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iCAT 1 Identifikation

1 Identifikation

Die Roboterhalterung iCAT wird in der Industrie und im Gewerbe zur
Verbindung zwischen Brennerhals und Roboter mit zentraler Medien-
durchfihrung eingesetzt. Sie ist durch unterschiedliche Brenneraufnahmen fir
luftgekihlte SchweiBbrenner (ABIROB® A, ABIROB® GC) und flissiggekihlte
SchweiBbrenner (ABIROB® W, ROBO WH) verfiigbar. Diese
Betriebsanleitung beschreibt nur die Roboterhalterung iCAT. Die
Roboterhalterung iCAT darf nur mit Original ABICOR BINZEL Ersatzteilen
betrieben werden.

E

9
1  Brennerhals ABIROB® A 5 Roboter 9  Brennerhals ABIROB® GC
2 iCAT ABIROB® A 6 Roboterflansch 10 iCAT ABIROB® GC
3 Brennerhals ABIROB® W 7 iCATROBO WH
4  iCAT ABIROB® W 8 Brennerhals ROBO WH

Abb. 1 Modul Ubersicht
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1 Identifikation

iCAT

EG-Konformitéatserkléarung

EG-Konformitatserklarung ABICOR
gemil 2006/42/EG (Maschinen) BmEt

Original-Konformitatserklarung

Hersteller ALEXANDER BINZEL GMBH & CO. KG
Kiesacker
35418 Alten-Buseck
Deutschland

Bevollméchtigter Hubert Metzger

fiir die Zusammenstellung der Adresse siehe Hersteller

technischen Unterlagen

Produkt  Beschreibung Die Roboterhalterung iCAT wird in der Industrie und im Gewerbe zur
Verbindung zwischen Brennerhals und Roboter mit zentraler Medien-
durchfohrung eingesetzt.

Bezeichnung Robe ung Funkti Robotersicherung
Handelsbezeichnung iCAT Typ
Die alleinige Verantwortung fir die A dieser Konformil ung trégt der Hersteller.
Der oben beschriebene Gegenstand der Erklarung erfllt aufgrund seiner Konzipierung und Bauart in der von
uns in Verkehr gebrachten Ausfihrung die ei i Sicherheits- und

Gesur gen der Richtlinie 2006/42/EG des Europdischen Parlaments und des Rates vom 17.
Mai 2006 Ober Maschinen (ABI. L157 vom 09.06.2006).

Bei einer nicht mit uns abgestimmten Anderung des Produktes verliert diese Erklarung ihre Gultigkeit.

Zutreffende EG-Richtlinien 2006/42/EG Maschinen
2011/65/EU RoHS

Angewandte harmonisierte EN IS0 12 100:2010
Normen

un&' technische Spezifikationen

Alten-Buseck, 15.01.2018

Unterschrift i:ﬁ i /v—/'\/

Archivierung: Dokument-Nr.: 08-01-2018 15-Januar-2018 Seite 1von 1
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iCAT

1 Identifikation

EC Declaration of Conformity
in accordance with Directive 2011/65/EU (RoHS)
Translation of the EC declaration of conformity

ABICOR

BINZEL =

Manufacturer Al der Binzel ik GmbH & Co. KG
Kiesacker
35418 Alten-Buseck
Germany
Authorized person for the Hubert Metzger
technical documentation Address - see address of manufacturer
Product Description The iCAT robot mount is used in industry and the trade for connecting
the torch neck to the robot equipped with central media guidance.
Designation robot mount Function robot protection
Trade name ICAT Type

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

The object of the declaration described above is in conformity with Directive 2011/65/EU of the European
Parliament and of the Council of 8 June 2011 on the restriction of the use of certain hazardous substances in

electrical and electronic equipment (OJ L174, 1.7.2011).

Applicable EC directives 2011/65/EU RoHS
2006/42/EC Machinery

Harmonized standards used EN 50581:2012

Har

and technical specifications

Alten-Buseck, 15.01.2018

Prof. Dr.-Ing. Emil Schubert, Managing Director

Filing: Document-no.: 08-01-2018

15-January-2018

Page 1of 1
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2 Sicherheit iCAT

2 Sicherheit

Beachten Sie das beiliegende Dokument Sicherheitshinweise.

2.1 BestimmungsgeméBe Verwendung

* Das in dieser Anleitung beschriebene Gerdt darf ausschlieBlich zu dem in
der Anleitung beschriebenen Zweck in der beschriebenen Art und Weise
verwendet werden. Beachten Sie dabei die Betriebs, Wartungs- und

Instandhaltungsbedingungen.
* Jede andere Verwendung gilt als nicht bestimmungsgemaf.

* Eigenméchtige Umbauten oder Veréinderungen zur Leistungssteigerung

sind nicht zul&ssig.

2.2 Pflichten des Betreibers
* Halten Sie die Betriebsanleitung zum Nachschlagen am Gerét bereit und
geben Sie die Betriebsanleitung bei Weitergabe des Produktes mit.

* Inbetriebnahme, Bedienungs- und Wartungsarbeiten diirfen nur von
Fachkraften durchgefishrt werden. Eine Fachkraft ist eine Person, die
aufgrund ihrer fachlichen Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen die ihr
Ubertragenen Arbeiten beurteilen und mégliche Gefahren erkennen kann
(In Deutschland siehe TRBS 1203).

* Halten Sie andere Personen vom Arbeitsbereich fern.
* Beachten Sie die Arbeitssicherheitsvorschriften des jeweiligen Landes.

* Sorgen Sie fiir eine gute Beleuchtung des Arbeitsbereiches und halten Sie
den Arbeitsbereich sauber.

* Arbeitsschutzregeln des jeweiligen Landes. Bsp. Deutschland:
Arbeitsschutzgesetz und Betriebssicherheitsverordnung

* Vorschriften zur Arbeitssicherheit und zur Unfallverhitung

2.3 Personliche Schutzausrisstung (PSA)

Um Gefahren fir den Nutzer zu vermeiden, wird in dieser Anleitung das
Tragen von persénlicher Schutzausriistung (PSA) empfohlen.

¢ Sie besteht aus Schutzanzug, Schutzbrille, Atemschutzmaske Klasse P3,
Schutzhandschuhen und Sicherheitsschuhen.
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iCAT 2 Sicherheit

2.4 Klassifizierung der Warnhinweise

Die in der Betriebsanleitung verwendeten Warnhinweise sind in vier
verschiedene Ebenen unterteilt und werden vor potenziell geféhrlichen
Arbeitsschritten angegeben. Geordnet nach abnehmender Wichtigkeit
bedeuten sie Folgendes:

Bezeichnet eine unmittelbar drohende Gefahr. Wenn sie nicht gemieden
wird, sind Tod oder schwerste Verletzungen die Folge.

A WARNUNG

Bezeichnet eine méglicherweise gefshrliche Situation. Wenn sie nicht

gemieden wird, kdnnen schwere Verletzungen die Folge sein.

A\ VORSICHT

Bezeichnet eine méglicherweise schédliche Situation. Wenn sie nicht

gemieden wird, kénnen leichte oder geringfiigige Verletzungen die Folge
sein.

HINWEIS

Bezeichnet die Gefahr, dass Arbeitsergebnisse beeintrdchtigt werden oder

Sachschéden an der Ausriistung die Folge sein kénnen.

2.5 Angaben fir den Notfall
Unterbrechen Sie im Notfall sofort folgende Versorgungen:
* Elektrische Energieversorgung

Weitere MaBnahmen entnehmen Sie der Betriebsanleitung der Stromquelle
oder der Dokumentation weiterer Peripheriegerdte.
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3 Produktbeschreibung

iCAT

3 Produktbeschreibung

A WARNUNG

verdndern.

verwenden.

Gefahren durch nicht bestimmungsgeméBe Verwendung

Bei nicht bestimmungsgeméfer Verwendung kénnen vom Gerdt Gefahren
fir Personen, Tiere und Sachwerte ausgehen.

* Gerdt ausschlieBlich bestimmungsgemé&f verwenden.

Gerdt nicht eigenméchtig zur Leistungssteigerung umbauen oder

* Gerdt nur durch beféhigte Personen (in Deutschland siehe TRBS 1203)

3.1 Technische Daten

Temperatur der Umgebungsluft -10 °Chbis + 55 °C
Relative Luftfeuchtigkeit bis 70 % bei 20 °C
Tab. 1 Umgebungsbedingungen im Betrieb
Lagerung im geschlossenen Raum, Temperatur der -10 °Cbis + 55 °C
Umgebungsluft
Transport, Temperatur der Umgebungsluft -25 °Cbis+ 55 °C
Relative Luftfeuchtigkeit bis 90 % bei 20 °C
Tab. 2 Umgebungsbedingungen Transport und Lagerung
AbmaBe 2 =90 mm L=162 mm
Gewicht iCAT ABIROB® A (ohne Brenner) 1,6 kg
Max. Auslenkung X, Y Achse 10°
Max. Auslenkung Z Achse 4 -8mm
Rickstellgenavigkeit +0,1 mm
Tab. 3 Allgemeine Daten
iCAT ohne | iCAT mit Brenner
Brenner
iCAT ABIROB® A | 1,7 kg A300 = 2,15 kg, A360 = 2,1 kg, A500 =2,2 kg
iCATABIROB®GC | 1,7 kg 350GC = 2,2 kg
iCAT ABIROB® W | 1,7 kg W500= 2,55 kg, W300= 2,5 kg
iCATROBOWH | 1,9 kg WH W500= 2,5 kg, WH 242D= 2,4 kg, WH 652 D TS= 2,8 kg

Tab. 4 Gewicht iCAT ABIROB® A/GC/W, iCAT ROBO WH
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iCAT 3 Produktbeschreibung

Spannungsart DC
Spannungsbemessung 24 V Scheitelwert
Belastung max. 100 mA
Tab. 5 Mikroschalter

X- und Y-Richtung ca. 1,5°

Z- Richtung ca.0,5-1 mm

Tab. 6 Ausldsung Not-Aus-Schalter

Auslésemoment 9,6 Nm

Auslésekraft (Abstand 400 mm) 24N+ 2N

Auslenkweg 53 mm+ 1 mm

Tab. 7 Feder

Ad: £ 155° = Ab: +200°

AS5:+90° /-135°

A4 = Torsion max. +/- 155° A5 = Biegung max. +90°/-135° Aé = Torsion max. +/- 200°
Abb. 2 Maximale Belastung Schlauchpaket

HINWEIS
¢ Torsion A4 und A6 max. + 355°.

DE-9



3 Produktbeschreibung iCAT
ABIROB® A | ABIROB® GC | ABIROB® W | ROBO WH
Spannungsart DC
Polung der Elektroden in der Regel positiv
Drahtarten handelsibliche Runddréhte
Fihrungsart maschinengefihrt
Spannungsbemessung 141 V Scheitelwert
Schutzart der maschinen- IP3X (EN 60 529)
seitigen Anschliisse
Schutzgas (DIN EN 439) | CO, oder M21 | CO, oder M21 | CO, oder M21 | CO, oder M21

Tab. 8 Allgemeine Brennerdaten nach EN 60 974-7
Folgende Angaben gelten nur in Verbindung mit der iCAT:
Typ Kihl- | Belastung ' | ED | Draht-@ | Gas- Angaben zur Kithlung
art durchfluss
Kthl- | Durch-| FlieBdruck
leistung | fluss
CO,| M21 min. min min. | max.
A A % | mm |/min w |/min | bar | bar
ABIROB® A300 luft 300|250 | 100|{0,8-14(10-20 |800
ABIROB® A360 luft 320|290 | 100|0,8-1,4(10-20 |800
ABIROB® A500 luft 350|320 |100|0,8-1,6(10-20 |800
ABIROB® 350GC luft 350|300 | 100|0,8-1,2 | ca. 20 800
ABIROB® W300 flissig| 320 | 300 | 100| 0,8-1,2 | ca. 20 800 1 1,5 13,5
ABIROB® W500 flussig | 360 | 340 | 100| 0,8 - 1,6 | ca. 20 800 1 1,5 13,5
ROBO WH 242D flissig| 320 | 280 | 100| 0,8-1,2 | ca. 20 800 1 1,5 13,5
ROBO WH W500 flussig | 360 | 340 | 100| 0,8-1,6 | 10-20 800 1 1,5 13,5
ROBO WH 652D TS | flissig| 360 | 340 | 100| 1,0-1,6 | 10-20 800 1 1,5 13,5

Tab. 9

DE-10

Belastungsdaten wurden unter normalen Bedingungen, bei geringer bis

Produktspezifische Brennerdaten (EN 60 974-7) in Verbindung mit iCAT

1 Die Belastungsdaten reduzieren sich bei Impulslichtbogen bis zu 35%

mittlerer Riickstrahlwérme, freie Luftzirkulation und ca. 28°C
Umgebungstemperatur ermittelt. Im Einsatz unter erschwerten Bedingungen
sind die Belastungsdaten um 10-20% zu reduzieren.
Anwendungen iber 360 A sind in Verbindung mit fliissiggekihlten Brennern

ABIROB® W500, ROBO WH W500 und ROBO WH 652 D TS unter
Verwendung eines speziellen Strom- Wasserkabels méglich. Dies ist auf
Anfrage lieferbar.




iCAT

3 Produktbeschreibung

3.2 Abkirzungen

ABIROB® A Maschinengefihrter SchweiBbrenner luftgekihlt
ABIROB® GC Maschinengefihrter SchweiBbrenner luftgekihlt
ABIROB® W Maschinengefihrter Schweif3brenner flissiggekihlt
ROBO WH Maschinengefihrter Schweif3brenner fliissiggekihlt
Tab. 10 Abkiirzungen

3.3 Typenschild

2

il ;WE\/

0

q‘T

gt

4 3

3 Laufende Nummer

1 Gerdtetyp
2 Seriennummer Flansch 4  Produktionsdatum
Abb. 3 Typenschild

Beachten Sie fiir alle Rickfragen folgende Angaben:
* Gerdtetyp, Seriennummer, Produktionsdatum, Angabe der

Werksbescheinigung

3.4 Verwendete Zeichen und Symbole
In der Betriebsanleitung werden folgende Zeichen und Symbole verwendet:

Symbol | Beschreibung
. Aufzéhlungssymbol fir Handlungsanweisungen und Aufzéhlungen
= | Querverweissymbol verweist auf detaillierte, ergéinzende oder weiterfihrende Informationen
1 Handlungsschritt/e im Text, die der Reihenfolge nach durchzufihren sind
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4 Lieferumfang

iCAT

4 Lieferumfang

* Roboterhalterung iCAT

* Werksbescheinigung

* Betriebsanleitung

* Zylinderschraube 6 Stk. M4x10

¢ Sechskantschraubendreher SW 2,5 e Schlussel for ABIMIG®

* Dichtfett silikonfrei 10 g Dose

Tab. 11 lieferumfang iCAT ABIROB® A

* Roboterhalterung iCAT

* Werksbescheinigung

* Betriebsanleitung

Zylinderschraube 6 Stk. M4x10

Lieferumfang ABIROB® GC:

e Schutzkappe 980.0013

o Uberwurfmutter $80.0014

Tab. 12 Lieferumfang iCAT ABIROB® GC und iCAT ABIROB® W

* Roboterhalterung iCAT

e Werksbescheinigung

* Betriebsanleitung

* Zylinderschraube 6 Stk. M4x10

¢ Handhebel

¢ Dichtfett silikonfrei 10 g Dose

Tab. 13 Lieferumfang iCAT ROBO WH

4.1 Transport

Zur Schlauchpaketmontage fir iCAT, A, W, GC empfehlen wir eine Einziehhilfe
(980.2153). Diese ist nicht im Lieferumfang enthalten und muss als Zubehor
separat bestellt werden. Ausrist- und VerschleiBteile separat bestellen.
Bestelldaten und Identnummern der Ausrist- und VerschleiBteile, entnehmen
Sie den aktuellen Bestellunterlagen. Kontakt fiir Beratung und Bestellung finden
Sie im Internet unter www.binzel-abicor.com.

Der Lieferumfang wird vor dem Versand sorgféltig geprisft und verpackt,
jedoch sind Besch&digungen wahrend des Transportes nicht auszuschlieBen.

Eingangskontrolle

Kontrollieren Sie die Vollstdndigkeit anhand des Lieferscheins!
Uberpriifen Sie die Lieferung auf Beschadigung (Sichtprifung)!

Bei Beanstandungen

Ist die Lieferung beim Transport beschddigt worden, setzen Sie sich sofort
mit dem letzten Spediteur in Verbindung! Bewahren Sie die Verpackung auf
zur eventuellen Uberprifung durch den Spediteur.

Verpackung fir den
Riickversand

Verwenden Sie nach Méglichkeit die Originalverpackung und das
Originalverpackungsmaterial. Bei auftretenden Fragen zur Verpackung und

Transportsicherung nehmen Sie bitte Riicksprache mit Ihrem Lieferanten.

Tab. 14 Transport
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iCAT

5 Funktionsbeschreibung

4.2 Lagerung

Physikalische Bedingungen der Lagerung im geschlossenen Raum:

= Tab. 2 Umgebungsbedingungen Transport und Lagerung auf Seite DE-8

5 Funktionsbeschreibung

6

Inbetriebnahme

Die Roboterhalterung iCAT dient zur positionsgenauen Aufnahme von
SchweiBbrennern. Die Halterung wird mit Zylinderkopfschrauben und einem
Roboterflansch am Roboter befestigt. Um die benétigten Leistungsbereiche
abzudecken, sind zwei Systemvarianten der Halterung verfigbar, luftgekihlt
ABIROB® A, GC und flussiggekihlt ABIROB® W, ROBO WH. Fiir die iCAT
Halterungen stehen eine Auswahl an verschiedenen Standard
Schweif3brennern zur Verfiigung. Die eingesetzte Feder wirkt mit ihrer
Haltekraft direkt auf den Ausldseflansch und fixiert die durch drei Stifte
positionierte Schaltachse in Null-Stellung. Im Falle einer Kollision kann die iCAT
bis zu 10° in Richtung X und Y ausgelenkt werden und somit als Puffer Schaden
an Brenner, Peripherie und Roboter verhindern. Die integrierten Mikroschalter
stellen eine zusétzliche Komponente im untergeordneten Sicherheitskreis dar.
Im Falle einer Kollision unterbrechen sie einen Stromkreis, was z.B. die Antriebe
des Roboters stillsetzen kann. Der Signalfluss hierfir erfolgt iiber die
Steuerleitung im Schlauchpaket.

A GEFAHR

Verletzungsgefahr durch unerwarteten Anlauf

Fir die gesamte Dauer von Wartungs-, Instandhaltungs-, Montage- bzw.
Demontage- und Reparaturarbeiten ist Folgendes zu beachten:

¢ Schalten Sie die Stromquelle aus.

* Sperren Sie die Druckluftzufuhr ab.

* Trennen Sie alle elektrischen Verbindungen.

HINWEIS
* Beachten Sie folgende Angaben:
= 3 Produktbeschreibung auf Seite DE-8

* Die Installation und Inbetriebnahme darf nur durch beféhigte Personen
(in Deutschland siehe TRBS 1203) erfolgen.
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6 Inbetriebnahme iCAT

6.1 Wartungsposition Roboter
Bevor iCAT und Schlauchpaket montiert werden kénnen, miissen Sie den

Roboter in Wartungsposition fahren.

HINWEIS

* Die Wartungsposition muss mit dem Roboter angefahren werden.

o Zur korrekten Befestigung von iCAT und Schlauchpaket missen Sie die 4,
5 und 6. Achse des Roboters wie folgt einstellen: 4. Achse= neutrale
Stellung, 5. Achse= neutrale Stellung, 6. Achse= neutrale Stellung

= Abb. 4 Wartungsposition Roboter auf Seite DE-14

15
(AS) 3

Abb. 4 Wartungsposition Roboter

6.2 iCAT am Roboter befestigen

1 iCAT 4 Zylinderschrauben 6 Stk. M4x14 7 Zylinderschrauben 6 Stk. M4x10
2 Roboterflansch 5 Roboter
3 Zylinderstift 4 m6x10 6  Zylinderstift 6 méx12

Abb. 5 iCAT am Roboter befestigen

HINWEIS

* Zur Befestigung der iCAT am Roboter benétigen Sie einen
Roboterflansch (2). Dieser muss dem Lochbild der iCAT (1) und des

Roboters entsprechen.

DE-14



iCAT 6 Inbetriecbnahme

1 Roboterflansch (2) mit sechs Zylinderschrauben (4) max.
Anzugsdrehmoment M= 3,5 Nm an Roboter (5) montieren.

HINWEIS
* Achten Sie auf die Stellung des Zylinderstiftes (6). Er gibt die

Referenzposition zum Roboter vor.

2 iCAT (1) mit sechs Zylinderschrauben (7) max. Anzugsdrehmoment
M= 3,5 Nm an Roboterflansch (2) schrauben.

HINWEIS
* Achten Sie auf die Stellung des Zylinderstiftes (3). Er gibt die

Referenzposition zum Roboter vor.

6.3 Wellschlauchklemme montieren
Die Wellschlauchklemme wird nur bei den Robotern Motoman®, ABB®, Reis®

und OTC® montiert.

6.3.1 Motoman®

3 Wellschlauchklemme
4  Zylinderschraube 2 Stk. M4

®

1  Roboter
2 Zylinderschraube M6

Abb. 6 Wellschlauchklemme Motoman

montieren

1 Wellschlauchklemme (3) mit Zylinderschraube (2) am Roboter (1)

befestigen.
2 Zylinderschrauben (4) soweit 16sen, bis ein Spalt von ca. 5 mm zwischen

den Klemmbhadlften entsteht.
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6 Inbetriebnahme iCAT

6.3.2 ABB®, Reis®, OTC®
Folgende Abbildung bezieht sich auf ABB®.

1 Roboter 2 Zylinderschraube 2 Stk. M6x25 3 Wellschlauchklemme
Abb. 7 Wellschlauchklemme montieren

1 Wellschlauchklemme (3) mit Zylinderschrauben (2) locker am Roboter (1)
befestigen, so das ein Spalt von ca. 5 mm zwischen den Klemmhélften
entsteht.

6.4 Schlauchpaket am Roboter montieren

HINWEIS

* Achten Sie bei der Montage von flissiggekiihlten ABIROB® W und
ROBO WH Schlauchpaketen darauf, dass die Aufnahmebohrungen fiir
die Wassernippel und die O-Ringe eingefettet sind.

* Achten Sie bei der Montage von flissiggekiihlten ABIROB® W und
ROBO WH Schlauchpaketen darauf, dass die Wassernippel in der
Schweissbrennerkupplung ABIROB® W und ROBO WH richtig in den
Schlauchpaketadapter eingesteckt sind. Achten Sie auf die

Zwangspositionierung.

¢ Achten Sie nach der Montage auf eventuelle undichte Stellen.

* Achten Sie bei der Montage von fliissig- und luftgekiihlten
Schlauchpaketen darauf, dass alle Leitungen (Steuerleitung,
Wasserschléuche, Gas, Druckluftleitungen) torsionsfrei und mit geniigend

Spiel eingebaut werden.
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iCAT 6 Inbetriecbnahme

1 Einziehhilfe 5 Schlauchpaketfihrung 10 iCAT
2 Gewindehilse 6  Schlauchpaket 11 Schweissbrennerkupplung
3 Faltenbalg 7 Montagerichtung Schlauchpaket 12 Sicherungsschraube
4  Schlauchpaketanschluss 8 Roboter 13 Scheibe
9  Wellschlauchklemme 14 Befestigungsschraube

Abb. 8 Schlauchpaket ABIROB® A, GC, W montieren

HINWEIS

* Fir eine optimal Schlauchpaketfihrung empfehlen wir, evil. vorhandene
Schlauchpaketfihrungen (5) oder Bigel des Roboters (8) zu
demontieren.

Handlungsschritte (1) bis (10) beziehen sich auf die Ausfihrungen
iCAT ABIROB® A, GC und W. Roboterachsen = A4, A5, A6.

1 Gewindehilse (2) und Faltenbalg (3) abschrauben.

2 Befestigungsschraube (14) soweit aus der Schweissbrennerkupplung (11)
schrauben, bis sich Schraubenkopf und Scheibe (13) berihren.

3 Schlauchpaket (6) von hinten durch 4. Achse des Roboters (8) einfihren.
Beachten Sie zur Montage der Einziehhilfe die Angaben im Kapitel:
= 13 Anhang auf Seite DE-36

4 Einziehhilfe (1) von vorne durch iCAT (10) und die 5. Achse des
Roboters (8) stecken.

5 Einziehhilfe (1) bis Anschlag in den Schlauchpaketanschluss (4)

einschrauben.
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6 Inbetriebnahme

iCAT

DE-18

6 Schlauchpaket mit Einziehhilfe durch 5. und 6. Achse des Roboters bis
Anschlag in iCAT einziehen.

HINWEIS

¢ Schlauchpaketanschluss (4) mit Hilfe von Positionsstift und Nut der

Schweissbrennerkupplung (11) positionieren.

7 Befestigungsschraube (14) max. Anzugsdrehmoment M= 7,5 Nm sichern.
Achten Sie auf die Zwangsposition.

HINWEIS

* Nur wenn der Schlauchpaketanschluss (4) richtig eingefihrt ist, l&sst sich

dieser mit der Befestigungsschraube (14) sichern.

8 Einziehhilfe (1) herausschrauben.

9 Wellschlauch am Schlauchpaket (6) in Wellschlauchklemme (9) bis
Anschlag einschieben und mit Zylinderschrauben klemmen.

HINWEIS

* Driicken Sie den Wellschlauch in die Wellschlauchklemme ein und
drehen Sie diesen, bis er in der Wellschlauchklemme rotiert.

10Gewindehilse (2) bis Anschlag aufschrauben und Faltenbalg (3) in Nut

einrasten lassen.

= Folgende Positionsnummern beziehen sich auf Abb. 9 Achspositionen auf
Seite DE-19

11 Drahtvorschub (1) auf Drahtvorschub-Halterung (3) montieren.

12 Schlauchpaket (2) mit maschinenseitigem Anschluss an Drahtvorschub (1)
befestigen.

13 .Steuerleitung der iCAT fir den NOT-AUS Schalter am Vorschubgerét

montieren.

14 Befestigungsschrauben am Drahtvorschub (1) 18sen.



iCAT 6 Inbetriecbnahme

Um eine optimale Position des Drahtvorschubes bei extremen
SchweiBpositionen zu ermitteln, empfehlen wir folgende Prozedur:

1 Drahtvorschub 2 Schlauchpaket 3 Drahtvorschub-Halterung

Abb. 9 Achspositionen

Beachten Sie hierzu die Angaben in:
= Abb. 4 Wartungsposition Roboter auf Seite DE-14

HINWEIS

* Der Drahtvorschub wird je nach Hersteller unterschiedlich montiert.
Beachten Sie hierzu die Betriebsanleitungen des jeweiligen
Drahtvorschubes.

* Falls es mdglich ist, den Drahtvorschub durch Langlécher horizontal zu
verstellen, ziehen Sie diese wdhrend der Schlauchpaketmontage nicht
fest. Schwenken Sie den Roboter in der Achse J5 +/- 90°. Fishren Sie
danach eine Torsionsbewegung in der Achse J6 +/-240° durch. Der

Drahtvorschub wird dadurch genau positioniert.

Die Position des Drahtvorschubes (1) ergibt sich aus der Roboterstellung.

15 Befestigungsschrauben am Drahtvorschub (1) anziehen.
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6 Inbetriebnahme iCAT

6.4.1 ROBO WH

1 iCATROBO WH 5 Roboter 9  Sicherungsschraube
2 Schlauchpaketanschluss 6 Wellschlauchklemme 10 Befestigungsschraube
3 Schlauchpaket 7 Scheibe

4 Montagerichtung Schlauchpaket 8  Faltenbalg

Abb. 10  Schlauchpaket montieren ROBO WH

Faltenbalg (8) seitlich weg driicken.

2 Befestigungsschraube (10) soweit aus der SchweiBBbrennerkupplung
schrauben, bis sich Schraubenkopf und Scheibe (7) berihren.

3 Schlauchpaket (3) von hinten durch 4. Achse des Roboter (5) einfihren.

4 Wellschlauch nach hinten schieben und das Schlauchpaket ca. 200 mm
hinter dem iCAT Adapter fest halten.

5 Schlauchpaket (3) durch 4., 5. und 6. Achse des Roboters bis Anschlag in

SchweiBbrennerkupplung einstecken.

= Abb. 8 Schlauchpaket ABIROB® A, GC, W montieren auf Seite DE-17

HINWEIS

 Schlauchpaketanschluss (4) mit Hilfe von Positionsstift und Nut der
SchweiBbrennerkupplung (11) positionieren.

= Abb. 10 Schlauchpaket montieren ROBO WH auf Seite DE-20

6 Befestigungsschraube (10) mit max. Anzugsdrehmoment M=7,5 Nm
anziehen.
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iCAT

6 Inbetriecbnahme

6.5 Liner montieren

HINWEIS

* Nur wenn der Schlauchpaketanschluss richtig eingefihrt ist, I&sst sich
dieser mit der Befestigungsschraube sichern.

7 Wellschlauch am Schlauchpaket (3) in Wellschlauchklemme (6) bis
Anschlag einschieben und mit Zylinderschrauben klemmen.

HINWEIS

¢ Driicken Sie den Wellschlauch in die Wellschlauchklemme ein und
drehen Sie diesen, bis er in der Wellschlauchklemme rotiert.

Fihren Sie weitere Tatigkeiten ab folgenden Handlungsschritt durch:

= 11 Drahtvorschub (1) auf Drahtvorschub-Halterung (3) montieren. auf
Seite DE-18

HINWEIS

* Neue, noch unbenutzte Drahifihrungen misssen auf die tatséchliche
Schlauchpaketléinge gekiirzt werden.

* Beachten Sie zur Handhabung der Drahtfihrung die beigelegte
Montageanweisung der Drahtifihrung.

* Isolationsummantelung des Liners nach richtiger Langenermittlung
350 mm brennerseitig abisolieren.

DE - 21



6 Inbetriebnahme iCAT

6.6 ABIROB® A Brennerhals befestigen

1
1 ABIROB® A Brennerhals 3 iCAT ABIROB® A 4  Gewindestift 2 Stk.
2 Sechskantschlissel

Abb. 11 ABIROB® A Brennerhals befestigen

1 ABIROB® A Brennerhals (1) mit Disenstock, Stromdise und Gasdiise
ausristen.

= Beipackzettel BEI.O068.

2 ABIROB® A Brennerhals (1) Gber Fishrungsnuten bis Anschlag in
iCAT ABIROB® A (3) einstecken.

3 Gewindestifte (4) mit Sechskantschlissel (2) festziehen.
Anzugsdrehmoment M= 2,5 Nm.
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iCAT 6 Inbetriecbnahme

6.7 ABIROB® W Brennerhals befestigen

1 ABIROB® W Brennerhals 3 iCAT ABIROB® W 4 Uberwurfmutter

2  Positionierstift

Abb. 12 ABIROB® W Brennerhals befestigen

1 ABIROB® W Brennerhals (1) mit Dissenstock, Stromdise und Gasdiise
ausristen.

2 Positionierstift (2) in gekennzeichnete Bohrung einfihren.

Der ABIROB® W Brennerhals (1) kann nur in dieser Position befestigt werden.

3 ABIROB® W Brennerhals (1) mit Uberwurfmutter (4) an
iCAT ABIROB® W (3) festschrauben.

HINWEIS

* Nach tagelanger Einsatzdauer kann es vorkommen, dass sich der
Brenner nicht von Hand |&sen |&sst. Hierfir ist ein geeigneter Schlissel
erhélilich. Verwenden Sie keine Zange zum L&sen des Brenners.
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6 Inbetriebnahme iCAT

6.8 ABIROB® GC Brennerhals befestigen

1 ABIROB® GC Brennerhals 3 Uberwurfmutter 5 Positionierstift
2 Schutzkappe 4 iCAT ABIROB® GC

Abb. 13 ABIROB® GC Brennerhals befestigen

1 ABIROB® GC Brennerhals (1) mit Disenstock, Stromdise und Gasdiise
ausristen.

= Beipackzettel BE.OO73.

2 Uberwurfmutter (3) und Schutzkappe (2) von vorne auf ABIROB® GC
Brennerhals (1) montieren.

3 ABIROB® GC Brennerhals (1) mit Positionierbohrung auf
Positionierstift (5) in iCAT ABIROB® GC (4) montieren.

4 ABIROB® GC Brennerhals (1) mit Uberwurfmutter (3) an
iCAT ABIROB® GC (4) festschrauben. Verwenden Sie hierfiir einen
geeigneten Schlissel SW20.

5 Schutzkappe (2) aufstecken.
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iCAT 6 Inbetriecbnahme

6.9 ROBO WH Brennerhals befestigen

1 ROBO WH Brennerhals 3 iCATROBO WH 5 Wechselkérper
2 Handhebel 4 Spannbiigel (im Wechselksrper)

Abb. 14  ROBO WH Brennerhals befestigen

HINWEIS

* Veréndern Sie zwischen dem Wechselvorgang nicht die Stellung des

Handhebels! Dadurch werden Stérungen verursacht. Der vorgespannte
Schweif3draht entspannt sich durch das ge&ffnete Messer und wird bei
erneuter Betdtigung Stiick fir Stiick abgeschnitten. Diese Drahtstiicke
blockieren die Verriegelungsmechanik und fihren zwangsweise zu
Ausféllen des gesamten Systems!

Handhebel (2) durch Dichtlippen in Spannbiigel (4) einstecken.

2 Handhebel (2) Gber Druckpunkt bis Anschlag nach vorne in Richtung
Brennerhals (1) bewegen.

3 Brennerhals bis Anschlag in Wechselkérper einstecken.

4 Handhebel (2) Gber Druckpunkt bis Anschlag nach hinten bewegen und
nach dem Verriegeln herausnehmen.
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7 Betrieb iCAT

7 Betrieb

HINWEIS
* Die Bedienung darf nur durch beféhigte Personen (in Deutschland siehe
TRBS 1203) erfolgen.

* Beachten Sie die Betriebsanleitungen aller im SchweiBsystem
vorhandenen Komponenten.

Da die iCAT im SchweiBprozess des SchweiBbrenners eingebunden ist,
erfolgen die Bedienschritte nach der Inbetriebnahme des jeweiligen Brenners.
Beachten Sie hierzu die Betriebsanleitungen der entsprechenden

SchweiBbrenner ABIROB® A, ABIROB® GC, ABIROB® W, ROBO WH.

8 AuBerbetriebnahme

HINWEIS

* Beachten Sie bei der AuBerbetriebnahme die Abschaltprozeduren aller
im Schweif3system vorhandenen Komponenten.

Die AuBerbetriebnahme richtet sich nach dem jeweiligen Schweif3brenner.

Beachten Sie hierzu die Betriebsanleitungen der entsprechenden
SchweiBbrenner ABIROB® A, ABIROB® GC, ABIROB® W, ROBO WH.

9 Wartung und Reinigung

Regelmé&Bige und dauerhafte Wartung und Reinigung sind Voraussetzung fir
eine lange Lebensdauer und eine einwandfreie Funktion.

A\ GEFAHR

Verletzungsgefahr durch unerwarteten Anlauf

Fir die gesamte Dauer von Wartungs-, Instandhaltungs-, Montage- bzw.
Demontage- und Reparaturarbeiten ist folgendes zu beachten:

¢ Schalten Sie die Stromquelle aus.

* Sperren Sie die Druckluftzufuhr ab.

* Trennen Sie alle elekirischen Verbindungen.
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iCAT 9 Wartung und Reinigung

Stromschlag

Gefdhrliche Spannung durch fehlerhafte Kabel.

* Uberpriifen Sie alle spannungsfishrenden Kabel und Verbindungen auf
ordnungsgeméaBe Installation und Besch&digungen.

¢ Tauschen Sie schadhafte, deformierte oder verschlissen Teile aus.

HINWEIS

* Die angegebenen Wartungsintervalle sind Richtwerte und beziehen sich
auf den Einschichtbetrieb.

* Wartungs- und Reinigungsarbeiten diirfen nur von beféhigten Personen
(in Deutschland siehe TRBS 1203) durchgefihrt werden.

* Tragen Sie wéhrend der Wartungs- und Reinigungsarbeiten immer lhre

persdnliche Schutzausristung.

* Achten Sie beim Austausch von flissiggekihlten ABIROB® W,
ROBO WH Schlauchpaketen darauf, dass eventuelle
Kihlmittelriickstande mit Druckluft aus der iCAT ABIROB® W,
iCAT ROBO WH ausgeblasen werden.

9.1 iCAT ABIROB® A reinigen

1 Gewindehiilse 4 Gewindestift 2 Stk. 7 Scheibe
2 Abdeckring 5 iCAT ABIROB® A 8 Befestigungsschraube
3 O-Ring 28x1,5 6 Schraube 9 Gewindehiilse

Abb. 15  iCAT ABIROB® A reinigen
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9 Wartung und Reinigung iCAT

A WARNUNG

Verletzungsgefahr
Schwere Verletzungen durch herumwirbelnde Teile.
* Tragen Sie beim Ausblasen mit Druckluft geeignete Schutzkleidung,

insbesondere eine Schutzbrille.

iCAT ABIROB® A (5) mit Druckluft ausblasen.

Gewindehiilse (9) I6sen und mit Gewindehiilse (1) abziehen.
Abdeckring (2) nach rechts bis Anschlag drehen und abziehen.
O-Ring (3) auf Verschleif prifen, gegebenenfalls austauschen.
Bohrungen der Gewindestifte (4) mit Druckluft ausblasen.
Gewindestifte (4) auf VerschleiB prifen, gegebenenfalls ersetzen.
O-Ring (3) mit Dichtfett (im Lieferumfang enthalten) einfetten.
Schraube (6), Scheibe (7) und Befestigungsschraube (8) 16sen und

zusammen mit Druckluft ausblasen.

W N O U A O N =

9 Bohrungen mit Druckluft ausblasen.

10Befestigungsschraube (8), Scheibe (7) und Schraube (6) wieder

montieren.

11 Gewindestifte (4), ORing (3), Abdeckring (2), Gewindehiilse (9) und

Gewindehiilse (1) montieren.
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iCAT 9 Wartung und Reinigung

9.2 iCAT ABIROB® W reinigen

1 2 5
6
-
7
/
13 12 1 8
1 O-Ring 36x2 6 O-Ring 2 Stk.7x 1,5 11 Scheibe
2 Gasfihrung 7  Druckhilse 2 Stk. 12 Befestigungsschraube
3 Gewindestift 8 Druckfeder 2 Stk. 13 Haltering
4 iCAT ABIROB® W 9 Kugeln 2 Stk. 14 Faltenbalg
5 O-Ring45Stk.3x1,5 10 Schraube

Abb. 16  iCAT ABIROB® W reinigen

1 Haltering (13) zusammen mit Faltenbalg (14) abziehen.

2 O-Ring (1) auf VerschleiB prifen, gegebenenfalls austauschen. Vor dem
austauschen den O-Ring (1) mit Dichtfett (im Lieferumfang enthalten)
einfetten.

3 Schraube (10), Scheibe (11) und Befestigungsschraube (12) I6sen und

zusammen mit Druckluft ausblasen.
4 Bohrungen mit Druckluft ausblasen.

5 Kugeln (9), Druckfedern (8) und Druckhiilsen (7) entnehmen, auf
Beschédigung priifen und gegebenenfalls austauschen.

A WARNUNG

Verletzungsgefahr
Schwere Verletzungen durch herumwirbelnde Teile.

* Tragen Sie beim Ausblasen mit Druckluft geeignete Schutzkleidung,
insbesondere eine Schutzbrille.

6 iCAT ABIROB® W (4) mit Druckluft ausblasen.
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9 Wartung und Reinigung iCAT

7 O-Ringe (6), (5) mit Dichtfett (im Lieferumfang enthalten) einfetten.
8 O-Ringe (6), (5) auf Druckhiilsen (7) montieren.
9 Kugeln (9), Druckfedern (8) und Druckhilsen (7) montieren.

10 Gewindestift (3) und Gasfishrung (2) demontieren und priifen,
gegebenenfalls austauschen und montieren.

11 Befestigungsschraube (12), Scheibe (11) und Schraube (10) wieder

montieren.

12Faltenbalg (14) und Haltering (13) montieren.

9.3 iCAT ABIROB® GC reinigen

1
6
1 Haltering 3 iCAT ABIROB® GC 5 Schraube
2 Faltenbalg 4  Befestigungsschraube 6 Scheibe

Abb. 17  iCAT ABIROB® GC reinigen

A WARNUNG

Verletzungsgefahr

Schwere Verletzungen durch herumwirbelnde Teile.
* Tragen Sie beim Ausblasen mit Druckluft geeignete Schutzkleidung,
insbesondere eine Schutzbrille.

iCAT ABIROB® GC (3) mit Druckluft ausblasen.
2 Haltering (1) und Faltenbalg (2) abziehen und mit Druckluft ausblasen.
3 Schraube (5), Scheibe (6) und Befestigungsschraube (4) 16sen und

zusammen mit Druckluft ausblasen.

4 Bohrungen mit Druckluft ausblasen.
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iCAT

9 Wartung und Reinigung

5 Befestigungsschraube (4), Scheibe (6) und Schraube (5) wieder

montieren.

6 Faltenbalg (2) und Haltering (1) montieren.

9.4 iCAT ROBO WH reinigen

1 iCATROBO WH
2  Faltenbalg
3 Druckhiilsen 2 Stk.

4 O-Ringe 2 Stk. 6 Scheibe
5 Schraube 7 Befestigungsschraube

Abb. 18  iCAT ROBO WH reinigen

iCAT ROBO WH (1) mit Druckluft ausblasen.
Faltenbalg (2) seitlich weg driicken.
Schraube (5), Scheibe (6) und Befestigungsschraube (7) 16sen und

zusammen mit Druckluft ausblasen.

4 Bohrungen mit Druckluft ausblasen.

Befestigungsschraube (7), Scheibe (6) und Schraube (5) wieder

montieren.
Faltenbalg (2) los lassen.
Druckhilsen (3) herausschrauben und Bohrungen mit Druckluft ausblasen.

Druckhilsen (3) und O-Ringe (4) mit Dichtfett (im Lieferumfang enthalten)
einfetten.

Druckhiilsen (3) wieder montieren.
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10 Stérungen und deren Behebung iCAT

10 Stérungen und deren Behebung

DE- 32

Verletzungsgefahr und Geréateschéaden durch unautorisierte

Personen

UnsachgemaBe Reparaturen und Anderungen am Produkt kénnen zu

erheblichen Verletzungen und Gerdteschédden fihren. Die Produktgarantie

erlischt bei Eingriff durch unautorisierte Personen.

* Bedienungs-, Wartungs-, Reinigungs- und Reparaturarbeiten diirfen nur
von beféhigten Personen (in Deutschland siehe TRBS 1203) durchgefiihrt

werden.

Beachten Sie das beiliegende Dokument ,Gewdhrleistung”. Wenden Sie sich
bei jedem Zweifel und/oder Problemen an lhren Fachhéndler oder an den

Hersteller.

HINWEIS

* Beachten Sie auch die Betriebsanleitungen der schweifitechnischen
Komponenten wie z.B. Stromquelle, Schweif3brenner-System,

Umlaufkishlaggregat usw.




iCAT 10 Stérungen und deren Behebung

Stérung Ursache Behebung
¢ Schlauchpaket fehlerhaft * Siehe Schlauchpaketbefestigung
angeschlossen = 6.4 Schlauchpaket am
Roboter montieren auf
Seite DE-16
* Zu geringes Spiel des * Wenn méglich,
Not-Aus Signal Schlauchpaketes zwischen Vorschubplatzierung éndern

Vorschub und iCAT

* Steuerleitung, Schlauchpaket oder | ¢ Uberprifen und Austauschen

Platine defekt durch Fachpersonal
* Schlauchpaket mit Torsion ¢ Schlauchpaket von Vorschub
eingebaut |6sen und erneut torsionsfrei
anschlieBen
¢ Kein Fett auf O-Ringen des * O-Ringe einfetten
Adapters
* Kein Fett in Aufnahmebohrung des | ¢ Bohrungen einfetten
Schlauchpaket l@sst sich flussiggekihlten
nicht in iCAT einfihren Schlauchpaketadapters

* Schlauchpaketadapter nichtkorrekt | ¢  Einziehhilfe verwenden

in Modul eingesteckt (auf

* Fihrungsnut ausrichten
Ausrichtung achten)

Schlauchpaket schlégtin | ® Schlauchpaket zu lang e Wenn méglich,
der Roboterachse Wellen Vorschubplatzierung dndern

¢ Schmutzablagerungen im Gehéuse| ® Schmutzablagerungen entfernen,

ngen 3 ini
Ungenaue Gehéuse reinigen

Brennerrickstellung

e iCAT beschadigt + Uberpriifen durch Fachpersonal
e Linerdurchmesser zu grof3 ¢ Kleineren Liner verwenden
Gasverlust * Liner brennerseitig nicht geniigend | ¢ Liner brennerseitig 350mm
abisoliert abisolieren

Tab. 15 Stérungen und deren Behebung

DE- 33



11 Demontage

iCAT

11 Demontage

DE- 34

Verletzungsgefahr durch unerwarteten Anlauf

Fir die gesamte Dauer von Wartungs-, Instandhaltungs-, Montage- bzw.
Demontage- und Reparaturarbeiten ist Folgendes zu beachten:

* Schalten Sie die Stromquelle aus.

* Sperren Sie die Druckluftzufuhr ab.

* Schalten Sie die gesamte SchweiBanlage aus.

* Trennen Sie alle elekirischen Verbindungen.

HINWEIS

* Die Demontage darf nur von beféhigten Personen (in Deutschland siehe
TRBS 1203) durchgefihrt werden.
* Beachten Sie die Informationen in folgendem Kapitel:

= 8 Auferbetriebnahme auf Seite DE-26.

1 Schlauchpaket (2) von Drahtvorschub (1) I&sen.
= Abb. 9 Achspositionen auf Seite DE-19
Ausfihrungen ABIROB® A, GC, W:

2 Gewindehiilse (2) und Faltenbalg (3) abschrauben,
Befestigungsschraube (14) l&sen.

= Abb. 8 Schlauchpaket ABIROB® A, GC, W montieren auf Seite DE-17
Ausfihrung ROBO WH:

= Abb. 10 Schlauchpaket montieren ROBO WH auf Seite DE-20
3 Schlauchpaket (2) aus iCAT herausziehen und durch die 4. Achse des

Roboters nach hinten entnehmen.
= Abb. 9 Achspositionen auf Seite DE-19

4 Brennerhals |6sen und entfernen.
= 6.6 ABIROB® A Brennerhals befestigen auf Seite DE-22
= 6.7 ABIROB® W Brennerhals befestigen auf Seite DE-23
= 6.8 ABIROB® GC Brennerhals befestigen auf Seite DE-24
= 6.9 ROBO WH Brennerhals befestigen auf Seite DE-25

5 iCAT (1) von Roboter (4) demontieren.
= 6.2 iCAT am Roboter befestigen auf Seite DE-14



iCAT

12 Entsorgung

12 Entsorgung

12.1 Werkstoffe

12.2 Betriebsmittel

12.3 Verpackungen

Bei der Entsorgung sind die rtlichen Bestimmungen, Gesetze, Vorschriften,
Normen und Richtlinien zu beachten. Um das Produkt ordnungsgeméf zu
enfsorgen, missen Sie es zuerst demontieren.

= 11 Demontage auf Seite DE-34

Dieses Produkt besteht zum gréBten Teil aus metallischen Werkstoffen, die in
Stahl- und Hittenwerken wieder eingeschmolzen werden kénnen und dadurch
nahezu unbegrenzt wiederverwertbar sind. Die verwendeten Kunststoffe sind
gekennzeichnet, so dass eine Sortierung und Fraktionierung der Materialien
zum spéteren Recycling vorbereitet ist.

Ole, Schmierfette und Reinigungsmittel diirfen nicht den Boden belasten und in
die Kanalisation gelangen. Diese Stoffe missen in geeigneten Behéltern
aufbewahrt, transportiert und entsorgt werden. Beachten Sie dabei die
entsprechenden é&rtlichen Bestimmungen und die Hinweise zur Entsorgung der
vom Betriebsmittelhersteller vorgegebenen Sicherheitsdatenblétter.
Kontaminierte Reinigungswerkzeuge (Pinsel, Lappen usw.) miissen ebenfalls
entsprechend den Angaben des Betriebsmittelherstellers entsorgt werden.

ABICOR BINZEL hat die Transportverpackung auf das Notwendigste
reduziert. Bei der Auswahl der Verpackungsmaterialien wird auf eine mégliche

Wiederverwertung geachtet.
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13 Anhang iCAT

13 Anhang

Zubehér Einziehhilfe
Die Einziehhilfe dient zur korrekten Montage von Schlauchpaketen. Die
O-Ringe am Stab der Einziehhilfe kennzeichnen die Montagepositionen der
Schlauchpaketausfihrungen ABIROB® A, ABIROB® W und
ABIROB® GC. Die Einziehhilfe ist nur fir die Roboterhalterung iCAT zu

verwenden.
1 2 3
,\ \ /
oy ! —
1 O-Ring grin ABROB® A 2 O-Ring schwarz ABIROB® 350GC 3 O-ing rot ABIROB® W

Abb. 19  O-Ringe
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13 Anhang

iCAT
1 4
E /:; § )
@
1  Einziehhilfe 5 iCAT ABIROB® W 8 iCAT ABIROB® 350GC
2 Anlageflche ABIROB® A 6  Anlagefléche ABIROB® W 9  Anlagefléche ABIROB® 350GC
3 O-Ring ABIROB® A (Griin) 7 O-Ring ABIROB® W (Rot) 10 O-Ring ABIROB® 350GC
4 iCAT ABIROB® A (Schwarz)

Abb.20  Schlauchpaketmontage iCAT

= 6.4 Schlauchpaket am Roboter montieren auf Seite DE-16,
Schritt 1 bis Schritt 8

Das Schlauchpaket ist richtig montiert, wenn der O-Ring (3), (7), (10) biindig
an der Anlagefléche (2), (6), (9) anliegt.
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iCAT 1 Identification

1 Identification

The iCAT robot mount is used in industry and the trade for connecting the torch
neck to the robot equipped with central media guidance. It is available for air-
cooled torches (ABIROB® A, ABIROB® GC) and water-cooled torches
(ABIROB® W, ROBO WH) by using different torch seats. These operating
instructions only describe the iCAT robot mount. The iCAT robot mount may
only be operated using original ABICOR BINZEL spare parts.

\ 0 /

E

1 Torch neck AB|ROB® A 5 Robot 9 Torch neck ABlROB® GC
2 iCATABIROB® A 6 Robot flange 10 iCAT ABIROB® GC

3 Torch neck ABIROB® w 7 iCATROBO WH

4 iCAT ABIROB® w 8 ROBO WH torch neck

Fig. 1 Module overview
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1 Identification

iCAT

1.1 EU Declaration of Conformity

Manufacturer

Authorized person for the

EC Declaration of Conformity ABICOR
in accordance with 2006/42/EC (Machinery) )
Translation of the EC declaration of Conformity

Product Description

Designation

Trade name

us,

Applicable EC directives

Harmonized standards used

Alten-Buseck, 15.01.2018

and technical specifications

Filing:

Document-no.: 08-01-2018

A Binzel St hnik GmbH & Co. KG
Kiesacker
35418 Alten-Buseck
Germany
Hubert Metzger
dd - see of manufacturer

The iCAT robot mount is used in industry and the trade for connecting
the torch neck to the robot equipped with central media guidance.

robot mount Function robot protection

iCAT Type

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

The object of the declaration described above is in conformity with the relevant essential EC safety and health
requirements of Directive 2006/42/EC of the European Parliament and of the Council of 17 May 2006 on
machinery (OJ L157, 09.06.2006) with respect to its construction, design and version placed in the market by

This declaration ceases to be valid in case of a modification of the device without our authorization.

2006/42/EC Machinery
2011/65/EU RoHS

EN IS0 12 100:2010

o C( f

Prof. Dr.-Ing. Emil Schubert, Managing Director

15-January-2018 Page 10of 1
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iCAT

1 Identification

EC Declaration of Conformity
in accordance with Directive 2011/65/EU (RoHS)
Translation of the EC declaration of conformity

BINZEL =

Manufacturer Al der Binzel i ik GmbH & Co. KG
Kiesacker
35418 Alten-Buseck
Germany
Authorized person for the Hubert Metzger
technical documentation Address - see address of manufacturer
Product Description The iCAT robot mount is used in industry and the trade for connecting
the torch neck to the robot equipped with central media guidance.
Designation robot mount Function robot protection
Trade name ICAT Type

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

The object of the declaration described above is in conformity with Directive 2011/65/EU of the European
Parliament and of the Council of 8 June 2011 on the restriction of the use of certain hazardous substances in

electrical and electronic equipment (OJ L174, 1.7.2011).

Applicable EC directives 2011/65/EU RoHS
2006/42/EC Machinery

Harmonized standards used EN 50581:2012

and technical specifications

Alten-Buseck, 15.01.2018

-
Signature @

Prof. Dr.-Ing. Emil Schubert, Managing Director

Filing: Document-no.: 08-01-2018 15-January-2018

Page 1of 1
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2 Safety

iCAT

2 Safety

The enclosed safety instructions must be observed.

2.1 Designated use

The device described in these instructions may be used only for the
purpose described in these instructions in the manner described. In doing

so, observe the operating, maintenance and servicing conditions.
Any other use is considered contrary to the designated use.

Unauthorized conversions or power increase modifications are not

allowed.

2.2 Responsibilities of the user

Keep the operating instructions within easy reach at the device for
reference and enclose the operating instructions when handing over the
product.

Putting into operation, operating and maintenance work may only be
carried out by qualified personnel. Qualified personnel are persons who,
based on their special training, knowledge, experience and due to their
knowledge of the relevant standards, are able to assess the tasks assigned
to them and identify possible dangers (in Germany see TRBS 1203).

Keep other persons out of the work area.

Please observe the accident prevention regulations of the country in
question.

Ensure good lighting of the work area and keep the work area clean.

Occupational health and safety regulations of the country in question. For
example, Germany: Occupational Health and Safety Act and Ordinance
on Industrial Safety and Health

Regulations on occupational safety and accident prevention.

2.3 Personal protective equipment (PPE)

To avoid dangers to the user, these instructions recommend the use of personal

protective equipment (PPE).

EN-6

It consists of protective clothing, safety goggles, class P3 respiratory mask,

protective gloves, and safety shoes.



iCAT 2 Safety

2.4 Classification of the warnings

The warnings used in the operating instructions are divided into four different
levels and are shown prior to potentially dangerous work steps. Arranged in
descending order of importance, they have the following meaning:

A DANGER

Describes an imminent threatening danger. If not avoided, this will result in

fatal or extremely critical injuries.

A WARNING

Describes a potentially dangerous situation. If not avoided, this may result in

serious injuries.

A CcAUTION

Describes a potentially harmful situation. If not avoided, this may result in

slight or minor injuries.

NOTICE

Describes the risk of impairing work results or potential material damage to

the equipment.

2.5 Emergency information
In case of emergency, immediately interrupt the following supplies:

e Electricity

Further measures can be found in the "Power source" operating instructions or
in the documentation of further peripheral devices.

EN-7



3 Product description

iCAT

3 Product description

A WARNING

Hazards caused by improper use

If improperly used, the device can present risks to persons, animals and

material property.

* Use the device according to its designated use only.

* Do not convert or modify the device to enhance its performance without
authorisation.

* The device may only be used by qualified personnel (in Germany, see
TRBS [Technical Rules for Operating Safety] 1203).

3.1 Technical Data

Ambient temperature

-10°Cto+ 55 °C

Relative humidity

upto 70 % at 20 °C

Tab. 1

Ambient conditions during operation

Storage in a closed environment, ambient temperature

-10 °Cto+ 55 °C

Ambient temperature for transport

-25°Cto+ 55 °C

Relative humidity

up to 90 % at 20 °C

Tab. 2 Ambient conditions for shipment and storage

Dimensions =90 mm L=162 mm
Weight of the iCAT ABIROB® A (excluding torch) 1.6 kg

Max. deflection X, Y axis 10°

Max. deflection Z axis 4 -8mm

Reset precision £ 0.1 mm

Tab. 3 General data

iCAT excluding | iCAT including torch

torch
iCAT ABIROB® A | 1.7 kg A300 = 2.15 kg, A360 = 2.1 kg, A500 =2.2 kg
iCAT ABIROB® GC | 1.7 kg 350GC = 2.2 kg
iCAT ABIROB® W | 1.7 kg W500= 2.55 kg, W300= 2.5 kg
iCAT ROBO WH 1.9 kg WH W500= 2.5 kg, WH 242D= 2.4 kg,

WH 652 D TS= 2.8 kg

Tab. 4 Weight of the iCAT ABIROB® A/GC/W, iCAT ROBO WH

EN-8



iCAT 3 Product description

Type of voltage DC
Voltage rating 24V peak value
Load max. 100 mA

Tab. 5 Microswitch

X and Y directions approx. 1.5°

Z direction approx. 0.5 -1 mm
Tab. 6 Emergency Stop switch trigger

Triggering moment 9.6 Nm

Triggering force (distance 400 mm) | 24 N+ 2 N

Deflection travel 53mm= 1 mm

Tab. 7 Spring

A4+ 155° FL A6+ 200°

AS5:+90° /-135°

A4 = Torsion max. +/- 155° A5 = Torsion max. +90°/-135° A6 = Torsion max. +/- 200°

Fig. 2 Maximum torsional cable flexibility

NOTICE
* Torsion A4 plus A6 max. + 355°.

EN-9



3 Product description iCAT

ABIROB® A | ABIROB® GC | ABIROB® W | ROBO WH
Type of voltage DC
Polarity of the electrodes Usually positive
Wire types commercially available round wires
Type of use automatic
Voltage rating Peak value of 141 V
Protection type of the IP3X (EN 60 529)
machine-side connections
Shielding gas (DIN EN 439) | CO, or M21 CO, or M21 CO,o0r M21 | CO5or M21

Tab. 8 General torch data according to EN 60 974-7

The following data only apply in connection with the iCAT:

Type Typeof | Load' Duty | Wire @ | Gas Cooling data
cooling cycle flow
Cooling | flow | Flow
capacity pressure
CO, | M21 min. min | min | max
A A % mm I/min | W |/min| bar | bar
ABIROB® A300 air 300 | 250|100 | 0.8-1.4|10-20 | 800
ABIROB® A360 air 320|290| 100 | 0.8-1.4| 10-20 | 800
ABIROB® A500 air 350|320| 100 | 0.8-1.6|10-20 | 800
ABIROB® 350GC air 350|300 | 100 | 0.8-1.2|ca.20 | 800
ABIROB® W300 liquid | 320|300 | 100 | 0.8-1.2|ca.20 | 800 1 1.5 | 3.5
ABIROB® W500 liquid | 360|340 | 100 | 0.8-1.6|ca.20 | 800 1 1.5 |35
ROBO WH 242D liquid | 320|280 | 100 | 0.8-1.2|ca.20 | 800 1 1.5 | 3.5
ROBO WH W500 liquid | 360|340 | 100 | 0.8-1.6|10-20| 800 1 1.5 | 3.5
ROBO WH 652D TS | liquid | 360 | 340 | 100 | 1.0-1.6| 10-20 | 800 1 1.5 |35

Tab. 9 Product-specific torch data (EN 60 974-7) in connection with iCAT
1For pulse arcs, the load data are reduced by up to 35%.

The load data was determined under standard conditions, at low to medium
reflected heat, free air circulation and about 28° C of ambient temperature.
When used under more rigorous conditions, the load data must be reduced
by 10-20%.

Applications above 360A are possible in connection with the liquid-cooled
torches ABIROB® W500, ROBO WH W500 and ROBO WH 652 D TS using
a special liquid cooled power cable, which is only available upon request.
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iCAT 3 Product description

3.2 Abbreviations

ABIROB® A Automatic welding torch, air-cooled
ABIROB® GC Automatic welding torch, air-cooled
ABIROB® W Automatic welding torch, liquid-cooled
ROBO WH Automatic welding torch, liquid-cooled

Tab. 10 Abbreviations

3.3 Nameplate

1 Type of device 3 Consecutive number
2 Flange serial number 4  Production date
Fig. 3 Nameplate

When making any inquiries, please remember the following information:

* Device type, serial number, production date, certificate of conformity

3.4 Signs and symbols used

In the operating instructions, the following signs and symbols are used:

Symbol | Description

. List of symbols for action commands and enumerations

= | Cross reference symbol refers to detailed, supplementary or further information

1 Action(s) described in the text to be carried out in succession

EN-11



4 Scope of delivery

iCAT

4 Scope of delivery

¢ iCAT robot mount

* Certificate of conformity

* Operating instructions

* 6 cylinder screws M4x10

* Screw driver for hexagon head screws, wrench size 2.5 | ¢ Key for ABIMIG®

* Sealing grease silicone-free 10 g can

Tab. 11 Scope of delivery iCAT ABIROB® A

¢ iCAT robot mount

¢ Certificate of conformity

* Operating instructions

e 6 cylinder screws M4x10

Scope of delivery iCAT ABIROB® GC

* Protection cap 980.0013 * Nut 980.0014

Tab. 12 Scope of delivery iCAT ABIROB® GC and iCAT ABIROB® W

¢ iCAT robot mount

* Certificate of conformity

* Operating instructions

* 6 cylinder screws M4x10

¢ Hand lever

* Seadling grease siliconefree 10 g can

Tab. 13 Scope of deliveryiCAT ROBO WH

4.1 Transport

For the installation of the cable assembly for iCAT, A, W, GC, we recommend
a pullin tool (980.2153). It is not included in the scope of delivery and must
be ordered separately as accessory. Order the equipment parts and wear
parts separately.

Order data and ID numbers for the equipment parts and wear parts can be
found in the current catalogue. Contact details for advice and orders can be
found online at www.binzel-abicor.com.

Although the items delivered are carefully checked and packaged, it is not
possible to exclude the risk of transport damage.

Goods inspection

Use the delivery note to check that everything has been delivered.
Check the delivery for damage (visual inspection).

In case of complaints

If the delivery has been damaged during transportation, contact the last
carrier immediately! Keep the packaging for possible checks by the carrier.

Packaging for return

Where possible, use the original packaging and the original packaging
material. If you have any questions about the packaging and/or how to

secure an item during shipment, please consult your supplier.

Tab. 14 Transport
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iCAT 5 Functional Description

4.2 Storage
Physical storage conditions in a closed environment:

= Tab. 2 Ambient conditions for shipment and storage on page EN-8

5 Functional Description

The iCAT robot mount serves for accommodating the welding torches in exact
position. The mount is fastened to the robot by means of cylinder head screws
and a robot flange. In order to cover the required performance ranges, there
are two different mount versions available - air-cooled ABIROB® A, GC, and
liquid-cooled ABIROB® W, ROBO WH. For iCAT mounts, a range of different
standard welding torches is available. The inserted spring acts with its holding
force directly upon the triggering flange and fixes the switching axis, which is
positioned by three pins, in zero position. In the event of a collision, the iCAT
can be deflected by 10° in X/Y direction and can thus prevent, as a buffer,
damage to the torch, peripheral equipment and robot. The integrated
microswitches represent an additional component in the subordinate safety
circuit. In the event of a collision, these micro-switches interrupt a circuit, which
can, for example, shut down the drive units of the robot. The signal flow for this

operation is carried out via the control cable in the cable assembly.

6 Putting into operation

A DANGER

Risk of injury due to unexpected start-up

The following instructions must be adhered to for the entire duration of
maintenance, servicing, mounting, dismounting and repair work:

* Switch off the power source.

¢ Close off the compressed air supply.

* Disconnect all electrical connections.

NOTICE
* Please take note of the following instructions:

= 2 Safety on page EN-6

* The system may only be installed and put into operation by authorized

personnel (in Germany see TRBS 1203).

EN-13



6 Putting into operation iCAT

6.1 Maintenance position of the robot

Before the iCAT and the cable assembly can be mounted, the robot must be
moved to the maintenance position.

NOTICE

* The maintenance position has to be approached with the robot.

* For the correct attachment of the iCAT mount and the cable assembly, set
the 4th, 5th and 6th axes of the robot as follows: 4th axis = neutral
position, 5th axis = neutral position, éth axis = neutral position

= Fig. 4 Maintenance position of the robot on page EN-14

Fig. 4 Maintenance position of the robot

6.2 Fastening the iCAT to the robot

1 iCAT 4 6 cylinder screws M4x14 7 6 cylinder screws M4x10
2 Robot flange 5 Robot

3 Cylindrical pin 4 m6x10 6 Cylindrical pin 6 méx12
Fig. 5 Fastening the iCAT to the robot

EN-14

NOTICE

* To fasten the iCAT to the robot, a robot flange (2) is required. It must
correspond to the hole pattern of the iCAT (1) and of the robot.




iCAT 6 Putting into operation

1 Mount robot flange (2) on the robot (5) using six cylinder (4) screws max.

tightening torque M= 3.5 Nm.

NOTICE

* Ensure correct position of the cylindrical pin (6). It specifies the reference

position, relative to the robot.

2 Mount the iCAT (1) on the robot flange (2) using six cylinder screws (7)
max. tightening torque M= 3.5 Nm.

NOTICE

* Ensure correct position of the cylindrical pin (3). It specifies the reference

position, relative to the robot.

6.3 Mounting the corrugated hose clamp
The corrugated hose clamp is only mounted with robots Motoman®, ABB®,

Reis® and OTC®.

6.3.1 Motoman®

3 Corrugated hose clamp

1 Robot
2 Cylinder screw M6 4 2 cylinder screws M4
Fig. 6 Mounting the Motoman® corrugated hose clamp

1 Fasten the corrugated hose clamp (3) to the robot (1) with a cylinder

screw (2).
2 Unscrew cylinder screws (4) such that a gap of approx. 5 mm is formed

between the clamp halves.

EN-15




6 Putting into operation iCAT

6.3.2 ABB®, Reis®, OTC®
The following figure refers to ABB®.

1 Robot 2 2 cylinder screws M6x25 3 Corrugated hose clamp

Fig. 7 Mounting the corrugated hose clamp

1 Fasten corrugated hose clamp (3) loosely to the robot (1) with cylinder
screws (2) such that a gap of approx. 5 mm between the clamp halves is
formed.

6.4 Mounting the hose assembly on the robot

NOTICE

* When mounting liquid-cooled ABIROB® W and ROBO WH cable
assemblies, make sure that the mounting bores for the water nipples and
the O-rings are lubricated.

* When mounting liquid-cooled ABIROB® W and ROBO WH cable
assemblies, make sure that the water nipples in the welding torch
coupling ABIROB® W and ROBO WH are inserted correctly into the
cable assembly adapter. Observe the forced positioning.

* After mounting is complete, check for any leaks.

* When mounting liquid- and air-cooled cable assemblies, make sure that
all lines (control cable, water hoses, gas/compressed air lines) are
installed without torsion and with sufficient clearance.

EN-16



iCAT 6 Putting into operation

|
((m S

1 Pulkin tool 6 Cable assembly 10 iCAT
2 Threaded sleeve 7 Mounting direction of the cable 11 Welding torch coupling
3  Bellows assembly 12 Retaining screw
4 Cable assembly connection 8 Robot 13 Washer
5 Cable assembly guide 9 Corrugated hose clamp 14 Fastening screw
Fig. 8 Mounting the ABIROB® A, GC, W cable assembly
NOTICE

* For optimum guiding of the cable assembly, we recommend dismounting
any cable assembly guides (5) present or the clamp of the robot (8).

Steps (1) to (10) refer to the versions iCAT ABIROB® A, GC and W. Robot
axes = A4, A5, A6.

1 Unscrew threaded sleeve (2) and bellows (3).

2 Unscrew fastening screw (14) from the welding torch coupling (11) until
screw head and washer (13) make contact.

3 Introduce cable assembly (6) from behind through the 4th axis of the
robot (8).

For mounting the pull-in tool, please observe the information in chapter:
= 13 Appendix on page EN-36

4 Insert pullin tool (1) through the iCAT (10) and the 5th axis of the
robot (8).

5 Screw pullin tool (1) into the cable assembly connection (4) as far as it will go.

EN-17



6 Putting into operation iCAT

6 Pull cable assembly through the 5th and 6th axes of the robot into the iCAT
as far as it will go using the pull-in tool.

NOTICE

* Position the cable assembly connection (4) by means of the positioning
pin and the groove of the welding torch coupling (11).

7 Secure fastening screw (14) max. tightening torque M = 7.5 Nm. Observe
the forced positioning.

NOTICE

* Only if the cable assembly connection (4) has been correctly inserted
can it be fastened with the fastening screw (14).

8 Unscrew pullin tool (1).

9 Slide corrugated hose at the cable assembly (6) into the corrugated hose
clamp (9) as far as it will go and clamp with cylinder screws.

NOTICE

* Press the corrugated hose into the corrugated hose clamp and rotate it
until it is rotating in the corrugated hose clamp.

10Screw in threaded sleeve (2) as far as it will go and allow bellows (3) to
lock into place in the groove.

= The following position numbers refer to Fig. 9 Axis positions on page EN-19
11 Fasten wire feeder (1) on wire feeder mount (3).

12Fasten the cable assembly (2) with the connection provided for connection
to the machine to the wire feeder (1).

13 Mount control line of the iCAT for the EMERGENCY STOP switch at the wire

feed unit.

14 Unscrew fastening screws at the wire feeder (1).



iCAT 6 Putting into operation

In order to determine the optimum position of the wire feeder at extreme
welding positions, we recommend the following procedure:

1 Wire feeder 2 Cable assembly 3 Wire feeder mount

Fig. 9 Axis positions

Please observe the information in:

= Fig. 4 Maintenance position of the robot on page EN-14

NOTICE

* The wire feeder will be mounted in different ways depending on the

manufacturer. Please observe the operating instructions of the relevant
wire feeder.

* If the wire feeder can be adjusted horizontally by means of long holes,
do not tighten them during the installation of the cable assembly. Swivel
the robot in the J5 axis by +/- 90°. After that, carry out a torsional
movement in the J6 axis by +/- 240°. This will precisely position the wire
feeder.

The position of the wire feeder (1) results from the position of the robot.

15 Tighten fastening screws at the wire feeder (1).
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6 Putting into operation iCAT

6.4.1 ROBO WH

1 iCATROBO WH 5 Robot 9 Retaining screw
2 Cable assembly connection 6 Corrugated hose clamp 10 Fastening screw
3 Cable assembly 7 Washer
4  Mounting direction of the cable 8  Bellows

assembly

Fig. 10 Mounting the ROBO WH cable assembly

Push bellows (8) laterally away.

2 Unscrew fastening screw (10) from the welding torch coupling until screw
head and washer (7) make contact.

3 Introduce cable assembly (3) from behind through the 4th axis of the
robot (5).

4 Push corrugated hose to the rear and hold the cable assembly about 200
mm behind the iCAT adapter.

5 Insert cable assembly (3) through the 4th, 5th and éth axes of the robot into

the welding torch coupling as far as it will go.

= Fig. 8 Mounting the ABIROB® A, GC, W cable assembly on page EN-17

NOTICE

¢ Position the cable assembly connection (4) by means of the positioning

pin and the groove of the welding torch coupling (11).

= Fig. 10 Mounting the ROBO WH cable assembly on page EN-20
6 Tighten fastening screw (10) to a max. tightening torque M = 7.5 Nm.

EN - 20




iCAT 6 Putting into operation

NOTICE

e Only if the cable assembly connection has been inserted correctly can it

be fastened with the fastening screw.

7 Slide corrugated hose at the cable assembly (3) into the corrugated hose

clamp (6) as far as it will go and clamp with cylinder screws.

NOTICE

* Press the corrugated hose into the corrugated hose clamp and rotate it
until it is rotating in the corrugated hose clamp.

Carry out further activities starting with the following step:

= 11 Fasten wire feeder (1) on wire feeder mount (3). on page EN-18

6.5 Mounting the liner

NOTICE

* New still unused liners have to be shortened to the actual length of the
cable assembly.

* For handling the liners, please observe the enclosed wire guide liner
mounting instructions.

e Strip 350 mm of the insulation sheathing of the liner, from the front end
after determining the correct length.
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6 Putting into operation iCAT

6.6 Attaching the ABIROB® A torch neck

‘e

E

1 ABIROB® A torch neck 3 iCAT ABIROB® A 4 2 setscrews

2 Hexagon wrench

Fig. 11 Attaching the ABIROB® A torch neck

1 2 3
5

1 Equip the ABIROB® A torch neck (1) with a tip adaptor, contact tip and gas

nozzle.
= Instruction leaflet BEI.O068.

2 Insert ABIROB® A torch neck (1) via the guide grooves into the
iCAT ABIROB® A (3) as far as it will go.

3 Tighten the set screws (4) with a hexagon wrench (2). Tightening torque
M= 2.5 Nm.
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iCAT 6 Putting into operation

6.7 Attaching the ABIROB® W torch neck

1 ABIROB® W torch neck 3 iCAT ABIROB® W 4  Retaining nut
2  Positioning pin

Fig. 12 Attaching the ABIROB® W torch neck

1 Equip the ABIROB® W torch neck (1) with tip adaptor, contact fip and gas
nozzle.

2 Introduce positioning pin (2) into marked bore.
The ABIROB® W torch neck (1) can only be fastened in this position.

3 Screw down ABIROB® W torch neck (1) with retaining nut (4) on the
iCAT ABIROB® W (3).

NOTICE

o Atfter using the torch for several days, it may happen that it cannot be
disconnected by hand. To do this, a suitable wrench is available. Do not
use pliers to disconnect the torch.
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6 Putting into operation iCAT

6.8 Attaching the ABIROB® GC torch neck

1 ABIROB® GC torch neck 3 Retaining nut 5  Positioning pin
2 Protective cap 4 iCAT ABIROB® GC

Fig. 13 Attaching the ABIROB® GC torch neck

1 Equip the ABIROB® GC torch neck (1) with tip adaptor, contact tip and gas

nozzle.
= Instruction leaflet BEI.OO73.

2 Slide retaining nut (3) and protective cap (2) onto the ABIROB® GC torch
neck (1) from the front.

3 Mount the ABIROB® GC torch neck (1) with positioning bore onto
positioning pin (5) in the iCAT ABIROB® GC (4).

4 Tighten ABIROB® GC torch neck (1) with retaining nut (3) on the
iCAT ABIROB® GC (4). Use a wrench AF20 suitable for this purpose.

5 Replace protective cap (2).
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6.9 Attaching the ROBO WH torch neck

1 ROBO WH torch neck 3 iCATROBO WH 5 Changeable body
2 Hand lever 4  Clamp clip (in changeable body)

Fig. 14 Attaching the ROBO WH torch neck

NOTICE

* Do not change the hand lever position during the change procedure! This
will result in malfunctions. The open knife will cause the pre-tensioned
welding wire to expand and to become cut off when actuated next.
These wire pieces will block the locking mechanism and inevitably lead

to failures of the entire system!

Insert hand lever (2) through the sealing lips of the clamp clip (4).
2 Move hand lever (2) forward toward the torch neck (1) through the

pressure point as far as it will go.
3 |Insert torch neck into changeable body as far as it will go.

4 Move hand lever (2) rearward through the pressure point as far as it will go

and take it after locking.
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7 Operation

NOTICE

* The device may only be operated by qualified personnel
(in Germany see TRBS 1203).

* Observe also the operating instructions of the welding components.

Due to the fact that the iCAT is integrated into the welding process of the torch,
the operating steps are performed after the respective torch has been put into
operation. Please observe the operating instructions of the respective
ABIROB® A, ABIROB® GC, ABIROB® W, ROBO WH welding torches.

8 Putting out of operation

NOTICE

* Please make sure that the shutdown procedures for all components

mounted in the welding system are strictly observed before putting out of
operation begins.

Putting out of operation depends on the respective welding torch.

Please observe the operafing instructions of the respective ABIROB® A,
ABIROB® GC, ABIROB® W, ROBO WH welding torches.

9 Maintenance and cleaning

Regular and lasting maintenance and cleaning are the prerequisite of a long
life and a trouble free operation.

Risk of injury due to unexpected start-up.

The following instructions must be adhered to for the entire duration of
maintenance, servicing, mounting, dismounting and repair work:

* Switch off the power source.

* Close off the compressed air supply.

» Disconnect all electrical connections.
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9 Maintenance and cleaning

Electric shock

Dangerous voltage due to defective cables.

* Check all live cables and connections for proper installation and
damage.

* Replace any damaged, deformed or worn parts.

NOTICE

* The maintenance intervals given are approximate values and refer to

single-shift operation.

* Maintenance and cleaning work may only be carried out by qualified
personnel (in Germany see TRBS 1203).

* Always wear your personal protective equipment when performing
maintenance and cleaning work.

* When replacing the liquid-cooled ABIROB® W, ROBO WH hose
assemblies, make sure that any coolant residues are removed from the
iCAT ABIROB® W, iCAT ROBO WH.

9.1 Cleaning the iCAT ABIROB® A

8
1 Threaded sleeve 4 2 setscrews 7 Washer
2 Coverring 5 CAT ABIROB® A 8 Fastening screw
3  O-ring 28x1.5 6 Screw 9 Threaded sleeve

Fig. 15

Cleaning the iCAT ABIROB® A
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9 Maintenance and cleaning iCAT

A WARNING
Risk of injury
Serious injuries caused by parts swirling around.

* When cleaning with compressed air, wear suitable protective clothing, in
particular safety goggles.

1 Clean the iCAT ABIROB® A (5) with compressed air.

N

Unscrew threaded sleeve (9) and pull it off together with threaded
sleeve (1).

Turn the cover ring (2) to the right as far as it will go and remove it.
Check the O-ring (3) for wear and replace it if necessary.
Clean the bores of the set screws (4) with compressed air.

Check the set screws (4) for wear and replace them if necessary.

N & 00 b ©

Grease the O-ring (3) with sealing grease (included in the scope of
delivery).

8 Remove screw (6), washer (7) and fastening screw (8) and clean them
together with compressed air.

9 Blow compressed air through the bores.
10 Mount fastening screw (8), washer (7) and Remove screw (6) again.

11 Mount set screws (4), O-ring (3), cover ring (2), threaded sleeve (9) and
threaded sleeve (1).
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9 Maintenance and cleaning

9.2 Cleaning the iCAT ABIROB® W

1 2 5
6
-
7
/////
13 12 1 8
1 O-ring 36x2 6 2O-rings7x15 11 Washer
2 Gasduct 7 2 compression sleeves 12 Fastening screw
3 Setscrew 8 2 compression springs 13 Retaining ring
4  iCAT ABIROB® W 9 2balls 14 Bellows
5 40-ings3x1.5 10 Screw

Fig. 16 Cleaning the iCAT ABIROB® W

1 Pull off retaining ring (13) together with bellows (14).

2 Check the O-ring (1) for wear and replace it if necessary. Before replacing,
grease the O-rings (1) with sealing grease (included in the scope of
delivery).

3 Remove screw (10), washer (11) and fastening screw (12) and clean them
together with compressed air.

4 Blow compressed air through the bores.

5 Remove balls (9), compression springs (8) and compression sleeves (7),
check them for damage and replace them if necessary.

A WARNING

Risk of injury

Serious injuries caused by parts swirling around.

* When cleaning with compressed air, wear suitable protective clothing, in
particular safety goggles.
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9 Maintenance and cleaning iCAT

6 Clean the iCAT ABIROB® W (4) with compressed air.

7 Grease the O-rings (6), (5) with sealing grease (included in the scope of
delivery).

8 Mount the O-rings (6), (5) onto the compression sleeves (7).
9 Mount the balls (9), compression springs (8) and compression sleeves (7).

10Dismount the set screw (3) and gas duct (2) and check them, if necessary
replace them.

11 Reinstall the fastening screw (12), washer (11) and screw (10).
12 Mount bellows (14) and retaining ring (13).

9.3 Cleaning the iCAT ABIROB® GC

1
—
6
1 Retaining ring 3 iCAT ABIROB® GC 5 Screw
2 Bellows 4 Fastening screw 6 Washer

Fig. 17 Cleaning the iCAT ABIROB® GC

A\ WARNING
Risk of injury
Serious injuries caused by parts swirling around.

* When cleaning with compressed air, wear suitable protective clothing, in
particular safety goggles.

Clean the iCAT ABIROB® GC (3) with compressed air.
2 Pull off retaining ring (1) and bellows (2) and clean with compressed air.

3 Remove screw (5), washer (6) and fastening screw (4) and clean them
together with compressed air.

4 Blow compressed air through the bores.
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5 Reinstall the screw (4), washer (6) and screw (5).

6 Mount bellows (2) and retaining ring (1).

9.4 Cleaning the iCAT ROBO WH

3
OV a4
SN

4

5
1 iCATROBO WH 4 2 O-rings 6 Washer

2 Bellows 5 Screw 7 Fastening screw

3 2 compression sleeves

Fig. 18 Cleaning the iCAT ROBO WH

Clean the iCAT ROBO A (1) with compressed air.
2 Push bellows (2) laterally away.

[2)

Remove screw (5), washer (6) and fastening screw (7) and clean them
together with compressed air.

Blow compressed air through the bores.
Mount fastening screw (7), washer (6) and screw (5) again.

Release bellows (2).

N O 0 »

Unscrew compression sleeves (3) and blow compressed air through the
bores.

8 Grease the pressure sleeves (3) and O-rings (4) with sealing grease

(included in the scope of delivery).

9 Mount pressure sleeves (3) again.

EN - 31




10 Troubleshooting

iCAT

10 Troubleshooting

EN-32

Risk of injury and machine damage when handled by

unauthorized persons

Incorrect repair work and changes of the product may lead to significant

injuries and machine damage. The product warranty will be rendered

invalid if the unit is handled by unauthorized persons.

* Operating, maintenance, cleaning and repair work may only be carried
out by quadlified personnel (in Germany see TRBS 1203).

Please observe the attached document "Warranty". In the event of any doubts
and/or problems, please contact your retailer or the manufacturer.

NOTICE

* Please observe the operating instructions of the welding components,

such as the power supply, welding torch system, re-circulating cooling
unit, etc.




iCAT 10 Troubleshooting
Fault Cause Solution
* See cable assembly attachment
* Cable assembly connected incorrectly = 6.4 Mounting the hose assembly
on the robot on page EN-16
* Play of cable assembly too small * Change the feeding system
E St
.merglgency °P between feeder and iCAT positioning, if possible
signa
* Control line, cable assembly or board | * Have it checked and replaced by
defective qualified personnel
* Cable assembly mounted under torsion | ® Unscrew cable assembly from feeder
and reconnect it free of torsion.
* No grease on the O-rings of the * Lubricate the O-rings with grease
adapter
Cable assembly
* No grease in the mounting bores of the | * Grease the bores
cannot be

introduced into
the iCAT

liquid-cooled cable assembly adapter

* The hose assembly adapter is not
inserted correctly into the module
(ensure correct alignment)

¢ Use the pullin tool

* Align guide groove

Hose assembly
makes ripples in
the robot axis

* Cable assembly too long

* Change the feeding system
positioning, if possible

Inaccurate torch

* Dirt deposits in the housing

* Remove dirt deposits, clean housing

reset * iCAT damaged * Verification by qualified personnel
* Liner diameter too large e Use a smaller liner
Gas loss * Liner insufficiently stripped on the torch | * Strip liner 350 mm on the torch side
side
Tab. 15 Troubleshooting
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11 Dismounting

EN-34

Risk of injury due to unexpected start-up.

The following instructions must be adhered to for the entire duration of
maintenance, servicing, mounting, dismounting and repair work:

* Switch off the power source.

* Close off the compressed air supply.

* Switch off the entire welding system.

* Disconnect all electrical connections.

NOTICE

* Dismounting may only be carried out by qualified personnel
(in Germany see TRBS 1203).
* Observe the information provided in the following chapter:

= 8 Putting out of operation on page EN-26.

1 Disconnect the cable assembly (2) from the wire feeder (1) .
= Fig. 9 Axis positions on page EN-19
Versions ABIROB® A, GC, W:

2 Unscrew threaded sleeve (2) and bellows (3), remove fastening
screw (14).

= Fig. 8 Mounting the ABIROB® A, GC, W cable assembly on
page EN-17

Version ROBO WH:
= Fig. 10 Mounting the ROBO WH cable assembly on page EN-20

3 Pull cable assembly (2) out of the iCAT and remove it through the 4th axis
of the robot toward the back.

= Fig. 9 Axis positions on page EN-19

4 Disconnect torch neck and remove it.
= 6.6 Attaching the ABIROB® A torch neck on page EN-22
= 6.7 Attaching the ABIROB® W torch neck on page EN-23
= 6.8 Attaching the ABIROB® GC torch neck on page EN-24
= 6.9 Attaching the ROBO WH torch neck on page EN-25

5 Dismount the iCAT (1) from the robot (4).
= 6.2 Fastening the iCAT to the robot on page EN-14
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12 Disposal

12 Disposal

12.1 Materials

12.2 Consumables

12.3 Packaging

When disposing of the system, the local regulations, laws, provisions,
standards and guidelines must be observed. To correctly dispose of the
product, it must first be disassembled.

= 11 Dismounting on page EN-34

This product is mainly made of metallic materials which can be melted in steel
and iron works and are thus almost infinitely recyclable. The plastic materials
used are marked in preparation for sorting and separation of the materials for
later recycling.

Oils, greases and cleaning agents must not contaminate the ground or enter
sewage systems. These materials must be stored, transported and disposed of
in suitable containers. Observe the relevant local regulations and disposal
instructions of the safety data sheets specified by the manufacturer of the
consumables. Contaminated cleaning tools (brushes, rags, etc.) must also be
disposed of in accordance with the information provided by the manufacturer
of the consumables.

ABICOR BINZEL has reduced the transport packaging to the necessary
minimum. Packaging materials are always selected with regard to their
possible recycling ability.
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13 Appendix
Accessories: pull-in tool

The pull-in tool serves for the correct mounting of cable assemblies. The O-rings
at the rod of the pull-in tool indicate the mounting positions of the cable
assembly versions ABIROB® A, ABIROB® W and ABIROB® GC. The

pullin tool must only be used for the iCAT robot mount.

1 Green O-ring ABIROB® A 2 Black O-ring ABIROB® 350GC 3 Red O-ring ABIROB® W
Fig. 19 O-rings
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1
7
8
1  Pullin tool 5 {CAT ABIROB® W 8 iCAT ABIROB® 350GC
2  Contact surface ABIROB® A 6 Contact surface ABIROB® W 9 Contact surface ABIROB® 350GC
3 O-ring ABIROB® A (Green) 7  O-ring ABIROB® W (Red) 10 O-ring ABIROB® 350GC (Black)
4 CAT ABIROB® A

Fig. 20 Installation of the iCAT cable assembly

= 6.4 Mounting the hose assembly on the robot on page EN-16,
Step 1 to Step 8

The cable assembly has been mounted correctly if the O-ring (3), (7), (10) sits
flush at the contact surface (2), (6), (9).
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FR

2.5

3.1
3.2
3.3
34

4.1
4.2

6.1
6.2
6.3

6.3.
6.3.

Traduction des instructions de service dérigine
© Le constructeur se réserve le droit de modifier ce mode d“emploi & fout moment et sans avis
préalable pour des raisons d’erreurs d'impression, d’imprécisions éventuelles des informations
contenues ou d'une amélioration de ce produit. Toutefois, ces modifications ne seront prises en
considération que dans de nouvelles versions des instructions de service.
Toutes les marques déposées et marques commerciales contenues dans le présent mode d'emploi
sont la propriété de leurs titulaires/fabricants respectifs.
Vous trouverez nos documents actuels sur les produits, ainsi que I'ensemble des coordonnées des
représentants et des partenaires d'ABICOR BINZEL dans le monde sur la page d'accueil
www.binzel-abicor.com
Identification FR-3 6.4 Monter le faisceau sur le robot FR-17
Déclaration de conformité CE FR-4 6.4.1 ROBO WH FR-20
6.5 Monter le guidefil FR-21
Sécurité FR-6 6.6 Fixer le col de cygne ABIROB® A FR-22
Utilisation conforme aux dispositions  FR-6 6.7 Fixer le col de cygne ABIROB® W FR-23
Obligations de l'exploitant FR-6 6.8 Fixer le col de cygne ABIROB® GC FR-24
Equipement de protection 6.9 Fixer le col de cygne ROBO WH  FR-25
individuel (EPI) FR-6
Classification des consignes 7 Fonctionnement FR-26
d’avertissement FR-7
Consignes pour les situations 8 Mise hors service FR-26
d'urgence FR-7
9 Entretien et nettoyage FR-26
Description du produit FR-8 9.1 Nettoyer le support
Caractéristiques techniques FR-8 iCAT ABIROB® A FR-27
Abréviations FR-11 9.2 Nettoyer le support
Plaque signalétique FR-11 iCAT ABIROB® W FR-29
Signes et symboles utilisés FR-12 9.3 Nettoyer le support
iCAT ABIROB® GC FR-30
Matériel fourni FR-12 9.4 Nettoyer le support
Transport FR-13 iCAT ROBO WH FR-31
Stockage FR-13
10 Dépannage FR-32
Description du
fonctionnement FR-13 11 Démontage FR-34
Mise en service FR-14 12 Elimination FR-35
Position d’entretien du robot FR-14 12.1  Matériaux FR-35
Fixer le support iCAT sur le robot ~ FR-15 12.2  Produits consommables FR-35
Monter la pince de tuyau ondulé ~ FR-16 12.3  Emballages FR-35
1 Motoman® FR-16
2 ABB®, Reis® OTC® FR-16 13 Annexe FR-36
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iCAT 1 Identification

1 Identification
Le support robot iCAT est utilisé dans l'industrie et I'artisanat pour relier le col
de cygne et le robot au passage central des fluides. Avec différents logements
de torche, il est disponible pour les torches de soudage refroidies par air
(ABIROB® A, ABIROB® GC) et par liquide (ABIROB® W, ROBO WH). Ce
mode d'emploi décrit seulement le support robot iCAT. Le support robot iCAT
ne doit &tre exploité qu'avec des piéces de rechange d’origine
ABICOR BINZEL.

I

1 Col de cygne ABIROB® A 5 Robot 9 Col de cygne ABIROB® GC
2 iCAT ABIROB® A 6 Bride robot 10 iCAT ABIROB® GC

3 Col de cygne ABIROB® W 7 iCATROBO WH

4 CAT ABIROB®W 8 Col de cygne ROBO WH

Fig. 1 Apercu du module
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1 Identification

iCAT

1.1 Déclaration de conformité CE

EC Declaration of Conformity
in accordance with 2006/42/EC (Machinery)

ABICOR

Authorized person for the
technical documentation

Product Description

Designation

Trade name

machinery (OJ L157, 09.06
us,

Applicable EC directives

Harmonized standards us:

T ion of the EC of Conformity

Manufacturer A Binzel St hnik GmbH & Co. KG
Kiesacker
35418 Alten-Buseck
Germany

Hubert Metzger
Address - see address of manufacturer

The iCAT robot mount is used in industry and the trade for connecting
the torch neck to the robot equipped with central media guidance.

robot mount Function robot protection

iCAT Type

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

The object of the declaration described above is in conformity with the relevant essential EC safety and health
requirements of Directive 2006/42/EC of the European Parliament and of the Council of 17 May 2006 on

2006) with respect to its construction, design and version placed in the market by

This declaration ceases to be valid in case of a modification of the device without our authorization.

2006/42/EC Machinery
2011/65/EU RoHS

ed EN IS0 12 100:2010

and technical specificatio:

Alten-Buseck, 15.01.2018

ns

o C( f

Filing:

Prof. Dr.-Ing. Emil Schubert, Managing Director

Document-no.: 08-01-2018 15-January-2018 Page 10f 1
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iCAT 1 Identification

EC Declaration of Conformity ABICOR

in accordance with Directive 2011/65/EU (RoHS) NMEI 5

Translation of the EC declaration of conformity

Manufacturer Al der Binzel i ik GmbH & Co. KG
Kiesacker
35418 Alten-Buseck
Germany
Authorized person for the Hubert Metzger
technical documentation Address - see address of manufacturer
Product Description The iCAT robot mount is used in industry and the trade for connecting
the torch neck to the robot equipped with central media guidance.
Designation robot mount Function robot protection
Trade name ICAT Type

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

The object of the declaration described above is in conformity with Directive 2011/65/EU of the European
Parliament and of the Council of 8 June 2011 on the restriction of the use of certain hazardous substances in
electrical and electronic equipment (OJ L174, 1.7.2011).

Applicable EC directives 2011/65/EU RoHS
2006/42/EC Machinery

Harmonized standards used EN 50581:2012

and technical specifications

Alten-Buseck, 15.01.2018

-
Signature @

Prof. Dr.-Ing. Emil Schubert, Managing Director

Filing: Document-no.: 08-01-2018 15-January-2018 Page 1of 1
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2 Sécurité

iCAT

2 Sécurité

Respectez les consignes de sécurité figurant dans le document joint & ce

manuel.

2.1 Utilisation conforme aux dispositions

L'appareil décrit dans ce mode d'emploi ne doit étre utilisé qu'aux fins et
dans la maniére décrites dans le mode d'emploi. Vevillez respecter les
conditions d'utilisation, d'entretien et de maintenance.

Toute autre utilisation de I'appareil est considérée comme non conforme.

Des transformations ou modifications effectuées d'autorité pour augmenter

la puissance sont interdites.

2.2 Obligations de I'exploitant

Le mode d'emploi doit étre tenu & proximité de I'appareil pour pouvoir étre
consulté. Si le produit est remis & des tiers, n'oubliez pas de leur remettre
également le mode d'emploi.

La mise en service, les travaux de commande et d’entretien doivent
uniquement étre confiés & un professionnel. Un professionnel est une
personne qui, de par sa formation, ses connaissances et son expérience,
peut réaliser des interventions dans le respect des normes de sécurité
(en Allemagne voir TRBS 1203).

Tenez les autres personnes & I'écart de la zone de travail.

Respectez les prescriptions de prévention des accidents en vigueur dans le
pays concerné.

Veillez & ce que la zone de travail soit bien éclairée et propre.

Régles du pays concerné relatives a la protection au travail. Par exemple,
en Allemagne : Loi sur les conditions du travail (Arbeitsschutzgesetz) et
directive concernant la sécurité des conditions d'exploitation

(Betriebssicherheitsverordnung)

Directives relatives & la sécurité du travail et & la prévention des accidents.

2.3 Equipement de protection individuel (EPI)

Afin d'éviter des risques pour |'utilisateur, il est recommandé de porter un

équipement de protection individuel (EPI).

FR-6

L'équipement de protection individuel comprend des vétements de
protection, des lunettes de protection, un masque de protection respiratoire
classe P3, des gants de protection et des chaussures de sécurité.



iCAT 2 Sécurité

2.4 Classification des consignes d’avertissement

Les consignes d'avertissement utilisées dans le mode d'emploi sont divisées en
quatre niveaux différents. Elles sont indiquées avant les étapes de travail
potentiellement dangereuses. Elles sont classées par ordre d'importance
décroissant et ont la signification suivante :

Signale un danger imminent qui, s'il n'est pas évité, entraine des blessures

corporelles extrémement graves ou la mort.

A\ AVERTISSEMENT

Signale une situation éventuellement dangereuse qui, si elle n'est pas évitée,

peut entrainer des blessures graves.

A\ ATTENTION

Signale un risque éventuel qui, s'il n'est pas évité, peut entrainer des

blessures légéres ou mineures.

AVIS

Signale le risque de résultats de travail non satisfaisants et de dommages

matériels de |'équipement.

2.5 Consignes pour les situations d'urgence
En cas d'urgence, coupez immédiatement les alimentations suivantes :
* courant électrique
D'autres mesures & prendre sont décrites dans le mode d'emploi « Source de
courant » ou dans la documentation des dispositifs périphériques
supplémentaires.
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3 Description du produit

A\ AVERTISSEMENT

(en Allemagne, voir TRBS 1203).

Risques liés a l'utilisation non conforme aux dispositions

Une utilisation de I'appareil non conforme & son emploi prévu peut entrainer

un risque pour les personnes, les animaux et les biens matériels.

* N'utilisez I'appareil que conformément & son emploi prévu.

* Les transformations ou modifications effectuées de maniére arbitraire
pour augmenter la puissance sont interdites.

* L'appareil ne doit étre utilisé que par des personnes autorisées

3.1 Caractéristiques techniques

Température de I'air ambiant

-10°Ca+55°C

Humidité relative de l'air

Jusqu'a 70 % & 20 °C

Tab. 1 Conditions environnementales pendant I'exploitation

Stockage en lieu clos, température de I'air ambiant

-10°Ca+55°C

Transport, température de I'air ambiant

-10°Ca+55°C

Humidité relative de l'air

Jusqu'a 90 % & 20 °C

Tab. 2 Conditions environnementales de transport et de stockage

Dimensions

2 =90 mm L=162 mm

Poids du support iCAT ABIROB® A (sans torche) 1,6 kg
Déviation max. des axes X et Y
Déviation max. de l'axe Z 4-8 mm
Précision de repositionnement +0,1 mm
Tab. 3 Caractéristiques générales

iCAT sans | iCAT avec torche

torche
iCAT ABIROB® A | 1,7 kg A300 = 2,15 kg, A360 = 2,1 kg, A500 =2,2 kg
iCAT ABIROB® GC | 1,7 kg 350GC = 2,2 kg
iCAT ABIROB® W | 1,7 kg W500= 2,55 kg, W300= 2,5 kg
iCATROBOWH | 1,9 kg WH W500= 2,5 kg, WH 242D= 2,4 kg, WH 652 D TS= 2,8 kg

Tab. 4 Poids du support iCAT ABIROB® A/GC/W, iCAT ROBO WH
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Type de tension C.C.
Gamme de tension 24V Valeur maximum
Capacité max. 100 mA
Tab. 5 Microrupteur
Direction X et Y env. 1,5°
Direction Z env.0,5-1 mm
Tab. 6 Déclenchement de l'interrupteur d'arrét d'urgence
Moment de déclenchement 9,6 Nm
Force de déclenchement (distance 400 mm) 24N+ 2N
Déviation 53mm+ 1 mm
Tab. 7 Ressort

A

Ad: £ 155° = Ab: +200°

A5:+90° /-135°

A4 = Torsion max. +/- 155° A5 = Courbure max. +90°/-135°  Aé = Torsion max. +/- 200°

Fig. 2 Capacités maximales du faisceau

AVIS

¢ Torsion A4 et A6 max. + 355°.
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ABIROB® A | ABIROB® GC| ABIROB® W| ROBO WH

Type de tension

C.C

Polarité des électrodes

normalement positive

Types de fils :

fils de section circulaire standard

Maniement

mécanique

Gamme de tension

Valeur maximum 141 V

Classe de protection des
raccordements c6té poste

IP3X (EN 60 529)

Gaz protecteur (DIN EN 439)

COy0u M21 | CO50u M21 | CO5 0u M21 | CO, ou M21

Tab. 8 Caractéristiques générales selon EN 60 974-7
Les indications suivantes ne concernent que les produits combinés au support
iCAT :
Type Type de | Capacité! | F.d.m| @ dufil | Débit | Données de refroidissement
refroidisse- de gaz
ment
Cap. de | Débit| Pression
refoidisse-
ment
CO, | M21 min. min | min | max
A A % mm |/min | W |/min| bar | bar
ABIROB® A300 | air 300 | 250|100 [0,8-1,4]|10-20| 800
ABIROB® A360 | air 320 290|100 [0,8-1,4]|10-20]| 800
ABIROB® A500 | air 350 (320|100 [0,8-1,6|10-20]| 800
ABIROB® 350GC | air 350 300|100 |[0,8-1,2]|env.20| 800
ABIROB® W300 liquide 320 [ 300|100 | 0,8-1,2| env.20| 800 1 1,5 13,5
ABIROB® W500 liquide 360|340 | 100 | 0,8-1,6]| env.20| 800 1 1,5 13,5
ROBO WH 242D | liquide 320 (280|100 | 0,8-1,2|env.20| 800 1 1,5 13,5
ROBO WH liquide 360|340 | 100 [ 0,8-1,6| 10-20 | 800 1 1,5 13,5
W500
ROBO WH 652 | liquide 360|340 | 100 | 1,0-1,6| 1020 | 800 1 1,5 13,5
DTS

Tab. 9 Caractéristiques spécifiques (EN 60 974-7) des torches combinées au support iCAT
1En mode pulsé, ces capacités sont réduites jusqu'a 35%.
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3 Description du produit

Les capacités ont été déterminées sous des conditions normales lors d'une
chaleur réfléchie faible ou moyenne, d'une circulation d'air libre et d'une
température ambiante d'env. 28°C. Pour une utilisation dans des conditions

difficiles, les capacités doivent étre réduites de 10 - 20%.

Des applications par 360A sont possibles avec les torches refroidies par
liquide ABIROB® W500, ROBO WH W500 et ROBO WH 652 D TS en
utilisant un céble pour courant d'eau spécial. Cela peut étre livré sur demande.

3.2 Abréviations

ABIROB® A Torche de soudage mécanique refroidie par air
ABIROB® GC Torche de soudage mécanique refroidie par air
ABIROB® W Torche de soudage mécanique refroidie par liquide
ROBO WH Torche de soudage mécanique refroidie par liquide

Tab. 10 Abréviations

3.3 Plaque signalétique

1 Type d'appareil
2 Numéro de série de la bride 4 Date de production

3  Numéro courant

Fig. 3

Plaque signalétique

Pour tous renseignements complémentaires, les informations suivantes sont

nécessaires:
* Type d'appareil, numéro de série, date de production, indication de

|'attestation d'usine
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4 Matériel fourni

iCAT

3.4 Signes et symboles utilisés

Dans le mode d'emploi, les signes et symboles suivants sont utilisés :

Symbole | Description

. Symbole d'énumération pour des instructions de service et des énumérations

supplémentaires

= Le symbole de renvoi fait référence & des informations détaillées, complémentaires ou

1 Etape/s énumérée/s dans le texte et devant étre exécutée/s dans l'ordre

4 Matériel fourni

* Support robot iCAT

¢ Attestation d’usine

* Mode d'emploi

e 6 vis cylindriques M4x10

e Tournevis OC 2,5

+ Clé pour ABIMIG®

* Graisse d'étanchéité sans silicone, boite de 10 g

Tab. 11 Etendue de la livraison iCAT ABIROB®

>

* Support robot iCAT

¢ Attestation d’usine

* Mode d'emploi

e 6 vis cylindriques M4x10

Etendue de la livraison iCAT ABIROB® GC

* Coiffe de protection 980.0013

* Ecrou d'accouplement 980.0014

Tab. 12 Etendue de la livraison iCAT ABIROB® GC et iCAT ABIROB® W

* Support robot iCAT

¢ Attestation d'usine

* Mode d'emploi

e 6 vis cylindriques M4x10

¢ Levier & main

* Graisse d'étanchéité sans silicone, boite de 10 g

Tab. 13 Etendue de la livraison iCAT ROBO WH

Nous recommandons d'utiliser un auxiliaire de mise en place (980.2153) pour
le montage du faisceau sur les supports iCAT, A, W, GC. Cet auxiliaire n'est
pas inclus dans la livraison et est & commander séparément.

Les piéces d’équipement et d'usure sont & commander séparément.

Les caractéristiques et références des piéces détachées et d'usure figurent dans

le catalogue actuel. Pour obtenir des conseils et pour passer vos commandes,
consultez le site www.binzel-abicor.com.

FR-12


http://www.binzel-abicor.com

iCAT

5 Description du fonctionnement

4.1 Transport

Le matériel livré est contrélé et emballé avec soin avant I'expédition, des
dommages peuvent toutefois survenir lors du transport.

Contréle ala
réception

Vérifiez que la livraison est compléte & I'aide du bon de livraison !
Vérifiez si la livraison est endommagée (vérification visuelle) |

En cas de réclamation

Si la marchandise a ét¢ endommagée pendant le transport, veuillez
immédiatement prendre contact avec le dernier agent de transport | Veuillez
conserver |'emballage pour une éventuelle vérification par I'agent de
transport.

Emballage en cas de
retour de la
marchandise

Si possible, utilisez 'emballage et le matériel d’emballage d’origine. Pour
toute question sur 'emballage et la protection pour le transport, vevillez

prendre contact avec votre fournisseur.

Tab. 14 Transport

4.2 Stockage

Conditions physiques du stockage en lieu clos :

= Tab. 2 Conditions environnementales de transport et de stockage
page FR-8

5 Description du fonctionnement

Le support robot iCAT sert & la fixation de torches de soudage & la position
exacte. Le support est fixé sur le robot & I'aide des vis cylindriques et une bride
robot. Pour couvrir les domaines de puissance nécessaires, deux types de
support sont disponibles, pour les torches refroidies par air ABIROB® A, GC et
par liquide ABIROB® W, ROBO WH. Il est possible de combiner les deux
supports iCAT avec un choix de différentes torches de soudage standard. Le
ressort utilisé agit directement sur la bride de déclenchement avec sa force de
maintien et fixe en position zéro |'axe de commutation positionné par trois
goupilles. En cas de collision, le support iCAT peut étre dévié jusqu’a 10° en
direction X et Y et empécher ainsi, dans sa fonction de tampon, que la torche,
la périphérie et le robot soient endommagés. Les microrupteurs intégrés
représentent un composant supplémentaire du circuit de sécurité sous-jacent.
Dans le cas d’une collision, ils interrompent un circuit de courant, ce qui permet
d'immobiliser p. ex. les entrainements du robot. Le flux de signalisation
nécessaire & cette fin est assuré par la conduite pilote dans le faisceau.
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6 Mise en service

iCAT

6 Mise en service

Risque de blessure en cas de démarrage inattendu

Pendant toute la durée des travaux d'entretien, de maintenance, de
montage, de démontage et de réparation, respectez les points suivants :
* Mettez la source de courant hors circuit.

* L'alimentation en air comprimé soit coupée.

* Débranchez tous les raccordements électriques.

AVIS

* Veuillez respecter les indications suivantes :

= 3 Description du produit page FR-8

* Seules des personnes autorisées peuvent effectuer l'installation et la mise
en service (en Allemagne, voir TRBS 1203).

6.1 Position d’entretien du robot

FR-14

Avant de monter le support iCAT et le faisceau, déplacer le robot en position
d'entretien.

AVIS

* La position d’entretien doit étre approchée par |'intermédiaire du robot.
* Pour la fixation correcte du support iCAT et du faisceau, régler comme
suit le 4e, le 5e et le 6e axes du robot : 4e axe = position neutre,
5e axe = position neutre, 6e axe = position neutre

= Fig. 4 Position d’entretien du robot page FR-14

Fig. 4 Position d’entretien du robot



iCAT 6 Mise en service

6.2 Fixer le support iCAT sur le robot

1 iCAT 4 6 vis cylindriques M4x14 7 6 vis cylindriques M4x10
2  Bride robot 5 Robot
3 Goupille cylindrique 4m6x10 6 Goupille cylindrique 6mé6x12
Fig. 5 Fixer le support iCAT sur le robot
AVIS

* Pour la fixation du support iCAT sur le robot, vous avez besoin d'une
bride robot (2). Elle doit correspondre au gabarit de percage du support
iCAT (1) et du robot.

1 Monter la bride robot (2) sur le robot (5) & I'aide de six vis cylindriques (4)
et en utilisant un couple de serrage max. M= 3,5 Nm.

AVIS

* Tenez compte de la position de la goupille cylindrique (6). Elle indique

la position de référence par rapport au robot.

2 iCAT (1) doit étre monté sur la bride robot (2) a I'aide de six vis
cylindriques (7) et en utilisant un couple de serrage max. M= 3,5 Nm.

AVIS
* Tenez compte de la position de la goupille cylindrique (3). Elle indique

la position de référence par rapport au robot.
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6 Mise en service iCAT

6.3 Monter la pince de tuyau ondulé
La pince de tuyau ondulé est uniquement utilisée pour les robots Motoman®,

ABB®, Reis® et OTC®.

6.3.1 Motoman®

1 Robot 3 Pince de tuyau ondulé
2 Vis cylindrique M6 4 2 vis cylindriques M4
Fig. 6 Monter la pince de tuyau ondulé Motoman®

1 Fixer la pince de tuyau ondulé (3) sur le robot (1) & l'aide de la vis
cylindrique (2).
2 Desserrer les vis cylindriques (4) jusqu'a ce qu'une fente d'env. 5 mm soit

visible entre les moitiés de la pince.

6.3.2 ABB®, Reis®, O1C®

Lillustration suivante se réfere & ABB®.

1 Robot 2 2 vis cylindriques M6x25 3 Pince de tuyau ondulé

Fig. 7 Monter la pince de tuyau ondulé

1 Fixer la pince de tuyau ondulé (3) sur le robot (1) & l'aide des vis
cylindriques (2) de sorte qu'une fente d'env. 5 mm soit visible entre les

moitiés de la pince.
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6 Mise en service

6.4 Monter le faisceau sur le robot

AVIS

* Lors du montage de faisceaux ABIROB® W et ROBO WH refroidis par
liquide, veillez & ce que les raccords d'eau du dispositif d'accouplement
de la torche de soudage ABIROB® W et ROBO WH soient correctement
insérés dans I'adaptateur de faisceau. Veillez & la position requise.

* Aprés le montage, vérifiez si certains endroits ne sont plus étanches.

* Lors du montage de faisceaux ABIROB® W et ROBO WH refroidis par
liquide, veillez & ce que les percages de positionnement pour les
raccords d'eau et les joints toriques soient graissés.

* Lors du montage de faisceaux refroidis par liquide ou par air, veillez & ce
que toutes les conduites (conduite pilote, tuyau & eau, conduite & gaz/
air comprimé) soient montées sans torsion et avec suffisamment de jeu.

1 Auxiliaire de mise en place 7 Direction du montage du 11 Dispositif d’accouplement de la
2 Douville filetée faisceau torche de soudage

3 Soufflet 8 Robot 12 Vis d'arrét

4 Raccordement faisceau 9  Pince de tuyau ondulé 13 Rondelle

5 Guide de faisceau 10 iCAT 14 Vis de fixation

6 Faisceau

Fig. 8 Monter le faisceau ABIROB® A, GC, W
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6 Mise en service

iCAT

FR-18

AVIS

* Pour un guidage de faisceaux optimal, nous recommandons
éventuellement de démonter les guidages de faisceaux existants (5) ou
I'étrier du robot (8).

Les étapes d'action (1) & (10) se référent aux versions iCAT ABIROB® A, GC
et W. Axes du robot = A4, A5, Aé.

1 Dévisser la douille filetée (2) et le soufflet (3).

2 Desserrer la vis de fixation (14) du dispositif d'accouplement de la torche
de soudage (11) jusqu'a ce que la téte de la vis et la rondelle (13) se
touchent.

3 Insérer le faisceau (6) par l'arriére & travers le 4e axe du robot (8).

Pour le montage de |'auxiliaire de mise en place, observer les instructions

figurant dans le chapitre:

= 13 Annexe page FR-36

4 Introduire l'auxiliaire de mise en place (1) par 'avant & travers le support
iCAT (10) et le 5¢ axe du robot (8).

5 Visser l'auxiliaire de mise en place (1) sur le raccordement du faisceau (4)
jusqu'd la butée.

6 Introduire le faisceau dans le support iCAT & travers les axes 5 et 6 du robot
jusqu'a la butée par l'intermédiaire de I'auxiliaire de mise en place.

AVIS

* Positionner le raccordement faisceau (4) & I'aide de la goupille de
position et la rainure du dispositif d'accouplement de la torche de
soudage (11).

7 Serrer le raccordement faisceau a I'aide de la vis de fixation (14) en
utilisant un couple de serrage max. M= 7,5 Nm. Veillez & la position

requise.

AVIS

* Le raccordement faisceau (4) ne peut étre fixé correctement & I'aide de

la vis de fixation (14) que s'il a été inséré correctement.

8 Dévisser I'auxiliaire de mise en place (1).

9 Insérer le tuyau ondulé qui se trouve sur le faisceau (6) dans la pince de
tuyau ondulé (9) jusqu'a la butée et le serrer & l'aide des vis cylindriques.
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AVIS

* Enfoncez le tuyau ondulé dans la pince de tuyau ondulé et tournez le

tuyau ondulé jusqu'a ce qu'il tourne librement dans la pince de tuyau
ondulé.

10Visser la douille filetée (2) jusqu'a la butée jusqu'a ce que le soufflet (3)

s'enclenche dans la rainure.

= Les numéros de position suivants se référent & Fig. 9 Positions d'axes
page FR-19

11 Monter le dévidoir (1) sur le support du dévidoir (3).

12Fixer le faisceau (2) avec le raccordement c6té poste sur le dévidoir (1).

13 Monter la conduite pilote du support iCAT pour l'interrupteur d'arrét

d'urgence sur le dévidoir.
14 Desserrer les vis de fixation sur le dévidoir (1).

Pour déterminer la position optimale du dévidoir dans le cas de positions de

soudage extrémes, nous recommandons la procédure suivante :

2
J(f\é) +240

—l - E = 15
J@ ) 270 as)

1 Dévidoir 2 Faisceau 3 Support du dévidoir

Fig. 9 Positions d'axes

Observez également les instructions figurant dans:

= Fig. 4 Position d’entretien du robot page FR-14
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iCAT

6.4.1 ROBO WH

AVIS

¢ Selon le fabricant, le dévidoir est monté différemment. Respectez & ce
sujet les modes d'emploi du dévidoir concerné.

¢ Lorsqu'il est possible d'ajuster le dévidoir & I'aide de trous oblongs, ne
serrer pas les vis lors du montage du faisceau. Pivotez le robot dans I'axe
J5 +/-90°. Ensuite, tournez le robot dans I'axe J6 +/- 240°. Ainsi, le
dévidoir est exactement positionné.

La position du dévidoir (1) résulte de la position du robot.

15 Serrer les vis de fixation sur le dévidoir (1).

1 iCATROBO WH
2 Raccordement faisceau
3 Faisceau

Direction du montage du 7 Rondelle
faisceau 8 Soufflet

5 Robot 9 Visd'arrét

6 Pince de tuyau ondulé 10 Vis de fixation

Fig. 10 Monter le faisceau ROBO WH

FR-20

Pousser le soufflet (8) de coté.

2 Desserrer la vis de fixation (10) du dispositif d'accouplement de la torche
de soudage jusqu'a ce que la téte de la vis et la rondelle (7) se touchent.

3 Insérer le faisceau (3) par l'arriére & travers le 4e axe du robot (5).

4 Pousser le tuyau ondulé vers l'arriére et tenir le faisceau env. 200 mm
derriére I'adaptateur iCAT.
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6 Mise en service

5 Introduire le faisceau (3) dans le dispositif d'accouplement de la torche de

soudage a travers les axes 4, 5 et 6 du robot jusqu'a la butée.

= Fig. 8 Monter le faisceau ABIROB® A, GC, W page FR-17

AVIS

* Positionner le raccordement faisceau (4) & I'aide de la goupille de
position et la rainure du dispositif d'accouplement de la torche de

soudage (11).

= Fig. 10 Monter le faisceau ROBO WH page FR-20

6 Serrer la vis de fixation (10) en utilisant un couple de serrage max.

M=75 Nm.

AVIS

* Le raccordement faisceau ne peut étre fixé correctement & I'aide de la vis
de fixation que s'il a été inséré correctement.

7 |Insérer le tuyau ondulé qui se trouve sur le faisceau (3) dans la pince de
tuyau ondulé (6) jusqu'a la butée et le serrer & I'aide des vis cylindriques.

AVIS

* Enfoncez le tuyau ondulé dans la pince de tuyau ondulé et tournez le
tuyau ondulé jusqu'a ce qu'il tourne librement dans la pince de tuyau

ondulé.

Effectuez les travaux suivants & partir de I'étape d'action :

= 11 Monter le dévidoir (1) sur le support du dévidoir (3). page FR-19

6.5 Monter le guide-fil

AVIS

* Les guide-ils nouveaux et non-utilisés doivent étre raccourcis & la
longueur réelle du faisceau.

* Pour la manipulation du guideil, observez les instructions de montage
du guideil jointes.

* Dénuder une longueur correcte de 350 mm de la gaine guidefil sur le
coté torche.

FR-21
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6.6 Fixer le col de cygne ABIROB® A

| 0 4

1 2 3
5

1 Col de cygne ABIROB® A 3 iCAT ABIROB® A 4 2 vis sans tate
2 Clé afourche
Fig. 11 Fixer le col de cygne ABIROB® A

1 Equiper le col de cygne ABIROB® A (1) du support tube-contact, du tube-
contact et de la buse gaz.

= Fiche d“instruction BEI.O068.

2 Introduire le col de cygne ABIROB® A (1) dans le support iCAT ABIROB®
A (3) & l'aide des rainures jusqu'a la butée.

3 Serrer & fond les vis sans téte (4) en utilisant la clé a fourche (2). Couple
de serrage M= 2,5 Nm.
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6.7 Fixer le col de cygne ABIROB® W

1  Col de cygne ABIROB® W 3 iCAT ABIROB® W 4  Ecrou d'accouplement
2 Goupille de position

Fig. 12 Fixer le col de cygne ABIROB® W

1 Equiper le col de cygne ABIROB® W (1) du support tube-contact, du tube-

contact et de la buse gaz.
2 Introduire la goupille de position (2) dans le percage matérialisé.
Le col de cygne ABIROB® W (1) ne peut tre fixé que dans cette position.

3 Visser le col de cygne ABIROB® W (1) a l'aide de I'écrou
d'accouplement (4) au support iCAT ABIROB® W (3).

AVIS

* Aprés une durée d'utilisation de plusieurs jours, il peut arriver qu'il soit
impossible de desserrer la torche avec la main. A cet effet, il existe une

clé appropriée. N'utilisez pas de pince pour desserrer la torche.
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6.8 Fixer le col de cygne ABIROB® GC

| \3
1 Col de cygne ABIROB® GC Ecrou d'accouplement 5 Goupille de position iCAT
2 Coiffe de protection 4 ABIROB® GC

Fig. 13 Fixer le col de cygne ABIROB® GC

1 Equiper le col de cygne ABIROB® GC (1) du support tube-contact, du tube-

contact et de la buse gaz.
= Fiche d “instruction BE.0OO73.

2 Monter I'écrou d'accouplement (3) et la coiffe de protection (2) par I'avant

sur le col de cygne ABIROB® GC (1).

3 Monter le col de cygne ABIROB® GC (1) avec le percage de
positionnement de la goupille de position (5) dans le support iCAT
ABIROB® GC (4).

4 Visser le col de cygne ABIROB® GC (1) & l'aide de I'écrou d'accouplement
(3) au support iCAT ABIROB® GC (4). A cet effet, utilisez une clé
appropriée OC 20.

5 Placer la coiffe de protection (2).
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6.9 Fixer le col de cygne ROBO WH

1 Col de cygne ROBO WH 3 iCATROBO WH 5 Corps interchangeable
2 Llevier & main 4 Traverse de blocage (dans le

corps interchangeable)

Fig. 14 Fixer le col de cygne ROBO WH

AVIS

* Ne pas modifier la position du levier & main pendant le changement |

Une modification de position entraine des défauts. En raison de la lame
ouverte, le fil-électrode prétendu se détend et en activant de nouveau la
lame, le fil-électrode est découpé morceau par morceau. Ces morceaux
découpés du fil bloquent le mécanisme de verrouillage et tout le systéme
tombe obligatoirement en panne |

1 Insérer le levier & main (2) & travers les lévres d'étanchéité de I'étrier de
tension (4).

2 Déplacer le levier & main (2) vers |'avant dans la direction du col de
cygne (1) en dépassant le point de poussée jusqu'a la butée.
3 Introduire le col de cygne dans le corps interchangeable jusqu'a la butée.

éplacer le levier @ main vers |'arriere en dépassant le point de poussée
4 Dépl lel 2 " dép tle point de p
jusqu'a la butée et I'enlever aprés le verrouillage.
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7 Fonctionnement

8 Mise hors service

AVIS

* La mode d'emploi est réservée exclusivement & des personnes autorisées
(en Allemagne, voir TRBS 1203).

* Respectez le mode d’emploi de chaque composant de votre installation.

Vu que le support iCAT est intégré dans le processus de soudage de la torche,
les étapes de la commande sont effectuées aprés la mise en service de la
torche correspondante. Respectez & ce sujet les modes d'emploi des torches

de soudage concernées ABIROB® A, ABIROB® GC, ABIROB® W,
ROBO WH.

AVIS

* Observez lors de la mise hors service les processus d'arrét des éléments
intégrés dans le systéme de soudage.

La mise hors service dépend de la torche de soudage concernée.

Respectez & ce sujet les modes d'emploi des torches de soudage concernées
ABIROB® A, ABIROB® GC, ABIROB® W, ROBO WH.

9 Entretien et nettoyage

L'entretien et le nettoyage réguliers et permanents sont indispensables pour une
longue durée de vie et un fonctionnement sans probléme.

A DANGER

Risque de blessure en cas de démarrage inattendu
Pendant toute la durée des travaux d'entretien, de maintenance, de

montage, de démontage et de réparation, respectez les points suivants :
* Mettez la source de courant hors circuit.

* L'alimentation en air comprimé soit coupée.

* Débranchez tous les raccordements électriques.
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Risque de choc électrique
Tension dangereuse en présence de cables défectueux.

* Veillez & ce que tous les cables et raccordements sous tension soient
correctement installés et en bon état.
* Remplacez les piéces endommagées, déformées ou usées.

AVIS

* Les intervalles d'entretien indiqués sont des valeurs approximatives se

référant & un fonctionnement par équipes de 8 h.

* Les travaux d'entretien et de nettoyage doivent étre effectués par des
personnes autorisées (en Allemagne, voir TRBS 1203).

* Lors des travaux d'entretien et de nettoyage, portez toujours votre
équipement de protection personnel.

* Lors du remplacement de faisceaux ABIROB® W et ROBO WH refroidis
par liquide, veillez & ce que des résidus de liquide de refroidissement
éventuels soient enlevés des supports iCAT ABIROB® W et
iCAT ROBO WH & l'aide d'air comprimé.

9.1 Nettoyer le support iCAT ABIROB® A

8
1  Douille filetée 4 2 vis sans téte 7 Rondelle
2 Anneau de protection 5 iCAT ABIROB® A 8 Vis de fixation
3 Joint torique 28x1,5 6 Vi 9 Douille filetée

Fig. 15 Nettoyer le support iCAT ABIROB® A
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A\ AVERTISSEMENT

Risque de blessure
Risque de blessures graves par des piéces projetées.
* Portez des vétements de protection, en particulier des lunettes de

protection, lors du nettoyage @ I'aide d'air comprimé.

(2]

N O o0 b~

9

Nettoyer le support iCAT ABIROB® A (5) & I'aide d'air comprimé.
Desserrer la doville filetée (9) et I'enlever avec la douille filetée (1).

Tourner |'anneau de protection (2) vers la droite jusqu'a la butée et

I'enlever.

Vérifier si le joint torique (3) est usé et le remplacer, si nécessaire.
Nettoyer les percages des vis sans téte (4) & |'aide d'air comprimé.
Vérifier si les vis sans téte (4) sont usées et les remplacer, si nécessaire.

Graisser le joint torique (3) en utilisant de la graisse d'étanchéité (fournie
avec la livraison).

Desserrer la vis (6), la rondelle (7) et a vis de fixation (8) et les nettoyer &
I'aide d'air comprimé.

Nettoyer les alésages & |'aide d'air comprimé.

10 Monter la vis de fixation (8), la rondelle (7) et la vis (6).

11 Monter les vis sans téte (4), le joint torique (3) et I'anneau de

protection (2), la doville filetée (9) et la doville filetée (1).
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9 Entretien et nettoyage

9.2 Nettoyer le support iCAT ABIROB® W

12 1 10
1 Joint torique 36x2 6 2 joints toriques 7 x 1,5 11 Rondelle
2 Amenée de gaz 7 2 douvilles de pression 12 Vis de fixation
3 Vissans téte 8 2 ressorts de pression 13 Bague de support
4 iCAT ABIROB® W 9 2billes 14 Soufflet
5 4joints toriques 3 x 1,5 10 Vis
Fig. 16 Nettoyer le support iCAT ABIROB® W

Enlever la bague de support (13) et le soufflet (14).

Vérifier si le joint torique (1) est usé et le remplacer, si nécessaire. Avant le
remplacement, graisser le joint forique (1) en utilisant de la graisse
d'étanchéité (fournie avec la livraison).

Desserrer la vis (10), la rondelle (11) et la vis de fixation (12) et les
nettoyer & I'aide d'air comprimé.

Nettoyer les alésages a I'aide d’air comprimé.

Enlever les billes (9), les ressorts de pression (8) et les gaines de

pression (7), vérifier s'ils sont endommagés et les remplacer, si nécessaire.

A\ AVERTISSEMENT

Risque de blessure

Risque de blessures graves par des piéces projetées.

protection, lors du nettoyage & I'aide d'air comprimé.

* Portez des vétements de protection, en particulier des lunettes de

6 Nettoyer le support iCAT ABIROB® W (4) & I'aide d’air comprimé.
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9 Entretien et nettoyage iCAT

7 Graisser les joints toriques (6), (5) en utilisant de la graisse d'étanchéité

(fournie avec la livraison).
8 Monter les joints toriques (6), (5) sur les gaines de pression (7).

9 Monter les billes (9), les ressorts de pression (8) et les gaines de

pression (7).

10Démonter et vérifier la vis sans téte (3) et I'adduction de gaz (2), les
remplacer, si nécessaire puis les remonter.

11 Monter la vis de fixation (12), la rondelle (11) et la vis (10).
12 Monter le soufflet (14) et la bague de support (13).

9.3 Nettoyer le support iCAT ABIROB® GC

1
6
1 Bague de support 3 iCAT ABIROB® GC 5 Vi
2  Soufflet 4  Vis de fixation 6 Rondelle

Fig. 17 Nettoyer le support iCAT ABIROB® GC

A\ AVERTISSEMENT

Risque de blessure

Risque de blessures graves par des piéces projetées.
* Portez des vétements de protection, en particulier des lunettes de
protection, lors du nettoyage @& I'aide d'air comprimé.

1 Nettoyer le support iCAT ABIROB® GC (3) & I'aide d'air comprimé.

2 Enlever la bague de support (1) et le soufflet (2) et les nettoyer & l'aide
d'air comprimé.

3 Desserrer la vis (5), la rondelle (6) et la vis de fixation (4) et les nettoyer &

I'aide d'air comprimé.
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4 Nettoyer les alésages & I'aide d'air comprimé.
5 Monter la vis de fixation (4), la rondelle (6) et la vis (5).
6 Monter le soufflet (2) et la bague de support (1).

9.4 Nettoyer le support iCAT ROBO WH

5

1 iCATROBO WH 4 2 joints toriques 6 Rondelle
2 Soufflet 5 Vis 7  Vis de fixation

3 2 douilles de pression

Fig. 18 Nettoyer le support iCAT ROBO WH

Nettoyer le support iCAT ROBO WH (1) & I'aide d'air comprimé.

2 Pousser le soufflet (2) de coté.

»

Desserrer la rondelle (6), la vis (5) et la vis de fixation (7) et les nettoyer &
I'aide d'air comprimé.

Nettoyer les alésages a I'aide d'air comprimé.

Monter la vis de fixation (7), la rondelle (6) et la vis (5).

Relacher le soufflet (2).

N O 0 b

Dévisser les douilles de pression (3) et nettoyer les alésages & I'aide d'air
comprimé.

8 Graisser les dovilles de pression (3) et les joints toriques (4) en utilisant de
la graisse d'étanchéité (fournie avec la livraison).

9 Monter les douilles de pression (3).
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10 Dépannage

Risque de blessures et d'endommagement de I'appareil en cas
d'utilisation par des personnes non autorisées
Toute réparation ou modification non conforme du produit peut entrainer
des blessures graves ainsi que des dommages importants de I'appareil. La
garantie produit est nulle en cas d'intervention par des personnes non
autorisées.
* Lles travaux de commande, d'entretien, de nettoyage et de réparation ne
doivent étre effectués que par des personnes autorisées
(en Allemagne, voir TRBS 1203).

Respectez le document « Garantie » qui est joint. Si vous avez le moindre doute

et/ou probléme, adressez vous & votre revendeur ou au fabricant.

AVIS

* Respectez le mode d'emploi de chaque élément de votre installation, par
exemple source de courant, systéme de torche de soudage, groupe

refroidisseur, etc.
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Défaut

Cause

Solution

Signal d'arrét
d'urgence

* Raccordement incorrect du faisceau

* Voir fixation du faisceau

= 6.4 Monter le faisceau sur le
robot page FR-17

* Jeu de faisceau insuffisant entre le
dévidoir et le support iCAT

* Sipossible, changer la position du
dévidoir

* Conduite pilote, faisceau ou carte
défectueux/défectueuse

¢ Contréle et remplacement par du
personnel qualifié

* Faisceau tordu lors du montage

¢ Desserrer le faisceau du dévidoir et
le monter sans torsion

Le faisceau ne peut
étre introduit dans le
support iCAT.

* Manque de graisse sur les joints
toriques de |I'adaptateur

* Graisser les joints toriques

* Manque de graisse sur l'alésage de
positionnement de |'adaptateur du
faisceau refroidi par liquide

* Graisser les alésages

* Ll'adaptateur du faisceau n'est pas
correctement inséré dans le module
(vérifier I'orientation)

 Utiliser I'auxiliaire de mise en place

* Orienter la rainure de guidage

Le faisceau dans
|'axe du robot est
ondulé

* Faisceau trop long

¢ Si possible, changer la position du
dévidoir

Repositionnement de
la torche est
incorrect

» Dépdts d'impuretés dans le boitier

* Enlever les dépéts d'impuretés,
nettoyer le boitier

e iCAT endommagé

* Contréle par du personnel qualifié

Perte de gaz

* Diamétre de la gaine guidefil trop
grand

* Utiliser une gaine guideil plus
petite

* lagaine guidefil c&té torche n'est pas
suffisamment dénudée

e Dénuder une longueur de 350 mm
de la gaine guidefil sur le cété
torche

Tab. 15 Dépannage
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11 Démontage

FR-34

Risque de blessure en cas de démarrage inattendu

Pendant toute la durée des travaux d'entretien, de maintenance, de
montage, de démontage et de réparation, respectez les points suivants :
* Mettez la source de courant hors circuit.

* L'alimentation en air comprimé soit coupée.

* Débranchez tous les raccordements électriques.

* Arrétez complétement l'installation de soudage.

AVIS

* Seules des personnes autorisées peuvent effectuer le démontage
(en Allemagne, voir TRBS 1203).
* Respectez les informations figurant au chapitre suivant :

= 8 Mise hors service page FR-26.

1 Desserrer le faisceau (2) du dévidoir (1).
= Fig. 9 Positions d'axes page FR-19
Versions ABIROB® A GC, W:

2 Dévisser la douille filetée (2) et le soufflet (3), desserrer la vis de
fixation (14).

= Fig. 8 Monter le faisceau ABIROB® A, GC, W page FR-17
Version ROBO WH :
= Fig. 10 Monter le faisceau ROBO WH page FR-20

3 Retirer le faisceau (2) du support iCAT et I'enlever vers I'arriére & travers le
4e axe du robot.

= Fig. 9 Positions d'axes page FR-19

4 Desserrer le col de cygne et I'enlever.
= 6.6 Fixer le col de cygne ABIROB® A page FR-22
= 6.7 Fixer le col de cygne ABIROB® W page FR-23
= 6.8 Fixer le col de cygne ABIROB® GC page FR-24
= 6.9 Fixer le col de cygne ROBO WH page FR-25

5 Démonter le support iCAT (1) du robot (4).
= 6.2 Fixer le support iCAT sur le robot page FR-15
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12 Elimination

12 Elimination

12.1 Matériaux

Lors de I'élimination, les spécifications, lois, prescriptions, normes et directives
locales sont & respecter. Pour éliminer le produit correctement, vous devez
d'abord le démonter.

= 11 Démontage page FR-34

Ce produit est composé en majeure partie de matériaux métalliques qui
peuvent étre refondus dans des aciéries et usines sidérurgiques, leur recyclage
est donc pratiquement illimité. Les matiéres synthétiques utilisées sont marquées
de maniére & préparer le tri et le fractionnement des matériaux pour un

recyclage ultérieur.

12.2 Produits consommables

12.3 Emballages

Les huiles, graisses lubrifiantes et détergents ne doivent pas polluer le sol et
pénétrer dans les égouts. Ces substances doivent étre conservées, fransportées
et éliminées dans des récipients appropriés. Respectez & cet égard les
prescriptions locales correspondantes et les consignes d’élimination qui
figurent sur les fiches de données de sécurité du fabricant des consommables.
Les outils de nettoyage souillés (pinceaux, chiffons, etc.) doivent également étre
éliminés selon les indications du fabricant des consommables.

ABICOR BINZEL a réduit I'emballage de transport au minimum. Lors du
choix des matériaux d'emballage, nous veillons & ce que ces derniers soient

recyclables.
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13 Annexe

Accessoires : auxiliaire de mise en place

L'auxiliaire de mise en place sert au montage correct des faisceaux. Les
joints toriques situés sur la tige de I'auxiliaire marquent les positions de
montage des versions de faisceauxABIROB® A, ABIROB® W et
ABIROB® GC. L'auxiliaire n'est & utiliser que pour le support robot iCAT.

1 Joint torique vert ABIROB® A 2 Joint torique noir 3 Joint torique rouge ABIROB® W
ABIROB® 350GC

Fig. 19 Joints toriques
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10 9 8
1  Auxiliaire de mise en place 5 iCAT ABIROB® W 8 iCAT ABIROB® 350GC
2  Surface de contact ABIROB® A 6  Surface de contact ABIROB® W 9 Surface de contact
3 Jointtorique ABIROB® A (Vert) 7 Joint torique ABIROB® W ABIROB® 350GC
4 iCAT ABIROB® A (Rouge) 10 Joint torique ABIROB® 350GC
(Noir)

Fig. 20 Montage du faisceau iCAT

= 6.4 Monter le faisceau sur le robot page FR-17, étape 1 & étape 8

Le faisceau est correctement monté lorsque le joint torique (3), (7), (10) est
aligné avec la surface de contact (2), (6), (9).
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2.1
2.2

2.3

2.4
2.5

3.1
3.2
3.3
3.4

4.1
4.2

6.2
6.3

6.3.

Traduccién del manual de instrucciones original
© El fabricante se reserva el derecho a cambiar este instructivo de servicio sin previo aviso en
cualquier momento que esto pudiera ser necesario como resultado de errores de imprenta, errores
en la informacién recibida o mejoras en el producto. Estos cambios, sin embargo, podrian ser
tomados en cuenta en posteriores emisiones.
Todas las marcas comerciales y marcas registradas mencionadas en este instructivo de servicio son
propiedad del correspondiente propietario/fabricante.
Para obtener la documentacién actual sobre nuestros productos asi como para conocer los datos
de contacto de los representantes locales y socios de ABICOR BINZEL en todo el mundo,
consulte nuestra pdgina de inicio en www.binzel-abicor.com
Identificacién ES-3 6.3.2 ABB®, Reis® OTC® ES-16
Declaracién de conformidad 6.4 Montar el conjunto de cables
de la UE ES-4 en el robot ES-17
6.4.1 ROBO WH ES-20
Seguridad ES-6 6.5 Montar la sirga ES-21
Utilizacién conforme a lo prescrito ES-6 6.6 Sujetar el cuello de antorcha
Responsabilidad de la empresa ABIROB® A ES-22
operadora ES-6 6.7 Sujetar el cuello de antorcha
Equipo de proteccién ABIROB® W ES-23
individual (EPI) ES-6 6.8  Sujetar el cuello de antorcha
Clasificacién de las advertencias  ES-7 ABIROB® GC ES-24
Indicaciones para emergencias ES-7 6.9 Sujetar el cuello de antorcha
ROBO WH ES-25
Descripcién del producto ES-8
Datos técnicos ES-8 7 Operacién ES-26
Abreviaciones ES-11
Placa de identificacién ES-11 8 Puesta fuera de servicio ES-26
Signos y simbolos utilizados ES-11
9 Mantenimiento y limpieza ES-26
Relacién de material 9.1 Limpiar iCAT ABIROB® A ES-27
suministrado ES-12 9.2 Limpiar iCAT ABIROB® W ES-29
Transporte ES-13 9.3 Limpiar iCAT ABIROB® GC ES-30
Almacenamiento ES-13 9.4 Limpiar iCAT ROBO WH ES-31
Descripcion del funcionamiento 10 Identificacién y
ES-13 eliminacién de averias ES-32
Puesta en marcha ES-14 11 Desmontaje ES-34
Posicién de mantenimiento
del robot ES-14 12 Eliminacién ES-35
Fijar el iCAT en el robot ES-15 12.1  Materiales ES-35
Montar la abrazadera para 12.2  Productos consumibles ES-35
manguera corrugada ES-16 12.3  Embalajes ES-35
1 Motoman® ES-16
13 Anexo ES-36
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Identificacién
El soporte para robot iCAT se utiliza en la industria y los oficios como pieza
de unién entre cuello de antorcha y robot con pasaje de medios central.
Gracias a diferentes alojamientos de la antorcha, el soporte esta disponible
para antorchas refrigeradas por aire (ABIROB® A, ABIROB® GC) y con
refrigeracién liquida (ABIROB® W, ROBO WH). Este manual de instrucciones
describe sélo el soporte para robot iCAT. El soporte para robot iCAT debe
utilizarse solamente con piezas de recambio originales de ABICOR BINZEL.

1  Cuello de antorcha ABIROB® A 5 Robot 9 Cuello de antorcha
2 iCAT ABIROB® A 6 Brida del robot ABIROB® GC

3  Cuello de anforcha ABIROB® W 7 iCAT ROBO WH 10 iCAT ABIROB® GC
4 iCAT ABIROB®W 8 Cuello de antorcha ROBO WH

Fig. 1 Vista general del médulo
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Declaracién de conformidad de la UE

EC Declaration of Conformity
in accordance with 2006/42/EC (Machinery)

ABICOR
BINZEL

T ion of the EC ion of Conformity

Manufacturer A Binzel Sc i hnik GmbH & Co. KG
Kiesacker
35418 Alten-Buseck
Germany

Authorized person for the Hubert Metzger

technical documentation Address — see address of manufacturer

Product Description

The iCAT robot mount is used in industry and the trade for connecting
the torch neck to the robot equipped with central media guidance.

Trade name iCAT

us,

Applicable EC directives 2006/42/EC Machinery
2011/65/EU RoHS

Harmonized standards used EN I1SO 12 100:2010

and technical specifications

Alten-Buseck, 15.01.2018

swae C (o)

Prof. Dr.-Ing. Emil Schubert, Managing Director

Filing: Document-no.: 08-01-2018

Designation robot mount Function robot protection

Type

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

The object of the declaration described above is in conformity with the relevant essential EC safety and health
requirements of Directive 2006/42/EC of the European Parliament and of the Council of 17 May 2006 on
machinery (OJ L157, 09.06.2006) with respect to its construction, design and version placed in the market by

This declaration ceases to be valid in case of a modification of the device without our authorization.

15-January-2018 Page 10of 1
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EC Declaration of Conformity ABICOR

in accordance with Directive 2011/65/EU (RoHS) NMEI 5

Translation of the EC declaration of conformity

Manufacturer Al der Binzel i ik GmbH & Co. KG
Kiesacker
35418 Alten-Buseck
Germany
Authorized person for the Hubert Metzger
technical documentation Address - see address of manufacturer
Product Description The iCAT robot mount is used in industry and the trade for connecting
the torch neck to the robot equipped with central media guidance.
Designation robot mount Function robot protection
Trade name ICAT Type

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

The object of the declaration described above is in conformity with Directive 2011/65/EU of the European
Parliament and of the Council of 8 June 2011 on the restriction of the use of certain hazardous substances in
electrical and electronic equipment (OJ L174, 1.7.2011).

Applicable EC directives 2011/65/EU RoHS
2006/42/EC Machinery

Harmonized standards used EN 50581:2012

and technical specifications

Alten-Buseck, 15.01.2018

-
Signature @

Prof. Dr.-Ing. Emil Schubert, Managing Director

Filing: Document-no.: 08-01-2018 15-January-2018 Page 1of 1
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2 Seguridad

Observe también el documento “Instrucciones de seguridad” adjunto.

2.1 Utilizacién conforme a lo prescrito

El aparato descrito en este manual debe ser utilizado exclusivamente para
la finalidad especificada en él y en la forma que se describe. Observar las
condiciones para el servicio, mantenimiento y reparacién.

Cualquier ofra utilizacién se considera como no conforme a lo prescrito.

Cualquier modificacién no autorizada o el incrementar las capacidades
propias del equipo no estén permitidas.

2.2 Responsabilidad de la empresa operadora

Mantener disponible el manual de instrucciones junto con el aparato para
consultas y entregarlo también con él en caso de transferir el aparato a
terceros.

Sélo especialistas deben realizar la puesta en servicio y trabajos de
operacién y de mantenimiento. Un especialista es una persona que en
virtud de su formacién profesional, sus conocimientos y su experiencia
puede juzgar los trabajos que le son encomendados y reconocer los
peligros potenciales (en Alemania, véase TRBS 1203).

Mantener alejadas del drea de trabajo a otras personas.

Observar las normativas para la prevencién de accidentes del pais
respectivo.

Procurar una buena iluminacién del &rea de trabajo y mantener ésta libre
de suciedad.

Normas de proteccién laboral del pais respectivo. Ej. Alemania: Ley de
Proteccién Laboral y Ordenanza de Seguridad Funcional

Normativas sobre seguridad en el trabajo y prevencién de accidentes

2.3 Equipo de proteccién individual (EPI)

ES-6

A fin de evitar riesgos para el usuario, en el presente manual se recomienda
el uso de un equipo de proteccién individual (EPI).

El equipo de proteccién individual consiste en un traje de proteccién,
gafas de proteccién, mdscara antigés clase P3, guantes de proteccién y
zapatos de seguridad.



iCAT

2 Seguridad

2.4 Clasificacién de las advertencias

Las advertencias empleadas en este manual de instrucciones se dividen en
cuatro niveles diferentes y se indican antes de operaciones potencialmente
peligrosas. Ordenadas de mayor a menor importancia, significan lo
siguiente:

Indica un peligro inminente. Si no se evita, las consecuencias son la muerte

o lesiones extremamente graves.

A\ ;ADVERTENCIA!

Indica una situacién posiblemente peligrosa. Si no se evita, las

consecuencias pueden ser lesiones graves.

A\ ;ATENCION!

Indica una situacién posiblemente dafiina. Si no se evita, las consecuencias

pueden ser lesiones leves o de poca importancia.

AVISO

Significa el peligro de mermar los resultados de trabajo o de causar dafos

materiales en el equipamiento.

2.5 Indicaciones para emergencias

En caso de emergencia interrumpa inmediatamente los siguientes suministros:
* Corriente

Si desea conocer mds medidas, consulte el instructivo de servicio “Fuente de
corriente” o la documentacién de otros equipos periféricos.
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3 Descripcion del producto

A\ ;ADVERTENCIA!

aumentar su capacidad.

Peligros por utilizacién diferente a la prevista

En caso de una utilizacién diferente a la prevista, podrian derivarse del
aparato peligros para personas, animales y bienes.

Utilice el aparato Gnicamente conforme a lo previsto.

Estd prohibido convertir o modificar el aparato arbitrariamente para

El aparato debe ser utilizado exclusivamente por personal capacitado
(en Alemania, consulte la normativa TRBS 1203).

3.1 Datos técnicos

Temperatura ambiental

De -10 °C hasta + 55 °C

Humedad ambiental relativa

Hasta 70 % a 20 °C

Tab. 1

Condiciones ambientales durante la operacién

Almacenamiento en espacio cerrado; temperatura ambiental

De -10 °C hasta + 55 °C

Transporte; temperatura ambiental

De -10 °C hasta + 55 °C

Humedad ambiental relativa

Hasta 90 % a 20 °C

Tab. 2 Condiciones ambientales para transporte y almacenamiento
Medidas Didgm. = 90 mm L=162 mm
Peso de iCAT ABIROB® A (sin antorcha) | 1,6 kg
Max. desviacion de los ejes X, Y 10°
Max. desviacién del eje Z 4-8mm
Exactitud de reposicion +0,1 mm
Tab. 3 Datos generales
iCAT sin | iCAT con antorcha
antorcha
iCAT ABIROB® A | 1,7 kg A300 = 2,15 kg, A360 = 2,1 kg, A500 =2,2 kg
iCATABIROB®GC | 1,7 kg 350GC = 2,2 kg
iCAT ABIROB® W | 1,7 kg W500= 2,55 kg, W300= 2,5 kg
iCAT ROBO WH 1,9 kg WH W500= 2,5 kg, WH 242D= 2,4 kg, WH 652 D TS= 2,8 kg
Tab. 4 Peso de iCAT ABIROB® A/GC/W, iCAT ROBO WH
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Tipo de tensién

CC

Gama de tensiéon

24V de valor de cresta

Carga méx. 100 mA
Tab. 5 Microinterruptor
Direccion Xe Y aprox. 1,5°

Direcciéon Z

aprox. 0,5 -1 mm

Tab. 6

Activacién del interruptor de parada de emergencia

Par de disparo

9,6 Nm

Fuerza de disparo (distancia 400 mm)

24N+ 2N

Desvio

53mmzx 1 mm

Tab. 7 Muelle

g
4

i
155° E% A6: £ 200°

A4:

I+

A4 = Torsién max. +/- 155°

A5 = Torsién max. +90°/-135°

any
=)

AS5:+90° /-135°

Ab = Torsién max. +/-200°

Fig. 2

Torsiénes méximas para el equipo

AVISO

e Torsién A4y A6 méx. + 355°.
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ABIROB® A | ABIROB® GC| ABIROB® W| ROBO WH

Tipo de tensién

CC

Polaridad de los electrodos

En general, positiva

Tipos de hilo o alambre

Hilo redondo comercial

Tipo de guiado

Automdtico

Gama de tensién

141 V valor de cresta

Tipo de proteccion de las
conexiones de la maquina

IP3X (EN 60 529)

Gas de proteccion (DIN EN 439)

CO, 6 M21

CO, 6 M21

CO, 6 M21

CO, 6 M21

Tab. 8 Datos generales de las antorchas segin EN 60 974-7

Los datos siguientes sélo son vdlidos con iCAT:

Tipo Tipo de | Carga CT. | @ del Caudal | Indicaciones relativas a la
refrige- hilo de gas | refrigeracién
raciéon
Cap. | Circulo- | Presién de
de cién flujo
enfria-
miento
CO, | M21 min min min. | mdx
A A % | mm I/min | W [/min bar | bar
ABIROB® A300 aire 300 | 250 | 100(0,8-1,4| 10-20]| 800
ABIROB® A360 aire 320|290 100|0,8-1,4| 10-20]| 800
ABIROB® A500 aire 350(320|100(0,8-1,6|10-20| 800
ABIROB® 350GC aire 350|300 | 100{0,8-1,2| ca. 20 | 800
ABIROB® W300 liquido | 320 | 300 | 100| 0,8-1,2| ca.20 | 800 |1 1,5 13,5
ABIROB® W500 liquido | 360 | 340 | 100| 0,8-1,6| ca.20 | 800 |1 1,5 13,5
ROBO WH 242D liquido | 320|280 | 100| 0,8-1,2| ca.20 | 800 |1 1,5 135
ROBO WH W500 liquido | 360 | 340 | 100| 0,8-1,6|/ 10-20 | 800 |1 1,5 3,5
ROBO WH 652D TS | liquido | 360 | 340 | 100| 1,0-1,6| 1020 | 800 |1 1,5 135
Tab. 9 Datos de antorcha especificos (EN 60 974-7) en combinacién con iCAT

1Los datos de carga se reducen hasta un 35% con arco pulsado

ES-10

Los datos de carga se han determinado bajo condiciones normales a calor

reflectado minimo o medio, circulacién libre del aire y una temperatura

ambiente de 28°C. Si utilizado a condiciones complicadas, los datos de

carga se reducen de un 10 hasta 20%.
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3 Descripciéon del producto

3.2 Abreviaciones

Aplicaciones en 360 A se pueden realizar mediante antorchas refrigeradas
por liquido como ABIROB® W500, ROBOWH W500 y ROBO WH 652 D
TS utilizando cables especiales los cuales pueden ser solicitados por el

usuario.

ABIROB® A Antorcha para soldadura con guiado automdtico, con refrigeracién por aire

ABIROB® GC | Antorcha para soldadura con guiado automético, con refrigeracién por aire

ABIROB® W | Antorcha para soldadura con guiado automatico, con refrigeracién por liquido

ROBO WH Antorcha para soldadura con guiado automético, con refrigeracién por liquido

Tab. 10 Abreviaciones

3.3 Placa de identificacion

1 Tipo de aparato 3 N correlativo
2 N°de serie de la brida 4 Fecha de produccién
Fig. 3 Placa de identificacién

Para cualquier pregunta tener en cuenta los datos siguientes:

* Tipo de aparato, nimero de serie, fecha de produccién, indicacién del

certificado de conformidad

3.4 Signosy simbolos utilizados

En el manual de instrucciones se utilizan los siguientes signos y simbolos:

Simbolo | Descripcion

. Simbolo de enumeracién para indicaciones de manejo y enumeraciones

= | El simbolo de remisién remite a informacién detallada, complementaria o adicional

1 Paso/s de accién descritos en el texto a seguir en orden
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4 Relacién de material suministrado

iCAT

4 Relacién de material suministrado

* Soporte para robot iCAT

Certificado de conformidad

¢ Manual de instrucciones

6 tornillos cilindricos M4x10

* Destornillador hexagonal entrecaras 2,5

Llave para ABIMIG®

* Grasa de obturacién, sin silicona, bote de 10 g

Tab. 11

Volumen de suministro iCAT ABIROB® A

* Soporte para robot iCAT

Certificado de conformidad

* Manual de instrucciones

6 tornillos cilindricos M4x10

Volumen de suministro iCAT ABIROB® GC:

e Tapén de proteccién 980.0013

Tuerca de unién 980.0014

Tab. 12

Volumen de suministro iCAT ABIROB® GC y iCAT ABIROB® W

* Soporte para robot iCAT

Certificado de conformidad

¢ Manual de instrucciones

6 tornillos cilindricos M4x10

¢ Palanca de mano

Grasa de obturacién, sin silicona, bote de 10 g

Tab. 13

Volumen de suministro iCAT ROBO WH

Recomendamos utilizar el pasador de cables (980.2153) para el montaje del

conjunto de cables de iCAT, A, Wy GC. No estd incluido en el suministro y

debe pedirse por separado.

Solicite los accesorios y las piezas de repuesto por separado.

Los datos de pedido y los nimeros de identificacién de accesorios y piezas de

repuesto pueden consultarse en el catdlogo mds reciente. En nuestra pdgina

web www.binzel-abicor.com encontrard los datos de contacto para

asesoramiento y pedidos.
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5 Descripcién del funcionamiento

4.1 Transporte

La mercancia se controla y embala cuidadosamente antes del envio, pero no
es posible excluir que ocurran dafios durante el transporte.

Control de entrada

Revise la lista de entrega para comprobar que ha recibido la totalidad del
pedido.

Compruebe visualmente si la mercancia estd dafiada.

Reclamaciones

En caso de dafios de la mercancia durante el transporte, contacte
inmediatamente con el transportista. Guarde el embalaje para una eventual
revisién por parte de la empresa de transportes.

Embalaje para el
devolucién

Si es posible, utilizar el embalaje original y el material de embalaje original. En
el caso de preguntas relativas al embalaje y la seguridad de transporte, por

favor consultar a su proveedor.

Tab. 14 Transporte

4.2 Almacenamiento

Condiciones fisicas del almacenamiento en un espacio cerrado:

= Tab. 2 Condiciones ambientales para transporte y almacenamiento en

pdgina ES-8

5 Descripcién del funcionamiento

El soporte para robot iCAT sirve para el alojamiento en posicién exacta de
antorchas de soldadura. El soporte se fija en el robot mediante tornillos de
cabeza cilindrica y una brida. Hay dos variantes de soporte, refrigerado por
aire, ABIROB® A, GC, o con refrigeracién por liquido, ABIROB® W, ROBO
WH, para cubrir las gamas de potencia necesarias. Diferentes antorchas de
soldadura estdndar estén disponibles para los soportes iCAT. El muelle
utilizado actia directamente sobre la brida de disparo, con su fuerza de
retencién, y fija el eje de conmutacién posicionado por tres pernos en posicién
cero. En caso de una colisién, iCAT puede desviarse hasta 10° en direccién
X/Y y de ese modo impedir como "amortiguador" dafios en la antorcha,
periféricos y robot. Los microinterruptores integrados representan un
componente adicional en el circuito de seguridad subordinado. En caso de
una colisién, los microinterruptores interrumpen un circuito de corriente, lo que,
p. ej., puede detener los accionamientos del robot. El flujo de sefiales para ello
tiene lugar a través del cable de control en el conjunto de cables.
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6 Puesta en marcha

iCAT

6 Puesta en marcha

Riesgo de lesiones por arranque inesperado

Lleve a cabo las acciones siguientes durante todos los trabajos de
mantenimiento, mantenimiento correctivo, montaje, desmontaje y
reparacién:

* Desconecte la fuente de corriente.

* Cierre el suministro de aire comprimido.

* Desconecte todas las conexiones eléctricas.

AVISO

* Tener en cuenta los siguientes datos:

= 3 Descripcién del producto en pégina ES-8

* Llainstalacién y la puesta en servicio solo debe realizarse por personal

capacitado (en Alemania, véase TRBS 1203).

6.1 Posicién de mantenimiento del robot

ES-14

Desplazar el robot a la posicién de mantenimiento antes de poder montar
iCAT y el conjunto de cables.

AVISO

* Hay que aproximar la posicién de mantenimiento con el robot.

* Ajustarel 4°,5° y 6° eje del robot como sigue para sujetar
correctamente el iCAT y el conjunto de cables: Eje 4 = posicién neutrq,
eje 5 = posicidn neutra, eje 6 = posicién neutra

= Fig. 4 Posicién de mantenimiento del robot en pdgina ES-14

Fig. 4 Posicién de mantenimiento del robot
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6.2 Fijar el iCAT en el robot

1 iCAT 4 6 tornillos cilindricos M4x14 7 6 tornillos cilindricos M4x10
2 Brida del robot 5 Robot
3 Perno cilindrico 4 mé6x10 6 Perno cilindrico 6 méx12
Fig. 5 Fijar el iCAT en el robot
AVISO

* Para la fijacién de iCAT en el robot es necesaria una brida (2). Esta
debe coincidir con el calibre maestro de agujeros de iCAT (1) del robot.

1 Montar la brida del robot (2) mediante seis tornillos cilindricos (4) en el
robot (5) aplicando un par de apriete méx. de M = 3,5 Nm.

AVISO

* Observar la posicién del perno cilindrico (6). Este determina la posicién
de referencia con respecto al robot.

2 AtornillariCAT (1) mediante seis tornillos cilindricos (7) a la brida del robot
(2) aplicando un par de apriete méx. de M = 3,5 Nm.

AVISO

* Observar la posicién del perno cilindrico (3). Este determina la posicién

de referencia con respecto al robot.
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6 Puesta en marcha iCAT

6.3 Montar la abrazadera para manguera corrugada
La abrazadera/proteccién para cable corrugado, se monta Gnicamente con

los robotsMotoman®, ABB®, Reis® y orc®.

6.3.1 Motoman®

3  Abrazadera para manguera corrugada

1 Robot
2 Tornillo cilindrico Mé 4 2 tornillos cilindricos M4
Fig. 6 Montar la abrazadera para manguera corrugada Motoman®

1 Fijar la abrazadera para manguera corrugada (3) mediante el tornillo
cilindrico (2) en el robot (1).
2 Soltar los tornillos cilindricos (4) hasta obtener un espacio de aprox. 5 mm

entre las dos partes de la abrazadera.

6.3.2 ABB®, Reis®, O1C®

La siguiente ilustracién se refiere a ABB®.

1 Robot 2 2 tornillos cilindricos M6x25 3  Abrazadera para manguera corrugada

Fig. 7 Montar la abrazadera para manguera corrugada

1 Fijar la abrazadera para manguera corrugada (3) mediante los tornillos
cilindricos (2) flojamente en el robot (1) de modo que hay un espacio de

aprox. 5 mm entre las dos partes de la abrazadera.
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6.4 Montar el conjunto de cables en el robot

AVISO

« Durante el montaje de conjuntos de cables ABIROB® W y ROBO WH
con refrigeracién por liquido, asegurarse de que las boquillas de agua

en el acoplamiento de la antorcha soldadura ABIROB® W'y
ROBO WH estén insertadas correctamente en el adaptador del
conjunto de cables. Tener en cuenta el posicionamiento obligatorio.

* Después del montaje controlar si hay puntos permeables.

« Durante el montaje de conjuntos de cables ABIROB® W y ROBO WH,
cerciorarse de que los taladros de alojamiento para las boquillas de
agua y las juntas téricas estdn engrasadas.

* Durante el montaje de conjuntos de cables con refrigeracién liquida o
de aire, asegurarse de que todas las lineas (cable de control, mangueras
de agua, conductos de gas / aire comprimido) estén montadas libres de
torsién y con suficiente juego.

1 Pasador de cables 7 Direccién de montaje del 10 iCAT

2 Casquillo roscado conjunto de cables 11 Acoplamiento de la antorcha de
3 Fuelle 8 Robot soldadura

4  Conector del conjunto de cables 9  Abrazadera para manguera 12 Tornillo de retencién

5 Guia del conjunto de cables corrugada 13 Arandela

6 Conjunto de cables 14 Tornillo de sujecién

Fig. 8 Montar el conjunto de cables ABIROB® A, GC, W
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iCAT

ES-18

AVISO

* Para una guia del conjunto de cables optima recomendamos desmontar
las guias del conjunto de cables (5) eventualmente ya instaladas o las
pinzas del robot (8).

Los pasos (1) a (10) son vdlidos para las versiones iCAT-ABIROB® A, GC y
W con ejes de robot A4, A5, A6.

1 Desatornillar el casquillo enroscado (2) y el fuelle (3).

2 Desatornillar el tornillo de sujecién (14) del acoplamiento de la antorcha
de soldadura (11) hasta que la cabeza del tornillo esté tocando la

arandela (13).
3 Introducir el conjunto de cables (6) desde atrds en el 4° eje del robot (8).
Para el montaje mediante pasador de cables véase el capitulo:
= 13 Anexo en pdgina ES-36
4 Pasar el pasador de cables (1) desde delante por iCAT (10) y el 5° eje del
robot (8).

5 Enroscar el pasador de cables (1) hasta el tope en el conector del conjunto
de cables (4).

6 Utilizar el pasador de cables para pasar el conjunto de cables por
el 5°y 6° eje del robot e insertarlo hasta el tope en iCAT.

AVISO

* Posicionar el conector del conjunto de cables (4) mediante el perno de
posicionamiento y la ranura en el acoplamiento de la antorcha de
soldadura (11).

7 Apretar el tornillo de sujecién (14) con un par de apriete méx.
M = 7,5 Nm. Tener en cuenta el posicionamiento obligatorio.

AVISO

* Soélo si el conector del conjunto de cables (4) estd introducido
exactamente, es posible sujetarlo correctamente mediante el tornillo de

sujecién (14).

8 Desatornillar el pasador de cables (1).

9 Insertar la manguera corrugada del conjunto de cables (6) hasta el tope
en la abrazadera (9) y fijarla mediante tornillos cilindricos.
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AVISO

* Introducir la manguera corrugada en la abrazadera y girarla hasta que

rote en la abrazadera.

10 Atornillar el casquillo enroscado (2) hasta el tope y enganchar el fuelle (3)

en la ranura.

= Los siguientes nimeros de posicién se refieren a la Fig. 9 Posiciones de los
ejes en pdgina ES-19.

11 Montar la devanadora (1) en el soporte de la devanadora (3).

12 Sujetar el conjunto de cables (2) con conexién en el lado de la maquina
en la devanadora (1).

13 Montar el cable de control de iCAT para el interruptor de parada de

emergencia en la devanadora.
14 Soltar los tornillos de sujecién en la devanadora (1).

Recomendamos el siguiente procedimiento para determinar la posicién
6ptima de la devanadora en posiciones extremas de soldadura:

2
J(f\é) +240

—l - E = 15
J@ ) 270 as)

1 Devanadora 2 Conjunto de cables 3 Soporte de la devanadora

Fig. 9 Posiciones de los ejes

Véase indicaciones en:

= Fig. 4 Posicién de mantenimiento del robot en pagina ES-14

ES-19
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AVISO

¢ La devanadora se monta de maneras diferentes dependiendo del

fabricante. Para ello, observar el manual de servicio de cada
devanadora.

¢ Sila devanadora dispone de agujeros oblongos para un ajuste en
sentido horizontal, no apretarlos durante el montaje de conjuntos de
cables. Ajustar el robot +/- 90° en el eje J5. Después realizar un
movimiento de torsién en el eje J6 +/-240°. De este modo la
devanadora se posiciona exactamente.

La posicién de la devanadora (1) resulta de la posicién del robot.

15 Apretar los tornillos de sujecién en la devanadora (1).

6.4.1 ROBO WH

1 iCATROBO WH 5 Robot 8 Fuelle

2 Conector del conjunto de cables 6 Abrazadera para manguera 9 Tornillo de retencién
3 Conjunto de cables corrugada 10 Tornillo de sujecién
4 Direccién de montaje del conjunto de cables 7 Arandela

Fig. 10 Montar el conjunto de cables de ROBO WH

Mover el fuelle (8) hacia un lado.

2 Desatornillar el tornillo de sujecién (10) del acoplamiento de la antorcha
de soldadura hasta que la cabeza del tornillo esté tocando la
arandela (7).

3 Introducir el conjunto de cables (3) desde atrds en el 4° eje del robot (5).

ES-20
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6 Puesta en marcha

6.5 Montar la sirga

4 Mover la manguera corrugada hacia atrds y sujetar el conjunto de cables

aprox. 200 mm detrds del adaptador de iCAT.

5 Insertar el conjunto de cables (3) por el 4°, 5°y 6° eje del robot hasta el
tope en el acoplamiento de la antorcha.

= Fig. 8 Montar el conjunto de cables ABIROB® A, GC, W en pdgina ES-17

AVISO

* Posicionar el conector del conjunto de cables (4) mediante el perno de
posicionamiento y la ranura en el acoplamiento de la antorcha de
soldadura (11).

= Fig. 10 Montar el conjunto de cables de ROBO WH en pdgina ES-20

6 Apretar el tornillo de sujecién (10) con un par de apriete méx. de
M =75 Nm.

AVISO

 Sélo si el conector del conjunto de cables estd intfroducido exactamente,

es posible sujetarlo correctamente mediante el tornillo de sujecién .

7 |Insertar la manguera corrugada del conjunto de cables (3) hasta el tope
en la abrazadera (6) y fijarla mediante tornillos cilindricos.

AVISO

* Introducir la manguera corrugada en la abrazadera y girarla hasta que

rote en la abrazadera.

Realizar las actividades siguientes a partir del paso siguiente:

= 11 Montar la devanadora (1) en el soporte de la devanadora (3). en
pégina ES-19

AVISO

* Es necesario recortar sirgas nuevas, todavia no utilizadas, a la longitud

del conjunto de cables.

* Consultar las instrucciones de montaje incluidas de la sirga para su
manejo.

* Después de determinar la correcta longitud quitar 350 mm del

aislamiento de la sirga en el lado de la antorcha.
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6.6 Sujetar el cuello de antorcha ABIROB® A

1 2 3
| /
AN ﬂ\}
VW 5
1 Cuello de antorcha ABIROB® A 3 iCAT ABIROB® A 4 2 tornillos prisioneros
2 Llave hexagonal
Fig. 11 Sujetar el cuello de antorcha ABIROB® A

1 Equipar el cuello de antorcha ABIROB® A (1) con portatubos, tubo de

contacto y tobera de gas.
= Manual de instrucciones BEI.O068.

2 Insertar el cuello de antorcha ABIROB® A (1) a través de las ranuras de
guia hasta el tope en ICAT ABIROB® A (3).

3 Apretar los tornillos prisioneros (4) con la llave hexagonal (2). Par de
apriete M = 2,5 Nm.
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6.7 Sujetar el cuello de antorcha ABIROB® W

1 3
4
1 Cuello de antorcha ABIROB® W 3 iCAT ABIROB®W 4 Tuerca de unién
2 Perno de posicionamiento

Fig. 12 Sujetar el cuello de antorcha ABIROB® W

1 Equipar el cuello de antorcha ABIROB® W (1) con portfatubos, tubo de
contacto y tobera de gas.

2 |Insertar el perno de posicionamiento (2) en el orificio marcado.

El cuello de antorcha ABIROB® W (1) puede fijarse solamente en esta

posicién.

3 Atornillar el cuello de antorcha ABIROB® W (1) mediante la tuerca de
unién (4) en el iCAT ABIROB® W (3).

AVISO

* Después de varios dias de utilizacién puede ser que ya no sea posible
soltar la antorcha manualmente. Para este caso estd disponible una llave

adecuada. No utilizar pinzas para soltar la antorcha.
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6.8 Sujetar el cuello de antorcha ABIROB® GC

1 Cuello de antorcha 2 Profector 4 iCAT ABIROB® GC
ABIROB® GC 3 Tuerca de unién 5  Perno de posicionamiento

Fig. 13 Sujetar el cuello de antorcha ABIROB® GC

1 Equipar el cuello de antorcha ABIROB® GC (1) con portatubos, tubo de

contacto y tobera de gas.
= Manual de instrucciones BEI.0073.

2 Montar la tuerca de unién (3) y el protector (2) desde delante en el cuello

de antorcha ABIROB® GC (1).

3 Montar el cuello de antorcha ABIROB® GC (1) mediante el orificio de
posicionamiento en el perno de posicionamiento (5) en el
iCAT ABIROB® GC (4).

4 Atornillar el cuello de antorcha ABIROB® GC (1) mediante la tuerca de
unién (3) en el iCAT ABIROB® GC (4). Utilizar la llave adecuada SW20.

5 Enganchar el protector (2).
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6.9 Sujetar el cuello de antorcha ROBO WH

1 Cuello de antorcha ROBOWH 3 iCAT ROBO WH 5 Cuerpo intercambiable
2 Palanca de mano 4  Estribo de sujecién (en el cuerpo

intercambiable)

Fig. 14 Sujetar el cuello de antorcha ROBO WH

AVISO

* iNo cambiar la posicién de la palanca de mano durante el proceso de

cambio! Eso causaria fallos. El alambre para soldar pretensado se
distiende por el cuchillo abierto y es cortado pieza por pieza si se activa
ofra vez. jEsas piezas de alambre bloquean el mecanismo de bloqueo y
llevan inevitablemente a fallos del sistema enterol

1 Insertar la palanca de mano (2) a través de las faldas de obturacién en el
estribo de sujecién (4).

2 Mover la palanca de mano (2) hacia delante en direccién del cuello de
antorcha (1) hasta el tope pasando el punto de presién.

3 Insertar el cuello de antorcha hasta el tope en el cuerpo intercambiable.

4 Mover la palanca de mano (2) hacia atrés hasta el tope pasando por el
punto de presién y extraerla después de bloquear.
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iCAT

7 Operacion

AVISO
* Al equipo sélo lo pueden manejar personas cualificadas
(en Alemania, véase TRBS 1203).

* Observar los manuales de instrucciones de los componentes técnicos de
soldadura.

Como el iCAT estd integrado en el proceso de soldadura de la antorcha, los
pasos para el manejo se efectéan después de la puesta en servicio de la
antorcha respectiva. Observar los manuales de instruccién de las antorchas de

soldadura ABIROB® A, ABIROB® GC, ABIROB® W, ROBO WH.

8 Puesta fuera de servicio

AVISO

* Enla puesta fuera de servicio, observar también la desconexién de

todos los componentes integrados en el sistema de soldadura.

La desconexién es determinada por la antorcha correspondiente.

Observar los manuales de instruccién de las antorchas de soldadura
ABIROB® A, ABIROB® GC, ABIROB® W, ROBO WH.

9 Mantenimiento y limpieza

ES-26

El mantenimiento y la limpieza regulares son la condicién previa para una
larga vida 0til y un funcionamiento perfecto.

A\ ;PELIGRO!

Riesgo de lesiones por arranque inesperado

Lleve a cabo las acciones siguientes durante todos los trabajos de
mantenimiento, mantenimiento correctivo, montaje, desmontaje y
reparacién:

* Desconecte la fuente de corriente.

* Cierre el suministro de aire comprimido.

* Desconecte todas las conexiones eléctricas.
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9 Mantenimiento y limpieza

Descarga eléctrica

Tensién peligrosa por cables defectuosos.

* Compruebe que todos los cables y las conexiones estén instalados
correctamente y que no estén dafiados.

* Cambie las piezas defectuosas, deformadas o desgastadas.

AVISO

* Los intervalos de mantenimiento indicados son valores orientativos y se

refieren al trabajo de un turno.

* Los trabajos de mantenimiento y limpieza deben ser realizados
exclusivamente por personal cualificado
(en Alemania, véase TRBS 1203).

* Lleve siempre el equipo de proteccién individual durante los trabajos de
mantenimiento y limpieza.

* Cerciorarse de limpiar eventuales residuos de refrigerante mediante aire
comprimido del ABIROB® W, ROBO WH después de cambiar conjuntos
de cables iCAT ABIROB® W, iCAT ROBO WH con refrigeracién por
liquido.

9.1 Limpiar iCAT ABIROB® A

8
1 Casquillo roscado 4 2 tornillos prisioneros 7 Arandela
2  Anillo de proteccién 5 {CAT ABIROB® A 8 Tornillo de sujecién
3 Junta térica 28x1,5 6 Torillo 9 Casquillo roscado
Fig. 15 iCAT Limpiar ABIROB® A
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A\ ;ADVERTENCIA!

Peligro de lesiones
Lesiones graves debido a piezas proyectadas.
* Llevar ropa de proteccién laboral adecuada, sobre todo gafas

protectoras, para la limpieza con aire comprimido.

A O N -

(4}

9

Limpiar iCAT ABIROB® A (5) con aire comprimido.
Soltar el casquillo enroscado (9) y quitarlo junto con el casquillo enroscado (1).
Girar el anillo de proteccién (2) hacia la derecha hasta el tope y quitarlo.

Controlar si la junta térica (3) estd desgastada y sustituirla si fuera

necesario.
Limpiar los orificios de los tornillos prisioneros (4) con aire comprimido.

Controlar si los tornillos prisioneros (4) estdn desgastados y sustituirlos si

fuera necesario.
Engrasar la junta térica (3) con grasa de obturacién (incluida en el suministro).

Soltar el tornillo (6), el arandela (7) y la tornillo de sujecién (8) y limpiar
todos con aire comprimido.

Limpiar los taladros con aire comprimido.

10 Montar la tornillo de sujecién (8), el arandela (7) y el tornillo (6) de nuevo.

11 Montar los tornillos prisioneros (4), la junta térica (3), el anillo de

proteccién (2) y los casquillos enroscados (9) y (1).




iCAT 9 Mantenimiento y limpieza

9.2 Limpiar iCAT ABIROB® W

13 12 1

1 Junta térica 36x2 6 2 juntastéricas 7 x 1,5 11 Arandela

2 Conductor de gases 7 2 casquillos de presién 12 Tornillo de sujecién
3 Tornillo prisionero 8 2 resortes de compresién 13 Aro de sujecién

4 CAT ABIROB® W 9 2esferas 14 Fuelle

5 4 juntas téricas 3 x 1,5 10 Tornillo

Fig. 16 Limpiar iCAT ABIROB® W

1 Quitar el aro de sujecién (13) junto con el fuelle (14).

2 Controlar si la junta térica (1) estd desgastada y sustituirla si fuera
necesario. Antes de reemplazar, engrasar la junta térica (1) con grasa de
obturacién (incluida en el suministro).

3 Soltar el tornillo (10), el arandela (11) y la tornillo de sujecién (12) y
limpiar todos con aire comprimido.

4 Llimpiar los taladros con aire comprimido.

Extraer las esferas (9), los resortes de compresién (8) y los casquillos de
presién (7), comprobar si estdn dafiados y reemplazar si fuera necesario.

A\ ;ADVERTENCIA!

Peligro de lesiones

Lesiones graves debido a piezas proyectadas.
* Llevar ropa de proteccién laboral adecuada, sobre todo gafas
protectoras, para la limpieza con aire comprimido.

6 Limpiar iCAT ABIROB® W (4) con aire comprimido.
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9 Mantenimiento y limpieza iCAT

7 Engrasar las juntas téricas (6) y (5) con grasa de obturacién (incluida en
el suministro).

8 Montar las juntas téricas (6) y (5) en los casquillos de presién (7).

9 Montar las esferas (9), los resortes de compresién (8) y los casquillos de
presién (7).
10Desmontar el tornillo prisionero (3) y conductor de gases (2) y

controlarlos, sustituirlos si fuera necesario, y montarlos de nuevo.

11 Montar la tornillo de sujecién (12), el arandela (11) y el tornillo (10) de

nuevo.

12 Montar el fuelle (14) y el aro de sujecién (13).

9.3 Limpiar iCAT ABIROB® GC

1
6
1 Aro de sujecién 3 iCAT ABIROB® GC 5 Tormillo
2 Fuelle 4  Tornillo de sujecién 6 Arandela

Fig. 17 Limpiar iCAT ABIROB® GC

A\ ;ADVERTENCIA!

Peligro de lesiones

Lesiones graves debido a piezas proyectadas.
* Llevar ropa de proteccién laboral adecuada, sobre todo gafas
protectoras, para la limpieza con aire comprimido.

1 Limpiar iCAT ABIROB® GC (3) con aire comprimido.

2 Quitar el aro de sujecién (1) y el fuelle (2) y limpiar todo con aire
comprimido.
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3 Soltar el tornillo (5), el arandela (6) y la tornillo de sujecién (4) y limpiar
todos con aire comprimido.

4 limpiar los taladros con aire comprimido.
5 Montar latornillo de sujecién (4), el arandela (6) y el tornillo (5) de nuevo.

Montar el fuelle (2) y el aro de sujecién (1).

9.4 Limpiar iCAT ROBO WH

1 iCATROBO WH 4 2 juntas téricas 6 Arandela
2 Fuelle 5 Tornillo 7 Tornillo de sujecién

3 2 casquillos de presién

Fig. 18 Limpiar iCAT ROBO WH

Limpiar iCAT ROBO WH (1) con aire comprimido.
2 Mover el fuelle (2) hacia un lado.

(&)

Soltar el tornillo (5), el arandela (6) y la tornillo de sujecién (7) y limpiar
todos con aire comprimido.

4 Llimpiar los taladros con aire comprimido.

5 Montar la tornillo de sujecién (7), el arandela (6) y el tornillo (5) de nuevo.

6 Soltar el fuelle (2).

7 Desatornillar los casquillos de presién (3) y limpiar los taladros con aire
comprimido.

8 Engrasar los casquillos de presién (3) y las juntas téricas (4) con grasa de

obturacién (incluida en el suministro).

9 Montar los casquillos de presién (3) de nuevo.
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10 Identificacién y eliminacién de averias iCAT

10 Identificacién y eliminacién de averias

Riesgo de lesiones y daiios en el aparato por personas no

autorizadas

Reparacién y modificaciones inapropiadas en el producto pueden conducir

a lesiones importantes dafios en el aparato. La garantia del producto se

extingue con la intervencién de personas no autorizadas.

* Solo personas cudlificadas (en Alemania, véase TRBS 1203) pueden
realizar la puesta en marcha, los trabajos de mantenimiento, limpieza,
de eliminacién de fallos y de reparacién.

También debe observarse el documento adjunto con las condiciones de la
garantia. En caso de dudas y/o problemas, dirijase a su proveedor

especializado o al fabricante.

AVISO

* Observe también las instrucciones de funcionamiento de los
componentes concernientes a la soldadura, como p. ej. la fuente de
corriente, el sistema de antorcha de soldadura, el equipo refrigerante

por recirculacién, etc.
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10 Identificacién y eliminacién de averias

Averia

Causa

Eliminacién

Sefial de parada
de emergencia

* Conjunto de cables conectado

incorrectamente

* Véase fijacién del conjunto de
cables
= 6.4 Montar el conjunto de
cables en el robot en
pdgina ES-17

Juego insuficiente del conjunto de cables
entre devanadora e iCAT

¢ Sies posible, cambiar la posicién
de la devanadora

Cable de control, conjunto de cables o
circuito defectuoso

¢ Comprobacién y recambio por
personal técnico cualificado

Conjunto de cables torcido

* Soltar el conjunto de cables de la
devanadora y conectarlo de
nuevo en posicién no torcida

No es posible
infroducir el
conjunto de cables

en iCAT

No hay grasa en las juntas téricas del
adaptador

e Lubricar las juntas téricas

No hay grasa en el taladro de
alojamiento del adaptador del conjunto
de cables con refrigeracién por liquido

¢ Lubricar los taladros

El adaptador del conjunto de cables no
estd insertado correctamente en el
médulo (tener en cuenta la alineacién).

* Utilizar el pasador de cables.

¢ Alinear la ranura de guia

El conjunto de
cables ondea en el
eje del robot

Conjunto de cables es demasiado largo

* Sies posible, cambiar la posicién
de la devanadora

Reposicién
imprecisa de la
antorcha

Acumulacién de suciedad en la carcasa

* Quitar los depésitos de suciedad,
limpiar la carcasa

iCAT dafado

* Control por personal técnico
especializado

Pérdida de gas

El digmetro de la sirga es demasiado
grande

¢ Utilizar sirgas mds pequefias

La sirga no estd desaislada
suficientemente en el lado de la antorcha

* Desaislar la sirga 350 mm en el
lado de la antorcha.

Tab. 15

Averias y su eliminacién
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11 Desmontaje

iCAT

11 Desmontaje

ES-34

Riesgo de lesiones por arranque inesperado

Lleve a cabo las acciones siguientes durante todos los trabajos de
mantenimiento, mantenimiento correctivo, montaje, desmontaje y
reparacién:

* Desconecte la fuente de corriente.

* Cierre el suministro de aire comprimido.

* Desconecte todo el sistema de soldadura.

* Desconecte todas las conexiones eléctricas.

AVISO

* El desmontaje sélo debe realizado exclusivamente por personal
capacitado (en Alemania, véase TRBS 1203).
* Observar la informacién en el siguiente capitulo:

= 8 Puesta fuera de servicio en pagina ES-26.

1 Desconectar el conjunto de cables (2) de la devanadora (1).
= Fig. 9 Posiciones de los ejes en pagina ES-19
Versiones ABIROB® A, GC, W:

2 Desatornillar el casquillo enroscado (2) y el fuelle (3), soltar el tornillo de
sujecién (14).

= Fig. 8 Montar el conjunto de cables ABIROB® A, GC, W en
pdgina ES-17
Versién ROBO WH:
= Fig. 10 Montar el conjunto de cables de ROBO WH en pdgina ES-20

3 Extraer el conjunto de cables (2) de iCAT y quitarlo hacia atrds pasando
por el 4° eje del robot.

= Fig. 9 Posiciones de los ejes en pégina ES-19

4 Soltar y quitar el cuello de antorcha.
= 6.6 Sujetar el cuello de antorcha ABIROB® A en pégina ES-22
= 6.7 Sujetar el cuello de antorcha ABIROB® W en pégina ES-23
= 6.8 Sujetar el cuello de antorcha ABIROB® GC en pdgina ES-24
= 6.9 Sujetar el cuello de antorcha ROBO WH en pdgina ES-25

5 Desmontar el iCAT (1) del robot (4).
= 6.2 Fijar el iCAT en el robot en pégina ES-15
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12 Eliminacién

12 Eliminacién

12.1 Materiales

Observar las disposiciones, leyes, prescripciones, normas y directivas locales.
Para eliminar debidamente el producto, es necesario desmontarlo.

= 11 Desmontaje en pdgina ES-34

Este producto se compone en su mayor parte de materiales metdlicos que
pueden fundirse nuevamente en acerias. De este modo se los puede reciclar
casi ilimitadamente. Los pldsticos utilizados estan marcados, de modo que
pueden clasificarse y fraccionarse para el reciclaje que sigue.

12.2 Productos consumibles

12.3 Embalajes

Los aceites, los lubricantes y los detergentes no deben contaminar el suelo ni
llegar al alcantarillado. Estas sustancias deben almacenarse, transportarse y
eliminarse en tanques apropiados. Observe en esto las correspondientes
disposiciones locales y las indicaciones para la eliminacién de desechos
dadas en las hojas de datos de seguridad que especifica el fabricante de
medios de produccién. Los Gtiles de limpieza contaminados (pinceles, pafos,
etc.) también deben eliminarse segin las indicaciones del fabricante de los

consumibles.

ABICOR BINZEL ha reducido el embalaje de transporte a un minimo
necesario. Al seleccionar los materiales de embalaje, se tiene en cuenta un

posible reciclaje.
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13 Anexo iCAT

13 Anexo

Accesorio pasador de cables
El pasador de cables sirve para el montaje correcto de conjuntos de cables.
Las juntas téricas en el perno del pasador de cables marcan las posiciones de
montaje de las diferentes versiones de conjuntos de cables ABIROB® A,
ABIROB® W yABIROB® GC. Utilizar el pasador de cables tnicamente en
combinacién con el soporte para robot iCAT.

1 Junta térica verde ABIROB® A 2 Junta térica negra 3 Junta térica roja ABIROB® W
ABIROB® 350GC

Fig. 19 Juntas téricas
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iCAT
1 2 3 4
| =
0,
- :
2
O 0,
SN o
q ) e
<
3 7
%
~_
10 9 8
1 Pasador de cables 5 iCAT ABIROB® W 8 iCAT ABIROB® 350GC
2 Superficie de contacto ABIROB® A 6 Superficie de contacto 9 Superficie de contacto
3 Junta térica ABIROB® A (Verde) ABIROB® W ABIROB® 350GC
4 CATABIROB® A 7  lunta térica ABIROB® W (Rojo) 10 Junta térica
ABIROB® 350GC (Negro)

Fig. 20 Montaje del conjunto de cables iCAT

= 6.4 Montar el conjunto de cables en el robot en pagina ES-17,
Paso 1 hasta Paso 8

El conjunto de cables estd montado correctamente si la junta térica (3), (7)
6 (10) estd a ras con la superficie de contacto respectiva ((2), (6) & (9)).
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EC Declaration of Conformity
in accordance with 2006/42/EC (Machinery)

ABICOR
BINZEL

ik GmbH & Co. KG

T ion of the EC of Conformity
Manufacturer Al Binzel
Kiesacker
35418 Alten-Buseck
Germany
Authorized person for the Hubert Metzger

- see

Product Description

Designation robot mount

Trade name iCAT

us,

Applicable EC directives 2006/42/EC Machinery

2011/65/EU RoHS

Harmonized standards used

and technical specifications

EN IS0 12 100:2010

Alten-Buseck, 15.01.2018

swae C (o)

Prof. Dr.-Ing. Emil Schubert, Managing Director

Filing: Document-no.: 08-01-2018

of manufacturer

The iCAT robot mount is used in industry and the trade for connecting
the torch neck to the robot equipped with central media guidance.

F i robot protecti

Type

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

The object of the declaration described above is in conformity with the relevant essential EC safety and health
requirements of Directive 2006/42/EC of the European Parliament and of the Council of 17 May 2006 on
machinery (OJ L157, 09.06.2006) with respect to its construction, design and version placed in the market by

This declaration ceases to be valid in case of a modification of the device without our authorization.

15-January-2018 Page 10of 1
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1 HF]

EC Declaration of Conformity ABICOR

in accordance with Directive 2011/65/EU (RoHS) NMEE E

Translation of the EC declaration of conformity

Manufacturer

Authorized person for the
technical documentation

Product Description

Designation

Trade name

Ak der Binzel i ik GmbH & Co. KG
Kiesacker

35418 Alten-Buseck

Germany

Hubert Metzger
Address — see address of manufacturer

The iCAT robot mount is used in industry and the trade for connecting
the torch neck to the robot equipped with central media guidance.

robot mount Function robet protection
ICAT Type

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

The object of the declaration described above is in conformity with Directive 2011/65/EU of the European
Parliament and of the Council of 8 June 2011 on the restriction of the use of certain hazardous substances in
electrical and electronic equipment (OJ L174, 1.7.2011).

Applicable EC directives

Harmonized standards used

and technical specifications

Alten-Buseck, 15.01.2018

2011/65/EU RoHS
2006/42/EC Machinery

EN 50581:2012

-~ ;
Signature Q

Prof. Dr.-Ing. Emil Schubert, Managing Director

Filing: Document-no.: 08-01-2018 15-January-2018 Page 1of 1
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3 FERULH iCAT
3 FEamiiE

A

AEFE AR SR

R EMH, REUTRSEENG . SIAE IR,

o HBEIZ IR E & 4%

o EEPONTIRFHMERSIE A MO s M A

s ARTFHEZELRESIM AR

(HEfEE 20, TRBS 1203 Z¥U5E) i FHE% .

3.1 BIAREEE
KEESEE -10° C - +55° C
MR ESEE 76 20° C I, ok 90%
T 1 AT IR 5 A
7 P 2 (8] N R R IR S R IR -10° C - +55° C
BEN KRR SEE -25° C - +55° C
MR ESEE 1E 20° C I, &k 90%
T 2 J& B AT T PR B 4% 1
R~ g = 90 mm KJE = 162 mm
EHE iCAT ABIROB® A (AH#HEM) |[1.6 ke
BARE X, Y 3 10°
B 7 % 4 - 8 mm
BATHERE + 0.1 mm

K 3 —SH

1CAT AN RH

iCAT 524G

iCAT ABIROB® A 1.7 kg

A300 = 2. 15 kg, A360

= 2.1 kg, A500 = 2.2 kg

iCAT ABIROB® GC | 1.7 kg

3506C = 2.2 kg

iCAT ABIROB® W 1.7 kg

W500 = 2.55 kg, W300

= 2.5 kg

iCAT ROBO WH 1.9 kg

WH W500 = 2.5 kg, WH
WH 652 D TS = 2.8 kg

242D = 2.4 kg,

& 4 & iCAT ABIROB® A/GC/W, iCAT ROBO WH
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3 UL iCAT
ABIROB® A ABIROB® GC ABIROB® W ROBO WH
H 2R A DC
AR R JEH N BE AR
JR L RA 5[5 L
R 77 ML
Fe Rl 141 V IgfH
HLasE DRI %K IP3X (EN 60 529)
{454k (DIN EN 439) C0, B M21 0, B M21 0, B M21 0, B M21
xIE 8 R — RS, K EN 60 974-7
DL B EH K% 1iCAT:
KA AHEA | B R - B | AUERE | A HEE
3 | &
i}
8]
HlATh | wiE | FE
CO, | M21 AN | BN | B | K
N
A A |% |mm 1/min W 1/min| bar | bar
ABIROB® A300 | ik 300 | 250| 100| 0.8 - 1.4 |10 - 20 | 800 - - |-
ABIROB® A360 | Sf& 320 [290]100( 0.8 - 1.4| 10 - 20 | 800 - - |-
ABIROB® A500 | ik 350 | 320( 100{ 0.8 - 1.6| 10 — 20 | 800 - - |-
ABIROB® 350GC| S f& 350 [ 300{ 100[ 0.8 - 1.2 | #4320 800 - - |-
ABIROB® W300 | Wi 320 | 300| 100| 0.8 — 1.2 | £ 20 800 1 1.5 3.5
ABIROB® W500 | ¥z 360 | 340{ 100| 0.8 - 1.6 | #4920 800 1 1.5 3.5
ROBO WH 242D | Wiz 320 [280{100[0.8 - 1.2| #4520 800 1 1.5 3.5
ROBO WH W500 | ¥z 360 | 340{100[ 0.8 - 1.6 | 10-20 | 800 1 1.5 3.5
ROBO WH 652 | Wiz 360 | 340{100( 1.0 - 1.6 | 10-20 | 800 1 1.5 3.5
D TS
R 9 15 iCAT IS LA S50 (EN 60 974-7)
Uikt s ) 47 B R A 2 T BE 35%
PA_E AR AR e A AR, BITESS B P IS, AR
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i CAT

EC Declaration of Conformity ABICOR
»
in accordance with 2006/42/EC (Machinery)
T ion of the EC ion of Conformity
Manufacturer A Binzel Sc i hnik GmbH & Co. KG
Kiesacker
35418 Alten-Buseck
Germany
Authorized person for the Hubert Metzger
technical documentation Address — see address of manufacturer
Product Description The iCAT robot mount is used in industry and the trade for connecting
the torch neck to the robot equipped with central media guidance.
Designation robot mount Function robot protection
Trade name iCAT Type

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

The object of the declaration described above is in conformity with the relevant essential EC safety and health
requirements of Directive 2006/42/EC of the European Parliament and of the Council of 17 May 2006 on
machinery (OJ L157, 09.06.2006) with respect to its construction, design and version placed in the market by
us.

This declaration ceases to be valid in case of a modification of the device without our authorization.

Applicable EC directives 2006/42/EC Machinery
2011/65/EU RoHS

Harmonized standards used EN I1SO 12 100:2010

and technical specifications

Alten-Buseck, 15.01.2018

swae C (o)

Prof. Dr.-Ing. Emil Schubert, Managing Director

Filing: Document-no.: 08-01-2018 15-January-2018 Page 10f 1
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i CAT

EC Declaration of Conformity
in accordance with Directive 2011/65/EU (RoHS)
Translation of the EC declaration of conformity

ABICOR

BINZEL =

Manufacturer Al der Binzel i ik GmbH & Co. KG
Kiesacker
35418 Alten-Buseck
Germany
Authorized person for the Hubert Metzger
technical documentation Address - see address of manufacturer
Product Description The iCAT robot mount is used in industry and the trade for connecting
the torch neck to the robot equipped with central media guidance.
Designation robot mount Function robot protection
Trade name ICAT Type

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

The object of the declaration described above is in conformity with Directive 2011/65/EU of the European
Parliament and of the Council of 8 June 2011 on the restriction of the use of certain hazardous substances in

electrical and electronic equipment (OJ L174, 1.7.2011).

Applicable EC directives 2011/865/EU RoHS
2006/42/EC Machinery

Harmonized standards used EN 50581:2012

and technical specifications

Alten-Buseck, 15.01.2018

-
Signature @

Prof. Dr.-Ing. Emil Schubert, Managing Director

Filing: Document-no.: 08-01-2018 15-January-2018
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2 RLICELT i CAT

2 R2ZEHLT
AAXEDREDFFIZIZH-TLEELY,

2.1 ELLMERAAE
- COHRBAZECREBEINTWSH#ERE. COFRBAEICEEHINAT
WAEMERETOAMERLTLESWL, BE- AVTFY
R BEOBIEREFSEBELTLEEL,
C FOMOWHELFEALEEICERLELDEALGLEISNET,
- MEERLELEFBMNE LI-BCHBTOREPERIRH AT
EFH A

2.2 REBDRE
- EIRERBAZEX. WOTHLRELOND K ITHBOZEICES., #
BESIEETBEICITRFFAZ L —HEICEL TS,
- HEBER, BEBLUA VT T URGEEERTTELDE. EM
ARy ITDHTT, BEMARE YT &L, EFMLGEENIE. £
B, RBERICKY, FINEEEHRL, BENEKRERIRL
CEDNDTEBHATY (KA YERDIFEIE TRBS 1203 #55,),

C D AEEEEEIESFAENESICLTLESLY,
- BEOERZEREICH>TLESLY,

- EEBREBORAZBRIFOREICHEL. EXRBEEZERIZR-
TLEEW,

- HEEFBRERE. FAUTOH  FBREES S CERRE
ME

C EEREB I UEHHERE,

2.3 fXARERER (PPE)
REOREETLHOH. FHAZTRUTOL S GHEXARE
RiEE (PPE) OBERZEHELTLFT,

CNhITREKR. REA TR, PZUSADOTRFETRY ., Ri€
FRELUREHTER SN TVET,
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i CAT 2 RLICELT

2.4 BEDRE
HBREGAE CTHAT AEELX. 4ABEOLALICHESATEY,
BENELS HHEEIREZRLTVEY, ChoDEKREZEEE
ABWIEICHRBALEY -

ELBE->TWAREKRERLTWEYT., Chh#FLAEMES.
REHDWNEESICOHELY FET,

=¥
= 0O

ERAELS BRRERLTVET .. S IToNANGES,
BRI DOENEIENBY ES,

A xm
BENELS BDKRRERLTVEY . ChdEITohBNES.
BEFEIMGESIEECISTNALHYES,

b 158
ERBRABLGDOIAZY | HBEOYMBENISECShZYT
BEETINDHLRRERLET.

2.5 RIBBOXI
REBRIZE, =EBICRDA—T A4V T4ZFBIELTLESL,
- BRMAGERER

ZFDEIADRKIZONTIE, BIKGAZED BRI OBEE®. £
DENIDEDEBODEMECECZEL,
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3 ®WRZDINT

i CAT

3 ®MAITDONT

A =5

FEDLGERIZKYEL S BEK

BBEOTBEULERICEIY. MK BB LUVEEICRKRALEL

BEENAHYET,

© BBREXELWMERAEZESFOTIFRACESL,

© HBBOMEALZENE LT, BEHH TRECLERZITHE
WTLEELY,

- BREEAIT SO, EMRE2 YT (K4 YERAIETRBS 1203
ERESR) OHELFET,

3.1 Eifitftsk

BERE -10°C~+55°¢
FExE EE 20° CEsTT10 % ET

= 1 BERORESE

BERERHOBRELE -10°C~+55°¢C
2o BEEE -25°C~+55°¢C

FEx R EE 20° CEsT9 % ET

= 2 XS KUV REDRESH

<tk EZ =90 mm £& =162 mm
iCAT ABIROB® A (F—F 7% L) MER 1.6 kg

BREME X. YE 10°

BALENE 7@ 4 - 8 mm

Yty FERE = 0.1 mm

*® 3 g

iCAT h—F 7% L | iCAT b—F 4t

iCAT ABIROB® A | 1.7 ke A300 = 2.15 kg, A360 = 2.1 kg, A500 = 2.2 kg
iCAT ABIROB® GG | 1.7 kg 350GC = 2.2 kg

iCAT ABIROB® W | 1.7 kg

W500 = 2.55 kg, W300 = 2.5 kg

iCAT ROBO WH 1.9 ke

WH W500 = 2.5 kg, WH 242D = 2.4 kg,
WH 652 D TS = 2.8 k

x4 iCAT ABIROB® A/GC/W,
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i CAT 3 H&AITDIT

EiR DC
ERERE 24V (E—4 &)
=L5) %X 100 mA
x5 IA8RAYF
XAAHLVY AFMA #1.5°
LAMR 0.5 -1 mm
=6 BEELAA Y FOEBENE
R ILY 9.6 Nm
fRIFATE (IEEE 400 mm DIFE) |24 N = 2 N
TR 53mm = 1 mm
=1 I$4a

A4: £ 155° Ek{, Ab: +200°

b JIE o=, ) AS5:+90° /-135°

A JmKRLH +/- 155° A5 : sxKEh(F +90° /-135° A6 : &xKfaLlh +/- 200°

B 2 F—NLT7vytrTI)~ADERRER

b 158

- MEADERRRRLN £ 355°
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3 HERZDONT i CAT
ABIROB® A ABIROB® GC ABIROB® W ROBO WH
BR DC
BREOEE E (GB#)
74y BEJAY (JISIEKIZEST B)
H4 FA* SEES
EWREE 141V (E—218)
gmﬁ“3*99—0)ﬁé$% IP3X (EN 60 529)
—IJLEAR (DIN EN 439) | O, FE1=1% M21 G0y 00y FEF=IE M21 | COy FE =3 M21
*x 8 EN 60 974-7 IZE D<K b—F D —fift#k
LUTOT—42I% iCAT LHEDLE-BEDHAENTT,
B AHNAR | BREAH |#A | 74Y | HRRE| AHICET HER
x EHE
AH | R | RE
TERE
CO, | M21 BN BNEBE B
M| K

A A % mm [/min W |/min | bar | bar
ABIROB® A300 | Z=:% 300 | 250 (100 [0.8 - 1.4[10 - 20 |800 |- - -
ABIROB® A360 | Z=:/% 320 | 290 (100 [0.8 - 1.4{10 - 20 |800 |- - -
ABIROB® A500 | Z=:4% 350 (320 {100 [0.8 - 1.6{10 — 20 |800 |- - -
ABIROB® 350GC | Z=:% 350 [300 (100 |0.8 -1.2|#520 800 |- - -
ABIROB® W300 | /k:4% 320 {300 (100 | 0.8 - 1.2|#920 800 |1 1.5 (3.5
ABIROB® W500 | /k:% 360 [340 (100 | 0.8 - 1.6| #5920 800 |1 1.513.5
ROBO WH 242D | /K 320 (280 (100 | 0.8 - 1.2|#920 800 |1 1.5 (3.5
ROBO WH W500 | 7K 360 |340 (100 [0.8 - 1.6]10-20 800 |1 1.513.5
ROBO WH 652 | /K4 360 [340 {100 [1.0 - 1.6{10 - 20 |800 |1 1.5 (3.5
DTS
%9 iCAT LHEDHERIBEORRETED b—FF7—42 (EN 60 974-7)

VSVWART7 =0 BEDEE. BERAFIEHEA DM BILES,

LROERARF. —RUGEARTOTTORETHL, (EHE
(FENSFRE, ZROMEEGCEDAREEX 28 CRREZE

3)
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i CAT
ABIROB W500 & ROBO WH W500 i5& (dis 3 45k Kar—JIL&ERA
TEILENRHY FF, 360A L EDFEAEKA k—F ABIROB® W500,
ROBO WH W500 #& 1f ROBO WH 652 D TS TH#hkiKATr—IIL%E
S5 LABEICHRY ET, TOT—TILIEBEVEDHEIZE L TH
ABLFET,
3.2 B&EE
ABIROB® A ZEAEEES b—F
ABIROB® GC ZnBEEEE F—F
ABIROB® W KinBEESE b—F
ROBO WH K BEERE b—F
£ 10 L
3.3 BEIL—+
1 2
=
| =
Aﬁiﬁj ‘7‘
4 3
1 B 3 JUTILES
2 IJSUCHEES 4 HEFAHB
M3 BEIL—F
BEVWEHLEORICE, TEDOERECAETEL:
- B, HEES, 8EFAB. AEERTIAHEORTIER
3.4 ERESELVRL

MFGAZCIRDESE LV VRLAERENTVET,

oL | BRER

BYHEWEDETE S VINED-HDINERLS

> | EMl. BEEF-RRHERNHHLETTHESRY VL

1 MIBR Ty TOHRBXDIEEZRT
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4 FER iCAT
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ARy k7RJLA— iCAT - BIEEFITIRE
- EURERERE - RANSRIL 6 AR, Mx10
- RALVF W25 - ABIMIG® AL >F
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iCAT, A, W, GCR®DT—TILT7 vyt TYOEYFIFIZIK. 51Eik
EFY—JL (980.2153) ##|WL T, CNIERBRICEIEFENLFEE
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BEAE - AR RILALEEXIZHRY ET,

Ef - HEDSROAXT—28LURRESIE. RFOAFO05
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14 32 —=2v b www.binzelabicor.com TZTEW=FE1TE T,
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EROREICOVWTOEBEMBMNE L-BEIE. MAEEICTHHRL]
x* 14 PP
4.2 RE
ETOREDYEMENE
2 XK 2EESLUVREDRESZHE R—2T JA-8
5 HREDERA

Oy kARJLA— (iCAT (X, B F—FE2EBLEMAEITRDODIZE
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MZEZELEIT, RILA—IXZE45 ABIROB® A, GC & %4 ABIROB® W,
ROBO WHHDZDD LR T LEHAE L CTHERHEEEREEEH/\—LT
WET, CORILA—ICAT ZIX, Z#EL2 A TORERELN—FN
AEShTWET, TRIATWSIERIZKY., ZORBHTER
BRISUIICEE, 3$®Ezl;orﬁuu%(ﬁﬁﬁmén
XAy FHNBEINE T, BENEI o=15E&. iCATHA 10° X
BLUVYARIZEN, TOREMRICE>T A—F. AAKES

KU¥ARyY FEBEMBECIENTEET, HARATAETAY
OXA vFiE, FTEORLEEEDEMIVR—RY FEBYET,
RSB o5 EICIE. Y4 ORA v FHEREERL. HI

ZIEORY FOBZTEZEDDENTEETT, COESEFY—TIL
Tyt DFIEy—JILBREEShET,
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6 BLEER i CAT

6 HE#

FTREOEHICLHHEDER
AoTFUR, EBE RYMET. RYSNLFOEEDIL. UTD
;&LE“LT<t$u
aﬁ®Z4J?EWOT<FéU
-Eﬁ DHIGEBEH L TS,
-TATQ EREREIVBEL T<EEL,

sEER
TEROFEFIECK>TLEEL:
> JBERIZDONT R—TT JA-8

HEBORINE. EREE-TWDARE YT (FAYERIL

TRBS 1203 EZfRICEM) IC& - TEREShAETAELY FE
A}O

6.1 ORY FOAVTFUREE

ICATELUS—TL7yvEyTYERYMFITSIZIE. ARy b%F
AUTFURMEBIZES BENHY FT,

EEC
ARy FERTAVTFUVAME~DBEZTILENHY F

+.
- QCAT & —TN 7yt TVEELLRY TS24, A
Ry FDE 4L 5, 6EERODBYRAFHT L TLIEELY,
FA4E = pIfE, FOHE - PIUME.
FE6E = PIAMNE

S HA4ARY FDAVTFUREE R—PT JA-14

& 4 ARy bOATFFURUE
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i CAT 6 BLEER

6.2 iCATORARY hADERY {1+

1 iCAT 4 RAFYTRILE 6K Mx14 T KRARSARIL k6K Mx10
2 ARy bIZUD 5 @Ry b
3 FINLEY 4K, m6x10 6 KFIJE> 6K, mbx12
B 5 iCATORY b~ADEY 1+
JEED

Oy M2 iCAT ZEYF+57=6, ARy r75200 2 A
WETY, 725U ICAT (1) s&LvaRy FOFANE—2
IZ—BLTWEIThIERY FEA.

1 ARy FI35209 Q) F6XRDARANRGRILE @) 12XV . &
KO F RILYI M= 3.5 \mTcAKRy b 6) [TRYFITLENIE
-3-0

FE
FILEY (6) ODEEISEELTLLEEWL, ChrORY b
~DEEMELERYFET,

2 iCAT () F6ARDAANRMARILE () I2&YARY
735202 @) 12 RKREEDMTF FILY M= 3.5 Nm TERY F1+5

nFEY,

EEE
FIEy @) OEEISEELTLESL, ThALBRY b
~NDEEMBEERYFET,
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i CAT

6 HEdn

6.3 FHEAR—RIS5TOmMY fFI+
BRAR—R S5 FEaRy + Motoman®, ABB®, Reis®# & Ut 0TC®

DIHFEIZOHFY FITFET,

6.3.1 Motoman®

3 KEA—RVSUT
4 ARAFRYERIL 2K N4

1 ARy
2 RAFFRIL N6
6 KRIR—R 25> T Motoman® MDERY {11+

1 REAR—RU5207 @) BARARGRILE 2 TAKRy ~ (1)

ICEELET,
2 FEYHSOTORIZHS mmDIFTET2ENELC B ETARANMSR

Lk 4) EZROFET,
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i CAT 6 BLEER

6.3.2 ABB®, Reis®, 0TC®
TEEOR@EE ABB® ICBE®RLET,

1 oRyb 3 RER—RUS0T
2 RARFRIL S 2F N6x25
7 BEAR—R9 5 TORY 1+

1 #EYHSOTOMICHS mOTEENTEDLS 2, KR
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BHIZWY FFFET,
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6 BLEER i CAT

6.4 y—TILTFyvt>ITJUDARY bAOEY 1T

JEED

- &4 ABIROB® W L U Robo WHIZH—TILT7T vt TY HEY
1+ B, K= FILMEHE b —F#F ABIROB® W & Robo WH
ITEWTHy =7yt T TETE—IZELLELAFN
BEIEELTLESL, MBROICHANBERZ LITEE
LTLESLY,

- BYMIHE. B—ORNISEELTLESL,

- &4 ABIROB® WH L USROBO WHIZH—TILTF vt TY £EY
F1+BE. K=y FILBLT0 Y vFOBRYFFOICSTY)—X
EEWMLTLESLY,

C BABEUEAT—TULT7 vV TYERYMNITIE, 2TH
SA4Y (EHEsr—TII, Kkik—R, HR, EBESKEE) [
Chig<. O+ EULBRTESLLIITEELTLE
Sy,

1 Bl&EkREY—IL 5 S —TJIIHIAA K 10 iCAT
2 htzry—7 6 y—ILFytrIY 11 8 F—FHF
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6 HEen

&
C RERT—TLVT v TYORYFMIFETSICE. HBEIC
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DIVFERYNT EEHBLETS,
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DEFRIZESWEDOTT, ARy L& = A4, A5, A6

1 KLRY—=T (2 BLUAOD—X 3) #WMYsHLET,

2 MYFFIFARILE (14) #BE—FHF (1) IZ.HR)L LOEE
E® (13) MMETEHETRLAHAET,

3 7—JNTyt2 T (6) #&HHNHARY L (8) OFE4eax
BLTELA#FET,

BlEHREY—ILOWMY FIHFIZDONTIX, ZOEDIERIZHKE-TL

&Ly,

2> 13 ffEXE R—TU T JA-38

4 5lEHREY—I)L ) (X GIH 5 ICAT (10) sLUBKRY k (8)
DESEHZFBELTELAZHET,

5 BlEHmEY—IL () X, LFEIFEFTHY—TLTyvEYT)ax
98— B) TR LAHET,

6 BIEHKhEY—ILT, ¥yr—ITILT7vt>rTV%E, ORY FDES
BFUVEOCHMEELT ICAT LEFEAHFETHIESHLET,

JE&E

=L TyerTYaARIE— B) EMEROHEVELIV
BEMNFRF (1) OBEFE->THENMEICEAELEY

7 BYFFEFARIIL L (14) (FERKRFEOF T FILY M= 7.5 Nm THEEIZ
BMYMITET, HBROICANBELZIEITEELTTEL,

7E5E

S H=DJLTyE IR E— B AELLEASKhIE
EDH. COBMYFMITARILE (14) TRYMFITEZENTEE
ERS

8 BlEHREY—IL (1) #ZWMYSNLET,
9 F—JNLT7ytrT 6) OFEBEKR—REFEKR—RIST
9) ICIEFERETHEAL, RAKMSRIL FTEELET,
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6 HEdn

i CAT

EEC

CORBAR—RI S UTITRBER—RER LAA, TNHAKE R
RS TOHPTRETHFETERLET,

10 LR)—T (2 2R#%FEFTHLAA. AA—X () #ETH
ELET,

= UTOEAESTRIMME /\°—~>‘—c- JA- 20I:§’5L\’CL\¥"9"0

O VEREE (1) 74 VviEiRE B @) [CBRYFITE
E

127—TL7vE2TY) (2 #EBAIOIRT 2T A VidiE
B M ICAELET,

13 iCAT DHEr —TILEBREEILR A v FRE L TEREBITHER
YftirEd,

1474 VEBEE (1) OBmMYMSFITRIL FEBOET .

BIGAAEMBETH 7/ VEAREBENBEYLMBICLES LS.

TOFIEZHENDLET,

T
TI—
1‘ il

15
+90 (2s)

—pp T— I ILREODLTEDHM

2 F—TLTvtrTY 3 TAVEREEEES
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i CAT 6 BLEER

JEES

C DA VEREBEA—H—CE o TRYFITANERY ET,
CHERAOTANEREBEORIRGRBAZEE L BRALTEEL,

- ARETHNIE. RRICKY DA VEREBEKTICHET 51
O, 7= T7 v TYERYFFhIERNILEE LHELTL
a0, ARy FOE IS F +/- 90° BILET, TD%k. &
J6 & +/- 240° RLYET, T4 VEREEEENIZKYIE
LLBBROESNET,

A4 VEREZEE (1) OEFKORY FONEICEYRFEY ET,
15 DA YEEEE (1) OBRYMFITRIL FZHEHET,

6.4.1 ROBO WH

1 iCAT ROBO WH 4 5—IONT7yve IJUYOR 1 EE
2 S—=JLTyverIYax YftirAm 8 ~Ap—X
95— 5 OoRyh 9 WEALHFERILE
3 =TTyt TY 6 EEKA—RHFUT 10 ERY 43134 +
10 ROBO WH ~ADT—T LT vt T 1) OERY i+

1 RO—X (8) #H#EICTHWLEBLET,

2 WMYMFIFARIL L (10) #5EER—FHRFIC, RILFOBELES
() PETDHETRLRAAET,

3 H—JNLT7vtrTU @) #&AH56AKRy + B) OFE 4%
BLTELRAHET,

4 FRR—RZEZHAIZRL. 7—ILT7ytE2TUEICAT7HET
2—DF 200 mEAIZL-AMAYEELES .
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i CAT

5 5—JN7ytrTJY @) FARY FOEL 5LV 6EHET
BLTBAEMNMFHFICHEFEZIFTELAAFET,
> X8 R—TT JA-18
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=L TyErT)aART 84— B) FEERDE VELUE
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6 EmYFHIFARIL L (10) (FERFEDHMFIT FILY M= 7.5 Nm THSD E
j—o
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e
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ZRULEOEEFUTOEERTY TTIT>TLIEEL,
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FY. X—=UT A2

6.5 SM4F—DmMY I
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350mm (X LG —XEMUKREET FIHNT) LET,
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6.6 ABIROB® A k—F vy DEY i+

1 ABIROB® A h—FF v ¥ 3 iCAT ABIROB® A 4 1kHRL2X
2 RNALUTF
11 ABIROB® A k—F v & MELY {17+

1 ABIROB® A k—F v %o (1) IZ/ ANHRILE—, /X)L, AR
TA471—HEEELET,
= BEL.0068 ZZH L T &Ly,

2 ABIROB® A k—F v ¥ (1) &4 4 Fi&IZin > T iCAT ABIROB® A
@) ITREBFETELAAET,

3 kL ) ZRALUF (2) TLLoMYEDET . O
kLo M= 2.5 Nm
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6 BLEER i CAT

6.7 ABIROB® W k—F v U MERY I+

1 ABIROB® W h—F R w4 3 {CAT ABIROB® W 4 FrvvTrut
2 [EROHEY
B 12 ABIROB® W k—F v ¥ MELY {1+

1 ABIROB®° W h—F v (1) 12/ XURILE—, /X)L, HR
T4 71—HEEBLET,

2 MEROEY Q) 2X—IDBDV=ROHBIHEALEYS,

ABIROB®* W k—F v o (1) (DB THOAEET S EMNTE

EXR

3 ABIROB® W b—F vy (1) Z2FvvTFvb 4 #E-T
iCAT ABIROB® W (3) ICEELET,

b

- —BREELEE. F—FET—LDOOFTROHLOAGNIEN
HUYET., COEHODIENARSATVEY, RUFEHA
LT, b—FZEHLBVTLLLEE,
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6.8 ABIROB® GC b—F F v ¥ DEY {4+

1 ABIROB°GC F—F v ¥ 3 FvuTrwh 5 MEROHEY
2 REXvvT 4 iCAT ABIROB® GC

13 ABIROB® GC h—F v & MEY {1+

1 ABIROB® GC F—Fxv4 (1) 2/ RHRILE—, /X)L, HR
T4 71— EEBELET,
= BEI.0073 8B LT EEL,

2 vy TFybk Q) LBEEXVYY T (2) £, RN S ABIROB® GC
f—=Fxvo (1) IZERYFFITET,

3 ABIROB® GC b—FF v ¥ (1) ZLIER®HIN%E iCAT ABIROB® GC
(5) DHEBROHEY @) [TELETBMYRFIFTET,

4 ABIROB® GC F—F vy (1) ZFvvTFrv b Q) ZfE-T
iCAT ABIROB® GC (4) CEELFEYT., OB, fFRICELI-IE
SW20 ZERAL TS,

5 REFXYVT (2 2RHFET,
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