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Wprowadzenie
Niniejsza i nstrukcj a opi sosipwego oobosa@dukacyjnego " Ka-

wasaki Robotics Astorino" i zwi Nzanego z ni mAstopno 6 gr a mo w:
kt -re jest cznSci N zakresu dostawy.

ASTORINOt o robot edukacyjny, Kkt-ry zostag opra

pl ac- wek i i nstytucjWcsnrzikowiesmiiowytclhhdenc i mo g
ASTORINO, aby wuczyl sifi automatyzacji i roboty:
wych w praktyce.

W przypadku dalszych pyta® skontaktuj sin z

Kontakt:

Pomoc Techniczna ASOSBQR,z fkphotyk g

e-mail: Astorino @astor.com.pl
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1. Oprogramowanie " Astorino " d o § Nc z Astoréo dest licencjonowane
wygNcznie do uUytku z tym robotem i nie mol
wane ani rozpowszechinnmaym $r dJéaawiysnk u.

2. ASTOR i Kawasaki Robotics nieponos z odpowi edzi alnoSci za w
szkody i/l ub problemy spowodowane niewgaSci

bota Astorino .

3. ASTOR i Kawasaki Robotics zastrzega j Nobie prawo do zmiany, popra-

wienia | ub aktwualizacj. nNini ej szeogwa- podr Nc:
domienia.

4. Tainstrukcja nie moUe byl przedrukowywana |
l ub w cznSci bez upr ze AABTORj Kapasakie Robee ] zgody
tics.

5. Przechowuj tn instrukcjn w bezpiecznym mie]j
moUna bygo z niej korzystal wiinstokej@Zo-n y m mo me
stanie zgubiona | ub powaUnie u#STORdzona, sl

Copyr i g2023 ASTOR & Kawasaki Robotics GmbH.

Wszel kie prawa zastrzeUone.



Symbole

El ementy, kt-re wymagaj N szgpadcrghidnreijkwwaghN av
czone nastninpuj Ncymi symbol ami

Zapewnij prawidgowe dziaganie robota i zapob
dzeniom mienia, postfinpuj Nc zgodnie z instruk
lach z tymi symbolami.

Nieprzestrzeganie poni Uszej i motUreu |
spowodowal obraUeni a
[UWAGA]
OkreSla Srodki ostroUnoSci
bota, obsQgugiikonseraacic zani a
AOstrzeUe
1. DokgadnoSi i skutecznoSi wykres-w, pr
wartych w niniejszym podrihiczniku nie moUe byl |potwierdz
z absolutnN pewnoSci NwyWtNpiemadakyg aki|lchkol -
wiek problem-w z naleUy skontaktowal sin z Kawe
ticsGmbH 1 ub z firmNodAsgowyUszym adresem
2. Aby upewnili sin, Ue wszystkie praiecge- sN wykonywa
nie, przeczytaj ze zrozum ieniemi nstrukcj n. Ponadto nal eUy z
poznal sin ze wszystki mi obowi Nzuj Ncymi przepi s
regul acjami i powi Nzanymi materiagami| a takUe
niami dotyczNcymi bezpieczeE&twa opispnymi w Kka
dziale. Przygotuj odpowiednie Srwoaki bezpi eczec
dury dotyczNce rzeczywistej pracy.

J
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Parafrazy
W tym podrificzni ku sN uUywane nastinpuj Nce reg
f W przypadku konkretnego naci Snifncia odpow

wi asy kNtowe, np. <F1> lub <Enter >.

1 W przypadku przycisku okna dialogowego lub p aska narzndzi naz
przycisku jest ujnta w nawiasy kwadratowe

f Pola do wyboru sN oznaczone Xesaldir asd wyme p
wowane, weWsyhboluzznajduje sifn r-wnieU magy
wyboru.
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1 Nazewnictwo w tym podrnczni ku

W tej sekcji znajdziesz definicje termin-w u
Autor podrfiAcznipkagsgawalsiof-1nie obowi Nzuj Nc
zachowuj Nc j ak naj wi.nkNsizeNs tleotgyi,k fin a | e Postrzega-u wa Oy |
ni e uleyninelpgi i moUe bGryd zal eUOnoSci od punktu w
nawet pr zy r oz waelbponisutamego tematu. NaleUyUe- wni
w toku historii  r o0z wo j u r @&dmputer w wi oprogramowania terminolo-

gia rozwijaga sin w r-Uny spos-b. W nowoczes
zatem ter mi nol ogi bhdziekzgodna aw @%v g apmiami
wszystkich uUytkowni k-w i ekspert- -w
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2 Opis robota ASTORINO

ASTORINO to 6 -osiowy robot edukacyjny z silnik ami krokowym i pracuj N-
cymiw pnAtl i <z astelowmani@dt e Robot zostad opracowany
pl ac- wek i i nstyt utakichjake dp. ksazdkyjgryy dh uni wer syt e

Konstrukcja robota opiera sim wg:- EnekhuwB®l ae
wym. KorzystajNc z dostamclomaydddmphsekbwai STL,
dzone cznSci

Programowanie I sterowanie odbywa siA$sto-za pon
rmo" , kt-re moUna znale¥Fi na dostawszBnwprpam
sjin moUna pobr akawasaki Reotiese FEP:

https://ftp.kawasakirobot.de/Software/ Astorino /

Podobnie jak roboty przemy s gowe, robot KawastainoijesRoboti cs
zaprogramowany w jnzyku AS i umoUl i wia uUytKk
rzeczywistych aplikacj.i przemysgowych dla ro


https://ftp.kawasakirobot.de/Software/Astorino/
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3

3.1

Specyfikacja techniczna

Wersja B robota (od maa20 23 r.)
Charakterystyka ASTORINO
Typ Robot 6 -osiowy
Maksymal ny ud*¥ 1kg
Liczba osi 6
Maksymal ny zas 578 mm
Powt arzal noSi NO, 2 mm
0S8 1 (J N158A
oS 2 (J -90AB6127A
0S8 3 (1J 0A5168A
Zakres ruchu - ~ -
oS 4 (JT: N240A
08 5 (JT! N120A
0S8 (6T6) N360A
08 1 (JT: 38A/ s
0S8 2 (JT: 26A/ s
. . oS 3 (JT: 26A/ s
PrndkoSlI pojedyr ~ P
oS 4 (JT: 67, 5A/ s
08 5 (JT! 67, 5A/s
0S 6 (JTI 128.5A/ s
0S8 4 (JT- 6,2 Nm
Dopuszczalny moment oS 5 (JT! 1,45 Nm
0S 6 (JTI 1,1 Nm
_ Temperatura 0i40AC
Srodowi sko pr;
Wil gotnot 3571 80%
Kontroler Teensy 4.1
oA o4 8/8 (PNP 8 mA, NPN 15 mA)
Wej Sci al wyj Sc
2/2 (24V PNP na JT3)
Maksymal ny pob- 144 W
Zasila nie 1007240V, 50 i 60 Hz
cinOar 12 kg
Pozycja montal Podgogowy
Materi ag PET-G
Kolor Czarny
Komunikacja MODBUS TCP, TCP/IP, UDP, Serial
Wykrywanie kolizji Akcelerometr
Bezpiecze@®two ut Hamulce w JT2 i JT3
Modug |/ O 2 8 1T wejSi/7wyjs$s
7.08 Tor linio
Opcje — oy
System wizyjny OpenMV
Sl edzeni e 2 enkodery
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3.2 Wersja robota (do maja20 23 r.)

Charakterystyka ASTORINO
Typ Robot 6 - osiowy
Maksymal ny ud 0,5 kg
Liczba osi 6
Maksymalny z asi Ag 578 mm
Powt arzal no¢ NO, 5 mm
0 S1 (JT1) N158A
052 (JT2) -90A86127A
0S (313) 0A6168A
Zakres ruchu " - P
OS (aT4) N240A
0OS (3T5) N120A
OS (8T6) N360A
oS 1 (JT1) 40A/ s
oS 2 (JT2) 40A/ s
. _ oS 3 (JT3) 56 A/ s
PradkosSI poj ed:? - .
0OS 4 (JT4) 120A/ s
oS 5 (JT5) 127.5A/ s
OS 6 (JT6) 156 A/ s
0S 4 (JT4) 6,2 Nm
Dopuszczalny moment oS 5 (JT5) 1,45 Nm
0OS 6 (JT6) 1,1 Nm
Temperatura 0i40AC
Srodowi sko pr -
Wil gotnoSlI 3571 80%
Kontroler Teensy 4.1
We | Saviyg /Sci a 8/8 (8 mA, 15 mA)
Max. pob-r pr Nc 144 W
Zasila nie 1007 240V,50 160 Hz
cinOar 12 kg
Pozycja mont a Podgogowy
Materi ag ColorFabb xt -cf20i ABS
Kolor Czarny
Mo d w24V I/0 8 1T wej Si/w
7.08 Tor liniowy
Opcje System wizyjny OpenMV
Sl edzeni e t 2 En kodery




B Kawasaki
Powering your potential

ASTORI NO I nstrukcja obsgugi

4 Zakres dostawy

Robot ASTORINO

Przycisk bezpiec
w obudowie

Zasilacz 24VIDC , pr z e WSB |
pami il USB

10
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5 Zakres ruchu

444 578

Working range
__based on point P

i

680

252.5

158°

R578

R141

11
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6 Wymiary mont aUowe

15
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12
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7 Punkty montaUowe akcesori - -w
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