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Razotajs pateicas jums par uzticibu, ko izradijat, iegadajoties So aprikojumu, kas
sniegs jums pilnigu gandarijumu, ja ievérosit ta lietoSanas un apkopes nosacijumus.

Ta izstrade, komponentu specifikacija un izgatavosana atbilst piemérojamam ES
direktivam.

Aicinam iepazities ar pievienoto CE deklaraciju, lai uzzinatu, kuras direktivas uz to
attiecas.

Razotajs neuznemas atbildibu par tadiem pievienotiem elementiem, kurus nav pats
izgatavojis.

Jisu drosibai turpmak més pievienojam nenoslégtu ieteikumu vai pienakumu
sarakstu, kura liela dala ir ieklauta Darba kodeksa.

Visbeidzot, ludzam jis informét savu piegadataju par jebkuru kludu, kas varétu but
pielauta Sis lietoSanas pamacibas izstradé.
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INFORMACIJA

81 pamaciba un produkts, ar kuru ta ir saistita, atsaucas uz spéka eso$ajiem piemérojamajiem
standartiem.

Pirms ierices uzstadiSanas, lietoSanas vai apkopes uzmanigi izlasiet So pamacibu. Glabajiet So
pamacibu dro&a vieta turpmakai izmantoSanai. ST pamaciba ir japievieno taja aprakstitajai iericei
vai mehanismam Tpasumtiesibu mainas gadijuma [idz pat ta iznicinaSanai.

Displejs un manometrs

Analogas vai digitalas sprieguma, intensitates, atruma, spiediena u. c. mérierices vai displeji ir
jauzskata par indikatoriem.

Noradijumus par darbibu, reguléSanu, remontu un rezerves dalam skatiet lietoSanas droSibas un
konkrétas apkopes instrukcijas.

Q0P P

LUDZU, UZREIZ APSKATIET KARTONA IEPAKOJUMU UN APRIKOJUMU, VAI TAJA NAV
BOJAJUMU

Péc 8ada aprikojuma nosatiSanas TpaSumtiesibas uz to pariet pircéjam bridi, kad to sanem
parvadatajs. Lidz ar to pretenzijas par parsitiSanas laika bojatam iekartam pircéjam ir javers pret
parvadajumu sabiedribu péc sutljuma sanems3anas.

81 tehniska dokumentacija ir paredzéta $adai(-am) iekartai(-am)/produktam(-iem):
* AS-RM-2461-3 @ LINC-COBOT CART AIR LE550

* AS-RM-91506401 <« LINC-COBOT CART AIR LE550 S

* AS-RM-91506402 « LINC-COBOT CART AIR LE550 T

* AS-RM-91506403 @ LINC-COBOT CART AIR LE550 ST

* AS-RM-91506096 < LINC-COBOT CART EAU B500

* AS-RM-91506421 « LINC-COBOT CART EAU BW500 S
* AS-RM-91506422 < LINC-COBOT CART EAU BW500 T

* AS-RM-91506423 <« LINC-COBOT CART EAU BW500 ST
* AS-RM-91506098 < LINC-COBOT CART EAU FX500

* AS-RM-91506441 <« LINC-COBOT CART EAU FX500 S

* AS-RM-91506442 < LINC-COBOT CART EAU FX500 T

* AS-RM-91506443 <« LINC-COBOT CART EAU FX500 ST
* AS-RM-91506460 <« LINC-COBOT CART EAU LE550

* AS-RM-91506461 « LINC-COBOT CART EAU LE550 S

* AS-RM-91506462 « LINC-COBOT CART EAU LE550 T

* AS-RM-91506463 @« LINC-COBOT CART EAU LE550 ST

Lietotaja rokasgramata
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PARSKATIJUMI

PARSKATITS A DATUMS :11/22
APZIMEJUMS LAPPUSE
Izveide

PARSKATITS :B DATUMS :09/23

APZIMEJUMS LAPPUSE

Atjauninajums

PARSKATITS :C DATUMS :10/23

APZIMEJUMS LAPPUSE

Atjaunindjums

PARSKATITS :D DATUMS :12/23

APZIMEJUMS LAPPUSE

Pievienot degli "Deglis Eau LE550"
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SIMBOLU SKAIDROJUMS

Pienakums izlasTt rokasgramatu/
lietoSanas pamacibu.

Norade uz apdraudéjumu.

Pienakums valkat aizsargapavus.

Bridinajums par risku vai apdraudéjumu,
ko rada elektriba.

Pienakums valkat troksni slapéjoSas
austinas.

Bridinajums par risku vai apdraudéjumu,
ko rada Skérslis uz zemes.

Pienakums valkat aizsargkiveri.

Bridinajums par risku vai apdraudé&jumu,
ko rada kritiens nelidzenas vietas.

SOORO

Pienakums valkat aizsargcimdus.

SR

Bridinajums par risku vai apdraudé&jumu,
ko rada piekarinamas kravas.

Pienakums valkat aizsargbrilles.

Bridinajums par risku vai apdraudé&jumu,
ko rada karstas virsmas klatbatne.

Pienakums valkat aizsargvizieri.

Bridinajums par risku vai apdraudé&jumu,
ko rada kustigas mehaniskas detalas.

Pienakums valkat aizsargapgérbu.

Bridinajums par risku vai apdraudéjumu,
ko rada iekartas mehanisko dalu
aizvérSanas kustiba.

Pienakums uzkopt darba zonu.

Bridinajums par risku vai apdraudéjumu,
ko rada lazerstarojuma klatbutne.

QOO®

Pienakums lietot elpcelu
aizsarglidzek|us.

Bridinajums par risku vai apdraudé&jumu,
ko rada augstuma novietots Skérslis.

Vizualas parbaudes nepiecieSamiba.

Bridinajums par risku vai apdraudé&jumu,
ko rada asa elementa klatbitne.

N
D

Norade uz elloSanas darbibu.

@R

Aizliegums elektrokardiostimulatora
nésatajiem pieklat noraditajai zonai.

N
Ly

Apkopes darbibu nepiecieSamiba.

(vn)
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Ladzu, atziméjiet savas iekartas registracijas numuru.

Lddzu, sniedziet mums So informaciju jebkuras sarakstes ietvaros.

CE
Matricule

Lietotaja rokasgramata
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Visparigos drosSibas noradijumus skatiet konkrétaja rokasgramata, kas piegadata kopa ar
$o aprikojumu.

Lincoln Electric razotais sadarbibas robots LINC- COBOT CART ir izstradats un
izgatavots, riipéjoties par drosibu. Tomeér jisu visparéjo drosibu var uzlabot pareiza
uzstadi$ana un pardomata ekspluatacija. _ . _

NEUZSTADIET, NELIETOJIET UN NEREMONTEJIET SO APRIKOJUMU, PIRMS NEESAT
IZLASIJIS SAJA ROKASGRAMATA IETVERTOS DROSIBAS NORADIJUMUS. Padomijiet,

pirms rikojaties, un rikojieties piesardzigi.

Visiem servisa un apkopes darbiniekiem, kas strada ar So iekartu, ir jaizlasa un jasaprot
visi Saja rokasgramata sniegtie noradijumi.

LINC COBOT ir robots, kas piegadats konfiguréets sadarbibas rezima. IR AIZLIEGTS
mainit programmatiras konfiguraciju (maksimala atruma iestatijumi, drosibas
apak$programmas, izmantot registrus R190 lidz R199...) . Tas var izraisit ta sadarbibas
funkciju zudumu un potenciali radit bistamibu personalam.

>O PO

1 - lekartas lietoSanas ierobezojumi

' lekartas lietoSanas ierobezojumi ir noraditi dazados dokumentos, rupigi tos izlasiet pirms
mehanisma lietoSanas.

>

lekartas parasta lietoSana:

+ lekartu drikst vadtt tikai viens pieaugus$ais, kurs ir apmacits to vadit, ka arT sanémis apmacibu par tas
lietoSanas riskiem.

 Visas apkopes darbibas javeic specializétam personalam, kur$ ir izlasijis un sapratis So rokasgramatu.

» Apkope javeic pieredz&juSam personalam, kas ir sanémis apmacibu par ar mehanismu saistitiem
riskiem.
Elektrotehnikis: Kvalificéts operators, kas normalos apstaklos spéj veikt darbu ar elektriskajam,
reguléSanas, apkopes un remonta dalam.
Mehanikis: Specializéts tehnikis, kas ir pilnvarots veikt sarezgitas un arkartas mehaniskas darbibas.

* Mehanisms jaizmanto tikai metinasanai, cita veida iekartas izmanto$ana ir aizliegta.

+ Darba zona obligati jalieto individualie aizsardzibas idzekli (IAL) un kermeni nosedzo$s darba apgérbs,
aizliegts lietot kaklasaiti un matiem jabat sanemtiem.

QPPOO®OO

Pamatoti paredzama nepareiza izmantosSana:
» UzstadiSana un traucéjummekléSana, ko veic vairaki cilveki.
» UzstadiSana, ko veic persona, kas nav apmactta iekartas lietoSana.
Laika ierobezojums:
* lekartas izmantosana planota 1 maina 8 stundu garuma.
* lekrauSana un izkrau$ana javeic arpus metinasanas cikla.
* lekartas un darba zonu visparéja stavokla vizuala parbaude javeic vismaz:
@ 2 reizes maina vai
@ Katrikatru reizi, kad notiek LINC-COBOT CART novietojuma maina vai
@ katra razoSanas mainas reizé.
- Ja operators ilgsto$i atrodas prombatné, aizveriet energijas (elektribas un Skidrumu) padeves.
Telpas ierobezojumi:
* lekarta ir paredzeta lietoSanai iekStelpas. Izmanto3Sana arpus telpam ir aizliegta.
* Detalu izmériem un svaram jabut saderigiem ar iekartu.
+ lekartai jabat brivi pieejamai apkopes veikSanai (piemé&ram, detalas neesamibas gadijuma utt.).

LINC-COBOT
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Darbnicai jabit pietiekami apgaismotai un védinatai.
Pirms lietoSanas operatoram ir japarliecinas, ka nepastav sadursmes risks ar kadu personu.

Darba zona

DroSibas apsvérumu dé| un, nemot véra
masu pasreizéjas zinadanas par klientu
procesiem, darba zona vajadzétu bat tikai
vienai personai.

NodroSiniet, lai neviena mehanisma dala
nevarétu atrasties tuvak par 500 mm no
Skérsla.

Obligati! Operatora koridoram jabat brivam
vismaz 800 mm platuma.

Mes iesakam veikt atzimes uz gridas.
Pieklustot atzimétajai zonai, ikviens var gat
savainojumu no kada iekartas elementa. 800 mm Dro&bas zona

Darba zonai jabdt brivai no jebkadiem Skérsliem.

Citi ierobezojumi:

Energijas padevei obligati jaatbilst ieteikumiem.

Klientam ir janodros$ina un jauzstada katram energijas avotam (elektribas, gaisa, gazes un tdens) ierice
energijas avota izoléSanai. lericém jabat skaidri noraditam. Tam jabat slédzamam.

lekarta ir paredzéta profesionalai lietoSanai.

So apkopes darbibu periodiskums ir noradits vienai darbstacijai diena (8h diena).

Paligmaterialu maina javeic atbilstosi to nodilumam.

Stingri jaievéro apkopes grafiks.

Meés iesakam nodroSinat visu jisu apkopes darbibu izsekojamu uzraudzibu.

“Aizliegts kapt uz mehanisma konstrukcijas arpus jebkuram Sim nolikam paredzétam platformam
un gajéju celiniem. Lai pieklatu aprikojumam, kas atrodas augstuma, lietotajam ir jabat reguléjuma
paredzétiem piekluves lidzekliem, pieméram, droSam parvietojamam celinam, pacelSanas
platformai utt.”.

Pirms mehanisma lietoSanas parliecinieties, ka visi aizsargelementi ir savas vietas. Pieskrivétie
aizsargparsegi.

Tikai attiecigi pilnvarotas personas drikst pieklat elektribas karbam un darboties ar piekluves
blokéSanas sistemu.

Periodiski iztiriet darba zonu. Darba zonai jabat brivai no jebkadiem skérsliem.

Mehanismu nekada veida nedrikst parveidot.

LINC-COBOT CART nav parvietoSanas Iidzekla enkurojuma elements.

Iznemot LINC-COBOT CART kustibas vadibas ierices vai akumulatora nomainu, apkope javeic bez
energijas barosanas. Visu energijas avotu nodali$ana un bloké$ana ar piekaramo atslégu ir obligata.
Lai uzstadiSana batu atbilstosa, ir jauzstada dimu nosikSanas sistéma.

Lai uzstadiSana batu atbilsto3a, ir jauzstada vizualas aizsardzibas sistéma pret starojumu.

Pirms lietoSanas operatoram ir japarliecinas, ka nepastav sadursmes risks ar kadu personu.
UZMANIBU! Rikojoties ar loksném, veiciet minimalos piesardzibas pasakumus, lai izvairitos no
triecieniem, stradajot ar mehanismu.

Metinamo detalu iekrau$anai un izkrausanai jaatbilst speéka esoSajiem manualas vai mehaniskas
parvietoSanas noteikumiem.

Drosai lietoSanai riteklis ir obligati janobloké uz zemes (bremze + stativs).

Ar ratiem NESKRIET.

Ar gazes balonu ir jarikojas atseviski, to nedrikst iekraut ratinos, kad tas tiek parvietots.
LINC-COBOT CART nedrikst parvietot slipuma, kas lielaks par 0,5°. Turklat LINC-COBOT CART ir
japarvieto ar mehaniskiem parvietoSanas lidzekliem, ievérojot Saja lietotaja rokasgramata noraditos
pacelSanas ieteikumus.

Q Lietotaja rokasgramata
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2 - ATLIKUSI RISKI

Saskana ar riska novértéjuma rezultatiem atklajas dazi elementi, kuru risku “tehniski” nebija iesp&jams novérst
vai padartt par nenozimigu.

Neskatoties uz visu uzmanibu, kas tiek pievérsta misu mehanismu konstrukcijai, dazas riska zonas joprojam
pastav. Lai kontrolétu riskus, klientam tiem japievérs 1pasa uzmaniba, jaizpilda noradijumi un jadefiné jebkadi
papildus nepiecieSamie pasakumi, kas ir raksturigi ta iek§€jam darbibas metodem.

Tapéc zemak ir noradits indikativs atlikuSo risku saraksts.
Operatoru apmaciba par droStbu un mehanisma lietoSanu vinu darbstacija laus labak nemt véra Sos atlikuSos
riskus.

Meés iesakam izveidot darba aprakstus, kas atgadina par atlikuSo risku esamibu vai neesamibu darba zona.

2.1 “Visparéjie” atlikusi riski

@ Vides risks — paslidésana un/vai nokriSana A A

Darba zonai jabat brivai no jebkadiem Skérsliem.

Darba vietai jabut tirai, un ta ir regulari jatira.

Mehanisma apkope javeic periodiski (skatiet katras iekartas apkopes rokasgramatu).
Paligmaterialu atkritumi ir jasavac.

Operatoram ir japievérs Tpasa uzmaniba kabeliem un gridas slieZu cela sliedém.

Operatoram javalka nepiecieSamie individualie aizsardzibas Iidzekli: “kivere, cimdi, droSibas apavi,
maska un darba apgérbs”.

Kritiens no augstuma:

Lai pasargatu sevi no kritieniem no augstuma un pieklatu dalai, kas atrodas augstuma, operatoram ir
jaizmanto piekluves [1dzekli saskana ar spéka esoSajiem piemérojamajiem standartiem.

Veicot darbu augstuma, ir svarigi valkat individualos aizsardzibas lidzek|us, pieméram, “kiveri, cimdus,
droSibas apavus, masku, ausu aizbaznus un jostas”.

Veicot visus darbus augstuma, operatoram jabat apmacitam izmantot augstuma pieejamos lidzeklus.

@« Mehaniskais risks — trieciens, sagrieSanas, saspieSana i b
9 ,,

Operatoram nedrikst bt valigs apgérbs, aizliegts lietot kaklasaiti, matiem jabat sanemtiem un javalka
individualie aizsardzibas Iidzekli: “kivere, cimdi, droSibas apavi, maska un darba apgérbs”.

Pirms mehanisma iedarbinaSanas operatoram japarbauda, vai mehanisma tuvuma nav citu darbinieku.
Operatora darbstacija atrodas vadibas pults prieksa.

Jaievéro mehanisma drosibas zonas.

Operatoram jabat apmacitam lietot mehanismu, personalam jabat informétam par atlikuSajiem riskiem.
Veicot parvietoSanu uz pacelamo celtni neviens nedrikst atrasties mehanisma parvietoanas zona.

SaspiesSana starp Skérsli un mehanismu — piekluve kustigai dalai.

Operatoram javalka individualie aizsardzibas Iidzekli: “kivere, cimdi, droSibas apavi, maska un darba
apgeérbs”.

Operatora darbstacija atrodas vadibas pults prieksa.

Pirms mehanisma lietoSanas operatoram ir janodroSina, lai neviens neatrastos darba zona un ta drosi-
bas zona.

Pirms mehanisma lieto8anas operatoram ir janodroSina, lai mehanismam batu pieejami aizsargparsegi.
Operatoram jabat apmacitam lietot mehanismu, personalam jabat informétam par atlikuSajiem riskiem.

Pérvietosanas lidzeklu stiprindjuma parrdvums
Mehanismu nedrikst parveidot.
Mehanismam nav parvietoSanas Iidzekla enkurojuma elementa.

Mehanisma atraSanas vietas nomaina ir javeic Lincoln Electric vai pilnvarotam personalam.

LINC-COBOT @




Personas klatbatne, kad mehanisms atrodas zem slodzes
Operatoram jabat apmacitam un pilnvarotam izmantot parvieto$anas Iidzek|us.
Operatoram jabat apmacitam lietot mehanismu, personalam jabat informétam par atlikuSajiem riskiem.

@ Mehaniskais risks — perforacija vai sadurSana N
P : /‘;3\ Aﬁ\

Ir svarigi valkat individualos aizsardzibas lidzeklus, pieméram, “kiveri, cimdus, droSibas apavus,
masku, ausu aizbaznus”.

Operatoram jabdt apmacitam lietot mehanismu, personalam jabat informétam par atlikuSajiem riskiem.

OO

Izkauséta materiala projicéSana uz viegli uzliesmojoSiem materialiem vai cilvékiem:
Darba vietai jabdt tirai, un ta ir regulari jatira.
Ap degliem uzstadiet aizsargierices atbilstoSi darba videi.

Ir svarigi valkat individualos aizsardzibas lidzeklus, pieméram, “kiveri, cimdus, droSibas apavus,
masku, ausu aizbaznus, ugunsdrosu darba apgérbu’”.

Operatoram jabat apmacitam lietot mehanismu, personalam jabat informétam par atlikuSajiem riskiem.
Razosanas operatora vieta atrodas LINC-COBOT CART prieksa.

2.2 Ar “apstradi” saistitie atlikusi riski

@ Elektribas risks — izkauséto dalinu projicéSana

@ Ergonomikas risks — nogurums

Smaqgo spolu iekrauSana spolu neséjos, stradajot augstuma:

Operatoram jaizmanto pieméroti parvietoSanas Iidzekli.

Operatoram jabat apmacitam lietot mehanismu, personalam jabat informétam par atlikuSajiem riskiem.

@« Materialu un izstradajumu risks — saindésanas @

Procesa laika izdalitie dami/gazes:
Paredzét sikSanas iekartu uzstadisanu (uz klienta rékina).

AtbilstoSi piemérojamas normas, INRS un CARSAT
izvirzitajam prasibam, LINCOLN ELECTRIC iesaka izmantot
metind8anas dimu nosuksanas lidzeklus, pieméram:
* MOBIFLEX 200 M:

- Uznems$anas ierice ar aspiracijas rokas palidzibu

- Plisma pie sprauslas: 1200 m?h

- Minimala inducéta atruma pie piesarnotaju

emisijas: 0,5 m/s

- L1dz ar to sprausla ideali janovieto 300 mm

attaluma no emisijas punkta.

VAI

* LINC EXTRACTOR + aspiréjo3a degla turétaja LINC- Y
GUN FX 500W:
- Uznemsanas ierice ar augsta vakuuma vienibu
- Minimala inducéta atruma pie piesarnotaju
emisijas: 0,35 m/s
- Sprauslai ir nepiecieSama 65 m3/h plisma.

N\

Ir svarigi valkat individualos aizsardzibas lidzeklus, piemé&ram, “kiveri, cimdus, droSibas apavus, ma-
sku, ausu aizbaznus”.

Operatoram jabdt apmacitam lietot mehanismu, personalam jabat informétam par atlikuSajiem riskiem.

Lietotaja rokasgramata
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@ Mehaniskais risks — perforacija vai sadurSana

Saskare starp pildvielas stieples galu un kermena dalu

Ir svarigi valkat individualos aizsardzibas Iidzeklus, pieméram, “kiveri, cimdus, droSibas apavus,
masku, ausu aizbaznus”.

Operatoram jabat apmacitam lietot mehanismu, personalam jabat informétam par atlikuSajiem riskiem.

@ Radiacijas risks — acu un adas bojajumi

Loka trieciens

Ap degliem uzstadiet aizsargierices atbilstoSi darba videi.

Ir svarigi valkat individualos aizsardzibas lidzeklus, pieméram, “kiveri, cimdus, droSibas apavus,
masku, ausu aizbaznus”.

Operatoram jabdt apmacitam lietot mehanismu, personalam jabat informétam par atlikuSajiem riskiem.

@ Termiskais risks — apdegums &

Kermena dala, kas saskaras ar karstu elementu (deqgli/apstradajamo priekSmetu utt.)

Ir svarigi valkat individualos aizsardzibas lidzeklus, pieméram, “kiveri, cimdus, droSibas apavus,
masku, ausu aizbaznus”.

Operatoram jabat apmacitam lietot mehanismu, personalam jabat informétam par atlikuSajiem riskiem.

Metinatas detalas kadu laiku var bat karstas.

@ TrokSna risks — nogurums

Troksnis no darbibas

Ir svarigi valkat individualos aizsardzibas Iidzeklus, pieméram, “kiveri, cimdus, droSibas apavus,
masku, ausu aizbaznus”.

Operatoram jabat apmacitam lietot mehanismu, personalam jabat informétam par atlikuSajiem riskiem.

@ Mehaniskais risks — saspieSana Il v
p

Gazes balonu un/vai stativu parvietoSana

Gazes baloni tiek transportéti piestiprinati uz ratiniem.

Stativi tiek transportéti ar atbilstoSiem parvietoSanas [tdzekliem (piem., aug$éjais celtnis,
autoiekraveéjs).

Operatoram jabat apmacitam un pilnvarotam izmantot parvieto8anas Iidzek|us.

Ir svarigi valkat individualos aizsardzibas lidzeklus, pieméram, “kiveri, cimdus, droSibas apavus,
masku, ausu aizbaznus”.

@ Materialu un izstradajumu risks — eksplozija
Gazes balonu un/vai stativu uzglabaSana mehanisma tuvuma
Gazes balonus var uzglabat pietiekami talu no metinaSanas vietas un citiem siltuma avotiem, védinata
zona.
Baloniem jabat nostiprinatiem.
Operatoram ir jabat apmacitam un personalam ir jabat informé&tam par gazes lietoSanu.

LINC-COBOT
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@ Elektribas risks — elektriskas stravas trieciens A

Saskare starp spoles izeju un kermena dalu
RazosSanas operatora vieta atrodas LINC-COBOT CART prieksa.

3 - Elektromagneétiska savietojamiba (EMS)

Atbilstiba

Razojumi ar CE marké&jumu atbilst Eiropa noteiktajam direktivam un regulam.
Tie ir paredzéti lietoSanai kopa ar citu Lincoln Electric aprikojumu. Tie ir paredzéti ripnieciskai un profesionalai
lietoSanai.

levads

Visas elektriskas iekartas rada nelielu daudzumu elektromagnétisko emisiju. Elektriskas emisijas var parvadit
pa elektroparvades linijam vai izstarot kosmosa, I1dzigi ka to dara radioraiditajs. Ja Sis emisijas uztver citas
iekartas, var rasties elektriskie traucejumi. Elektriskas emisijas var ietekmét daudzu veidu iekartas, citas
tuvuma esoSas metinasanas iekartas, radio un televizijas uztveréjus, digitdlas vadibas iekartas, telefonijas
sistémas, datorus utt.

Bridinajums! STA klases iekarta nav paredzéta lietoSanai apdzivotas vietas, kur elektroenergiju piegada

no publiskas zemsprieguma elektroapgades sistémas. Sadas vietas var rasties gratibas nodroSinat
elektromagnétisko savietojamibu, jo vados un starojuma rodas trauc&jumi.

UzstadiSana un lietoSana

Lietotajs ir atbildigs par metinaSanas iekartu uzstadiSanu un lietoSanu saskana ar razotaja noradijumiem. Ja
tiek konstatéti elektromagnétiskie traucéjumi, metinadanas iekartas lietotaja pienakums ir atrisinat So situaciju
ar razotaja tehnisko palidzibu. DaZos gadijumos ST korigéjosa riciba var bt tikpat vienkarsa ka metinasanas
kédes iezemésana. Citos gadijumos ta var ietvert elektromagnétiska vairoga konstruésanu, lai aptvertu
stravas avotu, un darbu ar saistitajiem ievades filtriem. Jebkura gadijuma elektromagnétiskie trauc&jumi ir
jasamazina [1dz tadam [Tmenim, ka tie vairs nerada neértibas.

Piezime. DroSibas apsvérumu dé| metinaSanas kéde var bat vai nebit iezeméta. UzstadiSanai un lietoSanai
ieverojiet vietéjos un valsts standartus. Zemé&juma noteikumu izmainas drikst atlaut tikai tada persona,

kas ir kompetenta novertét, vai §Ts izmainas nepalielinas savainojumu risku, pieméram, atlaujot paral€lus
metinaSanas stravas atgrieSanas celus, kas var sabojat citu iekartu zemé&juma kédes.

Teritorijas novértéjums

Pirms metinaSanas iekartas uzstadiSanas lietotajam ir janovérte iespéjamas elektromagnétiskas problémas
apkarteja teritorija. Véra tiek nemti 8adi elementi:
citi stravas, vadibas, S|gnaI|zacuas un talruna kabeli;
kabeli virs, zem un blakus metinaSanas iekartai;
radio un televizijas raiditaji un uztvereji;
datori un citas vadibas iekartas;
dro8ibai kritiskas iekartas, pieméram, rlpniecisko iekartu aizsardziba;
apkartéjo cilvéku veseliba, pieméram, elektrokardiostimulatoru un dzirdes aparatu lietoSana;
iekartas, ko izmanto kalibréSanai vai mérisanai;
citu iekartu imunitate apkartéja vide. Lietotajam ir japarliecinas, ka citas apkartéja vidé izmantotas
iekartas ir savietojamas. Tam var bt nepiecieSami papildu aizsardzibas pasakumi;
diennakts laiks, kad javeic metina8ana vai citas darbibas.
Apkartéjas teritorijas lielums, kas janem vera, bis atkarigs no €kas konstrukcijas un citam tur
notiekoSam aktivitatem.
Apkartéja teritorija var parsniegt telpu robezas.

m Lietotaja rokasgramata
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Publiska elektroapgades sistéma

MetinaSanas iekarta ir japievieno publiskajai elektroapgades sistémai, ka to ieteicis razotajs. Ja rodas
traucéjumi, var bit nepiecieSams veikt papildu piesardzibas pasakumus, pieméram, sistémas filtréSanu.
Jaapsver iespéja ekranét stacionari uzstaditas metinasanas iekartas baroSanas kabeli metala caurulé vai cita
[Tdzvértiga vada. Sadam vairogam jabat elektriski nepartrauktam visa ta garuma. Vairogam jabit savienotam
ar metinaSanas izejas stravas avotu, lai starp vadu un metinaSanas stravas avota korpusu uzturétu
pietiekamu elektrisko kontaktu.

Metinasanas iekartas uzturéesana

MetinaSanas iekarta ir regulari jaapkopj saskana ar razotaja ieteikumiem. Kad darbojas metinaSanas iekarta,
visiem vakiem un piekluves durvim jabut aizvértam un pareizi nostiprinatam. MetinaSanas iekartu nekada
veida nedrikst parveidot, iznemot izmainas un pielagojumus, kas noraditi raZotaja instrukcijas. Jo Tpasi loka
aizdedzes un stabilizacijas ieri€u dzirkstelu spraugas ir jaregulé un jauztur saskana ar razotaja ieteikumiem.

Metinasanas kabeli

MetinaSanas kabeliem jabat péc iespéjas Tsakiem, un tie janovieto tuvu viens otram, zemes limenT vai tuvu
tam.

Potencialu izlidzindSana

Japaredz visu metalisko komponentu savienoS8ana metinaSanas iekarta un blakus tai. Tomér metala detalas,
kas pielipu8as pie apstradajama priek8meta, palielinas risku, ka operators sanems elektrisko triecienu,
vienlaikus pieskaroties STm metala detalam un elektrodam. Operatoram jabuat izolétam no visiem Siem
savienotajiem metala komponentiem.

Metinama priekSmeta zeméjums

DaZos gadijumos metinama priekSmeta zemé&jums var samazinat elektromagnétiskas emisijas.

Tomeér ir japarupéjas, lai Sis zemé&jums nepalielinatu risku, ka lietotadji gis savainojumus vai tiks sabojatas citas
elektroiekartas.

Ja iespéjams, metinama priekSmeta savienoSana ar zemi javeic, izveidojot tieSu savienojumu, bet dazas
valstis, kur tieSais savienojums nav atlauts, Sis pieslégums javeic, nodrosinot atbilstoSu jaudu, kas izvéléta
saskana ar valsts noteikumiem.

Ekranésana

Kabelu un aprikojuma ekranésana apkartéja teritorija var samazinat trauc&jumu problémas. Ipasiem
lietoSanas veidiem var paredzét iespéju ekranét visu metinaSanas iekartu.

LINC-COBOT @




1 - levads

LINC-COBOT CART ir parvietojams robotizéts metinasanas riteklis, kura ir integréts sadarbibas robots
FANUC CRX-10iA/L. Sistema ir izstradata ta, lai atbilstu aprikojuma droSibas specifikacijai, izmantojot vienu
darbibas zonu un vienu operatoru. Robotam ir spéka sensori, kas iedarbina talitéju avarijas apturéSanu,
saskaroties ar cilvéka kermeni vai jebkuru citu objektu.

LINC-COBOT CART ir aprikots ar vairakam dro$ibas funkcijam, kas palidz aizsargat operatoru no
savaanJumlem ko izraisa robota kustiba. Sis sistémas dro§ibas shéma tiek izmantoti $adi komponenti.
Robots, kas aprikots ar jaudas un spéka ierobezojumiem atbilstoSi standartam “Roboti un robotizétas
ierices — Sadarbibas roboti”.
- Asu atbrivoSanas trispoziciju poga, kas atrodas uz vieda degla.
- Asu atbrivoSanas poga, kas atrodas uz skarienpaliktna.
- Skarienpaliktna turétajs ar integrétu E-STOP pogu.
- Operatora pults, kas aprikota ar E-STOP pogu.

MetinaSanas iekarta sastav no Sadiem elementiem:
- metinaSanas generators POWERWAVE R450 CE;
- veltnis AUTODRIVE 4R100, kas aprikots ar Cetriem motorizétiem rulliSiem, lai vadrttu stiepli ar diametru
no 0,8 I1dz 1,6 mm;

- Metina8anas deglis no turpmak noradita klasta:
- metinaSanas deglis MAGNUM PRO Air LE550, kas lauj veikt MAG metinaSanu 1dz 385 ampériem
ar 100 % darba ciklu, izmantojot gazes maisijumu Ar — 8 % CO2 gaisa dzeséSanas versija.
— metinasanas deglis 500 A - 100% versija ar tdens dzeséSanu BW500 ar dzeséSanas bloku
COOLARC 26.
— stik8anas metinaSanas deglis 500 A - 100% versija ar adens dzeséSanu FX 500 ar dzeséSanas
bloku COOLARC 26.
— metindSanas deglis versija ar tidens dzeséSanu LE550 ar dzeséSanas bloku COOLARC 26.

LINC-COBOT CART tiek piegadats, aprikots ar uztiS8anas bloku cietai stieplei ar diametru 1,2 mm.

1.1 lekartas paredzétais vai piemérotais izmantojums

ST iekarta ir paredzéta lieto$anai tikai ka robotizéta sistéma metinasanai ar metalisku inerto gazi (MIG). Sie
komponenti tiek turéti metinaSanas pozicija ar ipasi izstradatiem instrumentiem.

St iekarta ir paredzéta lietoSanai tikai iekStelpas. Modelus ar riteniem drikst izmantot tikai horizontala
stavoklT, kad visi riteni ir stingri novietoti uz gridas blokéta/bremzéta stavoklii. Dazus modelus var konfigurét
transportéSanai ar celtniem un/vai iekravéejiem, tomér So sistému nekada gadijuma nedrikst izmantot, kamér
ta ir piekarta vai pacelta.

Ir javeic pasakumi, lai aizsargatu cilvékus, kuri strada ar sistému. Veicot attiecigos droSibas pasakumus,
janem veéra visi riski un apdraudéjumi, kas var rasties, stradajot ar robotizéto metina8anas sistemu.
Galalietotajs ir atbildigs par to, lai pirms lietoSanas tiktu veikts atbilsto$s sistémas risku novertéjums.
Galalietotajam ir janem véra visi apdraudé&jumi un riski, kas pastav darba vieta, kur sistéma tiek izmantota,
un javeic atbilstoSi droSibas pasakumi, tostarp tie, kas var rasties $is sistémas lietoSanas laika.
Galalietotajiem ir jaievéro visi droSibas noradijumi, kas sniegti STs sistémas lietotaja rokasgramata un visu
komponentu lietoSanas pamacibas. Parbaudes un apkopes darbus drikst veikt tikai kvalificétas personas,
kuras ir iepazinusas art ar dro8tbas dokumentaciju un instrukcijam.

fg\ Lietotaja rokasgramata
V



1.2 Pamatoti paredzama iekartas nepareiza izmantosana

Jebkura procedira, kas nav noradita sadala “lekartas paredzéta vai atbilstiga izmanto8ana” un parsniedz
iepriek§ minéto “iekartas paredzéto vai atbilstigo izmantojumu”, tiek uzskatita par neatbilstigu izmantoSanu.
Ta ietver, bet neaprobezojas ar $adu ricibu:

- iekap8ana robota ar svaru vai tilpumu, kas atSkiras no piegadataja noteikts;

- elektribas padeve ar ieejas spriegumu, kas atSkiras no noradita;

- tada metinasanas procesa izmantoSana, kas nav MIG/MAG,;

- ritekla galda noslogoSana, parsniedzot piegadataja ieteikumus.
Neviena 81 aprikojuma dala nav atlauts veikt tadas izmainas, kas pielauj jebkada veida nepareizu

izmantoSanu, iznemot to, kas definéta sadala “lekartas paredzéta vai atbilstiga izmantoSana”.

1.3 Sis sistémas parveidosana

Sistému nedrikst nekada veida parveidot. ParveidoSana var ietekmét tas veiktspéju, drosibu vai ilgizturibu,
palielinat nopietnu savainojumu un/vai naves riskus un, iespéjams, parkapt drosibas prasibas. Turklat uz
bojajumiem vai veiktspéjas problémam, kas radusas parveidojumu rezultata, neattiecas Lincoln Electric
shiegtas garantijas.

1.4 Izlasot So rokasgramatu

Saja rokasgramata ir ieklauta informacija par visam minéta aprikojuma veida izvéles iesp&jam. Tapéc jus
taja varat atrast informaciju, kas neattiecas uz jlsu sistému. Visa informacija, specifikacijas un ilustracijas
Saja rokasgramata ir speka tas iespieSanas bridi. Lincoln Electric saglaba tiesibas jebkura laika bez
bridinajuma izmainit specifikacijas vai konstrukciju.
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2 - Noslodze

2.1 Vispariga noslodze

A
Y

A
F
A B C D E Maksimala
slodze

mm mm mm mm mm daN
LINC-COBOT CART "Air LE550" 1672
LINC-COBOT CART "Eau BW500" 1692

1869 800 1038 963 226
LINC-COBOT CART "Eau FX500" 1708
LINC-COBOT CART "Eau LE550" 1727

Lietotaja rokasgramata
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2.2 Robota darbibas zona

Talak ir noradita robota LINC-COBOT CART darbibas sadarbibas zona. ST zona var tikt sagaurinata
atkariba no degla kabela un citu stravas vadu konfiguracijas.

Tas nozimé, ka droSa un sadarbiga robota darbiba neaprobezojas tikai ar ritekla galdu, bet to var attiecinat
arT uz jebkuru citu robota un gala efektora (degla) sasniedzamibas zonas dalu. Galalietotajs $aja posma ir
pilniba atbildigs par elektrisko savienojumu un aréjo konstrukciju metinasanu, izmantojot ritekli.

Lai nodroSinatu droSu un uzticamu darbibu, galalietotajs ir atbildigs par visu montazas instrukciju ievéro§anu
un visu operatoru, apkopes personala un visu paréjo ar sistému saistito darbinieku apmacibu. Ir janem véra
riska novértéjums, un operatoriem sistémas iestatiSanas un darbibas laika ir jabat padzilinatai izpratnei par
objektiem un cilvékiem, kas atrodas robota sasniedzamibas zona. Visam personam, ieskaitot operatoru, ir
jaatrodas arpus robota darbibas zonas, kad tas parvietojas AUTO rezima. Metinasana ir javeic tikai robota
darbibas zona.

Robota sadarbibas

zona
A/
< >
G

mm
LINC-COBOT CART "Air LE550" 3600
LINC-COBOT CART "Eau BW500" 3682
LINC-COBOT CART "Eau FX500" 3770
LINC-COBOT CART "Eau LE550" 3650

Robota sadarbibas
zona

LINC-COBOT
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3 - Sastavs

Versija
LINC-COBOT

Atsauce

Degla veids

Izvéle

CART versija LS50 | BWS00 | FX800¢ | LEsS0 | Mkss@ | Tabula
Air LE550 ASRM-2461-3 | ¢/
Air LE550 S AS-RM-91506401 | ¢/ v
Air LES50 T AS-RM-91506402 | ¢/ v
Air LE550 ST AS-RM-91506403 | ¢/ v v
Eau BW500 AS-RM-91506096 v
Eau BW500 S AS-RM-91506421 v v
Eau BW500 T AS-RM-91506422 v v
EauBW500ST | AS-RM-91506423 v v v
Eau FX500 AS-RM-91506098 v
Eau FX500 S AS-RM-91506441 v v
Eau FX500 T AS-RM-91506442 v v
Eau FX500 ST | AS-RM-91506443 v v v
Eau LE550 AS-RM-91506460 v
Eau LE550 S AS-RM-91506461 v v
Eau LE550 T AS-RM-91506462 v v
Eau LE550 ST AS-RM-91506463 v v v

) stk$anas deglis

@: uzlabotas funkcijas ("Skariensensors" — "Loka sensors" — "Multipass")

®
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3.1 Viss LINC-COBOT CART

Apraksts
Metinasanas deglisMAGNUM PRO "Air LE550" vai
1 Deglis "Eau BW500" vai
SuksSanas deglis "Eau FX500” vai
Deglis "Eau LE550"
2 Metinasanas robots CRX-10i A/L
3 Metinasanas stieples dozators AUTODRIVE 4R100
4 Metinasanas generators POWERWAVE R450 CE
5 Augséja loksne
6 Stieples spoles neséjs (stieples spole nav ieklauta komplektacija)
7 Riteklis
8 COOLARC 26 (lietoSanai ar degli, kurs tiek dzeséts ar tdeni)
9 Robota regulators R30iB Mini Plus
10 Vadibas skarienpaliktnis
1" Elektribas skapis
12 Operatora vadibas pults
(1)
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3.2 Metinasanas degli

Deglis MAGNUM PRO
Air LE550

Deglis BW500

Suksanas deglis FX500

Deglis MAGNUM PRO
Eau LE550

380A-100 %

500 A-100 %

650 A-100 %

DzeséSana ar gaisu

DzeséSana ar tdeni

Térauds — neriiséjoSais
térauds

Térauds — nerUs€josais
térauds
AlumTnijs

Térauds — neriiséjoSais
térauds

Térauds — nerlséjosais
térauds

0,8-1,2mm

0,8-1,6*mm

0,9-1,6"mm
Ar vienu vadu

* : Japaredz atbilstoSs rulliSu komplekts:
* térauda vads 1,6 mm: komplekts KP1505-1/16S (opcija)
+ aluminija vads 1,2 mm: komplekts KP1507-3/64A (opcija)
« aluminija vads 1,6 mm: komplekts KP1507-1/16A (opcija)

3.3 Metinasanas robots

Skatiet dokumentaciju:
* B-84194EN-01 “Mehaniska robota CRX-10iA/L lietotaja rokasgramata”

o

&

B

3.4 Metinasanas stieples dozators AUTODRIVE 4R100

Skatiet dokumentaciju:
e IM10472 "AutoDrive 4R100"

Lietotaja rokasgramata




3.5 Metinasanas generators POWERWAVE R450 CE

Skatiet dokumentaciju:
e 1M10421 "POWER WAVE® R450"

3.6 Robota regulators R30iB Mini Plus

Skatiet dokumentaciju:
°* B-83284EN-1 “Regulatora R-30iB Mini Plus lietotaja rokasgramata”
 B-84175EN/01 “Regulatora R-30iB Mini Plus apkopes rokasgramata”

(T

3.7 Vadibas skarienpaliktnis

Skatiet dokumentaciju:
* B-84274EN/01 “Regulatora R-30iB Mini Plus vai skarienpaliktna Ul lietotaja
rokasgramata”

LINC-COBOT




3.8 Dzesétajs COOL ARC 26

Skatiet dokumentaciju:
e 1M3101 "COOL ARC 26"

4 - Tehniska specifikacija

4.1 Prasibas stravas padevei

FU1: 50A aM - 14x51 aM
FU3" 6A - 10x38 aM
FU4: 8A - 10x38 gG
FU5" 2A - 10x38 aM
FU6: 4A - 5x20 FSF

Trisfazu stravas padeve
400 V-4 x 10 mm?
Jauda: 30 KVa

Y

Vienfazes stravas padeve

240 V- 3 x 2,5 mm? = = =
Jauda; 1,5 KVa Jrisfazu stravas padeve
leprieks pievienots rdpnica Jauda: 28.5 KVa

leprieks pievienots riapnica

47\ Lietotaja rokasgramata
V



1 - Prasibas instalacijai

Instalacijas uzstadiSana javeic saskana ar spéka esoSajiem drosibas standartiem, lai
nodrosinatu cilvéku aizsardzibu.

Lai instalacija batu atbilstosSa, uzstadiet vizualas aizsardzibas sistému pret starojumu un
sistému metinasanas izgarojumu uztversanai.

W

:?

NodroSiniet, lai neviena mehanisma dala nevarétu atrasties tuvak par 500 mm no SkérSla saskana ar drosibas
standartiem.

Obligati! Saskana ar droSibas standartiem operatora koridoram jabat brivam vismaz 800 mm platuma.
Més iesakam veikt atzimes uz gridas saskana ar iepretim sniegto planu.

mm
LINC-COBOT CART "Air LE550" 3600
LINC-COBOT CART "Eau BW500" 3682
Zone de securité / Safety zone
LINC-COBOT CART "Eau FX500" 3770
LINC-COBOT CART "Eau LE550" 3650

Instalacija LINC-COBOT CART tiek piegadata ar divu trisdaligu vairogu komplektu, kas izmantojams ka
barjera pret metinaSanas lokiem un kd LINC-COBOT CART darba zonas norobezojums.

Ta ka metinaSanas loku starojumu nevar ierobezot degla Iimeni, trisdaligie vairogi janovieto 3, lai
aizsargatu vidi LINC-COBOT CART apkartné.

' Trisdaligo vairogu novietojums ir japielago atbilstoSi LINC-COBOT CART darba zonai.

Zona, kas tiek aizsargata ar trisdaligajiem vairogiem, operatoram janodrosina ieprieks
uzskaititie individualie aizsardzibas lidzekli “IAL”.

(18)
()
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2 - Stropésana

ParvietoSanas posmos, kad tiek izmantots riteklis vai tilts, attiecigas darbibas javeic
personai, kas ir apmacita mehanisko parvietoSanas lidzek|u lietoSana.

Izpakojot LINC-COBOT CART, parliecinieties, ka jums ir pietiekami daudz vietas.
Ja vieta ir parblivéta, palielinas paklupSanas un paslidéSanas risks.
Atbrivojieties no iepakojuma atliekam atbilstosi to veidam.

UZMANIBU! Stropésanas laika aizsargajiet jutigas dalas.

Izmantojiet siksnas.

Veicot jebkuras parvietosanas darbibas, OBLIGATI javalka atbilstosi individualie
aizsardzibas lidzekli “IAL”.

Instalacijas sastavdalas drikst transportét tikai, izmantojot paredzétos stropes punktus un
ar piemérotu stropes aprikojumu.

> B BB

2500 mm

Pirms sistémas konfiguréSanas noteikti izsainojiet un identificéjiet visus elementus.
Parliecinieties, vai visi pasitijuma ietilpstoSie priekSmeti ir sanemti. Parbaudiet, vai
sistéma un kada no tas sastavdalam nav bojata.

@ Lietotaja rokasgramata
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2500 mm

Versija
LINC-COBOT Atsauce

CART versija Bez iepa-
juma kojuma
Air LE550 AS-RM-2461-3 590 470
Air LE550 S AS-RM-91506401 590 470
Air LES50 T AS-RM-91506402 710 590
Air LE550 ST AS-RM-91506403 710 590
Eau BW500 AS-RM-91506096 620 500
Eau BW500 S AS-RM-91506421 620 500
Eau BW500 T AS-RM-91506422 740 620
Eau BW500 ST AS-RM-91506423 740 620
Eau FX500 AS-RM-91506098 620 500
Eau FX500 S AS-RM-91506441 620 500
Eau FX500 T AS-RM-91506442 740 620
Eau FX500 ST AS-RM-91506443 740 620
Eau LE550 AS-RM-91506460 620 500
Eau LE550 S AS-RM-91506461 620 500
Eau LE5S50 T AS-RM-91506462 740 620
Eau LE550 ST AS-RM-91506463 740 620

LINC-COBOT @



3 - PieslegSana

3.1 Elektribas piesléegums

LINC-COBOT CART pieslégsanu elektribai veic, izmantojot 5 metrus garu kabeli, kas aprikots ar 4 polu
viri8ko spraudni (3P+T).

Trisfazu stravas padeve
400 V-4 x 10 mm?

Jauda: 30 KVa 3P+T - 400V - 63A

61\ Lietotaja rokasgramata
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3.2 Gazes pieslégums

LINC-COBOT CART piegades komplekta ietilpst 7,5 metrus gara gazes padeves Slutene.
Ir iespéjams pieslégties balonam, kas nostiprinats turéetaja netalu no LINC- COBOT CART,
bet arpus ta sadarbibas zonas.

Ar gazes balonu ir jarikojas atseviski, to nedrikst iekraut ratinos, kad tas tiek parvietots.

Gazes balona uzstadiSanai un iznems$anai jaatbilst spéka esoSajiem manualas vai
mehaniskas parvietoSanas noteikumiem.

999

3.3 Stieples spoles novietoSana

Stieples spoles uzstadiSanai jaatbilst spéka esoSajiem manualas vai mehaniskas
parvieto§anas noteikumiem.

Uzstadot stieples spoli, obligati jalieto individualie aizsardzibas lidzekli.

LINC-COBOT @



3.4 Trisdaligo vairogu montaza
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Triptiku elektriska savienoSana:
Péc triptiku montazas katras triptika kajas pamatné japiestiprina 1 elektriskais droSibas slédzis.

Katram slédzim péc tam jabat elektriski savienotam ar LINC-COBOT CART:

@ Lietotaja rokasgramata
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1 - LietoSanas uzsaksana un izbeigSana

ATGADINAJUMS! Operatora sédeklis atrodas vadibas pults prieksa.
Mehanisms ir paredzéts darbam ar vienu operatoru sadarbibas zona.

Ratiem jaatrodas uz lidzenas virsmas (slipuma, kas neparsniedz 0,5 %). Fikséta stavoklt
tas ir janofiksé pie zemes, blokéjot ritenu bremzes un stativu.
Riteklis nedrikst kustétiese (ritenis blokéts un stabilitates péda nolaista).

Uz galda metinamas dalas iekrau$anas un izkrauSanas posma operatoram, kurs ir
apmacits un pilnvarots lietot parvietoSanas Iidzeklus, javalka nepiecieSamie individualie
aizsardzibas lidzekli: “kivere, cimdi, drosibas apavi un darba apgérbs”, un jaievéro spéka
esosos noteikumus attieciba uz manualo vai mehanisko lietoSanu.

Lai izvairitos no sadursmes riska, lidzu, parliecinieties, vai robots atrodas atkapsSanas
pozicija.

> B BB

vinam pastavigi jaskatas uz robotu, kad vin$ atrodas darba zona.

LINC-COBOT CART darbibas fazé operatoram vienmér ir jaapzinas robota darba zona un

IESLEGSANA
Pievienojiet 4 polu viri8ko spraudni.

Parsledziet atdalitaju C1 uz Robota regulatora R30iB Mini Plus pozicija “ON” (“leslegts”).
leslédziet generatoru POWERWAVE R450 CE, parslédzot atdalitaju C2 pozicija “I”.
leslédziet skarienpaliktni, nospiezot C3. Tad atveriet lietotni Android C4 “Tablet TP”.

Ja nepiecieSams, ieslédziet nosikSanas sistému.

LINC-COBOT @




LIETOSANAS UZSAKSANA
Parliecinieties, vai skarienpaliktna un pults avarijas apturéSanas ierices AU ir atblokétas.
Nospiediet palaiSanas pogu C6, kas atrodas uz piesleguma skapja durvim.

Operatora pultt nospiediet sarkano pogu C5, lai apstiprinatu kladas, vai paliktna skarienpogu
“Reset” (“Atiestatit”).

LIETOSANAS IZBEIGSANA
Aktivizgjiet avarijas apturéSanu AU uz skarienpaliktna vai pults.

IZSLEGSANA
Parslédziet atdalitaju C1 uz Robota regulatora R30iB Mini Plus pozicija “OFF” (“leslégts”).
Izsledziet generatoru POWERWAVE R450 CE, parsledzot atdalitaju C2 pozicija “0”.
Izslédziet vai parslédziet gaidiSanas rezima skarienpaliktni, nospiezot C3.
Izsleédziet nosikSanas sisteému.

Atvienojiet 4 polu viriSko spraudni.

Piezime. Kad iekarta netiek izmantota vai kad robota regulators un POWERWAVE R450 CE
ir izslégti, transformators, kas atrodas sadales skapi, patéré energiju, tapéc ir normali, ja
sadales skapis ir karsts. Lai izvairitos no Sis paradibas, ir loti ieteicams atvienot 4 polu
spraudni, kad mehanisms netiek lietots.

Robota parvietoSana manuala rezZima

ReZims “Manualas virzibas maciSana” lauj operatoram parvietot robotu, to tieda veida grizot. Lai
ieslégtu So parvietoSanas rezimu, ir janospiez “Bouton de libération des axes” (“Asu atbrivoSanas poga”)
iespéjoSanas parslégs, kas atrodas skarienpaliktna turétaja vai uz metindSanas degla.

Robota parvietoSanas darbibas javeic vienam cilvEékam.

®
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2 - leslegSanas procedira un stavokla indikators

leslédzot gaismas diode virs robota savienojuma J2 ir sarkana, un lietotajam tiek piedavats apstiprinat
lietderigo slodzi, parbaudot nosacijumus un atbildot uz daZiem jautajumiem skarienpaliktna uznirstoSajos

logos:
.\ _ o

Payload Confirmation

Payload Confirmation

Payload Confirmation

Need to confirm payload.Actual payload is No.1?

COMMENT MAGNUM_PRO_GURU
PAYLOADIkg] 3.40

CENTER[cm] X:10.50 Y:-0.20 Z:11.20
INERTIA[Kgfems?] X:283.00 Y:573.00 Z:311.00

Make sure that the robot is not in contact

'’ : Payload confirmation success.
with people or peripherals.

Uzmanieties, lai $is darbibas laika nepieskartos robota izlicei.

Indikatora gaisma $aja bridr joprojam ir sarkana, tacu robots tagad ir gatavs manualam vai automatiskam
darbibas reZimam.

Pieskarieties ikonai AUTO/MANUAL, lai parslégtos no viena reZima uz otru, un pieskarieties pogai RESET,
lai apstiprinatu kltdas. Indikatora gaisma mainas no sarkanas uz zalu:

iRProgrammer - o x

:— HOMEW T
= £ 0% B BN

»
ARC -094 Can't inch wire, EQ1 is OFFLINE EZ
o)

e
o

iRProgrammer - o x

+— HOMEW

pp—

MANUAL / AUTO
MODE SWITCH
IN MANUAL MODE

MANUQAL / AUTO
MODE SWITCH
IN AUTO MODE

A Robot Operation A Robot Operation
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3 - Degla vieda funkcija

3.1 Funkcijas “Smart Torch 1” (“Viedais deglis 1”) iespéjoSanas parslégs, kas uzstadits uz degla

1. Nospiediet [idz pusei un turiet So asu atbrivoSanas pogu, Iidz sak mirgot zala gaisma uz robota
pamatnes un robotu var brivi parvietot manuali.

2. Atlaidiet pogu, zala gaisma uz robota pamatnes nofikséjas, robots apstajas un netiek pielauta
nekada cita manuala kustiba.

3. Nospiezot pogu I1dz galam (panikas rezims), robots tiek apturéts, un turpmakas manualas kustibas
nav atlautas. Tagad pilniba atlaidiet pogu un vélreiz nospiediet to I1dz pusei, lai atsaktu kustibas.

lespéjosanas parslégs
(deadman switch, enkura slédzis)

1 Vadibas pogas

SARKANA /ZALA
Gaismas indikators

~
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3.2 Funkcijas “Smart Torch 2” (“Viedais deglis 2”’) programmas vadibas spiedpogas, kas uz-
staditas uz degla

Kreisa vieda poga “A”:

Kreiso viedo pogu (A) var izmantot linedro metina$anas $uvju vienkarsotai ieprogrammésanai. Sim noltkam
programma vispirms ir jaaktivizé funkcija “Arc Handle Teaching” (“Loka izmantoSanas macisana”) (skatiet
“Programmas izveide”).

1. Parvietojiet robotu uz sakuma punktu un uz Tsu bridi nospiediet pogu — robota pozicijas punkts “L”
tiek saglabats.

2. Parvietojiet robotu uz metinasanas sakuma poziciju, nospiediet un tris sekundes turiet pogu —
“Weld Start (Motion)” (“Uzsakt metinasanu (Kustiba)”) uzdevums tiek saglabats un poga iedegas
ZALA krasa.

3. Parvietojiet robotu uz metinadSanas beigu poziciju, tris sekundes turiet nospiestu pogu — uzdevums
"Weld End (motion)" (“Beigt metinasanu (kustibu)”) tiek saglabats un pogas ZALA gaisma izdziest.

4.Parvietojiet robotu uz izplides poziciju un uz Tsu bridi nospiediet pogu — robota pozicijas punkts "L"
tiek saglabats.

Labéja vieda poga “B”:

1. Nenospiezot pogu — robots ir “Free” (“Briva”) rezima, un to var brivi parvietot ar roku jebkura
virziena un lenki.

2. NospieZot pogu vienu reizi — robots ir “Translation” (“Translacijas”) reZima, kur ir atlautas tikai
linearas kustibas pa XYZ asim (visas rotacijas ir blokétas).

3.  NospieZot pogu vélreiz — robots ir “Rotation” (“‘Rotacijas”) rezima, kur nav atlauta XYZ kustiba,
tikai rotacija ap TCP (R1ka centra punkts) (jebkura translacija ir blokéta).

4. Nospiezot pogu Vélreiz, robots ir “Custom” (“Pielagota”) rezima. Kustibas ir pielagojamas
translacijai un rotacijai.

5. Nospiezot pogu vélreiz — robots atgriezas briva rezima, un to var brivi parvietot ar roku jebkura
virziena un lenki.

o 1O o0

Dy b » . > > Translation 3 Rotation )
Wire/Gas n
09

¥ Robot Operation
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4 - Robota pozicija un programma

NV 7P enabled in AUTO mode

|

Programma “HOME” (“SAKUMS”) ka dala no bazes
programmatdras ir programma, kura sastav no viena punkta, kas
atrodas darba zonas briva platiba, un no jebkuriem citiem Skérsliem
robota sadarbibas zonas robezas. Ir |oti ieteicams sakt un beigt
visas lietotaja izveidotas programmas ar minéto programmu 80a@|
“HOME”". ol

Lai palaistu robotu ta “HOME” pozicija, parliecinieties, ka robots
atrodas vieta, kur nav nekadu $kérslu, un, ja nepiecieSams, E—
manuali parvietojiet robotu prom no jebkuriem Skersliem. Joint

Position vl 1 v ]

&

Parliecinieties, vai programma “HOME” ir atlasita (vai ta tiek
paradita skarienpaliktna aug$éja kreisaja start).

2
g
s
<
G

Comment

‘@0

°
2

il

=
g

ES

=
o
o
N
o
b}
’_
&
o

- J4 0 J5 50 J6 0

Move To

Parslédzieties uz manualo rezZimu, nospiediet lauka “Robota darbiba” taustinu “FWD”, lai parvietotu robotu ta
pozicija “HOME”.

| I Manualais rezims

Step
FWDg;

DIEELI] %
- 7

Override

y 3

A Robot Operation
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5 - Sistemas darbiba

5.1 Programmas izveide

Sis reZims tiek izmantots metinamo priek8metu ieprogrammésanai un eso$o programmu parveidei
par “skarienjutigdm”, ka art dazadam apkopes proceduram. Parskatiet robota raZotaja sniegtas
paraugprogrammas, lai iepazitos ar programmeésanas piemériem un pareizo darbibu secibu.

Pirms programmésanas parliecinieties, ka riteklis ir nofikséts pie gridas un razoSanas detalas ir
pareizi nostiprinatas.

Programmas seciba

- Parejiet uz rezimu “MANUEL” (‘“MANUALS"). E“

- Nospiediet pogu “RESET” (“ATIESTATIT”). I RESET I

Lai izveidotu jaunu programmu, nospiediet nolaizamo izvélni (aug$€ja kreisaja strT), nospiediet “Select
program” (“Atlastt programmu”), péc tam nospiediet ikonu “New” (“Jauns”), ierakstiet programmas
nosaukumu un nospiediet pogu “OK” (“Labi”) (programmas nosaukums nedrikst sastavét no simboliem vai
atstarpém). Programma tika automatiski izveidota un atlastta parprogrammeésanai un talitéjai lietoSanai.

Poga “New” (“‘Jauns”)

New

X 100%8

& 10% @11’ N

L
Filter: -ALL- v

Production m name Sub type
Teaching None

1604 A -

Q’ HOMEM

FILE-078 Auto bac

Editor Macro
Select Program
Setup

Status Delete

Utility

Input Program name
PLUGINS

Create a new program.
=

Enter name of the program.

- NEWPROG
10 ZERO None
Cancel
HOME ;’ ¢
Save
Edit attribute E
Comment S

Stack size 500 E

< NEWPROG NEWPORT NEWTON NEWSROOM

Pause Q w E R T Y. u 1 (o] P &

Override

> » B z | x [ c| v e N|m[, ]."ES

4 Robot Operation Vi ctrl W1 English (US) < >

Ir divas metodes, ka izveidot programmu LINC-COBOT CART: ;
- Macibu metode, izmantojot ikonas izvélné “Programming” (“Programmésana”). ST metode nodroSina
piekluvi visam programmés$anas funkcijam.
- Vienkarsota macibu metode, izmantojot funkciju “Arc Handling Teaching” (“Loka izmantoSanas
maciSana”). ST vienkarSota metode ir ierobezota un paredz tikai linearas trajektorijas.

LINC-COBOT @



5.2 Vienkarsota metode “Arc Handling Teaching” (“Loka izmantoSanas macisana”)

Pieskarieties izlasei “ArcTool” (“Loka riks”) un velciet ikonu “Arc Handle Teaching” uz augsu, uz laika skalu
“Time Line”.

16:05 @ B ® - X% 100%0 1608 LB @ - X% 100%8
‘E NEWPROGk & s @ I’ E E NEWPROGK & G h‘”;ﬂl [’ Q
FILE-078 Auto backup complete BYEIEE] TP enabled in AUTO mode A4 ReseT |
..... v
Q@&

Details

Arc Handle Teaching o

Press the enable device and operate the robot with
v Manual Guided Teaching.
Use the A button to teach the current position.

Complete

Press the "Complete" button when the teaching is
finished.

2@

Programming Details

N 4 =
O= o= o=
weld tnd

I
(Motion) (standalone)  (Standalone)

Favorite

History
All
Motion
Control
110
ForceCtrl

ArcTool
[ ower | £ )
"y

Nospiediet asu atbrivoSanas pogu uz vieda degla ta vid&ja pozicija, manuali parvietojiet robotu uz ta pirmo
punktu un uz Tsu bridi nospiediet kreiso “A” pogu uz degla pamatnes. Programmas laika skala paradisies
parvietoSanas ikona. Turpiniet $o procesu, I1dz esat gatavs macit savu metinaSanas sakumpunktu:

A Robot Operation

A Play A Robot Operation

g @Y e xen
:— NEWPROG o
= . o B2y

RSB TP enabled in AUTO mode

Programming

Arc Handle Teaching o

Press the enable device and operate the robot with
Manual Guided Teaching.
Use the A button to teach the current position.
Complete Press the "Complete” button when the teaching is
finished.

4 Play A Robot Operation = |

0841 @ ¢ @

+— NEWPROGKM

EEX

10%@;’@\

SYSIRZE TP enabled in AUTO mode

Programming

Arc Handle Teaching o

Complete

Press the enable device and operate the robot with
Manual Guided Teaching.

Use the A button to teach the current position.
Press the "Complete” button when the teaching is
finished.

A Play A Robot Operation =

(33)
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Kad robots ir parvietojies uz metinasanas sakumpunktu, nospiediet un 3 sekundes turiet nospiestu vieda
degla pogu “A”. Uz pogas “A” paradas zala gaisma, kas norada, ka tiek saglabats metinaSanas punkts
un Suves sakums. Programmas laika skala paradisies ikona “Weld Start (Motion)” (“Uzsakt metina8anu
(Kustibu)”).

0842 @ ¢ @ e

E NEWPROGM S E‘";Zl = L—*

SYSIRZE] TP enabled in AUTO mode

anna

Programming

Details

weta start ALY Start(Motion)
Weld Procedure : wp1:Precpuise 12V |@)
Linear :
Edit  Weld Schedule : ’31 :Schedule v ‘9
Selected Weld Schedule

Weld Mode Number:  #413 PrecPulse ArMix GMAW

Weld Schedule :
WFS: 720.00 cm/min
Voltage : 24.00 Volts
Ultimarc : 0.00
Speed : 30.00 cm/min
Delay Time: 0.50 sec

Weaving: Enable n

A Play A Robot Operation = |

Tagad parvietojiet robotu uz metinaSanas beigu punktu, nospiediet un 3 sekundes turiet nospiestu vieda degla
pogu “A”. Zala gaisma uz pogas “A” nodziest, noradot, ka metindSanas beigu punkts ir saglabats. Parvietojiet
robotu uz ta evakuacijas punktu un citiem vajadzigajiem punktiem, uz Tsu bridi nospiezot pogu “A”, lai
saglabatu Sos punktus:

08436 ¢ @ xen

:= NEWPROGK o ARy

RYSIRZE] TP enabled in AUTO mode

0843 ¥ @ X

:= NEWPROGH s D My

TP enabled in AUTO mode

%ﬁ%&éﬁ%g

Arc Handle Teaching e

Programming

Weld End(Motion)

Details

Weld End

e Aot ‘ WP EreCRUISEE]:2 ¥ ° Press the enable device and operate the robot with

Linear

= Manual Guided Teaching.
Edit  Weld Schedule : ’ S1:Schedule ¥ ‘0 Use the A button to teach the current position.
Complet ¢ss the "Complete” button when the teaching is
Selected Weld Schedule d.

Weld Mode Number:  #413 PrecPulse ArMix GMAW

Weld Schedule :
WFS: 720.00 cm/min
Voltage: 24.00 Volts
Ultimarc : 0.00
Speed : 30.00 cm/min
Delay Time: 0.50 sec

Weaving : Enablen

il

A Play A Robot Operation A Play A Robot Operation
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Lai automatiski palaistu programmas pilna atruma, izmantojiet kodu “OVERRIDE = 100 %”.
Lai vienmeér izbeigtu programmas noteikta vieta, izmantojiet uzdevumu “HOME”.

1629@\@ -
= NEWPROGK

ASBN-002 Error occurred during load

OVERRIDE=100%

A Play

Details

A Robot Operation

X 100%8

PR | Y

1620LNS - X.@ 100%8
o= p NEWPROGkM

XN 0w BE OB [y

ASBN-002 Error occurred during load

Q&

Programming Details

Call

Program Type: @ TP () KAREL

Program name: HOME

Arguments1:

A Play A Robot Operation Vi

(35)
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Nospiediet jaunas programmas ikonu "Weld start (Motion)" "Uzsakt metinasanu (Kustibu)", péc tam cilné
"Weld Sart" ("Uzsak metinasanu") ikonu "Edit" ("Redigét"), lai ievaditu vélamos metina§anas parametrus.
Izvélieties proceddru (piem.: WP1) un vélamo opciju "Schedule” ("Grafiks"), vélreiz noklikSkinot uz ikonas
"Edit" ("Redigét").

1630 LB -

= NEWPROGk4

6 & ¢ M- R
ﬁNEWPROGn 10% ]iur;gl x’ Q

ARC -045 Weld EQ is OFFLINE v

v
WP1 RapidArc#18
BR@ @ SpICATE Weld Procedure WP1 RapidArc#18

Comment  RapidArc#18

P WP6CV1,2mm Data Type Standard v

» wp7
gld Schedule :  s1:Schedule v e » wpsmp

Details

Weld Start

Weld Procedure : WP1: v®

Linear

Selel= Schedule P WP9 test_MP

mber: #18 RapidArc ArMix GMAW
> WP11 test training
Weld Schedule :
WFS 600.00 cm/min P> WP40 pm_test
Trim : 1.00
UltimArc : 0.00 P> WP41 pm_test M
Speed : 60.00 cm/min

Delay Time : 0.00 sec P> WP50 Multipass

Weaving: Disable P> WPS51 Charlatte

4 Play 4 Robot Operation =

LY
X 0w B[y
BYSIRZE] TP enabled in AUTO mode \

AEAEN- I I

:= 4 NEWPROGU

v WP1 RapidArc#18 < Weld Procedure WP1 RapidArc#18 v WP1 < Weld Procedure  WP1
Schedule List Weld Schedule S1 Schedule
Mode #13 | Mode #18
Main Sched Schedule Weave

Detailed Settings Detailed Settings

BOCCIE WFS  Trim  UltimArc  Travel ¢
UeidsiaitS=ting S1Schedule| 900.00 1.00 0.00 200.0 W SEE S

S2Schedule 600.00 1.00 0.00 15.0
WFS 600.00 cm/min

S3Crater 300.00 1.20 0.00 180.0

Comment Schedule

Weld End Setting

Trim 1.00
> Clear UltimArc 0.00
> Schedules Travel Speed 60.0 cm/min
P WP4 jerome Delay Time 0.00 sec
» wpsmp
P wpecV1,2mm
» wp7
» wrsmp
P P9 test_MP

“ REFRESH HOME [TEE] BA0K EORWARD) REFRESH HOME
A Play A Robot Operation i A Play A Robot Operation T
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5.3 Macibu metode, izmantojot ikonas “Programming” (“Programmeésana”)

Atveriet izlasi “All” ("Viss"), lai piek|Ttu visam programmésanas ikonam.
“Velciet un nometiet” vélamo funkciju laika skala (time line).
Funkcijas, ko izmanto robota parvietoSanai arpus metinasanas, ir $adas:

1636 WA -+ X 100%8
r) e o . _ . :— NEWPROGK N W
Punkts “J” = ParvietoSana telpa bez sadursmes riska. = N ol
ASBN-002 Error occurred during load
: deleted.
{ ]
7’ Punkts “L” =» Lineara parvietoSana.
L

Metina8anas instrukcijas izmantotas funkcijas ir Sadas:

Programming Details

"w H n n -~ H 94 T " fevartte F-N. 1.:} % .i_‘:‘.-_"..

Weld Start (Motion)" ("Uzsakt metinaSanu (Kustibu)")=> ) g e e Smm s

wedsae  MetinaSanas uzsakSana wsoy | PN E ~ o]
N

All = r oA !

rp | . - ED0D B ES
;"| “Weld point (L)’ = (“MetinaSanas punkts (L)”) Linears Moion | M R Cmme e Tl
metinaSanas starppunkts. g SERARS:RR
pieldlEoiH(C) Connif{ sl e e ot B
~_ 2~ q E A B

2 “Weld point (C)" = (*MetinaSanas punkts (C)") Aplveida ‘o TS P =
e o ina& i i ’ ForceCtrl 651 o s
metinasanas starppunkts (ietver divus punktus). i k4 Bl =

Weld Point(C)

Low sensitivity ~ Pick/Place

ArcTool
rcTool _)5(_

z‘ . A . L. _ Close Hand z:;ﬁ:::: HandleTeach  Force.fush  Force.nsert o
"Weld End (Motion)" ("Beigt metinaSanu (Kustibu)")=> I 4.
oy MetinaSanas beigSana ’

(Motion)

|
¥

é>
=)

1

A Robot Operation

Manuali parvietojiet robotu uz programmas pirmo punktu ($im pirmajam punktam jabit novietotam zona, kas ir
pietiekami talu no metinamas detalas, lai atbrivotu darba zonu detalu novietoSanas un nonemsanas posmos.

1636 @A - A% 100%8
E NEWPROGM N 10% @l I’ Q

ASBN-002 Error occurred during load

Prearamming Details
A P [
Favorite ™y J mnm

Circular

>

Macro

Nospiediet ikonu “J” un velciet So ikonu uz laika skalu (Time Line). History
Pirma punkta koordinates tiek automatiski saglabatas.

2
Qg
B :E

=
o

o F]
-

Label

All

]
ol
N
LN
Bl

=
123 3
Registers PayLoad Comment Code UserFrame  Tool Frame
Motion Setup
) R4 e "~ Zp, LN
d @ Y o

Control | Userframe  ToolFrame  Weld Point(L) Weld Point(c)  Weld Start
Select (

S

elect (Motion]
- o 9 ) X ¢
o O OH Bd G B B
WeldStart  WeldEnd  PathTeach PayloadComp ToolDetach  Tool Attach
(Standalone) ~ (standalone)
ol oy R [ "
ForceCtrl | [ '4 " = <Luls
Touchskip  Switchto Basic Align Palletize  Open Hand
Low Sensitivity  Pick/Place
ArcTool

e 00

CloseHand  Extended  HandleTeach  ForcePush  Forcensert
Palletize FaceMatch

1,

- %

4 Robot Operation
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Parvietojiet robotu vélreiz uz sekojosajiem pieejas punktiem un
saglabajiet katra punkta pozicijas, velkot vajadzigo kustibas
noradijumu uz laika skalu (“J” vai “L” punkti, péc vajadzibas).

Manuali parvietojiet robotu uz metinasanas sakuma punktu.

Velciet un nometiet ikonu "Weld Sart (Motion)" ("Uzsakt
metinaSanu (Kustibu)") uz laika Iiijas (Time line) tieSi aiz pieejas

punktiem. MetinaSanas sakuma punkts tiek automatiski saglabats.

1414 ¢ B @ -

:— NEWPROGKZ 3
= \

BYSIEZE] TP enabled in AUTO mode

Favorite

History

All

14146 % B

Wl
Motion | JP=] l@

Registers Payload  Comment Code Userframe  Tool Frame
Control Setup Setup
e ':;'s 7 N
o z N 2 Om
WeldPoint(L) Weld Point(C) ~ WeldStart  Weld End
(Motion) (Motion)
ForceCtrl L' 8
Peid

Programming

7 s
< (1] (TT]
Circular Circle Arc Macro call
FOR
m ol
[T

&
r,a v -

WeldStart  Weld
ArcTool | (standalone) ~ (Standalone)

S O
.6

Tool Attach __Touch Skip ___ Switchto Basic

A Robot Operation

Aws

= NEWPROGM N 10% 1Bl f’ Q

BYSIRZE] TP enabled in AUTO mode \%

w1

Favorite

History

Other

oD
-

ArcTool | (standalone)

Wait if Output
[
Motion (\ﬂ l.j ;’
123 N
Registers PayLoad Tool Frame
Control Setup
Viey PN
110 (=}
User Frame Weld Point(L)  Weld Point(C) Weld End
t (Motion)
ForceCtrl Q > L.' 4
oY
Weld Start d Path Teach ass Tool Detach

ot
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Nospiediet ikonu "Weld Sart (Motion)" ("Uzsakt metinaSanu
(Kustibu)"), péc tam atlasiet cilni "Weld Start” ("Uzsakt
metinasanu"), lai nolaizamajas izvélnés ievaditu vajadzigo
opciju "Weld Procedure” ("MetinaSanas procediara") un "Weld
Schedule" ("Metinasanas grafiks").

Nospiediet ikonu "Edit" ("Redigét"), lai piekl|itu metinaSanas
parametriem un tos mainttu. Lai to izdarttu, izvélieties opciju "Weld
Procedure" ("MetinaSanas procedira") un redigéjama grafika

numuru.

Aizpildiet $adus laukus™*:
- "Wire feed speed” (WFS)
- “Trim”
- “UltimArc”
- “Travel Speed”
- "Delay Time"

1415 @ ¢ M.

NEWPROGK

SYST-045

e s
X o ED Ly

TP enabled in AUTO mode \2

1

Details

Weld Start

CE=

Edit IWeId Schedule : lS‘I:ScheduIe

4 Play

1417 @ ¢

= ﬁ NEWPROGK

lected Weld Schedule

Weld Mode Number: #13 RapidArc ArMix GMAW
Weld Schedule :

WFS: 900.00 cm/min

Trim: 1.00

UltimArc : 0.00

Speed : 200.00 cm/min

Delay Time : 0.00 sec
Offset: None

A Robot Operation

Nws

PANRLAN . [N

SISIRZE] TP enabled in AUTO mode \

W Wp1 Rapidarc#1s ¥

Mode #13
Detailed Settings
Weld Start Setting

Schedule List

Weld End Setting

P WP2 Pulse#22

P> WP3 PresPulse#4
> WP4 jerome

» wpsmp

P wpP6 CV 1,2mm
» wp7

» wpgmp

P wpo test_ MP

Add WP

Import DB
Export DB

Weld Procedure WP1 RapidArc#18
Weld Schedule S1 Schedule

Schedule Offset Weave Track
Comment v Schedule
Ramping None v
WFS 900.00 ,cm/min
Trim 1.00
UltimArc 0.00
Travel Speed 200.0 ‘icm/mln
Delay Time 0.00 sec

@ @ @] £ >
[TYPE] BACK FORWARD REFRESH HOME

A Play

* atkariba no izmantota metinaSanas rezima aizpildamie lauki var at3kirties

(39)
)

A Robot Operation ii
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Ir iesp€jams regulét arm metinaSanas sakuma "Weld Start setting" ("MetinaSanas sakuma iestatijums") un
metinaSanas beigu "Weld End setting" ("MetinadSanas beigu iestatijums") parametrus.

1544 @M - A @ 86%0 1544 @MY - A @ 86%0
o HOMEK & o o= HOMEK & T
=) N 0w BD B[y =< X o B B[y
SYST-045 RESET SYST-045 RESET
V wpi o) Weld Procedure  WP1 V wpi i Weld Procedure  WP1
Weld Start Setting Weld End Setting
Mode #18 Mode #18
Welding Command Gas Welding Command Gas
Detailed Settings Detailed Settings
| Robot Robot
Motion Weld Start Setting Motion
- Weld - Weld
Schedule List Output Schedule List Output
Weld End Setting Arc Weld End Setting Arc
Detection Detection
o #1 b L Lo

c

#1 :Delay time of Weld End instruction.

. Runin . Disable; % : Only when wirestick is detected.
u b. Burnback
d. Arc Start pre-time 0 msec BT s
elay Time .03 sec
Strike Wire feed speed 125 cm/min n
c. Wire stick resets
Number of resets 3 Vv
WFS 200.00 cm/min
Trim 20.00
_ _ UltimArc 0.00
Delay Time 0.10 sec

Export DB Export DB d. Arc End pre-time 0 msec
“ VP “ N
[TYPE] BACK FORWARD REFRESH HOME [TYPE] BACK F¢ /ARD REFRESH HOME

A Play A Robot Operation H A Play A Robot Operation =

Manuali parvietojiet robotu uz metinasanas beigu punktu.

Velciet un nometiet ikonu "Weld End (Motion)" ("Beigt metindSanu (kustibu)"), lai redistrétu metinasanas
beigu poziciju.

Nospiediet ikonu "Weld End (Motion)" ("Beigt metina8anu (kustibu)"), péc tam nolaizamajas izvélnés atlasiet
cilni "Weld Procedure" ("MetinaSanas procediara") un "Weld Schedule” ("MetinaSanas grafiks").

Parvietojiet robotu uz evakuacijas punktu un citiem vélamajiem punktiem, lai nonemtu degli no metinamas
detalas, un ierakstiet pozicijas, izmantojot noradijumus “J” vai “L”, péc vajadzibas.

1416 @ ¢ B -
E 0 NEWPROGM & 10% @l

mode

14166 ¢ M - Nws

4

. Eimé\%ﬁ

4

Favorite | Favorite
(L)
Circle Arc call call
History History
FoR
A (=2 o] ofj]
sss
Al Al
For Jump Output Output
Motion o T (-4 Motion -4
Ld N N
Comment Code User Frame Tool Frame Tool Frame
Control setup . Control Setup
. I~ 2 PN
N 2= -
1/0 A g O 2 o Om
e WeldPoint(l) Weld Point(c)  Weld Start Weld End
(Motion) (Motion)
ForceCtrl % = ForceCtrl X
v oY
Weld start Weld End Path Teach Multi-pass  Payload Comp  Tool Detach Weld Start Weld End Path Teach Multi-pass  Payload Comp  Tool Detach
ArcTool | (standalone)  (Standalone) Weld ArcTool | (standalone) ~(Standalone) Weld
w, - l - - wus] w - 1 - -
= . % B =h3 . % (o)
+ <2 H + &3
wites N % = e | B2 U K =
Tool Attach _ Touch Skip Switch to Basic Align Palletize Tool Attach _ Touch Skip. Switch to Basic Palletize
A Play A Robot Operation = | A Play A Robot Operation =
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5.4 Programmas parbaude

Ir iespéjams izpildtt programmu manualaja reZima, lai parbaudrttu trajektorijas.

BRIDINAJUMS! Lai manuala rezima palaistu programmu, kura ir noradijumi "Weld Start
(motion)" (“Uzsakt metinasanu (kustibu)”) vai "Weld End (Motion)" (“Beigt metinasanu
(kustibu)”) bez metinasanas, vispirms ir japarliecinas, ka metinasanas rezims ir
deaktivizeéts.

16:41 B @ - X% 100%8

= MAINKZ T
— 0 38t faxdl f’ &

1641 dB@ - N & 100%M

o— MAINM ¢ o
— 0 L—_ﬂl f’ &

Weld Enable/Disable

7
_:?\’_ Metinasana aktivizéta

P o 9, Weld Enable
), S,
' \

Weld Enable Weld Disable ’
a

4 \ MetinaSana deaktivizéta

Weld Disable

BRIDINAJUMS! Pirms programmas manualas izpildes parbaudiet, vai:
- Robota parvietoSana ir netraucéta, un visi sveSkermeni ir nonemti.
- Operators ir uzvilcis atbilstoSos IAL un neatrodas starp robota izlici un metinamo
dalu vai kadu citu Skérsli.
- Stabilizacijas stativs ir novietots sava vieta.

Noklikskiniet uz pogas “Play” (“Atskanot”), kas atrodas ekrana apaksa. P&c tam tiks paradita zemak eso$a
izvélne:

Step

Disable

Cal

Override
r 3 ——

A Robot Operation

Turot slidni “Run” (“Palaist”) virziena uz “FWD” (“Uz priek$u”), programma tiek izpildita hronologiska seciba.
Lai programmas palaistu apgriezta seciba, turiet slidni “Run” (“Palaist”) pozicija “‘BACK” (“Atpakal”).

Ja slidnis “Step” ("Solis") atrodas pozicija ir “Enable” ("lespéjot"), tas nozimé&, ka robots apstasies starp katru
programmas punktu.

Ja slidnis “Step” ("Solis") atrodas pozicija ir “Disable” ("Atspéjot"), visas programmas sekvences sekos viena
otrai I1dz programmas beigam vai I1dz tiek atbrivots slidnis “Run” (“Palaist”).

Slidni "Override" (“Parlabot”) izmanto, lai, lasot programmu, piemérotu robota atruma ierobezojumu (100 % =
robots parvietojas ar programma pieprasito atrumu / 10 % = robots parvietojas ar 10 % no pieprasita atruma).

Lietotaja rokasgramata
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5.5 Programmas automatiska palaiSana

BRIDINAJUMS' PIRMS DARBIBAS AUTOMATISKA REZIMA, PARBAUDIET, VAI:

Robota parvietoSana ir netraucéta, un visi sveSkermeni ir nonemti.

- Operators valka atbilstoSus IAL un neatrodas starp metlnatajam Suvém un dimu
nostksanas vai citu ventilacijas iekartu.

- Stabilizacijas stativs ir novietots sava vieta.

- Skarienpaliktnis tiek uzglabats turétaja (metinaSanas gadijuma).

- Ap iekartu ir uzstadtti aizkari, kas efektivi aizsarga vidi pret metinasanas lokiem. Triptiku
elektriska droSiba jasavieno saskana ar misu ieteikumu.

So rezimu izmanto raZo$anai un sistémas automatiskai darbinasanai. Kad visas detalas ir ieprogrammétas
un metinatas Suves ir parbauditas, lai tas atbilstu specifikacijai, S0 metinasanas sistému var izmantot
nepartrauktai darbibai.

Automatiska cikla seciba

Programma “Main” ("Galvena") vienmér bis automatiski izpildama programma. ST programma izsauc
uzdevuma programmu, kas atlastta, izmantojot instrukciju “Call” (“Zvans”).

ot Program
Program list
Noprogamneme  swbype
2 DEFAULT None B,
3 GETDATA Macro He
4 HOME None e
N
6 REFERENCE_POINT None
7 REQMENU Macro
Atveriet izvélni “Select program” (“Atlasit programmu”) un atlasiet o SRR N
programmu “Main”. T =
Nospiediet “Open” (“Atvért”). Elt atibikde SE
Comment —‘ Saveas
Stack size 500— @
Sub Type None v e
Motion group )1

Ignore pause

Write protect

4 Robot Operation

KlikSkiniet “Call”. 1zvélieties programmu, kuru vélaties palaist
automatiski.

Details

Program Type: @ TP () KAREL

Program name: | ggB v ]
Arguments1: . —

4 Play 4 Robot Operation =
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Péc automatiski izpildamas programmas ievadiSanas programma “Main” parslédzieties uz automatisko
rezimu.

Lai to izdarTtu, skarienpaliktna augséja labaja start klikSkiniet ikonu, lai parslégtos no manuala rezima uz
automatisko reZzimu.

1116 d ¢ B -« ] _ v—
| I Manualais rezims
:— MAINK N\ 10% ITAm| z_’ Q

'/ ll Automatiskais rezims

Ja kltidas reklamkaroga paradas zinojums, nospiediet “Reset” (“Atiestatit”) vai sarkano pogu operatora
vadibas pultt, lai apstiprinatu zinojumu.

11:56 Gd A @ wh
r= MAINM N oo BY AN
SNSRI TP enabled in AUTO mode

Nospiediet metinadanas ikonu, lai aktiviz€tu metinasanu.

1641 AP - N 100%0

.— . MAINK o
= x A N

N & 100%0

oA N

Weld Enable/Disable

MetinasSana aktivizéta

P o @, Weld Enable
), P ANS
% \
Weld Enable Weld Disable 0/‘
4 \ MetinaSana deaktivizéta
Weld Disable
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Nospiediet izvélni “Play” (“Atskanot”) un parvietojiet atruma slidni uz 100 %.

' Piezime. Lai izpilditu metinaSanas programmu automatiska rezZima, ir svarigi iestatit atrumu uz
100 %.

Step

IDisable
Pause

Ol

Override
L - T

' Svarigi: Pirms programmas automatiskas palaiSanas parbaudiet, vai laika Iinijas kursors ir
pareizi novietots programmas pirmaja punkta.

Nospiediet zalo pogu operatora vadibas pulti, lai programma saktos automatiski.

Robots izpildis to programmu, kuru programma “Main” bis izvélgjies lietotajs.

Programmu var apturét jebkura bridi, nospieZot sarkano pogu operatora vadibas pultl. Sada gadijuma
programma tiks partraukta un, ja operatora vadibas pultt zala poga tiks nospiesta vélreiz, programma
atsaksies no sakumposma.

Lai Tslaicigi partrauktu darbojoSos programmu, ir iesp&jams nospiest skarienpaliktna pogu “Pause” (“Pauze”)
vai vienkarsi viegli pagrust robota izlici.

Pause

Override

A Robot Operation

RaZoSanas programmas beigas robots apstajas pédg&ja pozicija, kas ierakstita izpilditaja programma. Ideala
gadijuma ir ieteicams pabeigt programmu pozicija “Home” (“Sakums”).

Piezime. Ja programma k&da iemesla dé| tiek partraukta, izlabojiet klidas stavokli ar taustinu
“‘Reset” (“Atiestatit”) un péc tam nospiediet zalo pogu, lai saktu.

(2a)
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6 - Uzlabotas funkcijas — opcija "Softs"

6.1 Funkcija “Touch sensing” (“Skarienjdtiba”)

Funkcija “Touch Sensing” (“Skarienjutiba”) ir noteik§anas sistéma programmu trajektoriju parvietoSanai.
“Touch Sensing” darbojas, izmantojot metinasanas stiepli, lai izveidotu elektrisku kontaktu ar apstradajamo
priekSmetu. Robots ieraksta pozicijas datus un péc tam automatiski veic pielagojumus visai metindjuma
trajektorijai pirms loka sakuma.

“Touch Sensing” lauj veikt reguléSanu viena, divas vai tris dimensijas.

“Touch Sensing” palielinas cikla laiku, pateicoties mekléjumu rutinu izpildei, bet nodrosinas pareizu vada
novietojuma poziciju.

Lai noteikS8ana butu visefektivaka, apstradajamajam objektam jabat noteiktam un precizam atskaites virsmam

vai malam.
Z meklgjums
,‘*3. mekléjums X mekigjums

—
ums

Mekléjuma veikSsana 1D

Mekléjumu ar vadu piemeéri:

Mekléjumu modeli

-~ A o Mainita pozicija
Mainita pozicija Sakotnéja pozicija

akotnéja pozicija .

—

I
Skats no augsas

Mekléjuma veiksana 1D + “Z” rotacija
~ Sakotnéja pozicija
Sakotnéja pozicija
——————————— Mainita pozicija

; Mainita pozicija

y(n

1. meklgjums D4
2. mekléjums
Rotacija ap "Z" Skats no augsas
@ Lietotaja rokasgramata
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Mekléjuma veikSana 2D + “Z” rotacija

~ Sakotnaja pozicija Sakotnéja pozicija

~"\y Maintta pozicija

e
1. mekléjums "X"
2. mekléjums

Rotacija ap "Z" Skats no augsas

Mekléjuma veiksana 3D + “X, Y, Z” rotacija

—————— nzn

ngn

[

Rotacija ap "Z" "X"
1. mekléjums "X"
2. mekléjums

Skats no augsas

lekSeja diametra mekléjums

) S,
2. mekléjums

.,

Y — A{ Mainita pozicija
|
e yd

mym

1. mekléjums

e

ngn Sakotnéja pozicija

3. mekléjums

-

Mainita pozicija

o
1. meklgjums

my

2. mekléjums

2

J akotnéja pozicija
- >
. . X '
Mainita pozicija

+X
Y
Skats no augsas
V savienojuma mekléjums
Sakotnéja pozicija
Ve

<

N\ LY

!
!
‘%/ Mainita pozicija

Sana skats
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6.2 "TAST" funkcija

"Through Arc Seam Tracking" (“lzmantojot loka Suvju izsekoSanu”) ir programmataras funkcija, kas lauj
izsekot Suves metinasanas lokam.

“TAST” izmanto metinaSanas stravas nolasijumu, lai noteiktu degla vertikalo stavokli, un robota skenéSanas
funkciju, lai noteiktu degla sanu poziciju.

IzsekoSana vertikalajai Suvei:

Palielinoties attalumam starp kontaktcauruli un apstradajamo priekSmetu, strava samazinas un, attalumam
starp kontaktcauruli un apstradajamo priekSmetu samazinoties, strava palielinas.

"TAST" |auj, pateicoties metinaSanas stravas nolasijumam, korigét degla vertikalo stavokli, lai saglabatu

pastavigu "stick-out" (“parkare”).
()

7

7
o~ — -0 -
\\ 7

~@

Strava

-~

Tapat "TAST" izmanto robota skenéSanas funkciju, lai noteiktu degla sanu poziciju metinamaja savienojuma.
Savienojuma centrd metinaSanas strava ir minimala. Kad deglis sasniedz skené$anas cikla malu,
metinaSanas strava sasniedz maksimumu. Ja robota trajektorija nobidas attieciba pret savienojuma centru,
maksimalas stravas vértiba skenésanas cikla mala vairs nav simetriska. “TAST” nodroSina nepiecieSamos
trajektorijas labojumus.

\ Deqlis atrodas centra
- gara parkare => v3ja strava

o

Deglis atrodas labaja vai kreisaja

mala
- Tsa parkare => stipra strava

Centréta trajektorija Mainita trajektorija
Kreisa puse "G"}
Centrs "C"
Laba puse "D"t
Augsta | Strava
intensitate "Ih"
Zema]
intensitate "Ib" G D G G D G
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"TAST" piedava nepilnigu metinasanas savienojumu korekciju, tacu prasa rapigu sistémas mainigo raditaju
konfiguraciju un pamatigu izpratni par metinadSanas procesu.

LietoSanas noteikumi:

-Skenésanas amplitada:

-leteicama minimala strava: ne mazaka ka 3 x vada @

3xJ

- Oglekla térauds
-Ne mazak par 3 mm

-Horizontalai izseko$anai obligati jaizmanto 27 OA
“sinusoidala” skenésana f

- '
-Sakumpunktam jaatrodas perfekti savienojuma

-Maksimalais lenkis: 90°

-Savienojumi bez spraugam

- Trajektorijas korekcija:

-ne vairak ka -10°

LietoSanas ierobezojumi:

-Degla darba lenkim jaatrodas perpendikulari savienojumam.

-Pretéja gadijuma ir japielago skenéSanas parametrs "Elévation"
("Pacélums”), lai iegltu skenésanas plakni precizi 90° lenki attieciba pret
savienojumu.

V¥ WPz Pulse#22
Detailed Setting Track Sched

-Funkcijas "Ramping" (“Slipu virsmu apstrade”) izmanto$ana nav saderiga Ve R

ar funkciju "Tast tracking” (“Tast izseko$ana”).

Detailed Settings

Step

-"Tast tracking" nedarbojas rezima "Single Step" (“Viens solis”) izvéIné “Play” ("Atskanot").
Disable

-Ja metinasanas vads tiek parrauts, funkcija "Tast tracking” (“Tast izsekoSana”) nedarbosies atsakSanas rezima.

LINC-COBOT
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6.3 Funkcija "Multi-pass”

Daudzkartu metinasana parasti ir nepiecieSama loti biezu detalu montazai vai cietinaSanas darbibu veikSanai.
Ka norada nosaukums, daudzkartu metindSana sevt ietver Suves metinasanu vairakas kartas.

Funkcija "Multi-pass" tiek izmantota, lai vienkarsotu metinasanas sekvenéu programmésanu, ierakstot 1
trajektoriju (P1), péc tam noradot veicamo kartu skaitu, ka arT nepiecieSamo intervalu starp katru kartu.

s

Intervala nobides tiek iestatitas metinaSanas izvéIné, laujot mainit degla poziciju, metinaSanas parametrus un
skenéSanas parametrus katra karta.

WFS Voltage Ultimarc Travel Speed Delay Time Weave Freq Ampl R_Dwl L _Dwl Offset StartX Y Z Work Trvl EndX
0.00 30.0 0.00 Disable 1.0 4.0 0.100 0.100 None 0.0 0.0 00 O 0 0.0
0.00 30.0 0.00 Disable 1.0 4.0 0.100 0.100 Mpass -5.0 -5.0 5.0 0 0 -5.0
0.00 30.0 0.00 Disable 1.0 4.0 0.100 0.100 Mpass -10.0 50 50 O 0 -10.0

Funkcijas "Multi-pass" lietoSana ir vienkarSota, izmantojot ikonu "Multi-pass Weld" (“Daudzkartu
metinaSana”), kas |auj ierakstit instrukciju kopu, grupgjot degla tuvoSanas un atbrivoSanas pozicijas (1. un 4.
punkts), loku sakuma un beigu pozicijas (2. un 3. punkts), ka arT cilpu, kas lauj veikt vélamo kartu skaitu.

Offset

GEECMR Offset StartX Y Z  Work Trvl EndX
P1Schedule None 0.0 00 00 O (1] 0.0
P2Schedule Mpass -50 -50 50 0 0 -50

P3Schedule Mpass -10.0 50 50 0 0 -100

P4Schedule Mpass -15.0 0.0 100 0 0 -150

Ef = i

Edit Copy Clear

Number of Passes

Stkaka informacija par 4
piegajienu nobidem

%sﬁgaaga.'

P ogramming

Details

Favorite
History
Al

Weld Procedure  WP50 MTP1
Pass P3 Schedule

Motion
Control
Vo

e . Schedule Offset Weave Track
Eakhna |
E . Offset Mpass v

Sekvences ievieto$ana Sekvences vizualizé$ana StartX | 0.0 frm
" Multi-pass " " Multi-pass " v ——5.0‘mm

Z - 5.0 mm

Work Angle ‘ -10 ‘deg

Travel Angle :' 0 /deg

EndX -50.0 mm

Sikaka informacija par nobides
lapu 3. kartai

Lietotaja rokasgramata
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Veicot jebkadas apkopes darbibas, ir OBLIGATI jalieto individualie aizsardzibas lidzekli.

1 - Remonts

1.1 Klimes labo$ana

Ja manualas vai automatiskas darbibas laika rodas kltime, sistéma apstasies, indikators, kas atrodas robota
pamatné, iedegsies sarkana krasa un skarienpaliktna aug$éja reklamkaroga paradisies kltudas zinojums.
Lai atzitu kladu:
* Izlasiet un analizéjiet kladas zinojumu.
+ AtbilstoSi zinojuma rakstitajam, izlabojiet klidu un nospiediet pogu "RESET" (“Atiestatit”) uz skarienpal-
iktna vai nospiediet sarkano pogu operatora pultr.
Kad visas klimes bls novérstas, sistéma bls gatava atsakt darbibu.

1.2 Trauksme

- Lai pieklatu trauksmes ekranam, pieskarieties nolaiZzamajai izvélnei un atlasiet “Status” (“Stavoklis”) —
“Alarm status” (“Trauksmes stavoklis”). Cilné “Active” (“Aktivie”) tiks paraditi aktivie trauksmes signali
(ja tadi ir) to raSanas seciba, cilné “History” (“Vésture”) tiks paradita trauksmes signalu vésture.
Nospiediet “Rest Chain” (“Paréja kéde”), lai apstiprinatu visas klimes.

F7TE MO

ﬁA CLHTESTH

GITERE - AW

— CLHTESTI )
=9 M PN BN

45 Weld EQ is OF

Temporarily Reset Alarm

ARC -045 Weld EQ is OFFLINE RESET

Temporarily Reset Alarm | Reset Chain

There are no active alarms. o Ome T MamCose  Message Gause Code L
B HlisoniiTet o siiscsleny sty s 1 25JUN-2 1507:40 ARC 045 Weld EQ i3 OFFLINE WARN
2 25JUN2 1507:40 _
3 25JUNZ 1507:38 ARC 045 Weld EQ Is OFFLINE VIARN
4 sumz sorm _
5 25WNZ 15060 SYSFME  Payioad Moritor (Foson) maming waRN
& 25JUN-2 15:06:30 ARC 045 Weld £Q Is OFFLINE WIARN
RECCRRE |
8 25 UNZ 144104 ARC 045 Weld EQ is OFFLINE STOPL
9 2SUNZ WA PRI RemotePendant 11012kgn viag

10 25JUNZ 144048 Neod to confirm paylaad SERVO

N 2SUNZ 144048

12 25JUN-2 14:40:48 DEADMAN defeated SERVO
13 25JUNZ 14:40:48 Hand broken 'HBK disabled SERVO
14 2SWNZ 144040 System nomal power up VIARN
15 25JUN-Z 14:40:38 HOST-116 PROXY: Remote proxy emor HOST-109 Host WARN
16 25JUNZ 144038 HOST246 Ihegal Hostiable Entry 11 WIARN
17 25JUNZ 144038 SYST222 Image backup succeeded VIARN
18 ISWNZ 143958 FILEQSS 101 I Kingston DataTraveler WIARN
19 25SUNZ 143958 FILEOTI S8 vend: 0930 prod: 6545 WARN

Detalizétas trauksmes signalu un risindjumu definicijas skatiet dokumentacija:
e B-83284EN-1 “Regulatora R-30iB Mini Plus lietotaja rokasgramata (trauksmes kodu
saraksts)”.
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Paradoties BZAL trauksmes signalam, nomainiet akumulatorus, veicot $§adas darbibas:

1. Atstajiet iekartu ieslégtu.

2. Nospiediet avarijas apturéSanas pogu.

3. Nonemiet 6 M4X16 skriives no 2. ass sanu vaka.
4.1znemiet 4 M3X8 skruves, kas tur akumulatora vacinu.
5.Atvienojiet 2 akumulatora savienotajus.

6.1znemiet 2 akumulatorus no to korpusa.

7. levietojiet 2 jaunus akumulatorus veco akumulatoru vieta.
8.1znemiet 2 akumulatorus no to korpusa.

Piezime! Vacina J2 blive ir atkartoti lietojama.

Bridingjums! Nomainot akumulatorus ar izslégtu stravas padevi, tiks zaudéti pasreizéjas
pozicijas dati par visam asim un tapéc bus javeic nulles pozicijas galvena procedira.

Skatiet dokumentaciju par robota uzturésanu:
* B-84194FR-01 “Mehaniska robota CRX-10iA/L lietotaja rokasgramata”

Vaks

Skrives M4x16 (6 gab.) 5 ® =
Griezes moments 4,5 Nm

Akumulatoru skava

Litija akumulatori (2 gab.)
Atsauce FANUC: A98L-0031-
0011#D

Akumulatora kabelis Kabelis

akumulatora

Akumulatora vacin$ savienotajam

Skraves M3x8 (4 gab.)—\

=

Mainot akumulatorus, vienmér nomainiet abus akumulatorus.

Lietotaja rokasgramata
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1.3 Elektriskas karbas shéma

Skatiet elektrisko shemu 91506045

2 - Kopsana

Lai iekarta ilgstoSi nodrosSinatu vislabakos pakalpojumus, nepiecieSama minimala apkope un uzturéSana.

So apkopes darbibu periodiskums ir noradits vienai darbstacijai diena. Lielakam razo$anas apjomam
attiecigi palieliniet apkopes darbibu biezumu.

Jusu apkopes nodala var nokopét Sis lapas, lai uzraudzitu apkopes biezumu un terminus, ka art paveiktas
darbibas (atziméjot izvéles ratinas).

Iznemot LINC-COBOT CART kustibas vadibas ierices vai akumulatora nomainu, apkope javeic
bez energijas baro$anas.
Visu energijas avotu nodalisana un blokés$ana ar piekaramo atslégu ir obligata.

Saja sadala tiek sniegti visparigi sistémas apkopes noradijumi. Taja nav sniegti
uzturéSanas noradijumi atseviSkiem sistémas komponentiem. Noteikti ieverojiet
atbilstigas uzturéSanas procediiras dazadiem sistemas komponentiem (robotam,
metinasanas stravas avotam utt.).

Detalizétu informaciju par robota regulatora uzturésanu skatiet dokumentacija:
e B-84175EN/01 “Regulatora R-30iB Mini Plus apkopes rokasgramata”

Skatiet dokumentaciju par robota uzturésanu:
* B-84194EN-01 “Mehaniska robota CRX-10iA/L lietotaja rokasgramata”

BRIDINAJUMS! PAREIZAS PROFILAKTISKAS APKOPES NEVEIKSANA VAR IZRAISIT
MEHANISMA BOJAJUMUS UN/VAI PRIEKSLAICIGU KOMPONENTU ATTEICI, KA ARI
RADIT APDRAUDEJUMU, KAS VAR NODARIT KAITEJUMU IPASUMAM VAI IZRAISIT
TRAUMAS.

Meés iesakam nodrosinat visu jusu apkopes darbibu izsekojamu uzraudzibu.

>BP o oPP
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3 - UzturésSanas planosana

éy Periodiski iztiriet darba zonu. Darba zonai jabut brivai no jebkadiem Skérsliem.

Posms | Darbiba Labi :“a‘i‘o‘:

“ Ikdiena v | X

* Parbaudiet aprikojumu un nonemiet visus priekSmetus, kas nav nepiecieSami
darbibai.

 Parbaudiet, vai atklatajos kabelos nav defektu.
 Parbaudiet savienotaju blivéjumu.
* Parbaudiet, vai katra savienojuma slégtaja dala neiesticas ella.
 Parbaudiet, vai nav neparastu trok3nu vai vibraciju.
* Parbaudiet:
=> metina8anas degla stavokli;
=> kontaktcaurules nodilumu uzgalim,

=>» gazes difuzora un stieples vadotnes apvalka stavokli,
=> degla vada stavokli.

Posms | Darbiba Labi :"ai‘:

n Katru nedélu (4 X

» Parbaudiet, vai pareizi darbojas visi droSibas komponenti.
 Parbaudiet, vai pareizi darbojas periférijas ierices.

* Notiriet robotu, stravas avotu, darbibas aprikojumu un visas periférijas ierices.

Posms | Darbiba Labi :‘;“I‘D‘:

Katru ménesi (4 X

* Parbaudiet metinaSanas degla korpusu un komponentus.
+ Parbaudiet macibu skarienpaliktna kabeli.

» Parbaudiet, vai dzesé8anas ventilators darbojas klusi; ja ventilatora ir uzkrajusies
putekli, iztiriet to.

* Notiriet veltna bloku.

- Parbaudiet visas iekartas (elektribas skapja, generatora utt.) elektrisko skriivju
spailu hermétiskumu.

Posms | Darbiba Labi :"aal'o‘l’
n Ik péc 1 gadiem v X

* Nomainiet procesora litija akumulatoru galvenas vadibas iespiedshémas plates
priek8€ja panell.

* Nomainiet kodétaja baterijas, ievérojot proceduru.

@ Lietotaja rokasgramata
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4 - Rezerves dalas

Ka veikt pasatijumu:
Fotoattéli vai zimé&jumi identificé gandriz visas mehanisma vai instalacijas dalas.
Aprakstosajas tabulas ir ieklauti tris izstradajumu veidi:

izstradajumi, kas parasti tiek turéti noliktava: v

izstradajumi, kas netiek turéti noliktava: ¥
izstradajumi péc pieprasijuma: nav atziméti.

(Sim nolikam més iesakam nositit mums pareizi aizpilditas detalu saraksta lapas kopiju. C ailé noradiet
vajadzigo detalu skaitu, savas ierices tipu un registracijas numuru.)

Attieciba uz izstradajumiem, kas atziméti fotoattélos vai Zzim&jumos un nav redzami tabulas, nosdtiet mums
attiecigas lapas kopiju un noradiet attiecigo atzimi.

Piemeérs:

parasti ir noliktava.
nav noliktava.
pEc pieprasijuma.

dAN

Noliktava Kods‘ Apziméjums
E1 WOOOXXXXXX 4 lekartas saskarnes karte
G2 WOOOXXXXXX X Plismas méritajs
A3 P9357XXXX A | Priekséja metala loksne ar sietspiedi

e Ja pasQtat detalas, turpmak esosaja lodzina noradiet daudzumu un ierakstiet savas iekartas numuru.

cem
Matricule

\ 4

TIPS:

Registracijas numurs:

\ 4
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4.1 LINC-COBOT CART
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parasti ir noliktava.

XS

nav noliktava.

péc pieprasijuma.

Noliktava|

Kods‘

Apziméjums

1 AS-RS-A2025505 Skarienpaliktnis
AS-RS-A2025593 Skarienpaliktna kabelis, 5 metri
AS-RS-S22317-1034 Akumulators CRX
2 K3455-1 Generators POWER WAVE® R450
3 K2647-11 Deglis MAGNUM Pro AIR LE550 — garums 3,3 metri
Deglis BW500 - garums 3 metri
EM61000675 StkSanas deglis LINC-GUN FX500 — garums 3,3 metri
K5415-11 Deglis MAGNUM Pro Eau LE550 — garums 3,3 metri
AS-RS-A3048271 Robota vadibas poga
K3560-1 Dozators AutoDrive 4R100
AS-RP-TABLES00X800 Darbagalds
WO000010167 Freezcool Skidrums

AS-RS-S22320-16

Akumulators CPU

AS-RS-A2025507

A

Sadarbibas robota droSinataju komplekts

Ja pasitat detalas, turpmak esosaja lodzina noradiet d

C€

Type
Matricule

audzumu un ierakstiet savas iekartas numuru.

TIPS:

»

\ 4

Registracijas numurs:

(57)
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4.2 Deglis MAGNUM PRO Air LE550

FANUC Robot CRX-101A/L
@

parasti ir noliktava.
nav noliktava.
pEc pieprasijuma.

xS

Noliktaval Kods Apzimé&jums
K2647-11 Deglis MAGNUM PRO Air LE550
1 KP45-3545-15 Stieples vadotne, garums 4,5 m, stieplei ar & 0,9-& 1,2 mm
2 Sarkans savienojums
3 KP2747-1 Straumétajs
4 KP2745-040 Komplekta 10 kontaktcaurules, @ 1 mm — 550 A
KP2745-045 Komplekta 10 kontaktcaurules, @ 1,2 mm — 550 A
5 KP2743-1-62R Cagr_gle; MAGNUM PRO Air LE550 pieskravéta ar TC -3,2 mm
lek$éjais diametrs 15,9 mm

6 Degla vads

AS-RS-A4015601 Poga “Enkurs”

AS-RS-A3045996 * Degla turétajs MAGNUM PRO Air LE550

e Ja pasQtat detalas, turpmak esosaja lodzina noradiet daudzumu un ierakstiet savas iekartas numuru.

CE ™ >TIPS:
Matricule o

»IRegistracijas numurs:
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4.3 Deglis BW500

parasti ir noliktava.

XS

nav noliktava.

péc pieprasijuma.

Kods Apziméjums
Deglis BW500

10  |AS-RS-W500-TIPADAP Adapteris BW500, kontaktcaurule M8 (P125)
1 AS-RS-W500-INSUL Izoletajs BW500
12 W000010841 Komplekta 10 kontaktcaurules ar térauda diegu @ 1,0 mm

W000010842 Komplekta 10 kontaktcaurules ar térauda diegu @ 1,2 mm

W000010843 Komplekta 10 kontaktcaurules ar térauda diegu & 1,6 mm

W000010853 Komplektad 10 kontaktcaurules ar aluminija diegu @ 1,0 mm

W000010854 Komplekta 10 kontaktcaurules ar aluminija diegu & 1,2 mm

WO000010855 Komplekta 10 kontaktcaurules ar aluminija diegu & 1,6 mm
13 | AS-RS-W500-GN15-75 Gazes caurule BW500 ar diegu @ 15,5 mm L 75,5 mm R1.1

AS-RS-W500-GN15-72 Gazes caurule BW500 ar diegu @ 15,5 mm L 72 mm S02.4
14 AS-RW-S-08-12-3M %ie(ileles vadotne BW500, térauda diegs 0,8-1,2 — garums 3
i
AS-RW-5-16-3M Stieples vadotne BW500, térauda diegs 1,6 — garums 3 metri
AS-RW-A-08-12-3M Stietzples vadotne BW500, aluminija diegs 0,8-1,2 — garums 3
metri
AS-RW-A-16-3M Stieples vadotne BW500, aluminija diegs 1,6 — garums 3 metri

15 | AS-RS-91506168 Degla vads LINC-GUN BW500 — garums 3 metri
16 | AS-RS-91506193 Poga "Enkurs" BW500
17 AS-RS-W500-T22 Kasveida Itlkums BW500 22°
18 |AS-RS-PROGTIP-SO15 , | TCP SO 15 mm programmésanas uzgalis

e JapasQtat detalas, turpmak eso$aja lodzina noradiet daudzumu un ierakstiet savas iekartas numuru.

Ce€ ""Vili '—'I:”PS:
Matricule IIRegistrécijas numurs:
@
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4.4 Deglis FX500

———
(LINCOLN K—

parasti ir noliktava.
nav noliktava.
péc pieprasijuma.

AAN

Noliktava Kods‘ Apziméjums

28 EM61000675 Deglis LINC-GUN FX500 — garums 3,3 metri

20 EM61000678 Adapteris FX500, kontaktcaurule M8 (P125)

21 W000010841 Komplekta 10 kontaktcaurules ar térauda diegu @ 1,0 mm
W000010842 Komplekta 10 kontaktcaurules ar térauda diegu @ 1,2 mm
W000010843 Komplekta 10 kontaktcaurules ar térauda diegu @ 1,6 mm

22 EM61000676 Gazes caurule FX500 ar diegu @ 14mm
EM61000677 Gazes caurule FX500 ar diegu @ 17mm

23 EM61000701 Melns adapteris ar degla Slateni FX500

24 W000010731 ﬁqileatr?tieples vadotne FX500, térauda diegs 0,8 — garums 4
WO000010734 Sarkana sti_eples vadotne FX500, térauda diegs 1,0-1,2 — gar-

ums 4 metri
W000010868 az?rl;[ena stieples vadotne FX500, térauda diegs 1,6 — garums 4

25 Kasveida Itlkums FX500 22°

26 | AS-RS-91506194 Poga "Enkurs" FX500

27 |AS-RS-PROGTIP-SO15 4 | TCP SO 15 mm programmésanas uzgalis

]
e JapasQtat detalas, turpmak esosaja lodzina noradiet daudzumu un ierakstiet savas iekartas numuru.
c € Type »TIPS:
Matricule »|Registracijas numurs:

Stieplu vadotnes bus jasagrieZ vajadzigaja garuma. NepiecieSams arT nonemt izolaciju.
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4.5 Deglis MAGNUM PRO Eau LE550

parasti ir noliktava.
nav noliktava.
péc pieprasijuma.

AN

Noliktava Kods‘ Apziméjums
K5415-11 Deglis MAGNUM PRO Eau LE550

31 KP44-3545-15 Stieples vadotne stieplei @ 0,9 lldz 1,5 mm — garums 4,5 metri
KP44-116-15 Stieples vadotne & 1,6 — garums 4,5 metri

32 KP4380-1 Difuzors ar vienu stiepli

34 KP2745-040 Komplekta 10 kontaktcaurules, @ 1 mm — 550 A
KP2745-045 Komplekta 10 kontaktcaurules, @ 1,2 mm — 550 A
KP2745-116 Komplekta 10 kontaktcaurules, @ 1,6 mm — 550 A

36 KP4120-1-75R Caurule MAGNUM PRO Eau LE550 — 3,2 mm

lek3éjais diametrs 15,9 mm
37 KP5385-11 Degla vads
38 AS-RS-91506320 s | Poga “Enkurs”
o Ja pastat detalas, turpmak esosaja lodzina norédliet daudzumu un ierakstiet savas iekartas numuru.
ce ;ﬁli TIPS:
Matricule Registracijas numurs:

Stieplu vadotnes bis jasagriez vajadzigaja garuma. NepiecieSams art nonemt izolaciju.
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Lincoln Electric France S.A.S.
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www.lincolnelectriceurope.com

LINC-COBOT

(62)
()



	LINC-COBOT CART
	A - IDENTIFICĒŠANA
	B - DROŠĪBAS INFORMĀCIJA
	1 - Iekārtas lietošanas ierobežojumi
	2 - ATLIKUŠI RISKI
	3 - Elektromagnētiskā savietojamība (EMS)

	C - APRAKSTS
	1 - Ievads
	1.1 Iekārtas paredzētais vai piemērotais izmantojums
	1.2 Pamatoti paredzama iekārtas nepareiza izmantošana
	1.3 Šīs sistēmas pārveidošana
	1.4 Izlasot šo rokasgrāmatu

	2 - Noslodze
	2.1 Vispārīgā noslodze
	2.2 Robota darbības zona

	3 - Sastāvs
	3.1 Viss LINC-COBOT CART
	3.2 Metināšanas degļi
	3.3 Metināšanas robots
	3.4 Metināšanas stieples dozators AUTODRIVE 4R100
	3.5 Metināšanas ģenerators POWERWAVE R450 CE
	3.6 Robota regulators R30iB Mini Plus
	3.7 Vadības skārienpaliktnis
	3.8 Dzesētājs COOL ARC 26

	4 - Tehniskā specifikācija
	4.1 Prasības strāvas padevei


	D - INSTALĀCIJAS MONTĀŽA
	1 - Prasības instalācijai
	2 - Stropēšana
	3 - Pieslēgšana
	3.1 Elektrības pieslēgums
	3.2 Gāzes pieslēgums
	3.3 Stieples spoles novietošana
	3.4 Trīsdaļīgo vairogu montāža


	E - OPERATORA ROKASGRĀMATA
	1 - Lietošanas uzsākšana un izbeigšana
	2 - Ieslēgšanas procedūra un stāvokļa indikators
	3 - Degļa viedā funkcija
	3.1 Funkcijas “Smart Torch 1” (“Viedais deglis 1”) iespējošanas pārslēgs, kas uzstādīts uz degļa
	3.2 Funkcijas “Smart Torch 2” (“Viedais deglis 2”) programmas vadības spiedpogas, kas uzstādītas uz degļa

	4 - Robota pozīcija un programma
	5 - Sistēmas darbība
	5.1 Programmas izveide
	5.2 Vienkāršotā metode “Arc Handling Teaching” (“Loka izmantošanas mācīšana”)
	5.3 Mācību metode, izmantojot ikonas “Programming” (“Programmēšana”)
	5.4 Programmas pārbaude
	5.5 Programmas automātiska palaišana

	6 - Uzlabotas funkcijas – opcija "Softs"
	6.1 Funkcija “Touch sensing” (“Skārienjūtība”)
	6.2 "TAST" funkcija
	6.3 Funkcija "Multi-pass"


	F - UZTURĒŠANA
	1 - Remonts
	1.1 Kļūmes labošana
	1.2 Trauksme
	1.3 Elektriskās kārbas shēma

	2 - Kopšana
	3 - Uzturēšanas plānošana
	4 - Rezerves daļas
	4.1 LINC-COBOT CART
	4.2 Deglis MAGNUM PRO Air LE550
	4.3 Deglis BW500
	4.4 Deglis FX500
	4.5 Deglis MAGNUM PRO Eau LE550



	PERSONĪGAS PIEZĪMES

