ROBO

KR 210

Dados técnicos

e Copyright KUKA Roboter GmbH

Este documento ou extratos do mesmo ndo podem ser reproduzidos ou disponibilizados a terceiros sem autorizagao expressa do editor.
Outras fungdes de comando ndo descritas nesta documentagédo poderdo ser postas em pratica. No entanto, ndo esta previsto qualquer tipo
de reclamacéao quanto a estas fungdes em caso de nova remessa ou de servigo.

Verificamos que o contetido do prospeto € compativel com o software e com o hardware descrito. Porém, ndo s&o de excluir exegdes, de forma
a que ndo nos responsabilizamos pela total compatibilidade. Os dados contidos neste prospeto serdo verificados regulamente e as corregdes



O robd é um robd industrial de seis eixos, destinado a montagem no chao ou no teto. Este
robd é adequado para todas as tarefas executadas em pontos ou trajetdrias. As areas de
aplicagao principais sao

- soldadura por pontos

- manuseamento

- montagem

- aplicacao de colas, vedantes e conservantes
- Processar

- soldadura MIG/MAG

- soldadura por raio de laser YAG

A figura 1 mostra o sistema de robd que inclui o sistema mecéanico (= robd), o armario de
comando e os cabos de ligagao.

Os dados seguintes séo aplicaveis a robds de chao e de teto, desde que ndo se chame a
atencdo expressa para dados diferentes.
3 4

|
1 Compensacgao de peso 6 Base
2 Balanceiro 7  Armario de comando
3 Brago (ver documentagao em separado)
4 Manipulo central 8 Cabos de ligagéo
5 Carrocel

Fig. 1 Subconjuntos principais do robé



Tipo de robo6 KR 210-2 KR 210 L180-2 | KR 210 L150-2
Manipulo (MC)' 210/240 kg

Capacidade de carga 210 180 150
nominal [kg]

Carga adicional brago [kg] 50 50 50
Carga adicional balanceiro 100 100 100
(ka]

Carga adicional max 100

Brago e balanceiro [kg]

Carga adicional carrossel 300 300 300
(ka]

Capacidade de carga total 610 580 550
max. [kg]

Comprimento do brago 1100 1300 1500
[mm]

Carga adicional max
Balanceiro/Brago

Carga adicional

Carrocel

Carga total maxima

| Carga adicional |

[ Carga util |

Carga adicional
Balanceiro

Fig. 2 Distribui¢cao da carga



Dados referentes aos eixos

Todas as indicagdes constantes da coluna “Zona de movimento” referem-se ao ponto
elétrico zero do respectivo eixo do robd.

KR 210 -2
KR 210 L180-2
KR 210 L150 -2

= Manipulo central, carga nominal 210/180/150 kg

Eixo Zona de movimento Velocidade
delimitada pelo software

210 kg 180 kg 150 kg

1 +185° 86 °/s
2 +0°até -146° 84 °Is
3 +155°até -119° 84 °Is 84 °Is 81 °/s
4 +350° 100 °/s
5 +125° 110 °/s
6 +350° 184 °Is

Fig. 3 Eixos do robd e suas possibilidades de movimentagao

Precisdo de repeticao + 0,06 mm
(ISO 9283) + 0,06 mm com KR 270 -2

Posi¢cao de montagem Chéo ou teto
Robd variante CR: Chao
KR 270 -2 : Chao

(angulo de inclinagdo permitido < 5°)

Dimensées principais ver Fig. 17

Zona de trabalho ver Fig. 17



Dimensées do espacgo de trabalho

KR 210 -2 ca. 55,0 m3
KR 210L180-2 ca.72,9m3
KR 210 L150-2 ca. 93,0 m3

O ponto de referéncia aqui € o ponto de intersegao entre os eixos
4eb.

Centro de gravidade da carga nominal P
ver Fig. 4 a Fig. 12
Em relagdo a todas as cargas nominais, a distancia horizontal do
centro de gravidade da carga nominal P da superficie da flange
é de 240 mm; a distancia vertical do eixo de rotagéo 6 € de 270
mm (em ambos os casos a distancia nominal).

Flange de fixagdo Flange de fixacdo DIN/ISO" (Fig. 20).

A representacdo da flange de fixagao corresponde a posi¢ao zero
dos eixos 4 e 6. O simbolo ¢ mostra a posicdo do elemento de
adaptacao respectivo (bucha de perfuragdo). Para fixagcado das
cargas nominais, devem utilizar -se parafusos M10 de qualidade
10.9. O comprimento de fixagao dos parafusos na flange devera
ser, pelo menos, 1,5 x o didametro nominal.

Profundidade de introdugao dos parafusos: min. 12 mm

Peso

KR 210-2 1267 kg
KR 210 L180-2 1277 kg
KR 210 L150-2  1285kg

Sistema de acionamento
Eletromecanico com servomotores AC comandados por transi-
stores.

Poténcia instalada do motor
KR 210-2 23,40 kW

Classe de protecao do robd
IP 65 pronto a entrar em servi¢o, com cabos de ligagéo ligados
(segundo a norma EN 60529)

Classe de protecao do manipulo central
IP 65 (segundo a norma EN 60529).

Classe de prote¢ao do manipulo central “F”
IP 67 (segundo a norma EN 60529).

Esforgo exercido sobre o manipulo central “F”

Esforgo térmico 10 s/min a 453 K (180 °C)
Temperatura de superficie 373 K (100 °C)
Resistente contra: - cargas de po elevadas

- lubrificantes e refrigerantes™
- vapor de agua



Temperatura ambiente em funcionamento:

283 Ka 328 K (+10 °C a +55 °C),

em funcionamento com SafeRDC:

278 Ka 323 K (+5 °C a +50 °C),

para armazenamento e transporte:

233 Ka 333 K (-40 °C a +60 °C).

Informacgao sobre outros limites de temperatura a pedido.

Equipamento especial da variante “F”

Brago sob pressao

Sobrepressao no brago: 0,1 bar

Ar comprimido: isento de 6leo e
agua

Consumo de ar comprimido: cerca de 0,1 m3h

Uniao roscada: Quick Star para
tubo PLN -6x1-NT

Redutor de presséo: 0,1 - 0,7 bar

Manémetro: 0 -1 bar

Filtro: 25 - 30 um

Equipamento especialCR (Cleanroom Edition) para a utilizagdo em um espacgo esteri-

Level sonoro

lizado:

Classificagdo com 40% e 80% da utilizagao:
DIN EN ISO 14644 -1, classe 4
(corresponde a US Fed. Std. 209E, class 10)

< 75 dB (A) no exterior da zona de evolugéo

Ajuste do ponto zero Para o ajuste do ponto zero, por meio do comparador eletrénico

Cor

(acessorio) e com a ferramenta montada, esta devera ser conce-
bida de forma a haver espaco suficiente para a montagem e des-
montagem do comparador (Fig. 22).

Robd

Base (fixa) preto (RAL 9005).

Componentes amoviveis cor de laranja (RAL 2003).

Na “variante F” pintura especial adicional de todo o robb.

Manipulo central “F”:
Variante do rob6 CR resistente ao calor e refletora do calor.

Base e componentes amoviveis: branco (RAL 3016)
Cobertura base: Ago precioso
Pintura especial em prata.



Sistema de coordenadas do flange de rob6 Inércia de massa admissivel no
ponto de aplicagdo da carga

(Lxy = 270 mm,
U+ Ly? Lz =240 mm)
105 kgm?.

ATENGAO: As inércias de massa
devem ser calculadas com KUKA
Load. A entrada dos dados de carga
na unidade de comando é
absolutamente necessaria!

Centro de gravidade
da carga nominal P

Lxy (mm)
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Fig. 10 Centro de gravidade da carga nominal P e curvas de carga para KR 210-2



Sistema de coordenadas do flange de robd Inércia de massa admissivel no
ponto de aplicagdo da carga

(Lxy = 270 mm,
U+ Ly? Lz =240 mm)
90 kgm?.

ATENGAO: As inércias de massa
devem ser calculadas com KUKA
Load. A entrada dos dados de carga
na unidade de comando é
absolutamente necessaria!

Centro de gravidade
da carga nominal P

Lxy (mm)
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Fig. 11 Centro de gravidade da carga nominal P e curvas de carga para KR 210 L180 -2



Sistema de coordenadas do flange de robd Inércia de massa admissivel no
ponto de aplicagédo da carga

(Lxy = 270 mm,
- D‘Lm Lz =240 mm)
75 kgmZ.

ATENCAO: As inércias de massa
devem ser calculadas com KUKA
Load. A entrada dos dados de carga
na unidade de comando é
absolutamente necessarial

Centro de gravidade
da carga nominal P
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Fig. 12 Centro de gravidade da carga nominal P e curvas de carga para KR 210 L150-2



Carga adicional
Centro de
gravidade da

carga nominal P

270

p———

io dalinha de
llim e dos
movinentos

C

Raio da linha de limite
— \dos movimentos da
flange de fixagéo

ATENCAO: O raio da linha de limite dos
movimentos (zona segura) situa -se cerca
de 250 mm antes do ponto de referéncia
para a zona de trabalho.

OBSERVAGAO: O centro de gravidade
da carga adicional devera estar o mais
junto possivel do eixo de rotagédo 3 e da
linha a indicada na Fig. 17.

O ponto de referéncia para a zona de
trabalho constitui o ponto de intersecao
dos eixos de rotagéo 4 e 5.

Vista Z, ver Fig. 18.

A B C D E F G
KR 210-2 3100 | 3450 | 2700 | 1875 | 825 | 1788 | 1100
KR210L180-2 3300 | 3850 | 2900 | 2050 | 850 | 1987 | 1300
KR 210 L150-2 3500 | 4250 | 3100 | 2150 | 950 | 2187 | 1500

Fig. 17 Dimensdes principais e zona de trabalho, robés de chao e de teto (refe-

rente ao software)
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Vista Z ara Fig. 17

P g 180 M12x18 (2x)

40 M8X8 (2x)

—{ / a
R :
=g
Apoio para carga
Medida max. para a carga adicional adicional (2x

Fig. 18 Furos de fixagao para a carga adicional brago

M12x24
\{

M20x30

Fig. 19 Furos de fixagao para carga adicional, carrossel e balanceiro
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Fig. 20 Flange de fixagao DIN/ISO para manipulo central de 150, 180, 210, 240, 270 kg



As forgas e torques indicados ja incluem a carga nominal e a forga de inércia (peso) do robd.

Fv = Forga vertical Fymax = 24.000N

Fh = Forga horizontal Fhmax = 18.000 N

Mk = Momento de basculamento  Mgmax = 49.000 Nm

Mr = Mom.derot.emtornoeixo1 Mmax = 38.000 Nm

Massa total = robd + carga total para tipo
1267 kg + 610 kg KR 210 -2
1277 kg + 580 kg KR 210L180-2
1285 kg + 550 kg KR 210 L150-2

Fig. 21 Esforgos principais que o robo e a carga total exercem sobre as fun-
dacoes
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