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1. GENERELT

Disse instruktioner beskriver brugen af Kemppi GX-ROBOT System svejsebraender-lgsningen til MIG/MAG-
svejsning med robot. Systemet bestéar af flere komponenter, herunder svejsebraender, kabelpakke, robo-
tadapterflange, kollisionssensor, monteringsbeslag, traédbremse, svejsebraenderjusteringsveaerktej og svej-
sebraenderrensestation. Brugen og kombinationen af komponenter afhaenger af robottypen og brugerens
praeferencer. For yderligere oplysninger henvises til "Udstyrsbeskrivelse" pa side 6.

Kemppi GX-ROBOT System-udstyret er kompatibelt med alle starre robotmaerker og omfatter komponenter
til badde hollow wrist-robotter, med kabelfering gennem héndleddet, og ikke-hollow wrist-robotter, med
ekstern kabelfering langs handleddet.

Kompatibilitet med svejseudstyr

Kemppi GX-ROBOT System-udstyr er kompatibelt med AX MIG Welder-svejseudstyret. For information om
de nedvendige firmwareversioner, se "Firmwareversioner til svejseudstyr" pa side 50.

Vigtige bemzerkninger

Lees vejledningen omhyggeligt.

Emner i vejledningen, der kraever szerlig opmaerksomhed, sé person- og tingskader kan minimeres, er maer-
ket med dette symbol. Laes disse afsnit saerligt omhyggeligt, og felg anvisningerne.

@ Bemeaerk: Giver brugeren en nyttig oplysning.

A Forsigtig: Angiver en situation, der kan forvolde skader pa udstyret eller systemet.

Advarsel: Angiver en muligt farlig situation. Hvis den ikke undgds, kan den forvolde personskade og
veere livsfarlig.

ANSVARSFRASKRIVELSE

Selvom vi ger alle bestraebelser pé at sikre, at informationerne i denne vejledning er ngjagtige og fuld-
staendige, kan Kemppi ikke geres erstatningspligtig for eventuelle fejl eller udeladelser. Kemppi for-
beholder sig til enhver tid retten til at &endre specifikationen af et beskrevet produkt uden
forudgdende varsel. Indholdet i denne vejledning ma ikke kopieres, nedskrives, reproduceres eller
videresendes uden forudgaende tilladelse fra Kemppi.

Kildesproget for dette dokument er engelsk. Alle andre tilgaengelige sprogversioner er enten pro-
fessionelle menneskelige overseettelser eller avancerede maskinoversaettelser. Feedback ved-
rerende oversaettelsesterminologi kan sendes til userdoc@kemppi.com.
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1.1 SVEJSESIKKERHED

Svejsning er altid klassificeret som varmt arbejde, og svejseudstyr indeholder typisk hgjspaen-
dingskredslgb. Hvis du ikke er fortrolig med svejsning og svejseprincipper, anbefales det, at du far svej-
seundervisning eller professionel vejledning, fer du begynder at svejse. Det svejseudstyr, der er naevnt i
denne manual, er beregnet til professionel brug i et industrielt miljg.

Af hensyn til din sikkerhed og arbejdsmiljeet skal du iseer folge den brugsanvisning, der falger med
udstyret.

Du kan ogsa f& adgang til og downloade sikkerhedsinstruktionerne ved at bruge disse links:
e Sikkerhed
(https://kemp.cc/safety/general)

e Svejsepistoler og -braendere

(https://kemp.cc/safety/torches)

© Kemppi 5 1922800/ 2614
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1.2 UDSTYRSBESKRIVELSE

Dette afsnit opregner de komponenter, der indgér i Kemppi GX-ROBOT System. Nogle komponenter er ngd-
vendige afhaengigt af, om robotten er en model med hollow-wrist eller non-hollow-wrist, mens andre kan
veelges efter brugerens praeferencer.

Kabelpakker

¢ GX-RCable T1
>> Til robotter med hollow wrist
>> Vand- og gaskelede udgaver

¢ GX-RCable T2
>> For enrobot uden hollow-wrist
>> Vand- og gaskgelede udgaver

I modelnavne (f.eks. GX-R CABLE T1S G (1040) / GX-R CABLE T1S W (1040)): S = slim, G = gaskelet, W =
vandkglet. Tallet i slutningen i parentes angiver kabellaengden.

Svejsebrzaendere

¢ GX-RTorch
>> Vand- og gaskaelede udgaver

I modelnavne (f.eks. GX-R SVEJSEBRANDER 400G 340MM 22D S50 / GX-R SVEJSEBRANDER 500W
340MM 22D S50): G = gaskelet, W = vandkglet, MM = halsleengde, D = halsvinkel, S = anden halsvinkel.

Robotadapterflanger
« X-RFlange
>> Robotspecifikke modeller

I modelnavne (f.eks. X-R FLANGE 100-6-M10 #14): 100 = pitch circle diameter, 6 = antal monteringshuller,
M10 = starrelse pd monteringshullerne, #14 = serienummer, der identificerer den enkelte flange.

Kollisionssensorer

e X-RSensorT1
>> Til robotter med hult hdndled
e X-RSensorT2
>> Forenrobot uden hollow-wrist

Monteringsbeslag

¢ X-R Bracket
>> For enrobot uden hollow-wrist
>> Storrelse S/M

Tradbremse

¢ GX-R Wire Brake
>> Vand- og gaskaelede udgaver
>> Valgfrit

Svejsbraender-justeringsveerktoj

¢ GX-R Torch Adjuster
>> For vand- og gaskaelede svejsebreendere
>> Valgfrit

Kabeladapter
e GX-R10-polet kabeladapter

© Kemppi 6 1922800/ 2614
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>> Tiltilslutning af GX-R-kablet til RS00 Wire Feeder EUR/EUR+

Svejsebrzaender rengoerings- og skaerestation

¢ GX-R Cleaning and Cutting Station
>> Valgfrit
>> Leveres med en saerlig brugsanvisning

For yderligere information, se Kemppi.com.
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1.3 GX-R KABELPAKKE

® Der kan forekomme modelspecifikke afvigelser.

svejsebraender connector

Euro-stik

Kontrolkabel

Luftslange

Kolemiddelslanger (indgang/udgang)
>> Kun med vandkglede modeller.

apwbd=

UDSTYRETS IDENTIFIKATION
QR (Quick Response)-kode

Information om enheden eller et weblink til sidanne informationer findes i form af en QR-kode pa
enheden. Koden kan for eksempel leeses med smartphone med en QR kode-app.
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1.4 GX-R SVEJSEBRZANDER

AT ‘F“’iiij
Q11 I
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1. Svejsebraenderhals
2. Kabelpakkestik
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1.5 X-R ADAPTERFLANGE

Adapterflangemodellerne er robotspecifikke.
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1.6 X-R KOLLISIONSSENSOR

X-R Sensor T1 X-R Sensor T2

s e -
o=t

1. Monteringsplade

Knappen Tradfedning bagud

>> Dette bruges kun til finjustering af svejsetradens leengde (det roterer ikke tradspolen)
Gastestknap

Knappen Tradfgdning fremad

Beskyttelsesdaksel

Kontrolkabel.

N

@ akrw

@ Kollisionssensoren leveres med standardfjedre installeret. Udskift fjedrene om nadvendigt. For yder-
ligere information henvises til "Udskiftning af kollisionssensorens fiedre" pa side 48.
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1.7 X-R MONTERINGSBESLAG

® Der forekommer modelspecifikke afvigelser.

1. Justering af svejsebranderens position
2. Justering af svejsebranderens vinkel

3. Holder (fastger kabelpakken til monteringsbeslaget)

© Kemppi
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1.8 GX-R TRADBREMSE

Tradbremsen bruges til at holde svejsetrdden pa plads, nar den ikke fares frem

L7 N
| |
Vi \
/ \
|
(1}  ?
/4 = «\\ .
) (
[ ‘:,
\\ /
\\\ //
N A4
1. Kabelpakkestik
2.

svejsebraenderstik

®

Wirebremsen leveres med et forudinstalleret stempel til svejsetradsdiametre pa 0,8-1,2 mm. For

svejsetrdad med diameter 1,2-1,6 mm, udskift stemplet med det medfalgende alternativ. For yder-
ligere information, se Udskiftning af trddbremsestempel.

© Kemppi
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1.9 GX-R BRENDERJUSTERINGSVARKTQ?J

GX-R Torch Adjuster-justeringsveerktgjet til svejsebraender bruges til at sikre, at svejsebraenderen er kor-
rekt centreret og justeret.

1. Svejsebraenderholder
2. Svejsebraenderholderens fastgerelsespunkter
>> | henhold til svejsebraenderens leengde
>> Standardleengderne for GX-R svejsebrandere er markeret pd bundpladen. For andre leengder er fast-
gerelsespunkterne placeret med 20 mm mellemrum.
3. Justeringsinspektionsveerktgj
Centreringsstift
5. Fastgerelsespunkter for justeringskontrolvaerktgj
>> | henhold til svejsebraenderens vinkel
>> Standard GX-R-svejsebraendervinkler er markeret pa bundpladen
6. Centreringshylse
7. Bgjehylse
8. Bgjningshandtag

>

For information om justering af svejsebraenderen, se "Justering af svejsebraender” pa side 45.
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2. MONTERING

A Sarg for, at den nadvendige firmwareversion er installeret pa din svejseenhed. Se "Firmwa-
reversioner til svejseudstyr" pa side 50.

A Svejseudstyret ma ikke aendres pd nogen made, bortset fra de aendringer og justeringer, der er
beskrevet i producentens anvisninger.

For montering og brug

Kontroller, at udstyret overholder de lokale og nationale sikkerhedskrav for installation og brug af hejspaen-
dingsenheder.

Kontroller pakkernes indhold, og kontroller, at delene ikke er beskadiget.

© Kemppi 15 1922800/ 2614
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2.1 MONTERING AF SVEJSEBRANDEREN

® Se Kemppi.com for at finde de rigtige komponenter.

Pakraevet vaerktoj:

V
Vo

o

1. Pé&seet kontaktdysen og spaend den pé plads med fast hand. Det er vigtigt at speende adapteren ordent-
ligt for at sikre en taet forbindelse mellem kontaktspidsen og svejsebraenderen.

2. Monter kontaktdysen og stram med et drejningsmoment pad 5 Nm.
3. Paseet gaskoppen og spaend den pé plads med fast hand.

© Kemppi 16 1922800/ 2614
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2.2 INSTALLATION OG UDSKIFTNING AF TRADLINER

Svejsebraender, kabelpakken og den valgfrie trddbremse har hver deres trédliner. Installer tradlinerne for
brug.

@ Brug altid matchende tradlinermaterialer i alle komponenter for at sikre pélidelig tradfremfering.

Tradlinerne er forbrugsdele, der skal udskiftes, hvis de er slidte, eller nar der skiftes svejsetradsmateriale.

A Hvis du skifter svejsetrdden til en anden diameter eller et andet materiale, skal du tilsvarende sendre
trddhjulene i trédboksen.

@ Svejsetraden skal fjernes for udskiftning af tradlineren.

@ Installationsmetoden for tradlineren er den samme for bade gas- og vandkelede modeller.

"Montering af staltradliner i kabelpakke" under
"Installation af DL Chili tradliner i kabelpakke" pd naeste side
"Installation af trédliner i svejsebraender" pé side 20

"Installation af trédliner i wirebremse" pa side 22

2.2.1 MONTERING AF STALTRADLINER | KABELPAKKE

Ngdvendigt veaerktgj:

Y \_».-»\

1. Ret kabelpakken ud.
2. Fartradlineren ind i kabelpakken, til den standser ved linerstoppen.

© Kemppi 17 1922800/ 2614
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3. Indsaet omlgberen ved siden af tradlineren for at tage mal. (Monter ikke omlgberen i dens korrekte posi-
tion pé& dette trin).

4. Brug en bidetang til at klippe trédlineren over, s& den flugter med omlgberens ende.

A Efterlad ikke grove indadvendte kanter, der kunne beskadige svejsetraden.

5. Afisolér enden af tradlineren med cirka 10...20 mm.

6. Seet holderkransen pa tradlineren, og tryk den pa plads. Serg for, at tradlineren gar helt ind i spidsen af
holdekeglen.

7. Placér muffematrikken pa tradliner, og fastger den ved at fastspaende den med et drejningsmoment p3
S Nm.

2.2.2 INSTALLATION AF DL CHILI TRADLINER | KABELPAKKE

Ngdvendigt veaerktej:

© Kemppi 18 1922800/ 2614
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1. Ret kabelpakken ud.
2. Indfer trédlineren i kablet, indtil den stopper ved liner-stoppen.

3. Indsaet omlgberen ved siden af tradlineren for at tage mal. (Monter ikke omlgberen i dens korrekte posi-
tion pa dette trin). Brug en hobbykniv til at skeere tradlineren, sa at den flugter med enden af matrikken.

4. Szt holderkransen pa tradlineren, og tryk den pa plads. Serg for, at tradlineren gar helt ind i spidsen af
holdekeglen.

© Kemppi 19 1922800/ 2614
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5. Placér muffematrikken pa tradliner, og fastger den ved at fastspaende den med et drejningsmoment pa
S Nm.

2.2.3 INSTALLATION AF TRADLINER | SVEJSEBRANDER

Ngdvendigt veaerktgj:

Metoden er den samme for bade stél- og DL Chili-tradliner.

1. Fjern gaskop og kontaktdyse fra svejsebreenderen.

© Kemppi 20 1922800/ 2614
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2. Seettrédlineren i svejsebreenderen, og serg for, at den gar hele vejen igennem, og at linerens ende sid-
der fast i sit hus.

3. Brug en bidetang til at skeere tradliner i flugt med tilslutningsportene (*) eller op til 1 mm over dem.

>> Skeerepunkterne, der passer til svejsebreenderens laeengde, er markeret pa tradlineren.
>> Skeer ikke tradlineren under niveauet for tilslutningsportene.

A Efterlad ikke grove indadvendte kanter, der kunne beskadige svejsetraden.

4. Placér muffemetrikken pé trédlineren, og fastger den ved at fastspaende den med et drejningsmoment
pa 2 Nm.

© Kemppi 21 1922800/ 2614
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2.2.4 INSTALLATION AF TRADLINER | WIREBREMSE
Installation af staltradliner

Ngdvendigt vaerktgj:

1.

Installation af DL Chili-tradliner

Nedvendigt vaerktej:

1. Skaer 60 mm (+/- 1 mm) af tradlineren, og saet muffemetrikken pé tradlineren.

© Kemppi 22 1922800/ 2614
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2. Indsaet tradlineren i trddbremsen og spaend muffematrikken.

© Kemppi 23 1922800/ 2614
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2.3 TILSLUTNING TIL SVEJSEUDSTYR

Kemppi GX-ROBOT System-udstyret er direkte kompatibelt med AX MIG Welder-udstyrets trédboksmodel
R500 Wire Feeder HD EUR+ R500 Wire Feeder EUR og EUR+ modellerne kraever GX-R 10-benet kabe-
ladapter.

® Sarg for, at den nadvendige firmwareversion er installeret pa din svejseenhed. Se "Firmwa-
reversioner til svejseudstyr" pa side 50.

@ Se ogsa vejledningen til dit svejseudstyr for tilslutning til svejseudstyret.

© Kemppi 24 1922800/ 2614
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Tilslutning til R500 tradboks HD EUR+

4.

Skub svejsekabelstik (1) ind i Euro-stikket, og tilspeend omigberen med handkraft.
Tilslut svejsebraenderens styringskabel (2) til trédboksens styringskabelstik.

udgangsstikket pa luftblaeseventilen.

Hvis du har den valgfrie keleenhed skal du tilslutte kelemiddelslangerne (4).

Tilslut til R500 Wire Feeder EUR/EUR+

N =

P W

Tilslut GX-R 10-benet kabeladapter (1) til periferistikket.

R500 Wire Feeder EUR+: For at bruge svejsebranderrensning med trykluft skal du slutte try-
kluftslangen (2) til udigbsstikket.

Tryk svejsekabelstikket (3) ind i euro-stikket, og tilspaend omlgberen med handkraft.
Hvis du har den valgfrie keleenhed skal du tilslutte kelemiddelslangerne (4).

. For at bruge svejsebraenderrengaring med trykluft skal du tilslutte trykluftslangen fra svejsekablet (3) til

© Kemppi
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2.4 MONTERING PA HOLLOW WRIST-ROBOT

Dette afsnit beskriver installation af kollisionssensor, kabelpakke og svejsebraender pa en hollow wrist-
robot.

Se "Tilslutning til svejseudstyr" pa side 24 for instruktioner om tilslutning af kabelpakke til svejseudstyr.

@ For installationen pdbegyndes, skal du sikre, at robotten star i nulposition.

Overskrid ikke de angivne momentvaerdier. Overstramning kan beskadige fast-
garelseskomponenterne.

Ngdvendigt vaerktgj:

1. Monter adapterflangen pa robotten med fastgerelsesskruerne. (For Nm-drejningsmoment henvises til
robotproducentens brugsanvisning.)

© Kemppi 26 1922800/ 2614
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3. Fjern kollisionssensorens beskyttelsesdaeksel, for du spaender fastggrelsesskruerne i naeste trin.

Nm.

@ Fastgarelsesskruerne kan ogs4 tilspaendes fra siden (det er ikke nadvendigt at fierne beskyt-
telsesdaekslet), men den ovenfor beskrevne tilspaendingsmetode er at foretraekke.

© Kemppi 27 1922800/ 2614
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5. Lesn og afmonter kabelpakkens daekselholder, og skub daekslet opad for at afdaekke kol-
lisionssensorens styringskabel, som vil blive forbundet i et senere trin.

6. Monter kabelpakken pé kollisionssensoren.

@ Bemaerk den korrekte placering af kabelpakken. Kabelpakken har udadvendte styrevinkler, der skal
flugte med de tradsporlignende fordybninger pa kollisionssensoren.
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7. Fastger kabelpakken til kollisionssensoren med den medfglgende holdemegtrik. Stram holdemeatrikken
med handkraft pa dette tidspunkt.

8. Indfer den store ende af krogneglen i trédsporet pé kollisionssensoren og hold sensoren for at forhindre
rotation. Spaend holdematrikken til et moment pa 50 Nm med spsendemuffen.

9. Tilslut kollisionssensorens styringskabelstik mellem kollisionssensoren og kabelpakken, og stram dem
ved at dreje.
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10. Rul den overskydende lazengde af styringskablet op i en paen lekke, og skub daekslet tilbage pé plads, sa
alle kabler er korrekt indelukket.
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12. Monter kollisionssensorens beskyttelsesdaeksel igen.

13. Hvis du vil bruge trddbremsen, skal du installere den, fgr du tilslutter svejsebraenderen. Se "Installation
af trddbremse" pé side 35.

14. Tilslut svejsebreenderen til kabelpakken, og spaend kraven ordentligt.

@ For du tilslutter, skal du sikre dig, at stikkene er justeret korrekt.
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2.5 MONTERING PA ROBOT UDEN HOLLOW WRIST

Dette afsnit beskriver montering af kollisionssensor, kabelpakke og svejsebraender pé en robot uden hollow
wrist.

@ For installationen pabegyndes, skal du sikre, at robotten star i nulposition.

Overskrid ikke de angivhe momentveaerdier. Overstramning kan beskadige fast-
gorelseskomponenterne.

Ngdvendigt veerktgj:

O
s

1. Monter adapterflangen pa robotten med fastgerelsesskruerne. (For Nm-drejningsmoment henvises til
robotproducentens brugsanvisning.)

2. Loftkollisionssensorens beskyttelsesdaeksel. Monter kollisionssensoren pa adapterflangen med fast-
gerelsesskruerne og spaend til et moment pa 4 Nm.

@ Fastgerelsesskruerne kan ogsd strammes fra siden (det er ikke nadvendigt at lofte beskyt-
telsesdaekslet), men den ovenfor beskrevne tilspeendingsmetode foretraekkes.
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3. Seet det beskyttende daeksel pa igen.

4. Monter monteringsbeslaget pé kollisionssensoren med de fire fastgerelsesskruer. Tilspaend til et
moment pd 4 Nm.

6. Speend ferst de to fastgerelsesskruer til hajre og derefter fastgerelsesskruen til venstre til et drej-
ningsmoment pa 8 Nm.
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7. Tilslut kollisionssensorens styringskabel til stikket pa kabelpakken, og spaend det med handen pa plads.

8. Hvis du vil bruge trddbremsen, skal du installere den, for du tilslutter svejsebraenderen. Se Installation
af wirebremse.

9. Tilslut svejsebreenderen til kabelpakken, og spaend kraven ordentligt.
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2.6 INSTALLATION AF TRADBREMSE

1. Tilslut trAdbremsen til kabelpakken og spaend kraven

Hollow-wrist-robot Robot uden hollow wrist

2. Tilslut svejsebraenderen til trddbremsen og spaend kraven.

hollow-wrist-robot Robot uden hollow wrist
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2.7 UDSKIFTNING AF TRADBREMSESTEMPEL

Tradbremsen leveres med et forudinstalleret stempel (1) til svejsetradsdiametre pa 0,8-1,2 mm. For svej-
setrdd med diameter 1,2-1,6 mm skal stemplet udskiftes med det medfelgende alternativ (2).

r/-

\&& /4“’:
»

Ngdvendigt vaerktej:

1.
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2. Fjern husdelene.

4. Afmonter stemplet (2) fra holderen (1) og fjern fiederen (3). (Den samme fjeder skal monteres pa det
nye stempel.)

@ Gem stemplet til senere brug.
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5. Indsaet det nye stempel i holderen, og spaend det til et drejningsmoment pa 1,2 Nm. Monter fjederen pa
stemplet.

© Kemppi 38 1922800/ 2614



K i GX-ROBOT S
‘ KEMPPI empplBrugsanvisninés—t?)n/;

6. Szt stempelenheden og skiven pa plads igen.

7. Monter husdelene igen.

@ Sarg for, at ingen kabler kommer i klemme mellem kanterne.
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8. Stram laseskruerne.
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2.8 JUSTERING AF SVEJSEBRANDERENS VINKEL (ROBOT
UDEN HOLLOW WRIST)

Pakraevet veerkioj:

O B

1. Lesn holderens fastgerelsesskrue.

© Kemppi 41 1922800/ 2614



K i GX-ROBOT Syst
‘ KEMPPI empplli%rugsanvisninés— ?)r,z

3. Find den korrekte vinkel. Neermere oplysninger findes i "Vinkler pa beslag" pé naeste side.

4. L&s vinklen ved at saette justeringsskruen i. Spaend til et drejningsmoment p& 0,5 Nm (eller spaend med
handen).

5. Spaend holderens fastgarelsesskrue til et moment pa 30 Nm.
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2.8.1 VINKLER PA BESLAG

Dette afsnit beskriver I&sepositionerne for justeringsskruerne til de forskellige beslagvinkler.

@ Beslagets vinkel justeres i trin pd 5°. Hvert trin har en dedikeret skrueldseposition.

X-R Bracket S

25°
30°
35°
40°
45°
X-R Bracket M
3° 28°
8° 33°
13° 38°
18° 43°
23° 48°
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2.9 JUSTERING AF SVEJSEBRANDERENS POSITION (ROBOT
UDEN HOLLOW WRIST)

Pakraevet veerkioj:

)
s

1. Fjern de to fastgarelsesskruer fra monteringsbeslaget, og skub svejsebraenderen til den korrekte posi-
tion.

@ Svejsebraenderens position kan justeres i trin pd 5 mm. Serg for, at justeringsmaerket (*) flugter med
skalameerket.
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2.10 JUSTERING AF SVEJSEBRANDER

For beskrivelser af svejsebraenderjusteringsvaerktgjets komponenter henvises til "GX-R braen-
derjusteringsveerktej" pa side 14.

® For du bruger svejsebraenderjusteringsvaerktojet, skal du rengare svejsebraenderen for stav og svej-
sesprajt, da de fordrsager slid og reducerer justeringsnejagtigheden.

Ngdvendigt veerktaj:

P

1. Fastger svejsebraenderjusteringsvaerktejet pa en stabil overflade for at sikre méalengjagtigheden.
2. Placer svejsebreenderholderen efter svejsebreenderens laengde.

3. Fastger med 4 bolte.
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4. Positionér inspektionsveerktejet i forhold til svejsebraenderens vinkel. Fastger med bolten.

5. Fjern gaskop, kontaktdyse og kontaktspidsholderen fra svejsebraenderen.

6. Placer svejsebranderen i svejsebraenderholderen, og speend den ordentligt ved at dreje kraven med
uret.
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7. Monter centreringsbasningen og begjningsb@sningen pa svejsebraenderen.

8. Skub centreringsstiften ind i centreringsbgsningen. Hvis centreringsstiften ikke kan indsaettes i cen-
treringsb@sningen, er justering nadvendig.

9. Bgj svejsebranderen med bgjningshandtaget (*), indtil centreringsstiften gar jeevnt ind i cen-
treringsb@sningen. Nu er svejsebraenderen korrekt justeret.
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2.11 UDSKIFTNING AF KOLLISIONSSENSORENS FJEDRE

Kollisionssensoren har fire valgmuligheder for fjederstivhed. Udskift fijedrene, hvis der kraeves en anden fje-

derstivhed.
Fjederstivhed Farvemaerkning X-R Sensor T1
Let Grgn O
Medium Bl o
Steerk Rad O
Ekstra steerk Gul O
@ = Fjedertypen er forudinstalleret ved levering.
O = Tilgeengelig.
Nedvendigt vaerktej:
O 49 O
V4
e

X-R Sensor T2

O

@)
(]
@)

Denne udskiftningsmetode gaelder for bade X-R Sensor T1 0g X-R Sensor T2, men de visuelle detaljer kan
variere.

1.

2.

@ Brug passende bolte til at hjeelpe med at flugte fiedrene.

Fjern monteringspladens fastgaerelsesskruer, monteringsplade og fjedre.

Installer de nye fjedre, s de flugter med stifterne i sensoren.
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4. Fjern de bolte, du brugte til at hjeelpe med at flugte fjedrene.
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2.12 FIRMWAREVERSIONER TIL SVEJSEUDSTYR

A Sarg for, at den nadvendige firmwareversion er installeret pa din svejseenhed.

| det felgende vises de ngdvendige firmwareversioner til svejseudstyr:

¢ AXMIG Welder
>> R500 Wire Feeder HD EUR+: 1.00.00.0 eller nyere.
>> R500 Wire Feeder EUR: 1.14.00.0 eller nyere.
>> R500 Wire Feeder EUR+:1.14.00.0 eller nyere.
>> R500 Wire Feeder RH EUR+:1.14.00.0 eller nyere.
>> AX Manager: 1.18.48.0 eller nyere.

Du kan finde oplysninger om firmwareversionen i AX Manager-brugergraensefladen: Info - Enheds-
information.

Du kan fa flere oplysninger om firmware- og softwareopdateringer ved at kontakte din lokale Kemppi-for-
handler eller g& ind p& Kemppi.com.
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3. BETJENING

For udstyret tages i brug, skal det sikres, at alt nedvendigt monteringsarbejde er udfert i henhold til opsaet-
ningen af udstyret og vejledningen.

A
A

®

Svejsning er forbudt pa steder, hvor der er overhaengende eksplosions- eller brandfare!

Svejseragen kan forarsage personskader. Serg for tilstraekkelig ventilation under svejsningen og
brug andedraetsvaern!

Kontrollér altid for brug, at alle tilslutningskabler, beskyttelsesgasslange, returledning/-klemme og
netkabel er i brugbar stand. Sorg for, at stikkene er isat korrekt. Lase stik kan forringe svej-
sefunktionen, og stikkene kan tage skade.

© Kemppi
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4. VEDLIGEHOLDELSE

Ved planlaegning af rutinemeessig vedligeholdelse af maskinen skal der tages hensyn til, hvor ofte svej-
seudstyret bruges, samt arbejdsforholdene.

Korrekt betjening af udstyret og regelmaessig vedligeholdelse bidrager til, at du undgér ungdvendige drifts-
forstyrrelser og defekter. MIG-svejsebraendere kraever regelmaessig kontrol og vedligeholdelse, isar pa
grund af de hgje temperaturer. Kontroller regelmaessigt kablerne for skader og kontroller, at forbindelserne
er korrekt tilspeendt.

Daglig vedligeholdelse

A Stremkilden skal veere frakoblet lysnettet, for der udferes arbejde pa elkablerne.

« Kontroller jeevnligt, at alle komponenter er stramt tilspaendt.

« Tjek, om kontaktfladen pad Kemppi-braenderadapteren er ren og uden ridser, og om stikbenene er lige
0g ubeskadigede.

« Kontroller for skader pa beskyttelsesslangen omkring kablet.

« Kontrollér O-ringene i svejsekablets svejsebraendertilslutning og svejsebraenderens gastilslutning for
slid og skader.

e Rens stgvet fra lineren med trykluft, hver gang du skifter tradrulle, eller hver dag under kraftigt brug.
« Se efter og fjern eventuelle ansamlinger af svejsesprajt fra dysen.

Ved behov for reparationer kontaktes Kemppis forhandler.

Periodisk vedligeholdelse

A Kun kvalificerede serviceteknikere ma udfare periodisk vedligeholdelse.
Kontroller enhedens elstik mindst hvert halve &r. Rens oxiderede dele og tilspaend lgse forbindelser.

® Brug det korrekte tilspaendingsmoment ved fastgerelse af lose dele.

® Brug ikke hgjtryksrensere.

Serviceveerksteder

Kemppis servicevaerksteder udferer vedligeholdelse af svejsesystemet i henhold til Kemppi serviceaftalen.
Hoveddelene i serviceveaerkstedets vedligeholdelsesprocedure er felgende:

+ Renggring af maskinen

« Vedligeholdelse af svejsevaerktgjer

o Eftersyn af stik og kontakter

o Eftersyn af elektriske forbindelser

o Eftersyn af stremkildens netkabel og stik

* Reparation af defekte dele og udskiftning af defekte komponenter
« Vedligeholdelsestest

o Test og kalibrering af drifts- og ydelsesveerdier efter behov.

Du finder vores naermeste servicevaerksted pa Kemppis websted.
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4.1 FEJLFINDING

® Problemerne og listen med mulige lasninger er ikke udtemmende. Den beskriver en raekke typiske
situationer, som kan forekomme ved normal brug af svejsesystemet. Flere oplysninger og hjeelp kan
fas ved at kontakte det naermeste Kemppi servicevaerksted.

Generelt:
Svejsesystemet starter ikke

« Kontroller, at lysnetkablet er sat rigtigt i kontakten.

e Kontroller, at stremkildens afbryderknap er p& ON-position.
« Kontroller, at lysnettet karer.

« Kontroller lysnettets sikringer og/eller fejlstreamsrelae.

e Kontroller, at returkablet er tilsluttet.

Svejsesystemet holder op med at fungere

o Braenderen kan veere overophedet. Vent p3, at den keler ned.

« Kontroller, at ingen af kablerne sidder Igst.

« Trédboksen kan vaere overophedet. Vent pa, at den kaler ned, og kontroller, at svejsestreamskablet er
korrekt tilsluttet.

« Strgmkilden kan vaere overophedet. Vent pd, at den kaler ned, og kontroller, at kaleblaeserne fungerer
korrekt, og at luftstreammen ikke er blokeret.

Tradboks:

Svejsetrdden pé tradspolen er lgs og falder af.
« Kontroller, at I&get til trddspolen er lukket.

Tradboksen farer ikke svejsetraden frem

« Kontroller, at svejsetraden ikke er sluppet op.

« Kontroller, at svejsetradden er fart korrekt gennem fremferingsrullerne til svejsetradens liner.
« Kontroller, at trykh&ndtaget er korrekt lukket.

e Kontroller, at tradrullens tryk er justeret korrekt til den svejsetrad, der anvendes.

e Blees trykluft igennem trédlineren for at kontrollere, at den ikke er blokeret.

Svejsebrzender:
Svejsetraden braender ind i kontaktdysen

« Kontroller, at starrelse og type pa den aktuelle spids er egnet til den anvendte svejsetrad.

o Sorg for, at trédlineren er ren.

o Sorg for, at tradlineren ikke har mange skarpe bgjninger.

« Kontroller stramforbruget pa motoren. Hvis stremstyrken er for hgj, kan det skabe problemer i trdd-
lineren.

« Kontroller hvor stramt trykket er pa trédrullerne. For stramme tradhjul kan skade blgde svejsetrade
s&som aluminiums- og rertrade.

Branderen overophedes

e Sorg for, at breenderhalsen er korrekt forbundet med grebet.

« Kontroller, at dysestammen er korrekt tilspeendt med handkraft, og at kontaktspidsen er korrekt pasat.

e Sgrg for, at svejseparametrene passer til svejsebraenderens og halsens omrade. Braenderen og halsen
har separate maksimumgraenser for streamstyrke; den laveste af disse er den maksimale stremstyrke,
der kan bruges.

Braenderens hals overophedes
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Serg for at bruge originale Kemppi forbrugsdele og reservedele. Reservedele i forkerte materialer kan
forérsage en overophedning af svanehalsen.

Svejsebraenderens stik overophedes

Kontroller, at stikket er korrekt forbundet til trédboksen.
Serg for, at kontaktfladen og benene pd braenderens stik er rene og ubeskadigede.

Braenderen vibrerer for meget ved svejsningen

Kontroller tilspaendingen pa dysestammen og kontaktdysen.

Kontroller stremforbruget pa motoren.

Kontroller lineren f.eks. for snavs og for at sikre at lineren er afskaret korrekt).

Kontroller svejsetraden. Den skal vaere lige og begynde at rulle sig selv op, nér den kommer ud af kon-
taktdysen. Hvis ikke, kontroller trykket péa tradrullerne.

Kontroller svejsetradens batch for eventuelle kvalitetsproblemer med svejsetraden.

Svejsekvalitet:

Snavset og/eller dérlig svejsekvalitet

Kontroller, at beskyttelsesgassen ikke er sluppet op.
Kontroller, at beskyttelsesgassen stremmer frit og uhindret.
Kontroller, at gastypen er korrekt til formalet.

Kontroller polariteten p& svejsepistolen/elektroden.
Kontroller, at svejseproceduren er korrekt til formalet.

Svejsefunktionen er ikke konstant.

Kontroller, at tradfremfaringsmekanismen er korrekt justeret.

Blaes trykluft igennem trédlineren for at kontrollere, at den ikke er blokeret.

Kontroller, at trédlineren er korrekt til den valgte svejsetrads starrelse og type.

Tjek svejsebraenderens kontaktspids' stgrrelse, type og slid.

Kontroller, at svejsebraenderen ikke overophedes.

Kontroller, at returklemmen er korrekt pésat pé arbejdsemnet, og at kontaktfladen er ren.

Meget svejsesprajt

Kontroller veerdierne pa svejseparametrene og svejseproceduren.
Kontrollér gastype og -flow

Kontroller polariteten pé svejsepistolen/elektroden.

Kontroller, svejsetrdden er den rigtige til det aktuelle formal.
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4.2 BORTSKAFFELSE

hi¢

Elektrisk udstyr ma ikke bortskaffes sammen med almindeligt affald!

Med henvisning til WEEE direktiv 2012/19/EU vedrerende bortskaffelse af elektrisk og elektronisk affald
samt det Europaeiske direktiv 2011/65/EU om begraensning af brugen af visse farlige stoffer i elektrisk og
elektronisk udstyr og deres implementering i henhold til de nationale love skal elektrisk udstyr, efter endt
levetid, indsamles saerskilt og bringes til en dertil egnet miljgmaessigt ansvarlig genbrugsstation. Udstyrets
ejer er forpligtet til at aflevere udfasede enheder til en genbrugsstation i henhold til instrukser fra de lokale
myndigheder eller fra en repraesentant for Kemppi. Ved at overholde disse europeeiske direktiver er du med
til at forbedre miljget og befolkningssundheden.

Yderligere oplysninger:

=] =
E:.
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5. TEKNISKE DATA

"Tekniske data: GX-R Torch 400G (gaskalet)" pé side 59
"Tekniske data: GX-R Torch 400G S50 (gaskelet)" pé side 60
"Tekniske data: GX-R Torch 500W (vandkelet)" pa side 61
"Tekniske data: GX-R Torch 500W S50 (vandkelet)" pa side 62
"GX-R-svejsebranderens dimensioner" p& naste side
"Tekniske data: GX-R Cable T1 G (gaskelet)" pé side 63
"Tekniske data: GX-R Cable T1S G (gaskelet)" pé side 64
"Tekniske data: GX-R CableT1 W (vandkglet)" pa side 65
"Tekniske data: GX-R Cable T1S W (vandkelet)" pa side 66
"Tekniske data: GX-R Cable T2 G (gaskalet)" pé side 67
"Tekniske data: GX-R Cable T2 W (vandkelet)" pa side 68
"Tekniske data: X-R Sensor T1" pa side 69

"Tekniske data: X-R Sensor T2" pa side 70

"Tekniske data: GX-R Wire Brake" pa side 71

"Valg af komponent" pé side 72

"Informationer om bestilling" pé side 73

For yderligere information, se Kemppi.com.
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5.1 GX-R-SVEJSEBRANDERENS DIMENSIONER

GX-R-svejsebraendere f&s med forskellige halsleengder, -hgjder og -vinkler.

Modelnavn Leengde (mm) x Hojde (mm) y  Vinkel (grader) a Veegt (9)
GX-R TORCH 500W 240MM 0D 268 0 0 667
GX-R TORCH 500W 240MM 22D 256.9 59.8 22 667
GX-R TORCH 500W 240MM 35D 243.6 84.6 35 667
GX-R TORCH 500W 240MM 45D 232.3 98.2 45 667
GX-R TORCH 500W 340MM 0D 368 0 0 838
GX-R TORCH 500W 340MM 22D 356.9 59.8 22 838
GX-R TORCH 500W 340MM 35D 343.6 84.6 35 838
GX-R TORCH 500W 340MM 45D 332.3 98.2 45 838
GX-R TORCH 500W 440MM 0D 468 0 0 1004
GX-R TORCH 500W 440MM 22D 456.9 59.8 22 1004
GX-R TORCH 500W 440MM 35D 443.6 84.6 35 1004
GX-R TORCH 500W 440MM 45D 432.3 98.2 45 1004
GX-R TORCH 400G 240MM 0D 268 0 0 651
GX-R TORCH 400G 240MM 22D 256.9 59.8 22 651
GX-R TORCH 400G 240MM 35D 243.6 84.6 35 651
GX-R TORCH 400G 240MM 45D 232.3 98.2 45 651
GX-R TORCH 400G 340MM 0D 368 0 0 803
GX-R TORCH 400G 340MM 22D 356.9 59.8 22 803
GX-R TORCH 400G 340MM 35D 343.6 84.6 35 803
GX-R TORCH 400G 340MM 45D 332.3 98.2 45 803
GX-R TORCH 400G 440MM 0D 468 0 0 950
GX-R TORCH 400G 440MM 22D 456.9 59.8 22 950
GX-R TORCH 400G 440MM 35D 443.6 84.6 35 950
GX-R TORCH 400G 440MM 45D 432.3 98.2 45 950
GX-R TORCH 500W 340MM 22D S50 350.5 5.7 22 838
GX-R TORCH 500W 440MM 22D S50 442.2 7.6 22 1004
GX-R TORCH 500W 440MM 30D S50 450.5 5.7 30 1004
GX-R TORCH 400G 340MM 22D S50 350.5 5.7 30 803
GX-R TORCH 400G 440MM 22D S50 442.2 7.6 22 950
GX-R TORCH 400G 440MM 30D S50 450.5 5.7 30 950
De felgende figurer illustrerer malepunkterne for GX-R-svejsebraenderens dimensioner.
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Brugsanvisning - DA

5.2 TEKNISKE DATA: GX-R TORCH 400G (GASKQLET)

Kelingstype Luft
Kontaktdyse M10X1
Metode til vejledning Mekanisk
Belastningskapacitet 100 % / Ar + 18 % CO2 400 A

Test af belastningskapacitet, svej- Fe
setraddsmateriale

Test af belastningskapacitet, svej- 1,6 mm
setradsdiameter

Test af belastningskapacitet, tradlaengde 22 mm
Diameter pa svejsetrad 0.8..1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Fe 0.8..1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, Ss 0.8...1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, MC/FC 0.9...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Al 0.8...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Fe-MC/FC 0.9...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Ss-MC/FC 0.9..1.6 mm
Halstype Udskiftelig
Fjernbetjening Nej

LED-lys Nej
Tryckluftsslang for rengéring av halsen Ja
Avkanning med gasképa Ja
Driftstemperaturomrade -20...40°C
Opbevaringstemperatur -40...60 °C
Standarder IEC 60974-7
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Kemppi GX-ROBOT System
Brugsanvisning - DA

5.3 TEKNISKE DATA: GX-R TORCH 400G S50 (GASK@LET)

Kelingstype Luft
Kontaktdyse M10X1
Metode til vejledning Mekanisk
Belastningskapacitet 100 % / Ar + 18 % CO2 400 A

Test af belastningskapacitet, svej- Fe
setraddsmateriale

Test af belastningskapacitet, svej- 1,6 mm
setradsdiameter

Test af belastningskapacitet, tradlaengde 22 mm
Diameter pa svejsetrad 0.8...1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Fe 0.8..1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, Ss 0.8...1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, MC/FC 0.9...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Al 0.8...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Fe-MC/FC 0.9...1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Ss-MC/FC 0.9..1.6 mm

Halstype Udskiftelig, dobbelt bgjning
Fjernbetjening Nej

LED-lys Nej

Tryckluftsslang for rengéring av halsen Ja

Avkanning med gasképa Ja
Driftstemperaturomrade -20...40°C
Opbevaringstemperatur -40...60 °C

Standarder IEC 60974-7
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Kemppi GX-ROBOT System
Brugsanvisning - DA

5.4 TEKNISKE DATA: GX-R TORCH 500W (VANDKQLET)

Kelingstype Vaeske
Kontaktdyse M10X1
Metode til vejledning Mekanisk
Belastningskapacitet 100 % / Ar + 18 % CO2 500 A

Test af belastningskapacitet, svej- Fe
setraddsmateriale

Test af belastningskapacitet, svej- 1,6 mm
setradsdiameter

Test af belastningskapacitet, tradlaengde 22 mm
Diameter pa svejsetrad 0.8..1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Fe 0.8..1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, Ss 0.8...1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, MC/FC 0.8...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Al 0.8...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Fe-MC/FC 0.9...1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Ss-MC/FC 0,9..1,6 mm
Kelemidlets stremningshastighed 11/min

Min. keleeffekt ved 11/min 0.9 kW
Maksimum kglemiddeltryk 5 Bar
Halstype Udskiftelig
Fjernbetjening Nej

LED-lys Nej
Tryckluftsslang for rengdring av halsen Ja
Avkanning med gasképa Ja
Driftstemperaturomrade -20...40°C
Opbevaringstemperatur -40...60 °C
Standarder IEC 60974-7
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5.5 TEKNISKE DATA: GX-R TORCH 500W S50 (VANDKQLET)

Kelingstype Vaeske
Kontaktdyse M10X1
Metode til vejledning Mekanisk
Belastningskapacitet 100 % / Ar + 18 % CO2 500 A

Test af belastningskapacitet, svej- Fe
setraddsmateriale

Test af belastningskapacitet, svej- 1,6 mm
setradsdiameter

Test af belastningskapacitet, tradlaengde 22 mm
Diameter pa svejsetrad 0.8..1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Fe 0.8..1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, Ss 0.8...1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, MC/FC 0.9...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Al 0.8...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Fe-MC/FC 0.9...1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Ss-MC/FC 0,9..1,6 mm
Kelemidlets stremningshastighed 11/min

Min. keleeffekt ved 11/min 0.9 kW
Maksimum kglemiddeltryk 5 Bar

Halstype Udskiftelig, dobbelt bgjning
Fjernbetjening Nej

LED-lys Nej

Tryckluftsslang for rengdring av halsen Ja

Avkanning med gasképa Ja
Driftstemperaturomrade -20...40°C
Opbevaringstemperatur -40...60 °C

Standarder IEC 60974-7
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Brugsanvisning - DA

5.6 TEKNISKE DATA: GX-R CABLE T1 G (GASKQLET)

Tilslutningstype for svejsning Euro
Metode til vejledning Mekanisk
Belastningskapacitet 100 % / Ar + 18 % CO2 400 A

Test af belastningskapacitet, svej- Fe
setrddsmateriale

Test af belastningskapacitet, svej- 1,6 mm
setradsdiameter

Test af belastningskapacitet, tradlaengde 22 mm
Diameter pa svejsetrad 0.8..1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Fe 0.8..1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Ss 0.8..1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, Fe-MC/FC 0.9...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Ss-MC/FC 0,9..1,6 mm
Driftstemperaturomrade -20...40°C
Opbevaringstemperatur -40...60 °C
Standarder IEC 60974-7
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Kemppi GX-ROBOT System
Brugsanvisning - DA

5.7 TEKNISKE DATA: GX-R CABLE T1S G (GASKQLET)

Tilslutningstype for svejsning Euro
Metode til vejledning Mekanisk
Belastningskapacitet 100 % / Ar + 18 % CO2 400 A

Test af belastningskapacitet, svej- Fe
setrddsmateriale

Test af belastningskapacitet, svej- 1,6 mm
setradsdiameter

Test af belastningskapacitet, tradlaengde 22 mm
Diameter pa svejsetrad 0.8..1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Fe 0.8..1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Ss 0.8..1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, Fe-MC/FC 0.9...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Ss-MC/FC 0,9..1,6 mm
Driftstemperaturomrade -20...40°C
Opbevaringstemperatur -40...60 °C
Standarder IEC 60974-7

© Kemppi

64

1922800/ 2614



& KEMPPI

Kemppi GX-ROBOT System
Brugsanvisning - DA

5.8 TEKNISKE DATA: GX-R CABLET1 W (VANDKQLET)

Tilslutningstype for svejsning Euro
Kalingstype Vaeske
Metode til vejledning Mekanisk
Belastningskapacitet 100 % / Ar + 18 % CO2 500 A

Test af belastningskapacitet, svej- Fe
setraddsmateriale

Test af belastningskapacitet, svej- 1,6 mm
setradsdiameter

Test af belastningskapacitet, tradlaengde 22 mm
Diameter pa svejsetrad 0.8..1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Fe 0.8..1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, Ss 0.8...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Fe-MC/FC 0.9...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Ss-MC/FC 0,9..1,6 mm
Kglemidlets stremningshastighed 11/min
Koleeffekt ved 11/min 0.9 kW
Maksimum kglemiddeltryk 5 Bar
Driftstemperaturomrade -20...40°C
Opbevaringstemperatur -40...60 °C
Standarder IEC 60974-7
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Kemppi GX-ROBOT System
Brugsanvisning - DA

5.9 TEKNISKE DATA: GX-R CABLE T1 S W (VANDK@LET)

Tilslutningstype for svejsning Euro
Kalingstype Vaeske
Metode til vejledning Mekanisk
Belastningskapacitet 100 % / Ar + 18 % CO2 500 A

Test af belastningskapacitet, svej- Fe
setraddsmateriale

Test af belastningskapacitet, svej- 1,6 mm
setradsdiameter

Test af belastningskapacitet, tradlaengde 22 mm
Diameter pa svejsetrad 0.8..1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Fe 0.8..1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, Ss 0.8...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Fe-MC/FC 0.9...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Ss-MC/FC 0,9..1,6 mm
Kglemidlets stremningshastighed 11/min
Koleeffekt ved 11/min 0.9 kW
Maksimum kglemiddeltryk 5 Bar
Driftstemperaturomrade -20...40°C
Opbevaringstemperatur -40...60 °C
Standarder IEC 60974-7
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Kemppi GX-ROBOT System
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5.10 TEKNISKE DATA: GX-R CABLE T2 G (GASK@LET)

Tilslutningstype for svejsning Euro
Metode til vejledning Mekanisk
Belastningskapacitet 100 % / Ar + 18 % CO2 400 A

Test af belastningskapacitet, svej- Fe
setrddsmateriale

Test af belastningskapacitet, svej- 1,6 mm
setradsdiameter

Test af belastningskapacitet, tradlaengde 22 mm
Diameter pa svejsetrad 0.8..1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Fe 0.8..1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Ss 0.8..1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, Fe-MC/FC 0.9...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Ss-MC/FC 0,9..1,6 mm
Driftstemperaturomrade -20...40°C
Opbevaringstemperatur -40...60 °C
Standarder IEC 60974-7

© Kemppi

67/

1922800/ 2614



& KEMPPI

Kemppi GX-ROBOT System
Brugsanvisning - DA

5.11 TEKNISKE DATA: GX-R CABLE T2 W (VANDK@LET)

Tilslutningstype for svejsning Euro
Kalingstype Vaeske
Metode til vejledning Mekanisk
Belastningskapacitet 100 % / Ar + 18 % CO2 500 A

Test af belastningskapacitet, svej- Fe
setraddsmateriale

Test af belastningskapacitet, svej- 1,6 mm
setradsdiameter

Test af belastningskapacitet, tradlaengde 22 mm
Diameter pa svejsetrad 0.8..1.6 mm
Svejsetradsdiameter, Fe 0.8..1.6 mm
Svejsetrddsdiameter, Ss 0.8...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Fe-MC/FC 0.9...1.6 mm
Svejsetrédsdiameter, Ss-MC/FC 0,9..1,6 mm
Kglemidlets stremningshastighed 11/min
Koleeffekt ved 11/min 0.9 kW
Maksimum kglemiddeltryk 5 Bar
Driftstemperaturomrade -20...40°C
Opbevaringstemperatur -40...60 °C
Standarder IEC 60974-7

© Kemppi

68

1922800/ 2614



K i GX-ROBOT Syst
‘ KEMPPI emIOIOIBrugsanvisninéjls— ET\

5.12 TEKNISKE DATA: X-R SENSOR T1

Nominel veerdi af elektriske komponenter (fjer- 24V
nbetjening, nominel)

Nominel vaerdi af elektriske komponenter (fjer- 10 mA
nbetjening, nominel)

Fjernbetjening Ja
Veegt 13069
Laengde 115 mm
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5.13 TEKNISKE DATA: X-R SENSOR T2

Nominel veerdi af elektriske komponenter (fjer- 24V
nbetjening, nominel)

Nominel vaerdi af elektriske komponenter (fjer- 10 mA
nbetjening, nominel)

Fjernbetjening Ja
Veegt 1457 g
Laengde 119 mm
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Kemppi GX-ROBOT System
Brugsanvisning - DA

5.14 TEKNISKE DATA: GX-R WIRE BRAKE

GX-R Wire Brake G

Kalingstype Luft
Nominel veerdi af elektriske komponenter (fjer- 24V
nbetjening, nominel)

Veegt 955¢
Laengde 100 mm

GX-R Wire Brake W

Kalingstype Vaeske
Nominel veerdi af elektriske komponenter (fjer- 24V
nbetjening, nominel)

Veegt 902¢
Laengde 100 mm
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5.15 VALG AF KOMPONENT

Nedenfor findes en liste over de gaskopper, der passer til GX-R-svejsebraendere
Bestillingskode

Gaskop
Gevind, L60 HD / konisk / OD28 / D15 | W021182

w.D

Gevind, L62 HD / konisk / OD28 / D15 | W026194

8- )

Gevind, L64 HD / konisk / OD28 / D17 | W021186

=T
Q] I
-] J

Gevind, L60 HD / lige / OD28 / D21 W026133

Gevind, L64 HD / lige / OD28 / D21 W026208

Maerkningerne betyder: D = diameter (indvendig diameter pa gaskoppens spids), L = laengde, OD =

udvendig diameter (p& det bredeste sted).

D

L

bizyﬂ
oD
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5.16 INFORMATIONER OM BESTILLING

Oplysninger om bestilling findes pa Kemppi.com.
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