

Sollicitation trop élevée

Lors de la mise en service =>
sollicitation trop élevée dans
le programme

Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On

Pendant le service
Modifications de l'installa-
tion
Contréler la machine
Influences de température

Enregistrement Trace de I'axe
/ contréler le courant

Adapter la vitesse de pro-
gramme

Contréler la pression du sys-
teme d'équilibrage
Contréler les réducteurs

26033

Mise a la terre
KPP/KSP (axe)

Surcourant unité de
puissance (mise a la
terre)

Controler le cable moteur
Controler le moteur

Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On

Controler le KSP
Controler le KPP

26034

Surcourant KPP/
KSP (axe)

Défaut provoquant
briévement un surcou-
rant par le courant max
du KPP (court-cir-
cuit,...)

Enregistrement Trace de I'axe
/ contréler le courant

Controler le moteur
Controler le cable moteur

Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On

Controler le KSP
Controler le KPP

26035

La tension de cir-
cuit intermédiaire
est trop élevée
KPP/KSP (axe)

Surtension dans le cir-
cuit intermédiaire lors
du service

Contréler I'enregistrement
Trace du circuit intermédiaire

Contréler la tension secteur
Contréler l'interrupteur ballast

Charge trop élevée lors du
freinage => réduire la charge

Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On

Controler le KSP
Controler le KPP
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No défaut Défaut Cause Dépannage
26036 La tension de cir- | Sous tension dans le m  Contrdler I'enregistrement
cuit intermédiaire | circuit intermédiaire Trace du circuit intermédiaire
est trop faible lors du service = Controler la tension secteur
KPP/KSP (axe) m  Contrdler le cablage du circuit
intermédiaire
= Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KSP
m  Controler le circuit de charge
KPP
26037 Tension d'alimen- | Surtension alimenta- m  Contréler I'alimentation 27 V
tation logique trop | tion 27 V = Controler I'alimentation bloc
élevée KPP/KSP 27\
(axe) = Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KSP
m  Contréler le KPP
26038 Tension d'alimen- | Sous tension alimenta- | = Contrdler I'alimentation 27 V
tation logique trop | tion 27 V DC = Contréler I'alimentation bloc
faible KPP/KSP 27V
(axe) m  Contréler 'accumulateur
= Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KSP
m  Contréler le KPP
26039 La température Surtempérature m  Controler le ventilateur de I'ar-
de l'appareil est moire
trop élevee KPP/ = Controler la température am-
m  Sollicitation trop élevée dans
le programme, contréler la sol-
licitation
m  Encrassement du circuit de re-
froidissement => nettoyer
m  Controéler le ventilateur du PC
= Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KSP
m  Contréler le KPP
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No défaut Défaut Cause Dépannage
26040 La température Surchauffe refroidis- =  Controler le ventilateur de I'ar-
du refroidisseur seur moire
est trop élevée m Controler la température am-
KPP/KSP (axe) biante
= Sollicitation trop élevée dans
le programme, contrdler et ré-
duire la sollicitation
= Encrassement du circuit de re-
froidissement => nettoyer
= Controler le lieu de montage,
les grilles d'aération et la dis-
tance
= Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Controler le KSP
= Controler le KPP
26041 Panne de phase Une phase moteur = Controler le cable moteur
moteur KPP/KSP | manque = Contréler le moteur
(axe) = Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
Controler le KSP
26042 Défaut de com- Défaut de communica- | = Réinitialiser bus d'entraine-
munication KPP/ tion sur le bus de ment Power Off / Power On
KSP (axe) Controller m  Controler le cablage EtherCat
m  Controler EtherCat Stack
=  Controler la CCU
m  Controler le KPP
= Controler le KSP
26043 Drapeau d'état Défaut logiciel Maitre -
inconnuKPP/KSP | EtherCat
(axe)
26044 Etat inconnu de - -
I'appareil KPP/
KSP (axe)
26045 Défaut de maté- L'appareil a détecté un | m Réinitialiser bus d'entraine-
riel KPP/KSP défaut de matériel ment Power Off / Power On
(axe) interne m  Controler I'appareil (voir les
LED)
m  Remplacer l'appareil
26046 Panne phase sec- | Une phase secteur m  Contrdler I'alimentation
teur KPP/KSP manque = Contrdler le cablage KPP
(axe) = Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
= Controler le KPP
26047 Panne du réseau Panne, tension d'ali- = Contrdler I'alimentation
d'alimentation mentation inférieure a = Controler le cablage KPP
KPP/KSP (axe) 300V e , N
= Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Controler le KPP

KUKA
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No défaut Défaut Cause Dépannage
26048 Surtensionlorsdu | - m Tension secteur trop élevée
chargement KPP/ = Iy atrop peu de condensa-
KSP (axe) teurs connectés (trop peu de
modules)
m Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KPP
26050 Défaut de la résis- | KPP a détecté un m  Contrdler la résistance ballast
tance de freinage | défaut dans le circuit = Controler le cablage KPP - la
KPP/KSP (axe) ballast résistance ballast
m Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KPP
26051 Surcharge circuit | Energie de freinage m Réduire les charges trop
ballast KPP/KSP | trop élevée en perma- lourdes devant étre freinées
(axe) nence trop souvent
m  Contréler la résistance ballast
m  Contrdler le cablage KPP - la
résistance ballast
®m Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KPP
26130 Le chargementdu | - = Controbler le cablage du circuit
circuit intermé- intermédiaire
diaire a échoué m Réinitialiser bus d'entraine-
KPP/KSP (axe) ment Power Off / Power On
m  Contréler le KSP
m  Contréler le KPP
26132 Défaut collectif Le dispositif de sur- m  Contréler la tension des freins
des freins KPP/ veillance du cable de => Défaut de tous les axes
KSP (axe) frein a signalé un court- | & Contraler le moteur/ les freins
circuit, une surcharge (parcourir)
ou une interruption. / R - .
I m  Contréler le cable de freins/le
court-circuit / surcou- N
. cable moteur
rant / aucun frein o
connecté = Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KSP
12.12 Messages d'avertissement KPP et KSP

Description

Des messages d'acquittement correspondent aux messages d'avertissement.

m  Pour ces messages, %1 correspond au type d'appareil (KSP ou KPP).

m  Pour ces messages, %2 correspond au numéro d'entrainement ou d'ali-
mentation (KSP ou KPP).

m %3 correspond aux codes de défaut afin de pouvoir différencier la cause

de défaut.
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No défaut

Avertissement

Cause

Dépannage

26102

Etat appareil : OK

26103

Défaut interne
KPP/KSP (axe)

L'appareil a détecté un
défaut interne

Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On

Controler le KPP (voir les
LED)

26104

Surcharge défaut
IXT KPP/KSP
(axe)

Axe surchargé

Courant permanent
moyen trop élevé

Puissance

Sollicitation trop élevée

Lors de la mise en service =>
sollicitation trop élevée dans
le programme

Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On

Pendant le service
Modifications de l'installa-
tion
Contréler la machine
Influences de température

Enregistrement Trace de I'axe
/ contréler le courant

Adapter la vitesse de pro-
gramme

Contréler la pression du sys-
teme d'équilibrage
Contréler les réducteurs

26105

Mise a la terre
KPP/KSP (axe)

Surcourant unité de
puissance (mise a la
terre)

Controler le cable moteur
Controler le moteur

Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On

Controler le KSP
Controler le KPP

26106

Surcourant KPP/
KSP (axe)

Défaut provoquant
briévement un surcou-
rant par le courant max
du KPP (court-cir-
cuit,...)

Enregistrement Trace de I'axe
/ contréler le courant

Controler le moteur
Controler le cable moteur

Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On

Controler le KSP
Controler le KPP

26107

La tension de cir-
cuit intermédiaire
est trop élevée
KPP/KSP (axe)

Surtension dans le cir-
cuit intermédiaire lors
du service

Contréler I'enregistrement
Trace du circuit intermédiaire

Contréler la tension secteur
Contréler l'interrupteur ballast

Charge trop élevée lors du
freinage => réduire la charge

Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On

Controler le KSP
Controler le KPP

KUKA
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No défaut Avertissement Cause Dépannage
26108 La tension de cir- | Sous tension dans le m  Contrdler I'enregistrement
cuit intermédiaire | circuit intermédiaire Trace du circuit intermédiaire
est trop faible lors du service = Contréler la tension secteur
KPP/KSP (axe) m  Contrdler le cablage du circuit
intermédiaire
= Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KSP
m  Controler le circuit de charge
KPP
26109 Tension d'alimen- | Surtension alimenta- m  Contréler I'alimentation 27 V
tation logique trop | tion 27 V = Contréler I'alimentation bloc
élevée KPP/KSP 27V
(axe) = Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KSP
m  Contréler le KPP
26110 Tension d'alimen- | Sous tension alimenta- | = Contrdler I'alimentation 27 V
tation logique trop | tion 27 V DC = Contréler I'alimentation bloc
faible KPP/KSP 27V
(axe) m  Contréler 'accumulateur
= Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KSP
m  Contréler le KPP
26111 La température Surtempérature m  Controler le ventilateur de I'ar-
de l'appareil est moire
trop élevée KPP/ = Controler la température am-
KSP (axe) biante
m  Sollicitation trop élevée dans
le programme, contréler la sol-
licitation
m  Encrassement du circuit de re-
froidissement => nettoyer
m  Controéler le ventilateur du PC
= Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KSP
m  Contréler le KPP

198 /217

Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 Gl V8 fr (PDF




12 Elimination des défauts

No défaut Avertissement Cause Dépannage
26112 La température Surchauffe refroidis- =  Controler le ventilateur de I'ar-
du refroidisseur seur moire
est trop élevée m Controler la température am-
= Sollicitation trop élevée dans
le programme, contrdler et ré-
duire la sollicitation
= Encrassement du circuit de re-
froidissement => nettoyer
= Controler le lieu de montage,
les grilles d'aération et la dis-
tance
= Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Controler le KSP
= Controler le KPP
26113 Panne de phase Une phase moteur = Controler le cable moteur
moteur KPP/KSP | manque = Contréler le moteur
(axe) = Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
Controler le KSP
26114 Défaut de com- Défaut de communica- | = Reéinitialiser bus d'entraine-
munication KPP/ tion sur le bus de ment Power Off / Power On
KSP (axe) Controller m  Controler le cablage EtherCat
m  Controler EtherCat Stack
=  Controler la CCU
m  Controler le KPP
= Controler le KSP
26115 Drapeau d'état Défaut logiciel Maitre -
inconnuKPP/KSP | EtherCat
(axe)
26116 Etat inconnu de - -
I'appareil KPP/
KSP (axe)
26117 Défaut de maté- L'appareil a détecté un | m Réinitialiser bus d'entraine-
riel KPP/KSP défaut de matériel ment Power Off / Power On
(axe) interne m  Controler I'appareil (voir les
LED)
m  Remplacer l'appareil
26118 Panne phase sec- | Une phase secteur m  Contrdler I'alimentation
teur KPP/KSP manque = Contrdler le cablage KPP
(axe) = Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
= Controler le KPP
26119 Panne du réseau Panne, tension d'ali- = Contrdler I'alimentation
d'alimentation mentation inférieure a = Controler le cablage KPP
KPP/KSP (axe) 300V e , N
= Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Controler le KPP

KUKA
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No défaut Avertissement Cause Dépannage
26120 Surtensionlorsdu | - m Tension secteur trop élevée
chargement KPP/ = Iy atrop peu de condensa-
KSP (axe) teurs connectés (trop peu de
modules)
= Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KPP
m  Contréle du KSP improbable
26122 Défaut de la résis- | KPP a détecté un m  Controéler la résistance ballast
tance de freinage | défaut dans le circuit = Controler le cablage KPP - la
= Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KPP
26123 Surcharge circuit | Energie de freinage m  Réduire les charges trop
ballast KPP/KSP | trop élevée en perma- lourdes devant étre freinées
(axe) nence trop souvent
m  Contréler la résistance ballast
m  Controler le cablage KPP - la
résistance ballast
= Reéinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KPP
26131 Le chargementdu | - m  Contrdler le cablage du circuit
circuit intermé- intermédiaire
diaire a échoué = Réinitialiser bus d'entraine-
KPP/KSP (axe) ment Power Off / Power On
m  Contréler le KSP
m  Contréler le KPP
26133 Défaut collectif Le dispositif de sur- m  Contrdler la tension des freins
des freins KPP/ veillance du cable de => Défaut de tous les axes
KSP (axe) frein a signalé un court- | 5 Controler le moteur/ les freins
circuit, une surcharge (parcourir)
ou une interruption. / R R .
L m  Contréler le cable de freins/ le
court-circuit / surcou- o
. cable moteur
rant / aucun frein
connecté = Réinitialiser bus d'entraine-
ment Power Off / Power On
m  Contréler le KSP
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13 Mise hors service, stockage et élimination KUKA

13 Mise hors service, stockage et élimination

13.1 Mise hors service

Description Ce chapitre décrit toutes les opérations de mise hors service de la commande
de robot si celle-ci est démontée de l'installation. Aprés la mise hors service,
on prépare la commande de robot pour le stockage ou le transport sur un autre
site de montage.

La commande de robot peut étre transportée avec un harnais de transport, un
chariot a fourches ou un chariot élévateur aprés le démontage.

Condition m Le lieu de démontage est accessible pour le transport avec une grue ou
préalable un chariot élévateur a fourches.

m La grue et le chariot élévateur ont une capacité de charge suffisante.
m |l n'y a pas de danger provenant d'autres parties de l'installation.

Procédure 1. Desserrer et retirer les connexions pour la périphérie.
2. Desserrer et retirer les connecteurs des cables moteur et des cables de
commande.

3. Retirer le cable de terre.
4. Préparer la commande de robot pour le stockage.

13.2 Stockage

Conditions Si la commande de robot est stockée pour une période prolongée, respecter
préalables les points suivants :

m Le lieu de stockage doit étre sans poussiéres et sec dans la mesure du
possible.

Eviter les variations de température.

Eviter les courants d'air et le vent.

Eviter la formation d'eau de condensation.

Respecter les plages de température pour le stockage.

Choisir le lieu de stockage de maniére a ne pas endommager le film pro-
tecteur.

m Ne stocker la commande de robot que dans des locaux fermés.

Procédure 1. Nettoyer la commande de robot. Eliminer toutes les impuretés sur et dans
la commande de robot.

2. Procéder a un controle visuel de l'intérieur et de |'extérieur de la com-
mande de robot afin de détecter tout endommagement.

3. Démonter la batterie et la stocker conformément aux indications du fabri-
cant.

4. Retirer tous les corps étrangers.
5. Eliminer toutes les traces de corrosion de fagon appropriée.

6. Remonter tous les recouvrements sur la commande de robot et s'assurer
que les joints sont en bon état et opérationnels.

7. Cacher les connexions électriques par des recouvrements appropriés.

8. Recouvrirla commande de robot avec un film protecteur qui sera fermé de
maniére étanche.

Le cas échéant, prévoir un dessicateur supplémentaire sous le film.
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13.3 Elimination

Si la commande de robot est au terme de sa longévité, on peut la désassem-
bler pour procéder a I'élimination conforme a la protection de I'environnement
grace au tri des matériaux.

Le tableau suivant fournit un apergu des matériaux utilisés dans la commande
de robot. Les piéces en plastique sont en parties identifi€es quant au maté-
riau. Ces identifications doivent étre prises en compte lors de I'élimination.

qu'utilisateur final. Les batteries peuvent, aprés usage, étre rendues
au vendeur ou amenées aux points de collecte prévus a cet effet (par
ex. dans les points de collecte des déchetteries communales ou dans le com-
merce), le tout gratuitement. Les batteries peuvent également étre envoyées
au vendeur par la poste.
Les symboles suivants se trouvent sur les batteries :

m  Poubelle rayée : ne pas jeter la batterie avec les ordures ménageres.

hi¢

m  Pb: la batterie contient plus de 0,004 de pourcentage en masse de

: Le client est tenu par la loi de rendre les batteries usagées en tant

plomp

m Cd: la batterie contient plus de 0,002 de pourcentage en masse de cad-
mium

m  Hg: la batterie contient plus de 0,0005 de pourcentage en masse de
mercure

Matériau, désignation Sous-ensemble, piece | Remarque

Acier Vis et rondelles, loge- | -
ment de la commande
de robot
PUR Gaine des cables -
ETFE Flexible de protection -
Cuivre Cables électriques, fils | -
EPDM Joints et couvercles -

Laiton (doré)

Connecteurs, contacts

A éliminer sans désas-
sembler

Acier (ST 52-3)

Vis a six pans creux,
rondelles

PE

Serre-cable

Composants élec-
triques

Modules de bus, pla-
tines, capteurs

A éliminer sans désas-
sembler en tant que
déchets d'équipe-
ments électriques et
électroniques
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14.1 Demande d'assistance

Introduction La documentation de KUKA Roboter GmbH comprenant de nombreuses in-
formations relatives au service et a la commande vous assistera lors de I'éli-
mination de défauts. Votre filiale locale est a votre disposition pour tout
complément d'information ou toute demande supplémentaire.

Informations Pour traiter toute demande SAV, nous nécessitons les informations sui-
vantes :

Type et numéro de série du robot

Type et numéro de série de la commande

Type et numéro de série de I'unité linéaire (option)

Type et numéro de série de I'alimentation en énergie (option)

Version du logiciel KUKA System Software

Logiciel en option ou modifications

Archives du logiciel

Pour logiciel KUKA System Software V8 : Créer le paquet spécial de don-
nées pour I'analyse de défauts, au lieu d'archives normales (via KrcDiag).

m  Application existante
m  Axes supplémentaires existants (option)
m  Description du probléme, durée et fréquence du défaut

14.2 Assistance client KUKA

Disponibilité Notre assistance client KUKA est disponible dans de nombreux pays. Nous
sommes a votre disposition pour toute question !

Argentine Ruben Costantini S.A. (agence)
Luis Angel Huergo 13 20
Parque Industrial
2400 San Francisco (CBA)
Argentine
Tél. +54 3564 421033
Fax +54 3564 428877
ventas@costantini-sa.com

Australie Headland Machinery Pty. Ltd.
Victoria (Head Office & Showroom)
95 Highbury Road
Burwood
Victoria 31 25
Australie
Tél. +61 3 9244-3500
Fax +61 3 9244-3501
vic@headland.com.au
www.headland.com.au

KUKA
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Belgique KUKA Automatisering + Robots N.V.
Centrum Zuid 1031
3530 Houthalen
Belgique
Tél. +32 11 516160
Fax +32 11 526794
info@kuka.be
www.kuka.be

Brésil KUKA Roboter do Brasil Ltda.
Travessa Claudio Armando, n°® 171
Bloco 5 - Galpdes 51/52
Bairro Assungao
CEP 09861-7630 Sao Bernardo do Campo - SP
Brésil
Tel. +55 11 4942-8299
Fax +55 11 2201-7883
info@kuka-roboter.com.br
www.kuka-roboter.com.br

Chili Robotec S.A. (agence)
Santiago de Chile
Chili
Tél. +56 2 331-5951
Fax +56 2 331-5952
robotec@robotec.cl
www.robotec.cl

Chine KUKA Robotics China Co.,Ltd.
Songjiang Industrial Zone
No. 388 Minshen Road
201612 Shanghai
Chine
Tél. +86 21 6787-1888
Fax +86 21 6787-1803
www.kuka-robotics.cn

Allemagne KUKA Roboter GmbH
Zugspitzstr. 140
86165 Augsburg
Allemagne
Teél. +49 821 797-4000
Fax +49 821 797-1616
info@kuka-roboter.de
www.kuka-roboter.de
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France KUKA Automatisme + Robotique SAS
Techvallée
6, Avenue du Parc
91140 Villebon S/Yvette
France
Tél. +33 1 6931660-0
Fax +33 1 6931660-1
commercial@kuka.fr
www.kuka.fr

Inde KUKA Robotics India Pvt. Ltd.
Office Number-7, German Centre,
Level 12, Building No. - 9B
DLF Cyber City Phase Il
122 002 Gurgaon
Haryana
Inde
Tél. +91 124 4635774
Fax +91 124 4635773
info@kuka.in
www.kuka.in

Italie KUKA Roboter Italia S.p.A.
Via Pavia 9/a - int.6
10098 Rivoli (TO)
Italie
Tél. +39 011 959-5013
Fax +39 011 959-5141
kuka@kuka.it
www.kuka.it

Japon KUKA Robotics Japan K.K.
YBP Technical Center
134 Godo-cho, Hodogaya-ku
Yokohama, Kanagawa
240 0005
Japon
Tél. +81 45 744 7691
Fax +81 45 744 7696
info@kuka.co.jp

Canada KUKA Robotics Canada Ltd.
6710 Maritz Drive - Unit 4
Mississauga
L5W 0A1
Ontario
Canada
Tél. +1 905 670-8600
Fax +1 905 670-8604
info@kukarobotics.com
www.kuka-robotics.com/canada
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Corée KUKA Robotics Korea Co. Ltd.
RIT Center 306, Gyeonggi Technopark
1271-11 Sa 3-dong, Sangnok-gu
Ansan City, Gyeonggi Do
426-901
Corée
Tél. +82 31 501-1451
Fax +82 31 501-1461
info@kukakorea.com

Malaisie KUKA Robot Automation Sdn Bhd
South East Asia Regional Office
No. 24, Jalan TPP 1/10
Taman Industri Puchong
47100 Puchong
Selangor
Malaisie
Tél. +60 3 8061-0613 or -0614
Fax +60 3 8061-7386
info@kuka.com.my

Mexique KUKA de México S. de R.L. de C.V.
Progreso #8
Col. Centro Industrial Puente de Vigas
Tlalnepantla de Baz
54020 Estado de México
Mexique
Tél. +52 55 5203-8407
Fax +52 55 5203-8148
info@kuka.com.mx
www.kuka-robotics.com/mexico

Norvege KUKA Sveiseanlegg + Roboter
Sentrumsvegen 5
2867 Hov
Norvége
Tél. +47 61 18 91 30
Fax +47 61 18 62 00
info@kuka.no

Autriche KUKA Roboter Austria GmbH
Regensburger Strasse 9/1
4020 Linz
Autriche
Tél. +43 732 784752
Fax +43 732 793880
office@kuka-roboter.at
www.kuka-roboter.at
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Pologne KUKA Roboter Austria GmbH
Spoétka z ograniczong odpowiedzialnoscig
Oddziat w Polsce
Ul. Porcelanowa 10
40-246 Katowice
Pologne
Tél. +48 327 30 32 13 or -14
Fax +48 327 30 32 26
ServicePL@kuka-roboter.de

Portugal KUKA Sistemas de Automatizacion S.A.
Rua do Alto da Guerra n° 50
Armazém 04
2910 011 Setubal
Portugal
Tél. +351 265 729780
Fax +351 265 729782
kuka@mail.telepac.pt

Russie 00O KUKA Robotics Rus
Webnaja ul. 8A
107143 Moskau
Russie
Tél. +7 495 781-31-20
Fax +7 495 781-31-19
kuka-robotics.ru

Suéde KUKA Svetsanlaggningar + Robotar AB
A. Odhners gata 15
421 30 Vastra Frélunda
Suede
Tél. +46 31 7266-200
Fax +46 31 7266-201
info@kuka.se

Suisse KUKA Roboter Schweiz AG
Industriestr. 9
5432 Neuenhof
Suisse
Tél. +41 44 74490-90
Fax +41 44 74490-91
info@kuka-roboter.ch
www.kuka-roboter.ch
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Espagne KUKA Robots IBERICA, S.A.
Pol. Industrial
Torrent de la Pastera
Carrer del Bages s/n
08800 Vilanova i la Geltru (Barcelona)
Espagne
Tél. +34 93 8142-353
Fax +34 93 8142-950
Comercial@kuka-e.com
www.kuka-e.com

Afrique du Sud Jendamark Automation LTD (agence)
76a York Road
North End
6000 Port Elizabeth
Afrique du Sud
Tél. +27 41 391 4700
Fax +27 41 373 3869
www.jendamark.co.za

Taiwan KUKA Robot Automation Taiwan Co., Ltd.
No. 249 Pujong Road
Jungli City, Taoyuan County 320
Taiwan, République de Chine
Tél. +886 3 4331988
Fax +886 3 4331948
info@kuka.com.tw
www.kuka.com.tw

Thailande KUKA Robot Automation (M) Sdn Bhd
Thailand Office
c/o Maccall System Co. Ltd.
49/9-10 Soi Kingkaew 30 Kingkaew Road
Tt. Rachatheva, A. Bangpli
Samutprakarn
10540 Thailande
Tél. +66 2 7502737
Fax +66 2 6612355
atika@)ji-net.com
www.kuka-roboter.de

République tchéque KUKA Roboter Austria GmbH
Organisation Tschechien und Slowakei
Sezemicka 2757/2
193 00 Praha
Horni Poc&ernice
République tchéque
Tél. +420 22 62 12 27 2
Fax +420 22 62 1227 0
support@kuka.cz

208 / 217 Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 Gl V8 fr (PDF



KUKA

Hongrie KUKA Robotics Hungaria Kift.
Fo ut 140
2335 Taksony
Hongrie
Tél. +36 24 501609
Fax +36 24 477031
info@kuka-robotics.hu

Etats-Unis KUKA Robotics Corporation
51870 Shelby Parkway
Shelby Township
48315-1787
Michigan
Etats-Unis
Tél. +1 866 873-5852
Fax +1 866 329-5852
info@kukarobotics.com
www.kukarobotics.com

Royaume-Uni KUKA Automation + Robotics
Hereward Rise
Halesowen
B62 8AN
Royaume-Uni
Tél. +44 121 585-0800
Fax +44 121 585-0900
sales@kuka.co.uk

Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 GI V8 fr (PDF 209 /217



KUKA

210 /217 Edition: 01.07.2013 Version: BA KR C4 Gl V8 fr (PDF



T KUKA

Index

Chiffres
2004/108/CE 94
2006/42/CE 94
89/336/CEE 94
95/16/CE 94
97/23/CE 94

A

Accessoires 15, 69

Accumulateurs 15, 21

Accus, remplacement 168
Acquittement, protection opérateur 120
Affectation 13

Affectation des emplacements de la carte mére
D2608-K 54

Affectation des emplacements de la carte mére
D3076-K 55

Alimentation 25

Alimentation en tension avec tampon 19
Alimentation en tension externe 24 V 21
Alimentation en tension sans tampon 19
Apergu CSP 20

Apercu de la commande de robot 15
Apercu du robot industriel 15

Apergu, mise en service 129

API 11

Appareil 'ARRET D'URGENCE 78
Appareil d'ouverture des freins 83
Appareils, remplacement 120, 135, 155
Armoire technologique 65

ARRET D'URGENCE 140

ARRET D'URGENCE externe 87
ARRET D'URGENCE, exemple de circuit 106
ARRET D'URGENCE, externe 79
ARRET D’'URGENCE local 87

Arrét de sécurité 0 71

Arrét de sécurité 1 72

Arrét de sécurité 2 72

Arrét de sécurité STOP 0 71

Arrét de sécurité STOP 172

Arrét de sécurité STOP 2 72

Arrét de sécurité, externe 81

Arrét fiable de fonctionnement 71

Arrét fiable de fonctionnement externe 81
Arrét fiable, externe 81

Assistance client KUKA 203

Axe supplémentaire 73

Axe supplémentaire 1 31

Axe supplémentaire X7.1 27

Axe supplémentaire X7.2 27

Axes supplémentaires 69

Axes supplémentaires 1 et 2 31

B

Bloc d'alimentation basse tension 15, 21
Bloc d'alimentation basse tension, rem-
placement 170

Bloc d'alimentation d'entrainement 15

Bloc d'alimentation PELV 61, 99
Bouchon de compensation de pression, rem-
placement 171

Boitier de programmation portatif 15, 69
Brochage du palettiseur X7.1 36
Brochage poids lourd 29

Brochage X20 28

Brochage X20.1 29

Brochage X20.4 29

Brochage X21 132

Brochage X7.1 et X7.2 31

Butées logicielles 81, 84

Butées mécaniques 81

C

Cabinet Control Unit 15, 18

Cabinet Control Unit, fusibles 177
Cabinet Control Unit, remplacement 160
Cabinet Control Unit, signalisation LED 173
Cabinet Interface Board 18
Caractéristiques techniques 59

Carte mere D2608-K 54

Carte mere D3076-K 55

Carte réseau double NIC, remplacement 153
Carte-mere, remplacement 153

Cartes meres 53

Catégorie de stop 0 72

Catégorie de stop 1 72

Catégorie de stop 2 72

CCuU 10, 18

CEM 10

CiB 10, 18

Cible 13

CIP Safety 10

Circuit de refroidissement, structure 57
Circuit SIB 101

Circuits de refroidissement 56

CK 10

Classe d'humidité 59

Clavier 140

Commande 139

Commande de robot 15, 69

Commande de sécurité 77

Commande des piéces de rechange 147
Commande du robot, mise en place 131
Commande du robot, nettoyage 146
Compatibilité électromagnétique, CEM 95
Compensation de potentiel 59, 98
Compensation du potentiel terre 118
Compensation du potentiel terre, connexion 133
Composants du PC de commande, rem-
placement 150

Conditions climatiques 59

Conditions de connexion 98

Connecteur collectif X81 36

Connecteur moteur X20 28

Connecteur moteur Xxx 27

Connecteurs individuels X7.1...X7.4 36
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Connecteurs individuels X7.1...X7.8 44
Connexion EtherCAT sur la CIB 118
Connexion USB 141

Connexions SATA 11

Connexions SIB Extended 164

Connexions SIB Standard 163

Controller System Panel 15, 20

Controller System Panel, signalisation LED 180
Controller System Panel, signalisation LED des
défauts 182

Contrdle de fonctionnement 86

Contréle des sorties de relais SIB 145
Contréle des sorties de relais SIB Extended 145
Cotes de pergage 64, 65

Coupe-circuit coté secteur 59, 98
Coupe-circuit de semi-conducteurs 188
Coupe-circuit défectueux 177, 189, 190
Coupe-circuit SIB Extended 189

Coupe-circuit SIB Standard 189

Coupure de courant 21

Courant pleine charge 59, 98

Course d'arrét 71, 75

Course de freinage 71

Course de réaction 71

Croix de transport 123

CSP 10, 20

CSP, signalisation LED 180

CSP, signalisation LED des défauts 182
Cable KUKA smartPAD 25

Cable résolveur, différence de longueur 60, 99
Cable secteur 25

Cable secteur, connexion 133

Cables de données 25, 132

Cables de liaison 15, 69

Cables de liaison, connexion 131

Cables de périphérie 25

Cables de terre 25

Cables moteur 25

D

Demande d'assistance 203

Description du produit 15

Dimensions commande de robot 62
Dimensions du support KUKA smartPAD 64
Directive appareils sous pression 92
Directive basse tension 70

Directive CEM 70, 94

Directive Machines 70, 94

Directive sur les appareils sous pression 94
Dispositif d'ARRET D'URGENCE 78, 79, 84
Dispositif d'homme mort 80, 84

Dispositif d'homme mort, externe 80
Dispositif de dégagement 82

Dispositif de protection a X11 106
Dispositifs d'ARRET D'URGENCE a X11 106
Dispositifs de protection, externes 83
Disque dur, remplacement 154
Documentation, robot industriel 9

Données de base 59

Dual-NIC 10

Durée d'utilisation 71

Décharge en profondeur, accumulateur 60, 170
Déclaration d'incorporation 69, 70

Déclaration de conformité 70

Déclaration de conformité CE 70

Défaut des freins 84

Défauts CSP 182

E

Ecarts minimums commande du robot 63
Ecran tactile 139

EDS 10

Elimination 92, 202

Elimination des défauts 173

Eléments coupe-circuit 15

EMD 10

Empilage de la commande de robot 97
EN 60204-1 94

EN 61000-6-2 94

EN 61000-6-4 94

EN 614-1 94

EN ISO 10218-1 94

EN ISO 12100 94

EN ISO 13849-1 94

EN ISO 13849-2 94

EN ISO 13850 94

Entrées SIB 62

Enveloppe d'axe 71

Enveloppe d'évolution 71, 74, 75
Equipement de protection 81

Etat de chargement 21

Etat de la commande 181

Ethernet/IP 10

Exemple de circuit X11 148

Exemple de circuit, porte de protection, 107
Exploitant 71, 73

F

Filtre secteur 21

Fixation au sol 64

Fixation du support KUKA smartPAD 99
Fonctions CCU 18

Fonctions de protection 84

Fonctions de sécurité, apergu 76
Fonctions de sécurité, interface de sécurité
Ethernet 110

Fonctions RDC 20

Fonctions SIB 19

Formations 13

Fréquence secteur 59, 98

G

Gestionnaire de liaison 140

Groupe de LED KPP, alimentation 192
Groupe de LED KPP, communication 192
Groupe de LED KPP, réglage d'axe 192
Groupe de LED KPP, état d'appareil 192
Groupe de LED KSP, communication 191
Groupe de LED KSP, réglage d'axe 191
Groupe de LED KSP, état d'appareil 191
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H
Hauteur de mise en place 59
HMI 10

|

Identification CE 70

Identification des matériaux 202
Identifications 83

Installation KUKA System Software 171
Interface de sécurité X11, description 101
Interfaces carte mére D2608-K 54
Interfaces carte mére D3076-K 55
Interfaces du panneau de raccordement 25
Interfaces PC de commande 53
Interrupteur d'homme mort 80, 114, 141
Interrupteur d'homme mort externe, fonction 105
Introduction 9

Intégrateur d'installation 72

Intégrateur de systéme 72, 73

Intégrateur systeme 70

K

KCB 10

KCP 10, 71, 85, 139

KEB 10

KLI 10

KOI 10

KONI 10

KPC 10

KPP 11, 17

KPP, remplacement 155

KRF 71

KRL 11

KSB 11

KSI 11

KSP 11, 17

KSP et KPP, messages d'avertissement 196
KSP, remplacement 158

KSS 11

KUKA Control Panel 139

KUKA Power Pack, contréle 191
KUKA Power-Pack 15, 17
KUKA Servo-Pack 15, 17
KUKA Servo-Pack, contréle 190
KUKA smartPAD 60, 71, 139

L

LAN Onboard, signalisation par LED 183, 184
Limitation de I'enveloppe de I'axe 82

Limitation mécanique de I'enveloppe de I'axe 82
Logiciel 15, 69

Longueurs de cables 60, 99

M

Maintenance 91, 143, 182
Manipulateur 11, 15, 69, 71, 75
Marques 10

Matiéres dangereuses 92
Messages de défaut KPP 192
Messages de défaut KSP 192
Mesures générales de sécurité 84

Mise en service 86, 129

Mise en service de la commande du robot 136
Mise en service, apergu 129
Mise hors service 92, 201

Mode automatique 90

Mode de mise en service 88, 135
Mode de protection 59

Mode manuel 89

Mode pas a pas 81, 84

Mode Sleep CSP 182

Moyens de transport 124

N

NA 11

Nattes filtrantes 56

Niveau de performance 76, 121
Niveau sonore 59

Normes et directives appliquées 94

0]
Options 15, 69
Options de sécurité 72

P

Palettiseur, axe supplémentaire 1 36
Palettiseur, axes supplémentaires 1 et 2 36
Palettiseur, brochage X7.1 et X7.2 36
Panne de secteur 21

Panneau de raccordement 15

Pannes 85

Paramétres machine 87

Participant KCB 22

Participants de bus 22

Participants KEB 23

Participants KSB 22

PC de commande 15, 18

PC de commande, fonctions 18

PC de commande, remplacement 150
PELV 11

Personnel 73

Pile carte-mére, remplacement 153

PL 121

Plage de pivotement porte de I'armoire 63
Plaque signalétique 141

Plaques 66

PMB 18

Poids 59

Position panique 80

Positionneur 69

Poste de montage client 57

Power Management Board 18
Prolongations de cables smartPAD 60, 99
Protection contre la décharge des accus, annu-
lation 134

Protection opérateur 76, 78, 84

Q
QBS 11

R
Raccordement secteur connecteur Harting X1
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100

Raccordement secteur, caractéristiques techni-
ques 59, 98

RDC 11

Refroidissement de I'armoire 56
Remarques 9

Remarques relatives a la sécurité 9
Remise en service 86, 129
Remplacement des appareils 120, 155
Responsabilité 69

Robot industriel 15, 69

RTS 11

Réactions de stop 75

Régulateur d'entrainement 15
Réparations 91, 147

Résistance aux vibrations 60

Résolveur convertisseur numérique 20
Résolveur convertisseur numérique, rem-
placement 166

Résolveur convertisseur numérique, signalisa-
tion LED 178

S

SafeOperation avec interface de sécurité Ether-
net 114

Safety Interface Board 15, 19, 61

Safety Interface Board, fusibles 188

Safety Interface Board, remplacement 163
Safety Interface Board, signalisation LED 185
SAV KUKA 203

SG FC 11

SIB 11, 19, 61

SIB, description 19

SIB, entrée sire 108

SIB, sortie stre 109

Signal Peri enabled 104

Signalisation par LED de la CCU, apergu 173
Signalisation par LED du RDC, apercu 178
Signalisation par LED, SIB Extended 187
Signalisation par LED, SIB, apergu 185
Simulation 90

Single Point of Control 92

SION 11

smartPAD 71, 139

smartPAD, connexion 132

SOP 11

Sortie de test A 103, 105

Sortie de test B 103, 105

Sorties SIB 61

Space Mouse 140

SPOC 92

SRM 11

SSB 11

Stockage 92, 201

Stockage des accumulateurs 170

STOP 070, 72

STOP 170, 72

STOP 270, 72

Structure du systéme, modification 120, 135,
155

Support KUKA smartPAD (option) 56

Support KUKA smartPAD, fixation 132
Surcharge 84

Surveillance de I'enveloppe de 'axe 82
Surveillance, vitesse 81

Symboles de maintenance 143
Systéme d'équilibrage 92

Sécurité 69

Sécurité, généralités 69

Sélection des modes 76, 77
Séparation sdre 61, 99

T
T172

T273

Table tournante/basculante 69

Température ambiante 59

Tension nominale de connexion 59, 98
Tension étrangere 61, 99

Termes utilisés 10

Termes, sécurité 70

Test dynamiques 108

Tolérance autorisée de la tension nominale 59,
98

Touche clavier 140

Touche Start 140, 141

Touche Start en arriére 140

Touche STOP 140

Touches de déplacement 140

Touches de fonction 140

Transport 85, 123

Transport avec chariot élévateur a fourches 124
Transport avec pied d'armoire standard 124
Transport avec poches traversantes 124
Transport avec transformateur 125

Transport, chariot élévateur 126

Transport, harnais de transport 123

Transport, kit de montage de roulettes 126
Travaux de nettoyage 91

Type d'armoire 59

U

Unité de commande 60
Unité linéaire 69

Unités externes du client 57
us1 11

us2 11

USB 12

Utilisateur 71, 73

Utilisation conforme aux fins prévues 13, 69
Utilisation, non conforme 69
Utilisation, non prévue 69

V

Valeurs PFH 121

Variantes de configuration KEB 23
Variantes de configuration KSB 22
Ventilateur 15

Ventilateur du PC, remplacement 151
Ventilateurs externes, remplacement 149
Verrouillage de dispositifs de protection sé-
parateurs 78
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Vitesse, surveillance 81

X

X11, brochage 102

X11, confection 134

X11, schéma des péles 106
X19 Brochage 133

X20 palettiseur, 4 axes 33
X20 palettiseur, 5 axes 35
X20.1 et X20.2, palettiseur, 5 axes 34
X7.1, brochage 31
X7.1..X7.3, 3 axes 45
X7.1..X7.4, 4 axes 46
X7.1..X7.5, 5 axes 47
X7.1..X7.6, 6 axes 48
X7.1..X7.7, 7 axes 50
X7.1..X7.8, 8 axes 52

X8 palettiseur, 4 axes 32
X81, 3 axes 37

X81, 4 axes 38

X81, X7.1 et X7.2, 6 axes 40
X81, X7.1, 5 axes 39

X81, X7.1...X7.3, 7 axes 41
X81, X7.1..X7.4, 8 axes 42

Z

ZA 12

Zone de danger 71

Zone de protection 71, 74, 75
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