KR 210-2 K Konsolroboter
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KR 210-2 K, KR 210 L180-2 K, KR 210 L150-2 K, KR 210 L100-2 K

Achtung: Der Stérkantenradius Draufsicht
liegt vor dem Bezugspunkt fiir
den Arbeitsbereich.
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Traglastschwerpunkt
Typ KR 210-2 K KR 210 L180-2 K KR 210 L150-2 K KR 210 L100-2 K
Traglast 210 kg 180 kg 150 kg 100 kg
Zusatzlast Arm/Schwinge/Karussell 50/100/300 kg
Zusatzlast max. Arm und Schwinge 100 kg
Max. Gesamtlast 610 kg 580 kg 550 kg 500 kg
Gewicht (ohne Steuerung) ca. 1445 kg 1455 kg 1465 kg 1515 kg
Anzahl der Achsen 6
Handvariante Zentralhand 210 kg / F (foundry)
Anbauflansch A 6 DIN/ISO 9409-1-A160
Einbaulage Boden, Konsole
Wiederholgenauigkeit * 0,2 mm
Steuerung KR C2
Achsdaten Bereich (software-abh.) Geschwindigkeit bei Nenntraglast
Achse 1 (A1) +185° 88°/s 88°/s 88°/s 66°/s
Achse 2 (A 2) +70°/-120° 74°/s 74°/s 74°/s 58°/s
Achse 3 (A 3) +155°/-119° 81°/s 79°ls 76°/s 55°/s
Achse 4 (A 4) + 350° 121°/s 121°s 121°/s 121°/s
Achse 5 (A 5) + 125° 120°/s 120°/s 120°/s 123°/s
Achse 6 (A 6) + 350° 184°/s 184°/s 184°/s 184°/s
Arbeitsraum Mafe (mm) ") Volumen
A B C D E F G
KR 210-2 K 1100 3050 4625 3100 1225 75,5 1575 97 m?3
KR 210 L180-2 K 1300 3250 5025 3300 1250 -122,5 1775 120 m3
KR 210 L150-2 K 1500 3450 5425 3500 1350 -322,5 1975 145m3
KR 210 L100-2 K 1900 3850 6225 3900 2440 -723,0 2375 183 m?

1) Bezogen auf Schnittpunkt Achse 4/5

¢ Antriebssystem elektro-mechanisch, mit birstenlosen AC-Servomotoren

* WegmeRsystem digital-absolut



KR 210-2 K Einsatzbereiche

Punktschweif3en
BahnschweilRen
Beschichten
Kleben und Dichten
Druckfuigen, Nieten

Laserstrahl-Schwei3en/-Schneiden
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Plasmaschneiden

O
>

Wasserstrahlschneiden

Entgraten, Polieren, Schleifen OA

. Far Einsatzbereich geeignet
O Nach eingehender Beratung mit KUKA

A Hand fiir Einsatz in Umgebung mit kurzfristig hoher Temperatur sowie hohem Verschmutzungsgrad

Montage
Maschinenbeschickung
Befllen

Palettieren
Transportieren
Kommissionieren

Verpacken

®
®
®
®
®
®
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O

Messen, Priifen

Hochtemperaturanwendungen O A

empfohlen bzw. notwendig (s. Beschreibung Foundry-Roboter auf der nachsten Seite).



KR 210-2 K Foundry

Foundry-Roboter

F-Hand (Abbildung ahnlich) Roboterarm mit Druckreglereinheit (Abbildung ahnlich)

Beschreibung

Der Foundry-Roboter ist flir Anlagen mit hohem Verschmutzungsgrad und hohen Temperaturen
geeignet.
Der Foundry-Roboter weist folgenden Merkmale auf:

= Foundry-Lackierung

Sowohl die spezielle F-Hand des Roboters als auch der gesamte Roboter zeigen eine spezielle
mehrschichtige Foundry-Lackierung mit sehr guter Endharte, Schlagzahigkeit und Abriebfestigkeit.

Die Lackierung ist chemisch resistent gegen verdiinnte Sauren und Laugen und kurzzeitig temperatur-
bestandig bei bis zu 180° C.

Trotz der speziellen Foundry-Lackierung behalt der Roboter seine Standardfarbe orange (RAL2003).
Lackierung mit anderen RAL-Farben ist ebenfalls maglich.

Da die Roboterhand meist starkerer Hitze-/ Warmestrahlung ausgesetzt ist, wird sie mit der
RAL-Farbe 9006 Weissaluminium lackiert, welche eine hohere Abstrahlung besitzt.

Somit ist sie fur Arbeiten bei kurzzeitig hohen Temperaturen besser geeignet.

= Druckreglereinheit

Die Druckreglereinheit ist neben den speziellen Abdichtungen ein Instrument, welches Eintreten
von Fliissigkeit in den Roboterarm verhindert. Dies geschieht durch Erzeugung von Uberdruck
im Roboterarm (Sperrluft).

Der Anschluss des Druckluftschlauches an das vorhandene Druckluftsystem ist kundenseitig
durchzufihren.

= Rostbestindige Befestigungselemente und Werkstoffe fiir exponierte Bauteile

= Roboterhand (foundry) mit korrosionsbestindigen Komponenten
Getriebe mit speziellem Korrosionsschutz und erweiterter Dichtfunktion

= Roboterhand: IP 67



KR 210-2 K Traglastschwerpunkt P und Belastungskurven

Roboterflansch-Koordinatensystem

-

Zulassige Massentragheit im
Auslegungspunkt

(Lxy =270 mm, Lz = 240 mm)
105 kgm®.

ACHTUNG: Die Massentragheiten
mussen mit KUKA Load berechnet
werden. Die Eingabe der Lastdaten

in die Steuerung ist zwingend notwendig!
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KR 210 L180-2 K Traglastschwerpunkt P und Belastungskurven

Roboterflansch-Koordinatensystem

g

Zulassige Massentragheit im
Auslegungspunkt

(Lxy = 270 mm, Lz = 240 mm)
90 kgm?”.

ACHTUNG: Die Massentragheiten
mussen mit KUKA Load berechnet
werden. Die Eingabe der Lastdaten

in die Steuerung ist zwingend notwendig!

Lx Traglastschwerpunkt P

Lxy (mm)
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KR 210 L150-2 K Traglastschwerpunkt P und Belastungskurven

Roboterflansch-Koordinatensystem

g

Zulassige Massentragheit im
Auslegungspunkt

(Lxy = 270 mm, Lz = 240 mm)

75 kgm®.

ACHTUNG: Die Massentragheiten
mussen mit KUKA Load berechnet

werden. Die Eingabe der Lastdaten
in die Steuerung ist zwingend notwendig!

Lx Traglastschwerpunkt P

Lxy (mm)
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KR 210 L100-2 K Traglastschwerpunkt P und Belastungskurven

Roboterflansch-Koordinatensystem

Zulassige Massentragheit im
Auslegungspunkt

(Lxy = 270 mm,

Lz = 240 mm)

50 kgm®.

ACHTUNG: Die Massentragheiten
missen mit KUKA Load Uberprift
werden. Die Eingabe der Lastdaten
in die Steuerung ist zwingend

Traglastschwerpunkt P notwendig!
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Lz (mm)

KR 210 L100-2 K
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Die Farbgebung des Roboterfulles ist standardmaRig schwarz, RAL 9005; die der Robotermechanik orange,
RAL 2003 (s.o.). Die Standardfarbgebung ist im Grundpreis enthalten. Falls eine andere Farbe gewlinscht ist,
bitte angeben (gegen Aufpreis erhaltlich).

© Auswahl erforderlich

* im Grundpreis enthalten



KR 210-2 K Bestelldaten Grundausstattung

* im Grundpreis enthalten




KR 210-2 K Bestelldaten Zubehor

Zubehor

Freidrehvorrichtung KR 2000 K als Vorkehrung fiir die Bewegung in
Notféllen nach DIN EN 775:

Ein am Roboter befestigtes Notfallwerkzeug, inkl. Aufkleber auf jedem
Motor des Roboters sowie auf dem Gussgehause in der Nahe des
Motors mit Darstellung der Roboterbewegungsrichtung bei
Drehrichtung der Ratsche.

Freidrehvorrichtung KR 2000 K

Freidrehvorrichtung KR 2000 K 00-126-021

KTL Justage-Set mit 5m Kabel

KTL-Justage-Set mit 5m Kabel 00-109-835



KR 210-2 K Bestelldaten Arbeitsbereichsiberwachung

KUKA Standardempfehlung beriihrungslos

Arbeitsbereichsiiberwachung zweikanalig mit Naherungsinitiatoren

Das Zubehor “Arbeitsbereichsiiberwachung mit Naherungsinitiatoren” fiir die Achsen
1, 2 und 3 ermdglicht die standige Uberwachung der Roboterstellung innerhalb eines
Uber die Nocken definierten Arbeitsbereichs. Zu ihr gehdren fur Achse 1 bis 3 je zwei
halbkreisférmige Nutleisten mit in den Nutleisten verstellbaren Nocken. Fir Achse 1
stehen maximal drei, fir Achse 2 maximal zwei und fir Achse 3 maximal ein Uberwa-
chungsbereich zur Verfigung. Die hierfir erforderlichen Naherungsinitiatoren sind

in einem Blockgehause integriert. Die Anzahl der Nocken richtet sich nach der Anzahl
der zu Gberwachenden Bereiche. Fiir jeden Uberwachungsbereich werden zwei
Naherungsinitiatoren und zwei Nocken eingesetzt.

Achse 1

Grundpaket A 1: Bereichsuberwachung A 1, ohne Steckerbeipack, 00-122-930 []
(1 Bereich/max. 3 Bereiche mdglich)

Grundpaket A 1: Bereichsuberwachung A 1, inkl. Steckerbeipack, 00-128-562 L]
(1 Bereich/ max. 3 Bereiche mdglich)

Erweiterungssatz A 1 fiir einen weiteren Bereich 00-106-503

] Bei Bestellung Auswahl erforderlich

Auswertegerat PNOZ X5 (Fa. Pilz, 1 Auswertegerat pro Bereich), 00-110-544 o
Hinweis: Nicht im Grundpaket enthalten!

Auswertegerat PNOZ X4 (Fa. Pilz, 1 Auswertegerat pro Bereich); 00-113-214 o
mit zusatzlichem Meldekontakt zum Ansteuern einer Leuchte fir die

Bereichsanzeige;

Hinweis: Nicht im Grundpaket enthalten!

Bitte beachten: Die Anzahl der Auswertegeréte richtet sich nach der gewiinschten
Anzahl an Bereichsiiberwachungen (A1, A2 und A2/3).

@ Bei Bestellung Auswahl erforderlich

Fortsetzung néchste Seite



KR 210-2 K Bestelldaten Arbeitsbereichsiberwachung

Achse 2 Achse 3

Grundpaket A 2: Bereichsuberwachung A2 (1 Bereich/ max. 2 Bereiche
moglich) inkl. Steckerbeipack

Grundpaket A2: Bereichsuberwachung A2 (1 Bereich/ max. 2 Bereiche
moglich) ohne Steckerbeipack

Grundpaket A 2/3: Bereichslberwachung A 2/3 (je ein Bereich)
inkl. Steckerbeipack

Grundpaket A 2/3: Bereichsliberwachung A 2/3 (je ein Bereich)
ohne Steckerbeipack

Erweiterungssatz A2 um einen weiteren Bereich

L] Bei Bestellung Auswahl erforderlich

Auswertegerat PNOZ X5 (Fa. Pilz, 1 Auswertegerat pro Bereich),
Hinweis: Nicht im Grundpaket enthalten!

Auswertegerat PNOZ X4 (Fa. Pilz, 1 Auswertegerat pro Bereich);
mit zusatzlichem Meldekontakt zum Ansteuern einer Leuchte fur die
Bereichsanzeige;

Hinweis: Nicht im Grundpaket enthalten!

00-129-332

00-129-333

00-129-337

00-122-952

00-106-505

00-110-544

00-113-214

Bitte beachten: Die Anzahl der Auswertegeréte richtet sich nach der gewiinschten

Anzahl an Bereichsiiberwachungen (A1, A2 und A2/3).

@ Bei Bestellung Auswahl erforderlich

Bei Einsatz einer Arbeitsbereichsliiberwachung
in Achse 2 oder 2/3 ist’eine Energiezufiihrung
mit unverdrahteter Steuerleitung
23x1 + (2x1) mm? erforderlich.

] OO O U



KR 210-2 K Bestelldaten Arbeitsbereichsbegrenzung

Das Zubehor Arbeitsbereichsbegrenzung ermoglicht fir die Achsen 1 bis 3 die mechanische Begrenzung
der Bewegungsbereiche auf Winkel, die kleiner als die Standardwinkel sind. Die Begrenzungswinkel
konnen bei allen 3 Achsen in 15° Schritten gewahlt werden. (Genaue Beschreibung und
Einschrankungen siehe Dokumentation)

Die Abbildungen stellen die

Schlepp- berei
ni ereits vorhandgnen .
fg;%difd) Standardanschlage und die erjé:?%?l)ﬂag
il bt L zusatzlichen Anschlagen I
- (Zubehdr), die mit

entsprechender Art.-Nr.
bestellt werden kénnen (s.u.),

=5 )
|

[ dar.
Standard- zusatzliche Standard- zusatzliche
Anschlag Anschlage Anschlag Anschlage
(Zubehor) (Zubehor)
Arbeitsbereichsbegrenzung A1, 15° Schritte Arbeitsbereichsbegrenzung A1 auf 10°, 25°,115°

Die Begrenzung erfolgt in der Achse 1 mit ein oder zwei zusatzlichen Anschlagen, die nachtraglich
angeschraubt werden kénnen.

Die Begrenzungswinkel kdnnen in 15°Schritten gewahlt werden (Art.-Nr. 00-111-990).

Achtung: Der verbleibende Bewegungsbereich ist dabei immer gréRer oder gleich 85°!

Alternativ konnen Arbeitsbereiche von 10°, 25° und 115° in Plus- und Minusrichtung der Achse 1 gewahlt
werden (Art.-Nr. 00-110-983). Hierbei beeinflusst ein Festanschlag die Begrenzungswinkel.

Arbeitsbereichsbegrenzung A 1, 15° Schritte 00-111-9900
Arbeitsbereichsbegrenzung A 1 auf 10°, 25°, 115° 00-110-9830)
O Auswabhl erforderlich

Bei Achsbereichs-
begrenzung A3 ist eine
Einschrankung in

plus (+) - Richtung
nicht moglich, da dann
die mechanische
Justage-Stellung nicht
mehr angefahren
werden kann.

Die Abbildung links stellt den
zusatzlichen Anschlag
(Zubehor) fur A2 bei
Lieferung dar. Der
zusatzliche Anschlag ist mit
Kerben ausgestattet, an
denen der Anschlag bei
Bedarf geteilt wird.

Die Teilstlicke kdnnen dann
als Anschlage fur den Plus-
und Minusbereich
verwendet werden.

Arbeitsbereichsbegrenzung A2, 15° Schritte Arbeitsbereichsbegrenzung A 3, 15° Schritte

Arbeitsbereichsbegrenzung A2, 15° Schritte 00-117-536
Arbeitsbereichsbegrenzung A 3, 15° Schritte 00-112-052



KR 210-2 K Bestelldaten Roboterbefestigung

Maschinengestellbefestigungssatz (mit Zentrierung) bestehend aus: 00-107-618
Bolzen, Spannscheibe, 8 Schrauben
Nur fiir Bodenversionen
Fundamentbefestigungssatz bestehend aus: 4 Fund.-platten, 00-109-325
Zentr.-Bolzen, Verbundanker (Klebedubel), Schrauben
00-000-000

Setzwerkzeug fur Verbundanker



KR 210-2 K Bestelldaten Roboterbefestigung

Bohrschablone

Bestelldaten

RoboterfuR-Schablone (Bohrschablone fiir Fundamentbefestigungen) 00-120-527

Die Roboterful3-Schablone dient als Hilfsmittel zum Planen, sie kann
mehrfach genutzt werden.
Die Bohrschablone ist in Verbindung mit Fundamentbefestigungssatz
00-109-325 zu verwenden.




KR 210-2 K Bestelldaten Roboterbefestigung
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Die Maschinengestellbefestigung (Satz aus Zentrierbolzen und Schrauben) ist im Aufbaugestell kompl. (alle Hohen) enthalten.
Aufbaugestell (nur fir Bodenmontage) Hohe “A”
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