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Przed zainstalowaniem produktu nalezy doktadnie zapoznac sie z niniejszg
instrukcjg i postepowac zgodnie z zawartymi w niej wskazéwkami.

Tres¢ podrecznika jest aktualna najpozniej do daty publikaciji.
Informacje o produkcie moga ulec zmianie bez wczes$niejszego powiadomienia

uzytkownikow.

Jesli nie masz pewnosci co do wymagan, zalecen lub procedur bezpieczenstwa
opisanych w instrukgciji, skontaktuj sie z CoRobotics Sp. z 0.0.

Uzytkownicy ponoszg odpowiedzialnos¢ za wszelkie szkody spowodowane ich
niewtasciwym uzytkowaniem, nie przestrzegajgc ponizszych instrukcji.

Uwaga

Niektore ilustracje w podreczniku majag na
celu pomoc uzytkownikom w zrozumieniu
koncepcji robotéw i zagadnien zwigzanych
z instalacjag. Rzeczywisty produkt moze
nieznacznie réznic sie od instrukgciji.
Zachowaj te instrukcje w bezpiecznym
miejscu, aby moc z niej skorzystac w
przysztosci.
Napiecie zasilajgce musi by¢ podtgczone
do prawidtowo wykonanej instalacji
zasilajgcej wyposazonej w zabezpieczenia
wymagane przepisami prawa.
Prosze sprawdzi¢ potgczenie uziemienia w
instalacji i na stanowisku pracy. (Aby
sprawdzi¢ lokalizacje linii uziemiajacej,
patrz punkt 3.3).
Wszelkie odbiorniki
z nieodpowiednim uziemieniem
moga mie¢ negatywny wptyw. np.
zaktocenia komunikacji z robotem
Zwtaszcza, jesli robot jest
zainstalowany z urzadzeniem
indukcyjnym o duzym poborze
pradu, takiego jak grzatka, silnik,
wymagana jest osobna dodatkowa
linia uziemiajaca.
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Prawa autorskie i prawa wiasnosci intelektualnej do wszystkich tresci
i schematéw w podreczniku nalezg do CoRobotics Sp.z 0.0.

W zwigzku z tym nielegalne uzywanie, powielanie, rozpowszechnianie lub
rozpowszechnianie podrecznika bez uprzedniej pisemnej zgody CoRobotics Sp.z
0.0. jest surowo zabronione, a dziatanie takie stanowi naruszenie praw wtasnosci
intelektualnej firmy CoRobotics Sp.z o.0.

Uzytkownicy ponoszg odpowiedzialnos¢ za wszelkie szkody spowodowane
niewtasciwym uzyciem lub modyfikacjg praw patentowych do sprzetu
i oprogramowania.

Informacje zawarte w instrukcji sg uwazane za sprawdzone i gwarantowane
przez firme CoRobotics Sp.z 0.0. Firma CoRobotics Sp.z 0.0. nie ponosi
odpowiedzialnosci za sytuacje wynikajgce z niescistosci lub literéwki w tresci
instrukcji.

W ramach polityki ciggtego rozwoju, informacje zawarte w instrukcji moga ulec
zmianie bez wczesniejszego powiadomienia, a szczegotowe informacje na temat
zmian wprowadzonych w instrukcji mozna znalez¢ na stronie internetowej firmy
CoRobotics Sp.z 0.0. https://corobotics.pl

© 2019 CoRobotics Sp.z 0.0. Wszelkie prawa zastrzezone
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To jest instrukcja obstugi do zestawu EasyWelder sktadajgcego sie z robota HCR-
5/12 i spawarki KEMPPI A7 Power Source 350/450. Instrukcja obstugi zapewnia
prawidtowg instalacje, uzytkowanie, obstuge i konserwacje maszyny. Instrukcja
obstugi powinna by¢ przechowywana w miejscu pracy operatora i by¢ tatwo
dostepna dla operatoréw personelu konserwacyjnego.

Pracodawca (wtasciciel maszyny) jest odpowiedzialny za zapewnienie, ze
operatorzy i osoby zapewniajgce serwis, konserwacje lub naprawe maszyny
przeczytali instrukcje obstugi. Pracodawca zapewnia réwniez wystarczajgce
szkolenie personelu z obstugi maszyny.

Operatorzy sg zobowigzani do zapoznania sie z wszelkimi instrukcjami obstugi i
arkuszami danych dodatkowych lub integralnych urzadzen dostarczane z
maszynag, takie jak robot i spawarka.

Dzigki funkcji bezposredniego nauczania i intuicyjnemu interfejsowi graficznemu
uzytkownicy moga tatwo skonfigurowac i sterowa¢ maszyna.

Trzymajgc ramie robota, uzytkownicy moga wykonywaé zadane ruchy, aby
robot magt zapamietywac sciezki spawania.

Poniewaz metoda instalacji jest prosta, nawet jesli uzytkownicy nie sg
inzynierami, moga tatwo skonfigurowac¢ ustawienia poczatkowe

i zaprogramowaé maszyne.

Korzystajac z ré6znych funkcji bezpieczenstwa, w przypadku kolizji maszyna moze
przerwac prace bez uszkodzen elementéw.

Ponizej znajduje sie lista elementéw sktadajgcych sie na stanowisko EasyWelder.

Ramie robota Pilot nauczania
[teach pendant]
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EasyWelder Instrukcja Obstugi — wersja 06.2019

Sterownik robota Uchwyt do zawieszania
pilota nauczania

Zrédto spawalnicze A7 Podajnik drutu

Chtodnica zrodta Fajka spawalnicza i uchwyt
spawalniczego

© 2019 - CoRobotics - All Rights Reserved. Strona 6 z 41
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Podest mobilny Mocowanie podajnika drutu

Instrukcja obstugi

Balanser podtrzymujacy
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Robot HCR-5/12 Wymiary (L x W x H) 940 x 680 x 2230 mm
Masa 21 kg

Spawarka Kemppi Wymiary (L x W x H) 610 x 240 x 520 mm
Masa 61,4 kg

Podest Mobilny + Masa 100kg

Mocowanie Podajnika

Drutu

Szczegotowe dane techniczne zrodta spawalniczego, podajnika drutu i jednostki
chtodzacej znajdziecie Panstwo na stronach firmy KEMPPI.

Robot HCR-5/12 Zasilanie
Napiecie sterujgce

Bezpiecznik zewnetrzny

100-240 VAC, 50-60 Hz
24VDC

8-16 A

Spawarka Kemppi (A7  Zasilanie

POWER SOURCE
350/450) Zabezpieczenie
zwloczne

3x 400V, 50-60 Hz

25A/35A
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Instrukcja obstugi zawiera nastepujgce znaki bezpieczenstwa.
& Zagrozenie

Jezeli uzytkownik nie przestrzega znaku bezpieczenstwa, moze to spowodowaé
powazny wypadek, w tym $mieré lub powazne obrazenia uzytkownika.

/1\ Ostrzezenie

Jesli uzytkownik nie przestrzega znaku bezpieczeristwa, moze to spowodowac
wypadek, w tym powazne obrazenia uzytkownika.

/N Uwaga

Jesli uzytkownik nie przestrzega znaku bezpieczeristwa, moze to spowodowac
uszkodzenie produktu lub obrazenia uzytkownika.

@ Informacja

Przydatne wskazéwki i informacje.
| Wazne

Stosowne zachowanie lub dziatanie wymagane do zapewnienia prawidtowej
obstugi maszyny.

& Ostrzezenie

A A

Uwaga gorgca Nosi¢ obuwie
powierzchnia. ochronne.

Ryzyko porazenia.
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E
Zakaz wstepu osobom Zaktadaé maske Zaktadaé rekawice
z rozrusznikiem serca. spawalnicza. ochronne.

Maszyna sktada sie z ramienia robotycznego HCR firmy Hanwha, Zrédta
spawalniczego A7, podajnika drutu i palnika Kemppi i sg skonfigurowane
i przeznaczone do spawania.

Czas cyklu: zalezy od technologii spawania i procesu.
Predkos$¢ spawania: do 400 mm na sekunde.

Elementy spawane muszg by¢ transportowane do i ze stanowiska pracy robota
przez operatora lub drugiego dedykowanego robota.

Uzywanie tej maszyny do celow innych niz zamierzone NIE jest dopuszczalne.
Inne warunki:

e Operatorzy przeczytali te instrukcje obstugi przed uruchomieniem
urzadzenia

Zgodnosc¢ ze wszystkimi instrukcjami zawartymi w instrukcji obstugi
Zgodnosc¢ ze wszystkimi wymaganiami kontroli i konserwacji
Uzywanie tylko oryginalnych czesci zamiennych

Dokonano dodatkowej analizy ryzyka na miejscu instalacji pod katem
bezpieczenstwa pracy i zastosowano niezbedne srodki ochronne w
zaleznosci od specyfiki stanowiska i procesu.

Tylko specjalnie przeszkolony personel moze transportowac, uruchamiac,
obstugiwaé i naprawia¢ maszyne.

Konserwacja i serwis uktadu elektrycznego moze by¢ wykonywany wytgcznie
przez przeszkolony personel lub personel przeszkolony w wykonywaniu ustug na
sprzecie elektrycznym lub pod nadzorem osoby upowaznionej.

W obszarze spawania muszg by¢ dostepne wysokowydajne urzagdzenia do
usuwania oparéw zgodne z przepisami prawnymi.

& Ostrzezenie

OPARY SPAWALNICZE

Opary spawalnicze i gazy sg niebezpieczne dla
& zdrowia. Wydajna instalacja musi eliminowac opary
i gazy powstajgce podczas spawania.

Unika¢ wdychania oparéw i gazéw.
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|  Wazne

Uzywaj maszyny tylko w bezpiecznym miejscu i sprawnym stanie!

Zdecydowanie zalecamy wykonanie kopii zapasowej wszystkich programoéw
robota i spawarki.

CoRobotics nie ponosi odpowiedzialnosci za utrate danych niezaleznie od
przyczyny!

Kazde uzycie inny sposob niz opisane w punkcie ,Przeznaczenie” jest uwazane
za niewtasciwe uzytkowanie. Operator jest w petni odpowiedzialny za szkody
spowodowane niewtasciwym uzytkowaniem. Producent nie ponosi zadnych
odpowiedzialnosci.

Podczas uruchamiania maszyny upewnij sie, ze w zasiegu roboczym nie ma
zadnych oséb i zastosowano srodki bezpieczenstwa chronigce operatoréw i
osoby postronne.

Przestrzega¢ dopuszczalnych standardowych wartosci hatasu, pytu i wibracji
podczas pracy.

Zapewnij wystarczajgcg ilos¢ miejsca wokdt EasyWelder, aby unikng¢ kolizji.
Temperatura pracy: 0-40 °

Wilgotnos$¢: wilgotno$é wzgledna 10-80% (bez kondensacii)

Utrzymuj miejsce pracy w czystosci i porzadku.

Natychmiast usun ze stanowiska rozlany olej lub ptyn.

Nie stawaj na maszynie.

& Ostrzezenie

Programowanie i poprawne ustawienie TCP EasyWelder (Tool Center
Point) to odpowiedzialnos$¢ wtasciciela / uzytkownika. Nieprawidtowo
ustawiony TCP niekorzystnie wptynie na wydajnosé spawania | nie
gwarantuje funkcjonalnosci ustawien bezpieczenstwa wirtualnego.
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4 wirtualne Sciany ograniczajg tréojwymiarowy bezpieczny zakres pracy
robota w taki sposdb ze TCP nie moze przekroczy¢ obszaru stotu
spawalniczego.

Nie montuj robota HCR na stole spawalniczym w sposéb niebezpieczny
dla jego pracy i otoczenia.

Nie uzywaj urzadzenia w atmosferze wybuchowe;j.

Parametry techniczne przekraczajgce specyfikacje dla normalnej pracy.

Aby uzyska¢ wiecej informaciji, skontaktuj sie z osobg kontaktowg CoRobotics.

Dowolne modyfikacje lub zmiany uniewazniajg gwarancje producenta

i odpowiedzialnos¢ wynikajgca z tej szkody. Producent zapewnia zgodnosé
zestawu z dyrektywg 2006/42/WE - dyrektywa maszynowa dla ramienia
robotycznego i zrédta spawalniczego na podstawie wykonanych badan

i uzyskanych certyfikatéw.

Uzywanie czesci zamiennych i materiatéw eksploatacyjnych pochodzacych od
innych producentow wiagze sie z ryzykiem niewtasciwego dziatania urzadzenia.
Nalezy postugiwa¢ sie tylko oryginalnymi czgesciami lub czesciami
zatwierdzonymi przez producenta.

Producent nie ponosi odpowiedzialnosci za szkody spowodowane przez uzycie
nieoryginalnych lub niezatwierdzonych czesci zamiennych lub materiatéow
eksploatacyjnych.

Obstuga urzadzenia moze wigzac¢ sie z niebezpieczenstwem i wptywac na:

Zycie, zdrowie operatora i innych os6b.
Maszyne lub inne aktywa materialne.

Prawidtowe uzytkowanie urzadzenia zalezy od znajomosci tej instrukcji obstugi.

| Wwazne

Inne $rodki ostroznosci:
Zgodnos¢ z przepisami dotyczgcymi zapobiegania wypadkom.

Zgodnos¢ z przepisami bezpieczenstwa, zdrowia i ochrony srodowiska.
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W przypadku awarii nalezy przerwac¢ prace maszyny. Nie wznawiaj pracy
az do momentu naprawy.

Obowigzkowe instrukcje bezpieczenstwa muszg by¢ kompletne i przechowywane
W miejscu pracy.

Niniejsza instrukcja obstugi nie obejmuje wszystkich urzadzen peryferyjnych
wplywajgcych na bezpieczenstwo. Instalator systemu musi spetnia¢ wymogi
bezpieczenstwa zgodnie z zasadami bezpieczenstwa i przepisami
obowigzujgcymi w kraju, w ktérym zainstalowana jest maszyna.

Maszyna po zainstalowaniu i zaprogramowaniu jest skonfigurowana jako
stanowisko zrobotyzowane potaczone z urzadzeniami peryferyjnymi. Niniejsza
instrukcja obstugi nie obejmuje ani projektowania, instalacji, dziatania korncowego
maszyny i stanowiska ani wszystkich urzadzen peryferyjnych, w tym urzadzen
bezpieczenstwa.

Ostateczne stanowisko, w ktorym zastosowano EasyWelder, musi by¢
zaprojektowane i zainstalowane zgodnie z wymogami bezpieczenstwa, zgodnie z
przepisami ustawowymi i wykonawczymi obowigzujgcymi w kraju, w ktorym jest
zainstalowany.

Integrator systemu lub uzytkownik koncowy, ktory wdraza EasyWelder, przyjmuje
nastepujgce obowigzki:
(Sa to przyktady i nie sg do nich ograniczone).

Ocena ryzyka w aplikaciji.
Dodanie urzadzen bezpieczenstwa zgodnie z wynikami oceny ryzyka.

Sprawdzenie czy system jest poprawnie zaprojektowany, skonfigurowany
i zainstalowany.

Definicja, jak korzystac¢ z systemu.

Dostarczanie informacji na temat eksploataciji i bezpieczefistwa oraz
informacji kontaktowych.

Udostepnianie dokumentéw technicznych, w tym instrukcji obstugi.

Przestrzeganie wskazowek bezpieczenstwa zawartych w podreczniku
uzytkownika nie oznacza, ze zapobiega sie wszelkim mozliwym zagrozeniom.

Pracodawca musi upewnic¢ sie, ze operatorzy maszyny:

posiadajg wiedze na temat podstawowych przepisdw dotyczacych
bezpieczenstwa pracy i zapobiegania wypadkom.

przeszli szkolenie w zakresie obstugi maszyny.
przeczytali i zrozumieli niniejszg instrukcje obstugi,

Pracodawca jest rowniez odpowiedzialny za operatoréw maszyn uzywajgcych
srodkdw ochrony osobistej zgodnie z obowigzujgcymi wymogami i przepisami.
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Operatorzy (osoby przeznaczone do obstugi maszyny) sg odpowiedzialni za:

= przestrzeganie podstawowych przepiséw dotyczgcych bezpieczenstwa
pracy i zapobiegania wypadkom.

= czytanie i zrozumienie ilustracji dotyczgcych bezpieczenstwa.

W przypadku jakichkolwiek pytan prosimy o kontakt z producentem.

Zadanie operatora Specialnie Poinstruowani Specialnie
poinstruowani operatorzy przeszkoleni
operatorzy operatorzy
(mechanicy/elektrycy)

Transport O @ @

Uruchomienie

Rozwigzywanie
probleméw/naprawa

Zmiana narzedzia

Uzytkowanie

Konserwacja

Utylizacja/ponowne
uzycie

©1 0 0 600
© 00006
© 00 60 0|0
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Struktura maszyny opiera sie na zaawansowanej technologii i zatwierdzonych
przepisach bezpieczenstwa.

Operatorzy musza przejs¢ szkolenie w zakresie ryzyka i wymaganych srodkéw
ostroznosci.

& Uwaga

Obowigzujg nastepujace ryzyka rezydualne:

Brak dostepu do obszaru bezpieczenstwa maszyny, gdy maszyna jest w
ruchu.

Przy awariach zasilania zwré¢ uwage na energie resztkowa w uktadach
elektrycznych maszyny.

3

Nosi¢ obuwie Zaktadac Zaktadaé okulary 3
ochronne. rekawice ochronne. Zaktada¢ maske
ochronne. spawalnicza.

A\

Chron przechodniéw przed

Zwiaz lub zakryj diugie wiosy, promieniowaniem, odpryskami
bizuterii i luznej odziezy. spawalniczymi i gorgcym metalem.
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Do przemieszczania EasyWelder uzywaj kotek. Jesli trasa transportu jest dtuga,
ustaw spawawarke bezpiecznie na palecie.

Nie podnos spawarki zzamontowang butlg gazowa!

|  Wazne

Uwazaj, aby nie uszkodzié robota podczas podnoszenia.

Ostroznie podnies czesci maszyny
Umies¢ maszyne powoli i ostroznie na stole spawalniczym

Zabezpiecz wszystkie czesci, aby zapewni¢ bezpieczny transport. Szczegdlnie
uwazaj na panel Teach Pendant.

Zt6z robota do pozycji bezpiecznej. Aby to zrobi¢ z Menu wybierz Setting
Menagement i przytrzymaj Packing Pose do momentu az robot przestanie sie
ruszac.

& Uwaga

Podczas ustawiania robota do pozycji bezpiecznej uwazaj aby fajka spawarki nie
uderzyta o robota lub inne elementy maszyny.

Mozesz nacisna¢ przycisk zatrzymania awaryjnego, aby natychmiast zatrzymaé
maszyne w razie niebezpieczenstwa.

Emergency stop 2

Emergency stop 1
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4,‘,‘”.

Teach Pendant do Robota Panel do obstugi Pilot obstugi
spawarki stanowiska

Ocena ryzyka jest jednym z waznych czynnikédw podczas instalacji maszyny

i tworzenia stanowiska zrobotyzowanego. Stopien bezpieczenistwa zwigzany

z aplikacja robota jest ré6zny w zaleznos$ci od sposobu zintegrowania go z catym
stanowiskiem, wiec nie mozna przeprowadzi¢ oceny ryzyka wytgcznie

w stosunku do maszyny. Robot posiada stosowne certyfikaty i deklaracje

jako maszyn nieukonczona zgodnie z dyrektywg maszynowg UE. Spawarka jest
zgodna z wymaganiami dotyczgcymi dyrektywy 2014/30/WE w sprawie
kompatybilnosci elektromagnetycznej, podstawowymi wymaganiami w zakresie
BHP dyrektywy niskonapigciowej 2014/35/UE i dyrektywy 2011/65/UE w sprawie
ograniczenia stosowania niektérych niebezpiecznych substancji w sprzecie
elektrycznym i elektronicznym.

Osoba, ktéra konfiguruje robota, na stanowisku i przeprowadza ocene ryzyka,
powinna zainstalowac i obstugiwac go zgodnie z instrukcjami norm 1SO 12100
i 1ISO10218-2. Wiecej informacji znajduje sie w specyfikacji technicznej ISO /
TS15066.

Ocena ryzyka musi zosta¢ wykonana zaraz po zainstalowaniu

maszyny. Gtéwnymi celami oceny ryzyka sg konfiguracja bezpieczenstwa
odpowiednia dla otaczajgcego srodowiska i ustawien robota oraz ustalenie
dodatkowych przyciskdéw zatrzymania awaryjnego i sSrodkow ochronnych.

Mozliwe jest skonfigurowanie funkcji zwigzanych z bezpieczenstwem robota
wspotpracujgcego za pomocg menu Konfiguracja konfigurac;ji
bezpieczenstwa. Dostepne funkcje sg opisane w instrukcji obstugi robota.

Jesli zagrozenia nie zostang odpowiednio zredukowane lub usuniete przez
powyzsze funkcje bezpieczenstwa, nalezy uzy¢ innych srodkéw ochronnych,
aby wyeliminowa¢ ryzyko lub obnizyé do akceptowalnego poziomu. Producent
nie ponosi odpowiedzialnosci za wypadki spowodowane niezgodnoscia

z odpowiednimi wymaganiami miedzynarodowych norm i lokalnych przepiséw
ustawowych i wykonawczych w odniesieniu do aplikacji lub z powodu
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nieprzeprowadzenia przegladu tych wymagan podczas oceny ryzyka, jak opisano
powyzej.

Przy wykonywaniu oceny ryzyka nalezy bezwzglednie korzysta¢ z odpowiednich
norm dotyczacych procesu spawania.

Operator umieszcza element na stole spawalniczym, programuje robota i spawa
przedmiot. Po procesie spawania operator usuwa przedmiot obrabiany. Operator
moze powtorzy¢ proces umieszczajgc nowe elementy na stole spawalniczym i
uruchamiajgc program. Program moze zostaé zapisany i odtworzony w razie
potrzeby.

Kiedy zamontujesz fajke spawalniczg na koricu ramienia robota po raz pierwszy,
musisz réwniez ustawi¢ TCP (Tool Center Point). Ustawiajgc potozenie / kierunek
koncowki i ciezar fajki. Dzigki temu robot bedzie mdgt wiasciwie obliczaé
parametry ruchu.

Aby ustawic¢ TCP, w menu gtownym wybierz <" Robot settings > TCP Setup.

& Ostrzezenie

Jesli profil TCP zostanie wprowadzony nieprawidtowo, podczas obstugi robota
moga wystgpi¢ wypadki, takie jak kolizja, a robot moze dziata¢ nieprawidtowo
podczas korzystania z funkcji bezposredniego nauczania.

Ponadto, poniewaz ruchliwos¢ ramienia robota moze sie rézni¢ w zaleznosci
od TCP, przygotowany wczesniej program moze nie dziataé¢ prawidtowo

lub ramie robota moze nie porusza¢ sie zgodnie z oczekiwaniami.

Korzystajgc z bezposredniej funkcji nauczania, mozesz obliczyé potozenie TCP.

Aby doktadnie obliczy¢ potozenie TCP, odbieraj dane o potozeniu z ré6znych
katéw w odniesieniu do jednego punktu i analizuj je.
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Po przesunieciu narzedzia, nalezy zblizy¢ sie do punktu na P1, wprowadz dane
pozycji. Nastepnie przejdZ do dowolnego punktu, P2 i pozwdl mu zmierzyé
odlegtosc¢ od tego punktu i wprowadz dane pozycji. Kontynuuj te droge, az
uzyskasz co najmniej trzy punkty. Kat miedzy kazdym punktem (A, B) powinien
wynosi¢ co najmniej 10 °.

Ustawianie nowej pozycji TCP

1. Wocisnij przycisk Add.

TCP(Empty) v Renamei

masRERRRRRR R

2. Wprowadz nowa nazwe TCP i nacisnij przycisk OK.

" Mozesz wpisa¢ maksymalnie 25 znakdéw. Znaki specjalne inne niz "-"i"_" sg

niedozwolone.

TCP Name

OK

3. Wprowadz informacje dotyczace parametrow TCP.

Position Orientation Center of Gravity
" Use Center of Gravity

o - :
N B ;

[llel{a=gp Use coordinate system in Figure 1 for position and center of gravity

Tool Length | 0 in Payload o lb
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= Position: Wprowadz wartosci wspotrzednych (X, Y, Z) wzgledem srodka
przekroju miejsca, w ktérym narzedzie jest zamontowane. Jednostka jest
w mm.
= Orienatation: Ustaw orientacjg narzedzia (Rx, Ry, Rz).
= Center of gravity: Ustaw srodek ciezkosci narzedzia.
- Zaznacz pole wyboru, aby wiaczy¢ opcje.
- Jesli nie uzywasz tej opcji, wszystkie wartosci sg ustawione na zero.
- Min: - 700, maks: 700, Jednostka jest w mm.
= Tool length: wskazuje dtugos¢ narzedzia.
- Dtugos¢ narzedzia jest obliczana automatycznie, ale uzytkownicy
nie mogg wprowadzi¢ go samodzielnie.
= Payload: Ustaw mase narzedzia.
- Jesli nie jest okreslona, to jest automatycznie ustawiana na 0.00.

Aby obliczy¢ potozenie TCP, wykonaj nastepujace czynnosci.

4. Po nacisnieciu klawisza Edit, nacisnij przycisk Position.

Gripper2 S Add

Position Orientation Center of Gravity
' Use Center of Gravity

@ & -
&3

0

0

[[e]l@3p Use coordinate system in Figure 1 for position and center of gravity.
Tool Length | 0 in Payload ol b

TCP Calculation
Please select the items on the side to . e
auto-calculate Position and Orientation () Position

e . -
) L o i Orientation
of the tool, &~/ Calculation \

\_J) Calculation

R
. Ed‘t SEt a(tive TCP
:
.

5. Wecisnij przycisk Teaching.

Gripper2 ~ Add

Position Orientation Center of Gravity
F  Use Center of Gravity

0 m 0 0
0 0 0
0 E 0 0

~] ]~

- [s)ilegp Use coordinate system in Figure 1 for position and center of gravity.
Tool Length | 0 in Payload of b

. "
#1 > P2 > P23 ) P4 D> PS5 D> P6 > P D P> P ) PO Caledlaton
.

.

ulated Position

N\

TR

|
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6. Nacisnij przycisk P1, gdy jest aktywny.
Po nacis$nieciu przycisku P1 pojawi sie ekran recznego ustawiania.

e
npz > P3 > PA > PS> P6 > PT > P> PO PO cgii'fé?ign
OO

@ You must enter at least 3 points 1o calculate position of TCP.

X Y 74 Tool Length v %
0 0 0 0 Apply Cancel

7. Naciskajac przycisk Direct Teaching na ekranie Manual Move, przesun
ramie robota, aby umiesci¢ koniec fajki spawalniczej w rogu mocowania
robota.

8. Na ekranie programowania ruchu Manual Move nacisnij przycisk OK.

9. Gdy przycisk P2 aktywny, powtorz kroki od 6 do 8, dla P2.

10. Gdy przycisk P3 aktywny, powtérz kroki od 6 do 8, dla P3.
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= Jesli wystapi btad, to oznacza ze poprzednio wprowadzona wspotrzedna
i aktualna nie roznig sie o wiecej niz 10°. Przycisk z btedem zostanie
zaznaczony na czerwono. Jesli wystapi btgd, musisz zmienic¢ i
zresetowac kat dla tego punktu.

O E I i

11. Nacisnij przycisk Calculate.

= Przycisk Calculate bedzie aktywowany tylko wtedy, gdy minimum trzy
punkty zostang ustawione poprawnie.

- N e “
.

"sausssmmuny

Nou:e *You must enter at least 3 points to calculate position of TCP.

7 X Y i Tool Length v X
(44 Calculated Position | e
0 0 0 0 Apply ez

12. Sprawdz wynik obliczonej pozycji i nacisnij przycisk Apply.

= wcisnij Anuluj, aby anulowaé zadanie.

Tool Length v
-s Calculated Position Apply (ance|

13. Wcisnij przycisk Save.
= Po pomysinym zapisaniu przycisk Set Active TCP jest aktywowany.

14. Jesli chcesz zastosowaé nowo ustawiony profil TCP do robota,
nacisnij przycisk Set Active TCP.
= Robot otrzyma aktualnie wybrane wartosci ustawien profilu TCP.

Uwaga = Jesli w robocie nie ustawiono zadnego
TCP, domyslnie ustawiony jest "pusty”
(Empty) TCP.
= Ustawienia domysine dla Empty TCP:
Position (0,0,0);
Orientacja (0,0,0);
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Center of Gravity (0,0,0)
z odznaczonym polem Use.

= Lokalizacja TCP moze nie zostac
poprawnie obliczona w zaleznosci od
ksztattu narzedzia lub ruchu TCP.

= Poniewaz obliczana jest tylko
lokalizacja TCP, nalezy wprowadzi¢
wage i Srodek ciezkosci narzedzia przed
bezposrednim nauczaniem.

Ustawianie nowej orientacji TCP
Mozesz obliczy¢ orientacje narzedzia w uktadzie wspotrzednych automatycznie.

1.  Wocisnij przycisk Edit przycisk i nacisnij przycisk Orientation.

Gripper2 v Add

Position Orientation Center of Gravity
 Use Center of Gravity

[e)ileqp Use coordinate system in Figure 1 for position and center of gravity
Tool Length | O in Pavload o b

TCP Calculation

Please select the items on the side to
auto-calculate Position and Orientation ( - "
of the tool, // Calculation ) Calculation

Position

®amnmnnnns

IRLLTTTN
- Edit = p=I Set active TCP
-llllll’

2. Wcisnij przycisk Set Orientation.
= Jesli nacisniesz przycisk Set Orientation, pojawi sie ekran Manual Move
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Gripper2 ~ Add

Position Orientation Center of Gravity
' Use Center of Gravity

ol -

0

o

[LeJ][@3P Use coordinate system in Figure 1 for position and center of gravity.

0

FIEE
(=]
BAH
(=]

2]

Tool Length | 0 in Pavload o le

eUENEEEEEEEEEEEEEEEED

Set
Orientation o

EEEEEEEEEEEEEREEREE®

- Orientation
W ///,,‘ Please align the orientation of XYZ axis of the tool to the orientation of robot base's
coordinate. (see Figure 2)

Tool Z Robot X Tool X(-X} Robot -Z(Z)

. RX RY RZ v «
f4 Calculated Orientation
0 0 0 Apply Cancel

3. Na ekranie Manual Move uzyj przycisku Direct Teaching, aby ustawi¢
orientacje narzedzia w nastepujgcy sposob.
= Jak pokazano na ponizszym rysunku, niech osie Z, X i Y narzedzia beda
zwrécone w tym samym kierunku, co osie -X, Z i Y odpowiednio dla
podstawy robota.

ammmmu?®

summmny

Tool Y Rabot ¥

" Na ponizszym rysunku wida¢ jak ustawi¢ robota wzgledem fajki
spawarki.
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Na ekranie Manual Move nacisnij przycisk OK.
Wcisnij przycisk Apply, aby zastosowa¢ ustawienia w systemie.

" Wocisnij Cancel, aby anulowa¢ zadanie.

o H

3.3. Programowanie

| Wazne

Zaleca sie tworzenie kopi zapasowej stworzonych programoéw na robocie.
CoRobotics nie ponosi odpowiedzialnosci za utrate danych ktéra moze sie
pojawic.

Aby zaczgé programowac nalezy wgrac¢ kilka konfiguracji. Odbywa sie to w
nastepujgcych krokach:

1. Importowanie konfiguracji komunikacyjnej miedzy robotem a spawarka.
2. tadowanie szablonu programu w ktérym mozemy programowac.

Importowanie konfigurac;ji

1. W menu gtéwnym wybierz kil Zarzgdzanie > Zarzadzanie ustawieniami —
Management > Settings Management.

2. Podtacz Pendrive z plikami konfiguracyjnymi i wybierz plik
Kemppi_HCR5_CONFIG do zaimportowania.

Nacisnij odswiez przycisk c , aby zaktualizowa¢ liste pamieci i liste
plikdw.
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Setting Management ‘ @ @ A @

I METRIC

Robot Name: New_HCR5_1

Use Default Program Auto Start Program on System Startup

Please select a program file. Vi None v | =

= | low v

Initial Setup File Auto Servo On

Please select a setting file b None M = |BEowWa
File Directory ' | File Name \ Date
5 HCR Storage ()

v Kemppi_HCRS_CONFIG.robotConfig Jul 31,2019, 10:36:36 PM
E:#¥Programy RODI Spawarka KEMPPI
File Name Delete

3. Nacisnij przycisk Importuj - Import.
4. Wybierz konfiguracje MODBUS TCP do zaimportowania i
nacisnij przycisk OK.

Select item to load X
Robot Setting O e @

TCP Setting Mounting Coordinate Global Variables|
Safety Setting @
Motion Limit Safety Boundary
/O Setuy .
v Digital /O Analog /0 MODBUS TCP Default Setting

170 related settings must be imported together.

Device Setting @

Vision System

Cance' n

4. Po wyswietleniu okna potwierdzenia nacisnij klawisz YES.
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X

A

Loading will start. System will restart
when loading is completed
successfully.

I

tadowanie programu

W szablonie jest zapisana cata struktura programu, ale bez wartosci
wprowadzonych dla kazdego polecenia.

1. Woybierz Plik > Zataduj / File > Load
u dotu ekranu.
2. Wybierz program KEMPPI_TEMPLATE do zatadowania i nacisnij przycisk OK.

& C > Program Files > HCR Rodi Sim > data » files Inguiry Keyword
Directory ¢, File Name Edited on v
> & HCR Storage Q Rodiz0.file 02-Dec-2018 03:08:41
U SUBPROGRAMA433057 file
o sub-file

U SUBPROGRAMA97142 file

File Name! Rodi20.file

e

Program gtéwny
Nauczenie robota wykonania $ciezki liniowej sktada sie z nastepujacych krokdow:

1. Dodanie bloku MOVE (jako ruch Joint) okreslajacy pozycje
bezpieczna robota (dojazd do tej pozycji nie spowoduije kolizji).

k‘;' f. ) Programming ﬁ‘ @ @ 2 ®
h —
o X
v Coor. bw v Waypoint
Beskc Option Posion Type  Fixed v
Speed | 50 cess B =@ e
Accel. o e B el oo
Rotation Count 5 u 345

Main Program
olg

Pamietaj aby w polu Frame ustawi¢ TCP.
W celu zapisania pozycji wcisnij przycisk Set w ustawieniach bloku
MOVE (pojawi sie ponizszy ekran).

© 2019 — CoRobotics - All Rights Reserved. Strona 27 z 41



(Grobotics

EasyWelder Instrukcja Obstugi — wersja 06.2019

Manual control of robot

Tool Position

X 490.00
RX 180.00

Joint Position
Joint 1

e

- ==

- Wlrcino osem Rotation()
i

Reference Frame ~ Base

Wocisnij przycisk Direct Teaching w celu przemieszczenia ramienia do
pozycji bezpiecznej i zaakceptuj przyciskiem Ok.

2. Dodanie kolejnego bloku MOVE (jako ruch Linear) okreslajacy pozycje
z ktorej robot ma zacza¢ spawad.

i Programming @ @ 2 @
o
.9 moveszzsi Os# |[Q
L 9 Frame = TCP v | Coor, | base v Waypoint

Base Option PositonType | Fixed v
Speed 500 mm/s Blending u 198.57 u -175.51
Don't stop at th e :
Ol pccel. | 000 |mms | BSRETPIE sos41 [ 2003

i 0 |mm 73 o
—— u 27344 ﬂ 4265

wait set  subprogram

Redo Program Name: WELDING

3. Dodanie bloku SET TO (StartWeld = HIGH) wysterowanie sygnatu
uruchomienia spawarki.
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Programming @ @ E

{8} SETO1586 (®)

Disabled

subprogram

Main Program

4. Dodanie bloku WAIT (1s) opdznienie w celu zajarzenia tuku.

Q- S New_HCR5_1 Programming @ @ 2 2 0
(& waiT723144 o Q

Disabled
) Waiting time
Digital Select v tow v
Analog Select v
Input Expression

= e

Variables  Commands  Edit

Main Progra 4
c:jm rogram o @& 19 LS

m®- - -

amarma -

5. Dodanie bloku MOVE (jako ruch Linear) okreslajacy pozycje do ktorej
ma przemiesci¢ sie ruchem liniowym.
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Programming O @ B L2 ©®
D
9 movess6792 () Q
LQ fame 1 v Coor | base v Waypaint

Basic Option Position Type  Fixed v

speed 500 | mms glending
Don't stop at this
Accel. 000 | mem/s soint

Rotation Count s

Main Program
BEr » = 5 — i
6. Dodanie bloku SET TO (StartWeld = LOW) wysterowanie sygnatu
wytgczenia spawarki.
@ $ N Programming O @ 2 R 0O
ah —
{& seTe26771 o) Q
Disabled Test
Vanables Commands Edit
Main Program

= vee [ 5 uoso [ R < ]
Speed
B> » = o

7. Dodanie bloku WAIT (1s) opdznienie w celu zakoriczenia spawu.
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Q- s_ PW . Programming @ @ @ A @

(& wAIT740038 O Q

Disabled
©) Waiting time
Digital elect v tow v
Analog Select v
Input Expression

X fllco 103 '@'g e

Variables  Commands Edit

Manprogam g RONRONEASEASRCMCEANOY

o

Program Name: WELDING
- | 2 » = (5)”'" 3% Template Cancel p

amarna -

8. Dodanie bloku MOVE (jako ruch Joint) okreslajacy pozycje nieco
wyzej nad miejscem spawu w celu bezkolizyjnego przejazdu do
kolejnej pozycii.

i GRS, Programming @ @ @ 2 0
T METRIC
.9 Movesso309 o= |Q
S Frame | T v Coor. | b - IT—
/
Basc Option PositonType | Fixed v
19 i
— Speed 50 | deg/s Blending 79.24 u -62.51
o0 e | IR -88.66 ﬂ 10439
——— 0 mm -104.05 u 3457

& =

switch  wait set  subprogram

Main Program

& o Prosam Nme WELOING

( T .
‘ » » | | geed 2% ‘ Template File Cancel Apy

Jesli wszystko zostato poprawnie podtgczone, tak przygotowany program
mozemy uruchomic.
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Zakladaé

-

E maske
spawalnicza

tuk emituje promieniowanie, ktore jest szkodliwe dla ludzkiego oka. Nawet
krétkotrwate promieniowanie moze spowodowac trwate obrazenia. Uzywaj maski
spawalniczej aby chroni¢ oczy przed promieniowaniem z podczerwonym, Swiatta
widzialnego i ultrafioletowego. W przypadku mozliwosci dostepu oséb
postronnych nalezy zapewni¢ dodatkowg ochrone.

Zaktadaé
rekawice
ochronne

Unikaj goracych elementéw. Do przenoszenia spawanych przedmiotow uzywaj
rekawic ochronnych!

Zainstaluj urzadzenie w suchym srodowisku, co jest normalne w przypadku
urzadzen przemystowych.

Wazne
]

Dyrektywa WEEE 2012/19 / UE w sprawie zuzytego sprzetu elektrycznego i
elektronicznego. Produkt nalezy zutylizowac¢ zgodnie z lokalnymi standardami i
przepisami.
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Wazne

Zanim przystgpisz do czyszczenia i serwisu odtgcz zasilanie gazowe i zasilanie.

Do czyszczenia panelu uzyj antystatycznego srodka czyszczacego. Nie uzywaj
srodkow czyszczacych zawierajgcych rozpuszczalniki. Nie stosuj Scierek z
materiatu Sciernego. Nie szoruj szczotka!

Do czyszczenia pomalowanych powierzchni uzywaj szmatki zwilzonej alkoholem.

Operatorzy ponoszg petng odpowiedzialnos¢ za konsekwencje uzywania
nieoryginalnych czesci zamiennych. W przypadku naprawy i konserwaciji:

Wytacz zasilanie, aby zapobiec niezamierzonemu uruchomieniu
Czesci zamienne musza by¢ identyczne z cze$ciami oryginalnymi,
wszystkie czesci dostarcza CoRobotics

Utrzymuj wszystkie czesci maszyny w dobrym stanie technicznym i sprawdzaj je
zgodnie ze standardowymi warunkami warsztatowymi.

Regularna konserwacja jest wazna i zapewnia dtugg zywotnosé, bezpieczenstwo
i niezawodnos¢ operacyjna.

Sprawdz wszystkie przyciski bezpieczenstwa. W przypadku wad natychmiast
zatrzymaj maszyne i upewnij sie, ze nie mozna jej ponownie uruchomic.

Proces sprawdzenia przyciskow bezpieczenstwa:

Nacisnij przycisk zatrzymania awaryjnego
Sprawdz, czy na panelu dotykowym pojawia sie komunikat o btedzie
Zresetuj system na panelu dotykowym

Sprawdz wszystkie potgczenia miedzy robotem a spawarka.
Sprawdz kable pod kgtem uszkodzen, zuzycia lub wieku.

Sprawdz, czy w sterowniku nie ma brudu / kurzu, w razie potrzeby
wyczys¢ odkurzaczem.

Wyczys$¢ filtry przeciwpytowe w sterowniku robota. W razie potrzeby
wymien filtry.
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Warunki gwarancji okreslone sg szczeg6towo w kontakcie z Integratorem
lub twoim Sprzedawcg robota HCR.

Gwarantujemy parametry techniczne, jakos¢ i odpowiadamy za swiadczenia
gwarancyjne w czasie catego okresu gwarancji.

Okres gwarancji wynosi 12 miesiecy.
Po okresie gwarancji zapewniamy peten serwis pogwarancyjny.

Jezeli dokonywane sg samodzielne naprawy, modyfikacje produktu,
wykorzystanie niezgodne z dokumentacjg i obowigzujgcymi przepisami
odpowiedzialnos¢ z tytutu gwarancji jest wytgczona.
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Dodatek B - Certyfikaty

Safenet Limited

Denford Garage, Denford, Kettering, Northants., NN14 4EQ, U.K.
Tl +44 1832 732174 E-mail: office{fisafenet co.uk
European Notified Body 1674

EN ISO 13849-1:2015 Compliance Certificate
This is to certify that

Hanwha Techwin Co., Ltd.

1204, Changwon-daero, Seongsan-gu, Chang-won-si,
Gyeongsangnam-do, Korea

Has had a Safety Module for HCR examined to the International and
European Standard BS EN 1SO 13849-1:2015.

The following safety functions have been identified and their achieved
performance level is listed below:

-

Safety Function
1) Stop Monitoring
2} Joint Position Monitoring
3) Joint Velocity Monitoring
4} Joint Position Limit Monitoring
5} Joint Velocity Limit Monitonng
&) Joint Torgue Limit Monitoring
T} TCP Position Menitoring
8) Collizion Detection
9) Brake Monitoring
10) Emergency Switch Monitoring
11) HAW Monitoring

coooooooooa T

The technical documentation supplied contains all the information to include the
fellowing models in the ceriification; HSM-V1. All the safety functions above have
been realised using an architecture that exhibits Category 3 behaviour, as defined in
BS EN IS0 12845-1:2015.

Certificate Number: 6760020517 version 2
Date: 19/06/2017
Signed for Safenet Limited

7 e

Peter McNicol
Technical Manager

This Document remains the property of Safenet Lid and will be retummed to themn if so requested
Safenet will review the continued compliance of the machinery on a 5 yearly cycle to check for changes in the
state of the art
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,( SGS

CERTIFICATE OF COMPLIANCE

Cenrtificate No. MDC 2140

SGS Reference: CST262275/1
Date of Issue: 06 December 2018 Is=ia Na ;1 Expiry D-to: 05" Dacember 2023
Client/Applicant: Hanwha Precision Machinery Co., Ltd.
1024, Changwon-daefo, Soongaan-gu, Changwon-sl Gmngungn.m-do
51542. Republic of Korea z
Manufacturer; Same as above
Scope of certffication: Full technical file assessment accordlng to Annex VIl 2006/42/EC and EN ISO
12100:2010, EN ISO 13849-1:2015, EN 6@04—1 .2003/AC:2010, EN ISO 10218-
1:2011
- ]
Description of Equipment  Collaborative robot
Type/Serigs: HCR-12 with HC-P(Controller)
Serial Number s): - :
Trade Mark/Name:
() Hanwha
Assessment Performed:  Assessed for compliance with the requirements of Annex VIl of the Machinery
Directive 2006/42/EC and EN ISO 12100:2010, EN ISO 13849-1:2015, EN 60204-
1:2006/AC:2010, éﬁlSO 10218-1:2011
Conclusion: In the opinion of SGS United Kingdom Limited the submitted technical file
referenced as CST262275/1 satisfies the requirements of the Machinery
Directive 2006/42/EC
Authorised Signature
Daniele Paoli M
Machinery Manager Page 1 of 1
The CE mark as shown bstow can be used, under the rasponsibilty of the manufacturer, after complstion of
A&EC€Dcclanam of Canformity and compliance wilh alf relevart EC Dwrectivas.
ﬂvsdocummnslsmwm(:urmnvmoawucmmcmtaudsMuomew sumilnle ro moiost o
acoessdNe & i bww s o T _v;;\u*-ﬂld’dobdwkylmfdoﬂm yect 10 Terms and'
Cm;kv&twicooammuuvu T evms-ang ConanansTarmg & Docnent S5,
3 e = Amnmmmnom ion of (abity, indemmbcanon and jUnBdid i 1ssuss dof ped tharevs, Amy haller of Mig doament &
’ o that W huwnmﬁammsConwny'sMw:ntmmof-umwmaw“dmnmmuar
Tt /-#--._'_ . Coant's instructions, & any. The C s sole ,smmmmmt does no! partes to &
L "‘__:‘ ‘J'r‘ ," 50 Irensachon fram exevcising al thair ights and CONQANONS wider the . This ok cannof ba reproducad’
. ‘ TN o except (n ful, withaut pricy wilten approval of the Ci . Ay > - orgery or fatsth iy ek
\\-‘. ﬁ ‘ [‘ oy : of s ok s fuf and ot may be p foh%ﬂmulu(mhw
i~ } A e SGS Unitad Kingdom Limited
s ek s Unii 12A § 120, Bowbum South Ind Est, Bowburm Durham, DHE SAD Tel +44 (0)181 277 2000 Fax +44 {01151 377 020
Asgtered n England No. 1196985 Rossmors Business Park, Elesmore Port, Chashine CHES IEN wwe 505 com
Mambar of SGS Geoup [SGS SA)
. - MD 38 k53 03 - 02092016
This decamet is iswand, on s Ellent's bedall, by S1e Conany sesder Its Goasea] Conditiaes of Serwice printed overteal
The Cleet's ansmios i dopwn to the Gmitation of lishilty, isdsmaificston ned |arisdiction issuss defland theren
Ary otves heldar of this fotoment iy atvined Niat infermatiae cortanied hersen relects Bie Compary's Fagings ot te
1hne ol s [eterwenition waly sl wilkins the Benits of Clients Ineteycsos, if any, The Campanys ssle respossibliny & s S G S P A PE R
1tz Clisert wad 'ul-ﬂ:( mrm 008 5L SYOIRIMD paTTies 02 0 TRAseOT N lreem wnalaing wll thair rghts and ol ligatioss 1 9 3 S 6 1 6 1
WO the rENMCHDY d0gHmemta
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Reference: 20299C

CERTIFICATE OF CONFORMITY

Product: Industrial robot controller

Tested by request of Hanwha Techwin Co., Ltd,
1204, Changwon-daero, Seongsan-gu, Changwon-si,

Gyeongsangnam-do, 51542, Republic of Korea

Manufactured at (name and place) Hanwha Techwin Co., Ltd.
1204, Changwon-daero, Seongsan-gu, Changwon-si,

Gyeongsangnam-do, 51542, Republic of Korea

o _
Trade mark (f any) C j Hanwha Techwin
Model/Type Ref: HCR-5

100 - 240 V~, 50 - 60 Hz, 1 kW
characteristics:

Additional information (if any) :

A sample of the product has been tested and found to be in conformity with :

EN 61010-1:2010, EN 61010-2-201:2013

as shown in the test report(s)  F690501/RF-SAF009051

This Certificate of Conformity is the result of testing a sample of the product submitted, in
accordance with the provisions of the relevant specific standard. It does not imply an assessment of

the whole production. Canformity of the produced products with the specimen tested remains on the
full responsibility of the manufacturer.

Brussels, 21/04/2017

Yuta Kim— > ==
Certification Manager. )

SGS Beigium NV - Division SGS CEBEC
Riverside Business Park

Bid. Intemationalelzan, 55 Build, D
BE-1070 Brussels

Tel. +322 556 00 20

Fax +32 255600 36

© 2019 - CoRobotics - All Rights Reserved. Strona 37 z 41
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& KEMPPI

Deklaracja zgodnosci

Firma Kemppi Oy z siedziba pod ponizszym adresem deklaruje na wiasng odpowiedzialnoéc, ze wskazany nizej
produkt, ktérego dotyczy niniejsza deklaracja, jest zgodny 2z wymaganiami dotyczacymi ochrony dyrektywy
2014/30/WE w sprawie kompatybilnosd elektromagnetycznej, podstawowymi wymaganiami w zakresie BHP
dyrektywy niskonapieciowej 2014/35/UE i dyrektywy 2011/65/UE w sprawie ograniczenia stosowania niektorych
niebezpiecznych substancji w sprzecie elektrycznym i elektronicznym.

Nazwa produktu: Nr produktu:
A7 MIG Power Source 350 6201350
A7 MIG Power Source 450 6201450

Opis produktu: Sprzet do spawania lukowego
Powyzsze produkty s3 zgodne z nastgpujacymi normami EN i IEC

EN 60974-1:2012 Sprzet do spawania lukowego

IEC 60974-1:2012 - Czgé¢ 1: Spawalnicze 2rodla energii

EN 60974-10:2014 + Al Sprzgt do spawanla lukowego

IEC 60974-10:2014 + A1 - czeé¢ 10; Wymagania dotyczyce kompatybilnosc elektromagnetycznej
(EMC)

* Urzadzenia speiniajg wymagania klasy A

Lahti 1082017 Mika Kuusela
Wiceprezes, RDI | SCM
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& KEMPPI

Deklaracja zgodnosci

Firma Kemppi Oy z siedzibg pod ponizszym adresem deklaruje na wiasng odpowiedzialnosé, 2e wskazany ni2ej
produkt, ktérego dotyczy niniejsza deklaracja, jest 2godny z wymaganiami dotyczacymi ochrony dyrektywy
2014/30/WE w sprawie kompatybilncéci elektromagnetyczne), podstawowymi wymaganiami w zakresie BHP
dyrektywy niskonapieciowej 2014/35/UE | dyrektywy 2011/65/UE w sprawie ograniczenia stosowania niektorych
niebezpiecznych substancji w sprzecie elektrycznym | elektronicznym.

Nazwa produktu: Nr produktu:
AT MIG Wire Feeder 25-lh-eur 6203510
A7 MIG Wire Feeder 25-rh-gur 6203501
AT MIG Wire Feeder 25-lh-pp 6203502
A7 MIG Wire Feeder 25-rh-pp 6203503

Opis produktu: Sprzet do spawania lukowego

Powyzsze produkty 53 zgodne z nastgpujgcymi normami EN i IEC,

EN 60974-5:2013 Sprzgt do spawania lukowego

1EC 60974-5:2013 - C2¢4¢ 5: Podajniki druty

EN 60974-10:2014 « Al Sprzgt do spawania lukowego

1EC 60974-10:204 + A1 - C2¢d¢ 10: Wymagania dotyczgce kompatybiinodc elektromagnetyczne
(EMC)

* Urzadzenia spelniajg wymagania kiasy A

("%A (/ — |
Lahti 16102018 Ville Vuori
Dyrektor Naczeiny

Kampps Oy To jest Yumacsenie dokumenty 2 jeayka argetkiegao
Kempinkatu 1, PP BOX 13, 15801 Labwi, Finlanda
VAT U FL2OSIR261, www kemppicam
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& KEMPPI

Deklaracja zgodnosci

Firrma Kermppi Oy 2 siediribyg pod ponitinom adresem deddaruje na whring odpowiedzialnodd, e wikazany nikej
prodult, kbdrego dotycry niniejsra deldaracja, jest zgodny £ wyrnaganiami dotycsgcymi ochrony dyreldywy
J004/30/WE w iprawie kivmipatybilnodei elekitromagnetycens), poditawowymi wymaganiami w zakresie BHP
dyrektywy niskonapigciowe] 2014,/35/UE | dyrektywy 2011565,/ w wprawie ogranicrenia stosowania niekionych
niehezpieconych substancii w spraecie elekiryconym i elektronicanm.

Mazrwa produktu Nr produktu:
AT Coaler BOBH220

Opis produktu: Sprzgt do spawania lukowego

Powyzsze produkty 53 zgodne z nastepujacymi normarmi EN i IEC.

EM &609T74-2- 2013 Spreet do s pawania flukowego

IEC 60974-2:3013 = Cogld 2 Syitemy chbodzenia ciecey

EM S0F9T4-10: 2014 = Al Spregt do s pawania fukowego

[EC 60974-10:2014 + Al = ¢relid 10 'Wymagania dotyczsce kompatybilnsdel elektromagnetycensa)
(EMIC)

+ Urzqdzenia speiniajg wymagania klasy &

[ _f-.| | = .

Lahti 1082007 WA KUl
Wiceprezes, RDI | SCM

K Oy Tis jiril Bhavisg i B ey ang ik
Kampinkagu 1, PP B0 U0, 1SR00 Lahi, Finlsndis
VT L PEROSTREN, s kil cioim
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