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UPOZORNENI

Tato prirucka neni navodem k obsluze vaseho robota Franka Emika,
ani jej nenahrazuje.

1 INFORMACE

Vsechny osoby, které s roboty Franka Emika pracuji, si musi pred jejich
obsluhou peclivé precist prislusny navod. Prirucku si prectéte nebo
stahnéte na nize uvedené adrese (preklady jsou k dispozici):
www.franka.de/documents.

V pripadé potreby podrobnéjsich informaci se nevahejte obratit na svého
obchodniho partnera nebo integratora. Pripadné nas muzete kontaktovat
pfimo zaslanim e-mailu na adresu support@franka.de.

UPOZORNENI

Peclivé dodrzujte vsechny pokyny, varovani a dalsi poznamky uvedené
v tomto dokumentu a v oficidlni pfirucce. Jakakoli odchylka od kroki
predepsanych v téchto dokumentech predstavuje nespravné pouziti
(jak je popsano v odstavci ,Nespravné pouziti pfislusné prirucky).
Spolecnost Franka Emika neprebira zadnou zaruku a/nebo odpovédnost
za pripadné nasledky.



Cestina

Ziskejte prirucku a dalsi podplrné materialy
v angli¢tiné a dalSich jazycich.
www.franka.de/documents

ZACINAME

Tato brozura vas provede kroky uvedenymi
v prirucce k produktu, které vam pomohou
uvést systém do provozu.



Viz pfislusna pfirucka k robotu Franka Emika
Odstavec: Prehled zafizeni

A NEBEZPECI!

Pri planovani a navrhovani aplikace a pfi procesu posuzovani nebezpeci
a rizik pro dokoncené strojni zafizeni je tfeba zohlednit aspekty souvisejici
s bezpecnosti.

Soucasti systému a pripojeni

Rameno

Zarizeni nouzového zastaveni

Pripojovaci kabel

Rizeni
Ethernet (sit)
Vypina¢ napajeni

Napajeci kabel

Zasuvka elektrické sité

V(O (IN|Un|BR|W[|N|[-

Propojovaci zafizeni (neni zahrnuto) s Franka Ul
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Externi povolovaci zafizeni
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Systém pro odblokovani nouzového stavu

[N
N

Pripojeni k provoznimu uzemnéni



Prehled

Pohled zprava

Pohled zleva
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Pohled zezadu 4
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Viz pfislusna pfirucka k robotu Franka Emika
Odstavec: Vybaleni zafizeni

N

UPOZORNENI

Vzdy uschovejte pavodni obal pro pripad premisténi robota.

UPOZORNENI

Franka Hand neni soucasti certifikovaného strojniho zatizeni.

Vybaleni

Rameno

Rizeni

Pripojovaci kabel

Zarizeni nouzového zastaveni a externi povolovaci zafizeni

nihlWIN|F

Volitelné rozsiteni (napf. Franka Hand)

Postup:

e  Sundejte horni viko vnéjsi krabice (A).

e  Zvednéte horni vnitfni krabice a odloZte je stranou (B).

e  Rozeviete vnéjsi krabici, abyste ziskali pFistup ke spodni vnitini krabici (C).






Viz pfislusna pfirucka k robotu Franka Emika
Odstavec: Pfiprava mista instalace

UPOZORNENI

Teplo produkované vykonovymi elektronickymi sou¢astmi a moduly uvnitf
ramene je odvadéno pres jeho povrch. Teplo produkované vykonovymi
elektronickymi souc¢astmi a moduly uvnitf fizeni je odvadéno vnitfnim
ventila¢nim systémem.

e  Rameno a fizeni instalujte na vhodné vétraném misté.

Nevystavujte rameno a fizeni primému slunec¢nimu zareni.

Rameno znovu nenatirejte, nepolepujte ani nebalte.

Umistéte Fizeni v dostate¢né vzdalenosti (40 mm na obou stranach) mezi
prednimi/zadnimi ventilatory a krycimi prvky.

Ujistéte se, Ze ventilatory fizeni nejsou pokryty necistotami.

UPOZORNENI

Nainstalujte rameno do ergonomické polohy automatického nastaveni.

Priprava mista instalace

PoZadovany material:
e  Podrobné montazni usporadani zakladni desky

Postup:
e  Pro umisténi otvord pouZzijte technicky vykres.

Rameno je vybaveno vysoce citlivou senzorovou technologii a vyladénymi
fidicimi algoritmy, které vyzaduji instalaci na stabilni, nivelovanou

(Ghel sklonu < 0,1°), nepohyblivou a nevibrujici plosinu ve stojaté poloze.
Béhem statického a dynamického provozu musi byt podporovany maximalni
sily (tj. radky 5-8).
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1 |Predni ¢ast
2 | Otvory pro $rouby (M8)
3 | Zavit pro provozni uzemnéni (M5)
4 | Otvory pro vodici koliky (B36H7)
5 | Naklapéci moment 280 Nm
6 | TocCivy moment 190 Nm
7 | Horizontalni sila 300 N
8 | Vertikalni sila 410N
9 | Nivelovany povrch Uhel naklonu < 0,1°
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Viz pfislusna pfirucka k robotu Franka Emika
Odstavce: Vybaleni zafizeni, polohové ustaveni fizeni

A VAROVANI!

Tézké zarizeni

Zvedani a manipulace se zatizenim m(ze kvUli vlastni hmotnosti a ¢astecné
kvtli geometrickému provedeni zplsobit poranéni zad a v pripadé padu vazné
poranéni prstli na rukou a nohou, rukou a chodidel.

e  Pri prepravé, montazi nebo demontazi zarizeni vzdy pouzivejte osobni
ochranné pomdicky (napf. bezpe¢nostni obuv).

Zarizeni vzdy zvedejte s pomoci druhé osoby.

Zarizeni musi byt umisténo na rovném povrchu, aby se zabranilo jeho
naklonéni nebo posunuti.

Dodrzujte platné podnikové predpisy tykajici se zvedani bremen

a osobnich ochrannych prostredka.

UPOZORNENI

Povolena frekvence elektrické sité: 50-60 Hz
Napajeci napéti: 100-240 VAC

7 s e

Vybaleni a umisténi fizeni

Opatrné otevrete krabici tim, Ze odstranite tésnici lepici pasky na horni
strané kartonu.

Otevrete féliovy obal.

Odstranite napajeci kabel a horni viko (A).

Odstrarite horni ochrannou vrstvu (B).

Uchopte fizeni v uvedenych Gchopovych mistech a opatrné je vyjméte
ze spodni ochranné vrstvy a odloZte stranou (C).

Odstrante pénovy obal z Fizeni.

Umistéte Fizeni do vodorovné polohy na urc¢ené misto nebo je pfipevnéte
do stojanu uréeného pro 19” jednotky.






Viz pfislusna pfirucka k robotu Franka Emika
Odstavce: Manipulace a zvedani, vybaleni zafizeni

A VAROVANI!

Tézké zafizeni

Zvedani a manipulace se zatizenim m(ze kvUli vlastni hmotnosti a ¢astecné

kvtli geometrickému provedeni zplsobit poranéni zad a v pripadé padu vazné

poranéni prstl na rukou a nohou, rukou a chodidel.

e  Pri prepravé, montazi nebo demontazi zarizeni vzdy pouzivejte osobni
ochranné pomdicky (napf. bezpe¢nostni obuv).

e  Zafizeni vzdy zvedejte s pomoci druhé osoby.

e  Zafizeni musi byt umisténo na rovném povrchu, aby se zabranilo jeho
naklonéni nebo posunuti.

e Dodrzujte platné podnikové predpisy tykajici se zvedani bremen
a osobnich ochrannych prostredka.

Vybaleni a zvednuti ramene

Rameno vzdy zvedejte v polohach uréenych pro zvedani, aby nedoslo

k pretiZzeni kloub(l ramene pfi manipulaci a zvedani (C). Rameno se zejména
nikdy nesmi prenaset v rozeviené poloze, kdy kazdy konec ramene drzi
jedna osoba.






Viz pfislusna pfirucka k robotu Franka Emika
Odstavce: Montaz ramene, zapojeni a elektricka instalace

UPOZORNENI

Zajistéte, aby montazni plocha pfi statickém a dynamickém provozu unesla
maximalni sily a tocivé momenty. Dalsi informace naleznete v kroku 1.

Montaz ramene

Rameno musi byt pevné spojeno se zakladni deskou pomoci 4 vhodnych
Sroubu. K tomuto Ucelu jsou v zakladni prirubé ramene k dispozici 4 vyvrtané
otvory o praméru 9 mm.

PoZadovany material:

e  Podlozky a Srouby zavisi na povrchu, na ktery se robot montuje.
Podrobnosti naleznete v tabulce v odstavci ,Montaz ramene®.

e 1xSroub s valcovou hlavou a vnitfnim Sestihranem M5x8
(pevnostni tfida 8.8A2K)

e 1xzubova podlozka M5 (pevnostni tfida A2K)

e  Momentové klice k utazeni Sroub’ na 30 Nm.

Predpoklad:
e  Dvé osoby pro umisténi ramene
e  Pripravena zakladni deska

Postup:
e  Zvednéte rameno.
e  Preneste rameno na urcené misto.
e  Vyrovnejte rameno podle prfedem pfipravenych otvord na zakladni desce.
e Osoba 1: Drzi rameno.
Osoba 2: Pomoci ¢tyr Sroubl pfipeviiuje rameno k zakladni desce.
e  Pripojte provozni uzemnéni k zakladné ramene. Doporucujeme pouzit
médeény (Cu) kabel o prafezu minimalné 1,5 mm? a maximalni délce 5 m.
e Ujistéte se, Ze je nastroj pro odblokovani nouzového stavu zasunuty
v pfislusném drzaku. Dalsi informace o jeho pouziti naleznete v odstavci
»Rucni premisténi ramene".






Viz pfislusna pfirucka k robotu Franka Emika
Odstavec: Elektrické zapojeni a elektroinstalace

UPOZORNENI

Pro elektrické propojeni mezi ramenem a fizenim se smi pouzivat pouze
propojovaci kabely dodané spolec¢nosti Franka Emika.

Zapojeni propojovaciho kabelu

e  Opatrné nasadte zastrcku kabelu na konektor X1 tak, aby trojuhelnikova
znacka smérovala nahoru. Dbejte na to, abyste pouzili spravnou spojku
kolik@/otvort (A).

e  Samotna zastrcka se do konektoru vtahne otoc¢enim pohyblivé predni
Casti zastrcky. Otocte rukou a utahnéte (B).

e  Stejny princip poufZijte pro pfipojeni druhého konce propojovaciho kabelu
s konektorem C1 na pfedni strané fizeni (C, D).



Krok 5
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Viz prislusna pfirucka k robotu Franka Emika
Odstavec: Elektrické zapojeni a elektroinstalace

1 | INFORMACE

Zarizeni nouzového zastaveni musi byt instalovana v souladu s obecné
platnymi a uznavanymi technickymi normami, napf. evropskymi normami
EN 60204 a souvisejicimi. Zafizeni nouzového zastaveni dodavané
spolecnosti Franka Emika musi byt pFipojeno k portu X3. K portu X3 Ize
pripojit i jina zafizeni nez zarizeni nouzového zastaveni dodané spole¢nosti
Franka Emika.

Zarizeni pripojena k signalu nouzového zastaveni musi odpovidat normeé
EN 60947-5-5 nebo EN 62061. Pripojena zarizeni nouzového zastaveni
musi byt umisténa tak, aby byla v pfipadé nouze snadno dosazitelna.
Odpojena zafizeni nouzového zastaveni musi byt odstranéna, aby nedoslo
k nedorozumeéni.

Dalsi informace o elektrickém zapojeni naleznete v ¢asti , Elektrické
zapojeni pro X3“ v odstavci ,Bezpec¢nostni nastaveni a Watchman®.

Dokonéeni instalace

e  Pripojte externi povolovaci zafizeni ke konektoru X4 na zakladné ramene.

e  Uijistéte se, Ze vodici koliky sméruji spravnym smérem (A).

e  Samotna zastrcka se do konektoru vtahne otocenim pohyblivé predni
Casti zastrcky. Otocte rukou a utahnéte (B).

e  Pripojte zarizeni nouzového zastaveni ke konektoru X3 na zakladné
ramene.

e Ujistéte se, ze vodici koliky sméfuji spravnym smérem (C).

e  Otocenim pohyblivé predni ¢asti zastrcky se samotna zastrcka zasune
do konektoru. Ru¢né utahnéte (D).

e  Umistéte obé zafizeni v dosahu uZivatele.



Krok 6




Viz pfislusna pfirucka k robotu Franka Emika
Odstavce: Elektrické zapojeni a elektroinstalace, zapinani

A NEBEZPECI!

Uraz elektrickym proudem

Zkrat v dtsledku vzniklé kondenzace pfi prepravé zarizeni z chladnéjsiho
do teplejsiho a vih¢iho prostredi. Riziko ohrozZeni Zivota v disledku Urazu
elektrickym proudem.

e  Po prepravé nechte zafizeni aklimatizovat.

e Nezapinejte mokré zarizeni.

A NEBEZPEC|!

Poskozené vodice nebo nevhodna elektricka instalace

Nebezpeci Urazu elektrickym proudem, jakoZ i materialnich Skod.

e  Systém pouZivejte pouze v dobrém technickém stavu.

Systém nouzového zastaveni nechte instalovat pouze kvalifikovanym
personalem.

Zkontrolujte kabely a elektrickou instalaci.

Obnazené vodice a kabely

Obsluha miiZze zakopnout a spadnout kvali obnaZzenym drat(im a kabeltim
Vv pracovnim prostoru.

e  Kabely vzdy pokladejte bezpecné.

Zapnuti systému

Predpoklad:

e  Kabely musi byt spravné zapojeny.

e Musi byt pripojen externi zdroj napajeni (A).

e  Knoflik zafizeni nouzového zastaveni musi byt vytazen nahoru (B).
e  Ponechte maximalni prostor.

Postup:
e  Zapnéte Fizeni (C). Stavové kontrolky budou blikat bile.



Krok 7
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Viz pfislusna pfirucka k robotu Franka Emika
Odstavce: Pripojeni zafizeni uzivatelského rozhrani, nastaveni softwaru

A NEBEZPECI!

Pri planovani a navrhovani aplikace a pfi procesu posuzovani nebezpedi a rizik pro
dokoncené strojni zafizeni je tfeba zohlednit aspekty souvisejici s bezpecnosti.

UPOZORNENI

Neumistujte zafizeni (napf. notebook) do nebezpecné zény robota.

1 INFORMACE

Zaregistrujte se na strankach Franka World - https:/franka.world/ - a udrzujte svij
systém v aktualnim stavu s nejnovéjsim softwarem, rozsifujte si obzory a nakupujte
v neustale se rozsifujicim portfoliu produktt a ziskejte pristup k dokumentaci,
vyukovym programum, kod({im a nastrojim.

Konfigurace systému

Predpoklad:
e  Pristup k prohlizeci, napt. Chrome, Chromium nebo Firefox.

Postup:

e Chcete-li zahdjit pocatecni konfiguraci, pripojte propojovaci zarizeni ke konektoru
X5 na zakladné ramene pomoci ethernetového kabelu (neni soucdsti doddvky).
Pripojte (volitelné) fizeni k siti prostrednictvim ethernetového kabelu (neni
soucdsti doddvky).

Prejdéte do preferovaného webového prohlizece.

Zadejte nasledujici adresu URL: robot.franka.de

Zobrazi se stranka ,Prvni spusténi*.

QOdtud je pristupna prirucka k produktu, a to i offline.

I Pred pokracovanim v praci s robotem si pozorné prectéte navod k produktu. I

Projdéte si kroky konfigurace prvniho spusténi, jak je popsano v kapitole ,Provoz*
prirucky k produktu.

Po restartovani systému a vytvoreni administratorské role se ve webovém
prohlizeci zobrazi Desk. Stavové kontrolky budou svitit trvale modre.

Pro neomezeny provoz jsou nezbytna prislusna bezpecnostni nastaveni. Postupujte podle
pozadovanych krok, jak je popsano v kapitole ,Bezpecnost* v navodu k produktu.

Gratulujeme! Nyni mizZete zacit pouZivat svého robota Franka Emika.



Posledni krok ()

Volitelné
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Viz prislusna pfirucka k robotu Franka Emika
Odstavce: Prehled zarizeni, automatické nastaveni tkolu

Neocekavany pohyb ramene

uchopenych predméta.
eV pfipadé potreby hodnoty opravte.

Rucni vedeni ramene

Tlacitko navadéciho rezimu se nachazi na horni strané rukojeti Pilot
a umoznuje uzivateli prepinat mezi riznymi navadécimi rezimy.

e Translace: Ramenem Ize pohybovat pouze za ic¢elem zmény kartézské
polohy koncového efektoru.

e  Otaceni: Ramenem Ize pohybovat pouze za Gicelem zmény kartézské
orientace koncového efektoru.
Volné: Ramenem Ize volné pohybovat. Pohybovat Ize vsemi 7 klouby.
Uzivatel: UzZivatel mGze definovat zplsob navadéni pro kazdou
kartézskou translacni a rotacni osu.

Chcete-li ramenem pohybovat, stisknéte navadéci tlacitko a soucasné
do poloviny stisknéte povolovaci tlacitko.



SRS A SR, &

Rychlé tipy

&

[—> Translace —» Rotace —> Volné —> UZivatel j

Povolovaci tlacitko

Tlacitko navadéciho rezimu

Navadéci tlacitko

AIW|IN|F

Pilot-Rukojet
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Viz pfislusna pfirucka k robotu Franka Emika
Odstavce: Prehled zafizeni, Franka Ul, Apps

A NEBEZPECI!

Po pripojeni koncového efektoru je tfeba provést posouzeni rizik.

Posouzeni rizik zavisi na koncovém efektoru a zahrnuje mimo jiné koncové

efektory s ostrymi hranami nebo Spi¢kami, pohyb nebo rotace ostrych

rotujicich koncovych efektor(, neocekavané se pohybujici rameno, coz vede

k ndrazu koncového efektoru do osoby nebo k jejimu zmrzaceni.

e  Prectéte si navod k obsluze koncového efektoru, kde naleznete
informace k potfebnému posouzeni rizik.

Navigacni Desk a ovladani koncového efektoru

Tlacitko rezimu Pilot

Potvrzovaci tlacitko

Tlacitko automatického nastaveni

Mazaci tlacitko

Klavesy se Sipkami

Nl |lWIN|F-

Stavova kontrolka

S rozhranim na bazi prohlizece Franka Emika - Desk - je mozné usporadat
Apps tak, Ze béhem okamzZiku vytvori kompletni Gkoly. Apps jsou modularni
stavebni bloky, které Ize kombinovat do sekvenci a automatizovat tak vyrobni
procesy, jako je uchopeni, zasunuti, vloZeni, Sroubovani.

Postup:

e Vytvorte novy ukol (A).

e  Pretdhnéte Apps na ¢asovou osu (B).

e Otevrete jednotlivé Apps a nakonfigurujte je (C).

e  Pomoci tlacitek Pilot-Disk se pohybujte v uzivatelském rozhrani
a zadavejte prikazy (D).

e  Stisknutim tlacitka reZimu Pilot nastavte klavesy se Sipkami na Pilot-Disk
k ovladani integrovanych koncovych efektor( (E).



Rychlé tipy

Rezim Desk Rezim koncového efektoru
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Viz prislusna pfirucka k robotu Franka Emika
Odstavce: Test a Jog, prace

Testovani a provadéni ukold

e  P¥itestovani Ukolu zGstante v reZimu programovani ,,Programming*
a pridrzte tlacitko externiho povolovaciho zafizeni stisknuté do
poloviny (A). Tato akce aktivuje tla¢itko spousténi, které je tfeba
pro testovani tkolu drZet trvale stisknuté (B).

e Pro provedeni tkolu prepnéte do reZzimu provadéni ,Execution” (C)
a stisknéte tlacitko spousténi (D).



Rychlé tipy

. 1

B
\ |
Testovani tkold
:
D
~ > J

Provedeni tkoll
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Copyright © Franka Emika



UZijte si praci se svym robotem Franka Emika. Tésime se, Ze se dozvime
o vasich Uspésich! Podélte se s ndmi o své zkusenosti formou prispévku a my
je rozsitime na nasich vlastnich digitalnich platformach a socialnich sitich.

Staci, kdyz ve svém prispévku uvedete tag @frankaemika nebo #frankaemika,
a my se postarame o to, aby se vase usili zviditelnilo na mezinarodni Grovni!

Pro dalsi marketingové a PR prileZitosti se obratte na marketing@franka.de.
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BEMARK

Denne vejledning er ikke manualen til Franka Emika-robotten og erstatter
den ikke.

1 INDIKATIONER

Far betjening af Franka Emika-robotter skal alle personer, der arbejder med
dem, lzese den tilhgrende manual grundigt. Laes eller download manualen
(oversaettelser er tilgaengelige) her: www.franka.de/documents.

Tov ikke med at kontakte din salgspartner eller integrator, hvis du har brug for
mere detaljeret information. Alternativt kan du ogsa kontakte os direkte ved
at sende en mail til support@franka.de.

BEMARK

Falg venligst alle anvisninger ngje, og iagttag advarsler og andre noter i dette
dokument og den officielle manual. Enhver afvigelse fra trinene, som er
beskrevet i disse dokumenter, er en forkert anvendelse (som beskrevet

i afsnittet “Forkert anvendelse” i den tilhgrende manual). Franka Emika yder
ingen garanti og/eller erstatningsansvar for mulige konsekvenser.



Dansk

Hent din manual og yderligere understgttende materiale
pa engelsk eller andre sprog.
www.franka.de/documents

KOM GODT I GANG

Denne folder vejleder dig gennem produkt-
manualens trin, sa du kan fa systemet
op at kare.
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Se produktmanualen for den relevante Franka Emika-robot
Afsnit: Oversigt over udstyr

A FARE!

Sikkerhedsrelaterede aspekter skal overvejes, nar applikationen planlzegges
og designes og fare- og risikovurderingen foretages for det komplette
maskinudstyr.

Systemkomponenter og forbindelser

Arm
Ngdstop-enhed
Forbindelseskabel

Styring

Ethernet (netvaerk)

Teend-sluk-knap

Strgmkabel

Netstikdase

Graenseflade-enhed (ikke inkluderet) til Franka-brugergraenseflade

V([N BAR|W[|N|[-

[EEN
o

Ekstern aktiveringsenhed

=
[N

Ngdabningssystem

[N
N

Forbindelse til fungerende jord



Oversigt

Set fra hgjre

L x4 7| x5

Set fra venstre

12 2
3
Set forfra 4
5
Set bagfra 4
8
-]
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Se produktmanualen for den relevante Franka Emika-robot
Afsnit: Udpakning af udstyret

N

BEMARK

Behold altid den originale emballage i tilfzelde af at robotten skal flyttes.

BEMARK

Franka Hand er ikke en del af det certificerede maskinudstyr.

Udpakning

Arm

Styring

Forbindelseskabel

Ngdstop-enhed & Ekstern aktiveringsenhed
Ekstraudstyr (fx Franka Hand)

nlhlWIN|FP

Fremgangsmade:

e Tag det gverste lg af den udvendige aske (A).

e Loft de gverste aesker pa indersiden, og saet dem til side (B).

e Traek den yderste aeske fra hinanden for at fa adgang til den nederste
aeske pa indersiden (C).






Se produktmanualen for den relevante Franka Emika-robot
Afsnit: Forberedelse af installationsstedet

BEMARK

Varmen, som genereres af teendte elektroniske komponenter og moduler

i armen bortledes via armens overflade. Varmen, som genereres af teendte
elektroniske komponenter og moduler i styringen bortledes via et internt
ventilationssystem.

e Installér armen og styringen pa et sted i et tilstraekkeligt ventileret rum.
Udszet ikke armen og styringen for direkte sollys.

Overmal ikke armen, daek den ikke med klistermaerker og pak

den ikke ind.

Anbring styringen i tilstreekkelig afstand mellem blaesere pa fronten/
bagsiden og skaeermkomponenter (40 mm pa begge sider).

Sgrg for at styringens blaesere ikke er deekket med snavs.

BEMARK

Installér armen i en ergonomisk teaching-position.

Forberedelse af installationsstedet

Forngdent materiale:
e Detaljeret monteringslayout for bundpladen

Fremgangsmade:
e  Brug den tekniske tegning til placering af hullerne.

Armen er udstyret med en meget fglsom sensorteknologi og finindstillede
styrealgoritmer, som kraever installation af en stabil, plan (< 0.1° haeldnings-
vinkel), fast, ikke-vibrerende platform i opretstaende position. Maks. kraefter
(dvs. linjer 5-8) skal understgttes under statisk og dynamisk drift.



(190) Trin1

160
: m (72)
(226) .
127
4
s
mm '
[

1 |Front

2 | Huller til skruer (M8)

3 | Trad til funktionel jordforbindelse (M5)

4 | Huller til justeringsben (36H7)

5 | Tiltmoment 280 Nm
6 | Moment omkring akse 190 Nm
7 | Horisontalkraft 300 N
8 | Vertikalkraft 410N
9 |Plan overflade < 0,1° haeldningsvinkel
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Se produktmanualen for den relevante Franka Emika-robot
Afsnit: Udpakning af udstyret, Placering af styringen

A ADVARSEL!

Tungt udstyr

Pa grund af dgdvaegten og delvist pa grund af den geometriske udformning,
kan lgft og handtering af udstyret forarsage rygskader og, hvis det falder,
alvorlig kvaestelse af fingre, haender, teeer og fadder.

Under transport, montering eller afmontering af udstyret skal der altid
baeres personligt beskyttelsesudstyr (fx sikkerhedssko).

Laft altid udstyret med hjzelp fra endnu en person.

Udstyret skal placeres pa jeevne overflader for at forhindret det i at tippe
eller glide.

Folg de eksisterende virksomhedsregler for lgft af laster og personligt
beskyttelsesudstyr.

BEMARK

Tilladt netfrekvens: 50-60 Hz
Forsyningsspaending: 100-240 VAC

Udpakning og placering af styringen

Abn aesken forsigtigt ved at fierne de forseglende klaebestrimler
gverst pa papasken.

Abn folien.

Fjern stremkablet og det gverste lag (A).

Fjern det gverste beskyttende lag (B).

Tag fat i styringen i de indikerede gribepositioner, og lgft den forsigtigt
ud af det nederste beskyttende lag, og sat den til side (C).

Fjern skumemballagen fra styringen.

Placer styringen horisontalt i dens specificerede position, eller fastgar
den til et stativ, som er konstrueret til enheder pa 19"






Se produktmanualen for den relevante Franka Emika-robot
Afsnit: Handtering og lgft, udpakning af udstyret

A ADVARSEL!

Tungt udstyr

Pa grund af dgdvaegten og delvist pa grund af den geometriske udformning,

kan lgft og handtering af udstyret forarsage rygskader og, hvis det falder,

alvorlig kvaestelse af fingre, haender, teeer og fadder.

e Under transport, montering eller afmontering af udstyret skal der altid
baeres personligt beskyttelsesudstyr (fx sikkerhedssko).

e  Lgft altid udstyret med hjaelp fra endnu en person.

e  Udstyret skal placeres pa jeevne overflader for at forhindret det i at tippe
eller glide.

e  Fglg de eksisterende virksomhedsregler for Igft af laster og personligt
beskyttelsesudstyr.

Udpakning og lgft af armen

Lgft altid armen i de positioner, der er beregnet til Iaft, sd armens led ikke
udsaettes for for megen belastning under handtering og lzft (C). | seerdeleshed
ma armen aldrig bzeres i den udstrakte position, hvor en person holder hver
ende af armen.






Se produktmanualen for den relevante Franka Emika-robot
Afsnit: Montering af armen, ledningsfaring og elektrisk installation

BEMARK

Sgrg for, at de maksimale kraefter og momenter understgttes af monteringsfladen
under statisk og dynamisk drift. For mere information, se Trin 1.

Montering af armen

Armen skal forbindes sikkert til bundpladen med 4 egnede skruer. Til dette
formal findes der 4 borehuller med en diameter pa 9 mm i armens bundflange.

Forngdent materiale:

e  Skiver og skruer afhaengig af overfladen, som robotten er monteret pa.
Se venligst tabellen i afsnittet “Montering af armen” for oplysninger.

e 1xcylinderhovedskrue med indvendig sekskant M5x8
(styrkeklasse 8.8 A2K)

e 1xtandskive M5 (styrkeklasse A2K)

e  Momentnggler til at spaende skruerne med 30 Nm

Forudsat betingelse:
e To personer til placering af armen
e Klargjort bundplade

Fremgangsmade:

e  Lgft armen.

e  Baer armen til dens specificerede position.

e Juster armen efter de eksisterende huller i bundpladen.

e  Person 1: Hold armen.
Person 2: Brug de fire skruer til montering af armen pa bundpladen.

e  Forbind den funktionelle jordforbindelse til armens fod. Vi anbefaler
at bruge et kobberkabel (Cu) med et tvaersnit pd mindst 1,5 mm?
og en maksimal leengde pa 5 m.

e Sorg for at sikre dig, at ngdabningsveerktgjet sidder i dens holder.
For yderlige information om dets brug, se afsnittet “Manuel bevaegelse
af armen”.






Se produktmanualen for den relevante Franka Emika-robot
Afsnit: Ledningsfaring og elektrisk installation

BEMARK

Kun forbindelseskabler leveret af Franka Emika ma anvendes til elektrisk
forbindelse mellem arme og styring.

Tilslutning af forbindelseskablet

e St kablets netstik forsigtigt pa konnektoren X1, sa den trekantede
markering peger opad. Sgrg for, at du bruger den korrekte ben/
huller-kobling (A).

e  Selve netstikket traekkes ind i konnektoren ved at dreje den bevaegelige
forreste del af netstikket. Drej det handfast (B).

e  Brug samme fremgangsmade til at forbinde den anden ende af
forbindelseskablet med C1-konnektoren pa styringens forside (C, D).



Trin5

Huller

Stikben
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Se produktmanualen for den relevante Franka Emika-robot
Afsnit: Ledningsfgring og elektrisk installation

1 INDIKATIONER

Ngdstop-enheder skal installeres i overensstemmelse med generelt gyldige
og godkendte tekniske standarder, fx europaeiske standarder EN 60204 og
relaterede. Nagdstop-enheden, leveret af Franka Emika, skal forbindes til
X3-porten. Andre enheder end den ngdstop-enhed, der er leveret af Franka
Emika, kan ogsa forbindes til X3-porten.

Enhederne, som er forbundet til ngdstopsignalet skal veere

i overensstemmelse med EN 60947-5-5 eller EN 62061. Forbundne nadstop-
enheder skal anbringes, sa de nemt kan nas i ngdstilfeelde. Frakoblede
ngdstop-enheder skal flernes for at undga misforstaelser.

For yderlige information om ledningsfaring, se “Ledningsfaring for X”
i afsnittet “Sikkerhedsindstillinger og Watchman”.

Fuldfgrelse af installationen

e Forbind den eksterne aktiveringsenhed til konnektoren X4 pa armens fod.

e Sgrg for at sikre dig, at styrestifterne peger i den rigtige retning (A).

e Selve netstikket traekkes ind i konnektoren ved at dreje den bevaegelige
forreste del af netstikket. Drej det handfast (B).

e  Forbind ngdstop-enheden til konnektoren X3 pa armens fod.

e Sgrg for at sikre dig, at styrestifterne peger i den rigtige retning (C).

e \ed at dreje pa den bevaegelige forreste del traekkes selve stikket ind
i konnektoren. Drej den handfast (D).

e Placer begge enheder, sa brugeren nemt kan na dem.



Trin 6
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Se produktmanualen for den relevante Franka Emika-robot
Afsnit: Ledningsfgring og elektrisk installation, Teende

A FARE!

Elektrisk sted

Kortslutning pa grund af opstaet kondens, nar enheden transporteres fra
kolde til varmere og mere fugtige omgivelser. Fare for livsfarlige kvaestelser
pa grund af elektrisk stgd.

e Sgrg for, at enhederne akklimatiserer sig efter transport.

e Teend ikke fugtige enheder.

A FARE!

Beskadigede ledninger eller mangelfuld elektrisk installation

Fare for personskade gennem elektrisk stad samt tingskade.

e  Brug kun systemer i upaklagelig teknisk tilstand.

e  Ngdstop-systemet ma kun installeres af kvalificeret personale.
e  Kontrollér kabler og elektriske installationer.

Synlige ledninger og kabler

Operatgrer kan snuble og falde pa grund af synlige ledninger og kabler
i arbejdsomradet.

e  Udlaeg altid kabler sikkert.

Taending af systemet

Forudsat betingelse:

e  Kabler skal veere korrekt tilsluttede.

e Den eksterne stremforsyning skal vaere tilsluttet (A).
e  Ngdstop-enhedens knap skal trackkes opad (B).

e  Sgrg for maksimal plads.

Fremgangsmade:
e  Taend for styringen (C). Tilstandslamperne blinker hvidt.



Trin 7
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Se produktmanualen for den relevante Franka Emika-robot
Afsnit: Tilslutning af en brugerinterface-enhed, Installation af software

A FARE!

Sikkerhedsrelaterede aspekter skal overvejes, nar applikationen planlaegges og
designes og fare- og risikovurderingen foretages for det komplette maskinudstyr.

BEMARK

Placer ikke enheder (fx baerbar computer) i robottens farezone.

1 | INDIKATIONER

Foretag registreringen hos Franka World - https:/franka.world/ - for at holde dit
system opdateret med den seneste software, udforsk og kab en stadig voksende
portefglje af produkter, og tilga dokumentation, tutorials, kode og veerktgijer.

Konfigurering af systemet

Forudsat betingelse:
e  Adgang til en browser, fx Chrome, Chromium, eller Firefox.

Fremgangsmade:

e  Forbind brugerinterface-enheden til X5-konnektoren pa armens fod med
Ethernet-kablet (ikke inkluderet) for at starte den startkonfigurationen.
Forbind (valgfrit) styringen til netvaerket via Ethernet-kablet (ikke inkluderet).
Abn din foretrukne browser.

Indtast fglgende URL: robot.franka.de

Initialiseringssiden “Farste start” vises.

Herfra kan produktmanualen tilgas, selv offline.

Inden du fortseetter med at arbejde med robotten, skal du laese
produktmanualen omhyggeligt.

Gennemga trinene i Farste start-konfigurationen, som beskrevet i kapitlet
“Betjening” i produktmanualen.
Efter genstart af systemet og oprettelse af en administratorrolle, vises
skrivebordet i webbrowseren. Statuslamperne vil lyse konstant blat.
Relevante sikkerhedsindstillinger er ngdvendige for ubegraenset drift. Falg
de ngdvendige trin, som beskrevet i kapitlet “Sikkerhed” i produktmanualen.

Tillykke! Du kan nu begynde at bruge din Franka Emika-robot.



Sidste trin ()

N

\

Ekstraudstyr
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Se produktmanualen for den relevante Franka Emika-robot
Afsnit: Oversigt over udstyr, Teach en opgave

Uventet bevaegelse af armen

Ukorrekt indstillede veerdier for masse og tyngdepunkt kan medfgre

kveestelser som fx fastklemning.

e  Kontrollér massen og tyngdepunktet for alle sluteffektorer og de
genstande, de holdes af dem.

e Ret vaerdierne om ngdvendigt.

Manuel styring af armen

Knappen Styretilstand sidder gverst pa Pilot-handtaget og giver brugeren
mulighed for at skifte mellem forskellige styretilstande.

e  Parallelforskydning: Armen kan kun bevaeges for at aendre
sluteffektorens kartesiske position.

e  Rotation: Armen kan kun bevaeges for at andre sluteffektorens
kartesiske orientering.
Frit: Armen kan bevaeges frit. Alle 7 led kan bevaeges.
Bruger: Brugeren kan definere styreadfeerden for hver kartesisk
parallelforskydning og rotationsakse.

Tryk pa styreknappen mens du samtidig trykker aktiveringsknappen halvt ned
for at bevaege armen.



SRS A SR, &

Hurtige tips

&

[—> Parallelforskydning —  Rotation —» Frit — Bruger j

Aktiveringsknap

Knappen Styretilstand

Styreknap

AIW|IN|F

Pilot-handtag

57



Se produktmanualen for den relevante Franka Emika-robot
Afsnit: Oversigt over udstyr, Franka brugerinterface, Apps

A FARE!

Efter tilslutning af en sluteffektor skal der udfgres en risikovurdering.

Risikovurderingen afhaenger af sluteffektoren og inkluderer men er ikke

begraenset til, skarpkantede eller spidse sluteffektorer, bevaegelse eller

rotation af skarpe roterende sluteffektorer uventet bevaeget arm, som

medfgrer, at sluteffektoren stgder ind i en person eller kvaester en person.

e  Laes produktmanualen for sluteffektoren for at fa oplysninger om den
ngdvendige risikovurdering.

Navigation af Desk & betjening af sluteffektoren

Knappen Pilot-tilstand

Knappen Bekraeft

Knappen Teach

Knappen Slet

Piletaster

N[N

Tilstandslampe

Med Desk - Franka Emikas browserbaserede interface - kan apps bruges til at
oprette hele opgaver i Igbet ingen tid. Apps er modulaere byggeklodser som
kan kombineres til sekvenser til automatisering af produktionsprocesser som
fx gribe, tilslutning, iseetning, skruning.

Fremgangsmade:

e Opret en ny opgave (A).

e Trak og slip apps ind i Tidslinje (B).

o Abn separate apps for at konfigurere dem (C).

e  Brug knapperne pa Pilot-skiven til at navigere i brugerinterfacet,
og indstille kommandoer (D).

e Tryk pa knappen Pilot-tilstand for at indstille Pilot-skivens piletaster
for at betjene integrerede sluteffektorer (E).



Hurtige tips

Desk-tilstand Sluteffektor-tilstand
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Se produktmanualen for den relevante Franka Emika-robot
Afsnit: Test & Kar langsomt, Arbejd

Testning og udfgrelse af opgaver

e  Forblivi tilstanden “Programmering” til testning, og hold knappen til
den eksterne aktiveringsenhed trykket halvt ned (A). Denne handling
aktiverer knappen Kgr, som skal holdes kontinuerligt nede for at teste
opgaven (B).

e  Skift til tilstanden “Udfgrelse” (C) til udferelse af opgaven, og tryk pa
knappen Kgr (D).



Hurtige tips

A +

B
\ |
Testopgaver
D)
~ > J
Udfaer opgaver
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Copyright © Franka Emika



God forngjelse med din Franka Emika-robot. Vi ser frem til at hgre
om din succes! Del dine erfaringer med os som et opslag, og vi vil supplere
det pa vores egne digitale og platforme inden for sociale medier.

Tag blot @frankaemika eller #frankaemika i dit opslag, og vi sgrger
for at dine bestraebelser bliver synlige internationalt!

Kontakt marketing@franka.defor yderligere muligheder inden
for marketing og PR.
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HINWEIS

Diese Anleitung ist nicht das Handbuch lhres Franka Emika-Roboters und
ersetzt dieses nicht.

1 ANMERKUNGEN

Vor dem Betrieb von Franka Emika-Robotern miissen alle damit arbeitenden
Personen das entsprechende Handbuch sorgfiltig lesen. Sie kénnen das
Handbuch unter folgendem Link lesen oder herunterladen (Ubersetzungen
verflgbar): www.franka.de/documents.

Wenden Sie sich bitte an Ihren Vertriebspartner oder Integrator, wenn Sie
weitere Informationen bendtigen. Oder wenden Sie sich per E-Mail direkt
an uns: support@franka.de.

HINWEIS

Bitte beachten Sie alle Anweisungen, Warnungen und anderen Hinweise

in diesem Dokument und dem offiziellen Handbuch. Jede Abweichung

von den in diesen Dokumenten vorgeschriebenen Schritten ist eine
unsachgemaBe Verwendung (wie im Abschnitt ,UnsachgemaRe Verwendung*
des zugehdorigen Handbuchs beschrieben). Franka Emika Gibernimmt keine
Garantie und/oder Haftung fiir etwaige Folgen.



Deutsch

Das Handbuch und zusatzliche mitgeltende Unterlagen
stehen in Deutsch und anderen Sprachen zur Verfligung.
www.franka.de/documents

ERSTE SCHRITTE

Diese Broschiire fiihrt Sie durch
die Schritte des Produkthandbuchs,
die Sie ausfiihren miissen, um lhr System
zum Laufen zu bringen.
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Siehe Produkthandbuch des entsprechenden Franka Emika-Roboters
Abschnitt: Geratelibersicht

A GEFAHR!

Sicherheitsrelevante Aspekte miissen bei der Planung und Auslegung der
Anwendung und der Durchfiihrung der Gefahrdungs- und Risikobeurteilung
fiir eine vollstandige Maschine berticksichtigt werden.

Systemkomponenten und Anschlisse

Arm
Not-Halt-Einrichtung
Verbindungskabel

Steuerung

Ethernet (Netzwerk)
Netzschalter
Netzkabel
Netzsteckdose

V(O (NN BR|W[|N|[-

Bediengerat (nicht enthalten) mit Franka Ul
Externe Zustimmeinrichtung

[EEN
o

=
[N

Notentriegelungssystem

[EEN
N

Anschluss zur Funktionserde



Ubersicht

Rechte Ansicht

Linke Ansicht
12 2
3
Vorderansicht 4
5
Ruickansicht 4

@ @ @
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Siehe Produkthandbuch des entsprechenden Franka Emika-Roboters
Abschnitt: Auspacken der Ausriistung

N

HINWEIS

Bewahren Sie immer die Originalverpackung auf, falls Sie den Roboter
an einen anderen Standort transportieren wollen.

HINWEIS

Franka Hand ist nicht Teil der zertifizierten Maschine.

Auspacken

Arm

Steuerung

Verbindungskabel

Not-Halt-Einrichtung und externe Zustimmeinrichtung
Optional (z. B. Franka Hand)

nlhlWIN|FP

Vorgehensweise:

e Nehmen Sie den oberen Deckel des duReren Kartons ab (A).

e Heben Sie die oberen inneren Kartons an und legen Sie sie beiseite (B).

e Ziehen Sie den duBeren Karton auseinander, um an den unteren inneren
Karton zu gelangen (C).






Siehe Produkthandbuch des entsprechenden Franka Emika-Roboters
Abschnitt: Vorbereiten des Aufstellungsorts

HINWEIS

Die von der Leistungselektronik und den Modulen im Inneren des Arms
erzeugte Warme wird tber die Oberflache des Arms abgefiihrt.

Die von der Leistungselektronik und den Modulen im Inneren der Steuerung
erzeugte Warme wird (iber ein internes Beliiftungssystem abgefiihrt.

e Stellen Sie Arm und Steuerung an einem ausreichend beliifteten Ort auf.
Setzen Sie Arm und Steuerung nicht direktem Sonnenlicht aus.

Der Arm darf nicht neu lackiert, beklebt oder umhdillt werden.
Platzieren Sie die Steuerung so, dass zwischen Front-/Riickwandlifter
und Verkleidungsteilen ausreichend Abstand verbleibt

(40 mm auf beiden Seiten).

Stellen Sie sicher, dass die Lifter der Steuerung nicht verschmutzt sind.

HINWEIS

Installieren Sie den Arm in einer ergonomischen Teachposition.

Vorbereiten des Aufstellungsorts

Erforderliches Material:
e Detailliertes Montagelayout fiir die Grundplatte

Vorgehensweise:
e Verwenden Sie zur Positionierung der Lécher die technische Zeichnung.

Der Arm ist mit hochempfindlicher Sensortechnologie und fein abgestimmten
Steueralgorithmen ausgestattet, die eine Installation auf einem stabilen,
nivellierten (< 0,1° Neigungswinkel), nicht beweglichen und nicht
vibrierenden Untergrund in aufrechter Position erfordern. Der Untergrund
muss flr die maximalen Krafte (d. h. Pfeile 5-8), die wihrend des statischen
und dynamischen Betriebs auftreten, ausgelegt sein.



(190) Schritt 1
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1 |Vorne

2 | Bohrungen fiir Schrauben (M8)

3 | Anschlussgewinde fiir Funktionserdung (M5)

4 | Bohrungen fiir Passstifte (36H7)

5 | Kippmoment 280 Nm
6 | Drehmoment um Achse 190 Nm
7 | Horizontale Kraft 300 N
8 | Vertikale Kraft 410N
9 |Ebene Oberflache < 0,1° Neigungswinkel
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Siehe Produkthandbuch des entsprechenden Franka Emika-Roboters
Abschnitte: Auspacken der Ausriistung, Platzieren der Steuerung

A WARNUNG!

Hohes Gerategewicht

Aufgrund des Eigengewichts und zum Teil aufgrund der Geometrie kann

das Anheben und Handhaben des Gerats zu Riickenverletzungen und im Falle
eines Herabfallens zu schweren Verletzungen an Fingern, Handen, Zehen und
FiRen fihren.

e Tragen Sie bei Transport, Montage oder Demontage des Gerats immer
persénliche Schutzausriistung (z. B. Sicherheitsschuhe).

Heben Sie das Gerat immer mit Hilfe einer zweiten Person an.

Das Gerat muss auf ebenen Flachen aufgestellt werden, um ein Kippen
oder Verrutschen zu verhindern.

Beachten Sie die geltenden betrieblichen Vorschriften zum Heben von
Lasten und zur personlichen Schutzausristung.

HINWEIS

Zulassige Netzfrequenz: 50-60 Hz
Versorgungsspannung: 100-240 V AC

Auspacken und Aufstellen der Steuerung

Offnen Sie den Karton vorsichtig, indem Sie die Klebestreifen

auf der Oberseite entfernen.

Offnen Sie die Folie.

Nehmen Sie das Netzkabel und den oberen Deckel heraus (A).

Nehmen Sie die obere Schutzschicht heraus (B).

Fassen Sie die Steuerung an den angezeigten Greifpositionen, heben Sie
sie vorsichtig aus der unteren Schutzschicht und legen Sie sie beiseite (C).
Entfernen Sie die Schaumstoffverpackung von der Steuerung.

Stellen Sie die Steuerung waagrecht an der vorgesehenen Position auf
oder montieren Sie sie in ein Rack fiir 19-Zoll-Geréte.






Siehe Produkthandbuch des entsprechenden Franka Emika-Roboters
Abschnitte: Handhabung und Heben, Auspacken der Ausriistung

A WARNUNG!

Hohes Gerategewicht

Aufgrund des Eigengewichts und zum Teil aufgrund der Geometrie kann

das Anheben und Handhaben des Gerats zu Riickenverletzungen und im Falle

eines Herabfallens zu schweren Verletzungen an Fingern, Handen, Zehen und

FiRen fihren.

e Tragen Sie bei Transport, Montage oder Demontage des Gerats immer
personliche Schutzausriistung (z. B. Sicherheitsschuhe).

e Heben Sie das Gerat immer mit Hilfe einer zweiten Person an.

e Das Gerat muss auf ebenen Flachen aufgestellt werden, um ein Kippen
oder Verrutschen zu verhindern.

e Beachten Sie die geltenden betrieblichen Vorschriften zum Heben von
Lasten und zur persénlichen Schutzausriistung.

Auspacken und Heben des Arms

Heben Sie den Arm immer an den zum Heben vorgesehenen Positionen an,
um die Gelenke bei der Handhabung und beim Heben nicht zu tiberlasten (C).
Insbesondere darf der Arm nicht in ausgestreckter Position so getragen
werden, dass jeweils eine Person ein Ende des Arms halt.






Abschnitte: Montieren des Arms,

m Siehe Produkthandbuch des entsprechenden Franka Emika-Roboters
Verkabelung und elektrische Installation

HINWEIS

Stellen Sie sicher, dass im statischen und dynamischen Betrieb die maximalen
Kréafte und Momente von der Montageflache aufgenommen werden kénnen.
Weitere Informationen finden Sie unter Schritt 1.

Montieren des Arms

Der Arm muss mit vier geeigneten Schrauben fest mit der Grundplatte
verbunden werden. Zu diesem Zweck sind im Flansch des Roboterful3es vier
Bohrungen mit einem Durchmesser von 9 mm vorgesehen.

Erforderliches Material:

e Unterlegscheiben und Schrauben; welche zu verwenden sind, hangt von
der Oberflache ab, auf welcher der Roboter montiert wird. Einzelheiten
entnehmen Sie bitte der Tabelle im Abschnitt ,Montieren des Arms",

e 1xInnensechskant-Zylinderkopfschraube M5 x 8 mm
(Festigkeitsklasse 8.8 A2K)

e 1x Zahnscheibe M5 (Festigkeitsklasse A2K)

e  Drehmomentschliissel zum Anziehen von Schrauben mit 30 Nm

Voraussetzung:
e  Zwei Personen zum Platzieren des Arms
e \Vorbereitete Grundplatte

Vorgehensweise:

e  Heben Sie den Arm an.

e Tragen Sie den Arm an seine vorgesehene Position.

e Richten Sie den Arm auf die vorbereiteten Bohrungen
auf der Grundplatte aus.

e  Person 1: Halten Sie den Arm.

Person 2: Schrauben Sie den Arm mithilfe der vier Schrauben
an der Grundplatte fest.

e Schlie3en Sie die Funktionserde an den Roboterfu8 an. Wir empfehlen
die Verwendung eines Kupferkabels (Cu) mit einem Querschnitt von
mindestens 1,5 mm? und einer maximalen Lange von 5 m.

e  Stellen Sie sicher, dass das Notentriegelungswerkzeug in seinem Halter
steckt. Weitere Informationen zur Verwendung finden Sie im Abschnitt

»,Manuelles Bewegen des Arms".






Siehe Produkthandbuch des entsprechenden Franka Emika-Roboters
Abschnitt: Verkabelung und elektrische Installation

HINWEIS

Fir die elektrische Verbindung zwischen Arm und Steuerung diirfen nur von
Franka Emika bereitgestellte Verbindungskabel verwendet werden.

AnschlieBen des Verbindungskabels

e Stecken Sie den Kabelstecker vorsichtig auf den Anschluss X1, wobei die
dreieckige Markierung nach oben weisen muss. Stellen Sie sicher, dass
Sie das richtige Kabelende verwenden (hier mit Kontaktbuchsen) (A).

e  Der Stecker selbst wird durch Drehen des beweglichen vorderen Teils
des Steckers in die Buchse gezogen. Drehen Sie ihn handfest ein (B).

e  Wenden Sie dasselbe Prinzip an, um das andere Ende des
Verbindungskabels mit dem Anschluss C1 an der Vorderseite der
Steuerung zu verbinden (C, D).



Schritt 5

Kontaktstifte
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Siehe Produkthandbuch des entsprechenden Franka Emika-Roboters
Abschnitt: Verkabelung und elektrische Installation

1 ANMERKUNGEN

Die Not-Halt-Einrichtungen miissen gemaf3 den allgemein gtiltigen und
anerkannten Regeln der Technik (z. B. der Europaischen Norm EN 60204
sowie zugehorigen Normen) installiert werden. Die von Franka Emika
bereitgestellte Not-Halt-Einrichtung muss an den Anschluss X3
angeschlossen werden. An den Anschluss X3 kénnen auch andere
Einrichtungen als die von Franka Emika gelieferte Not-Halt-Einrichtung
angeschlossen werden.

Die an das Not-Halt-Signal angeschlossenen Einrichtungen miissen

EN 60947-5-5 oder EN 62061 entsprechen. Angeschlossene Not-Halt-
Einrichtungen miissen so platziert werden, dass sie im Notfall leicht erreichbar
sind. Getrennte Not-Halt-Einrichtungen missen entfernt werden, um
Missverstandnisse zu vermeiden.

Weitere Informationen zur Verkabelung finden Sie unter ,Verkabelung fir X3“
im Abschnitt ,Sicherheitseinstellungen und Watchman®.

Abschluss der Montage

e SchlieBen Sie die externe Zustimmeinrichtung an den Anschluss X4
am Roboterful3 an.

e Stellen Sie sicher, dass die Fiihrungsstifte in die richtige Richtung
zeigen (A).

e  Der Stecker selbst wird durch Drehen des beweglichen vorderen Teils
des Steckers in die Buchse gezogen. Drehen Sie ihn handfest ein (B).

e SchlieRen Sie die Not-Halt-Einrichtung an den Anschluss X3 am
RoboterfuB an.

e Stellen Sie sicher, dass die Fiihrungsstifte in die richtige Richtung
zeigen (C).

e Durch Drehen des beweglichen vorderen Teils des Steckers wird der
Stecker selbst in die Buchse gezogen. Drehen Sie ihn handfest ein (D).

e  Platzieren Sie beide Geréate in Reichweite des Benutzers.



Schritt 6

X3 Kontaktbuchsen
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Siehe Produkthandbuch des entsprechenden Franka Emika-Roboters
Abschnitte: Verkabelung und elektrische Installation, Einschalten

A GEFAHR!

Stromschlag

Kurzschluss durch entstehendes Kondenswasser beim Transport des Gerats

von einer kélteren in eine warmere und feuchtere Umgebung. Gefahr

lebensgefahrlicher Verletzungen durch Stromschlag.

e Lassen Sie die Gerate nach dem Transport zur Akklimatisierung eine Zeit
lang stehen.

e Schalten Sie keine feuchten Geréte ein.

A GEFAHR!

Beschiadigte Drahte oder unzureichende elektrische Installation
Gefahr von Personenschiden durch Stromschlag sowie Sachschaden.
e  Benutzen Sie das System nur in technisch einwandfreiem Zustand.
e Lassen Sie das Not-Halt-System nur von Fachpersonal installieren.
e  Priifen Sie Kabel und elektrische Installationen.

Freiliegende Drahte und Kabel

Bediener kénnen aufgrund von freiliegenden Drdhten und Kabeln im
Arbeitsraum stolpern und stiirzen.

e \Verlegen Sie Kabel immer auf sichere Weise.

Einschalten des Systems

Voraussetzung:

e  Kabel missen richtig eingesteckt sein.

e Die externe Stromversorgung muss angeschlossen sein (A).

Der Taster der Not-Halt-Einrichtung muss hochgezogen sein (B).
Verlassen Sie den maximalen Raum des Roboters.

Vorgehensweise:
e Schalten Sie die Steuerung ein (C). Die Statusanzeigen blinken weil3.
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Abschnitte: AnschlieBen eines Bediengerats, Software-Einrichtung

A GEFAHR!

Sicherheitsrelevante Aspekte miissen bei der Planung und Auslegung der
Anwendung und der Durchfiihrung der Gefahrdungs- und Risikobeurteilung
fiir eine vollstandige Maschine berlicksichtigt werden.

HINWEIS

Stellen Sie keine Geréate (z. B. Laptop) in den Gefahrenbereich des Roboters.

m Siehe Produkthandbuch des entsprechenden Franka Emika-Roboters

1 | ANMERKUNGEN

Registrieren Sie sich bei Franka World - https:/franka.world/, um lhr System auf dem
neuesten Stand zu halten, ein standig wachsendes Produktportfolio zu erkunden und
zu erwerben und auf Dokumentation, Tutorials, Code sowie Tools zuzugreifen.

Konfigurieren des Systems

Voraussetzung:
e  Zugriff auf einen Browser, z. B. Chrome, Chromium oder Firefox.

Vorgehensweise:

e  Um mit der Erstkonfiguration zu beginnen, verbinden Sie das Bediengerat
Uber ein Ethernet-Kabel (nicht im Lieferumfang enthalten) mit dem
Anschluss X5 am Roboterful3.

Verbinden Sie (optional) die Steuerung tber ein Ethernet-Kabel

(nicht im Lieferumfang enthalten) mit dem Netzwerk.

Rufen Sie Ihren bevorzugten Webbrowser auf.

Geben Sie die folgende URL ein: robot.franka.de

Die Seite zur Erstinitialisierung First Start erscheint.

Sie kénnen von hier aus das Produkhandbuch erreichen, auch offline.

Vor der weiteren Arbeit mit dem Roboter, lesen Sie das Produkthandbuch
aufmerksam durch.

Fihren sie schrittweise, wie im Produkthandbuch im Kapitel ,Betrieb”
beschrieben, die First Start Initialisierung durch.

Nach erfolgreichem Neustart und Anlegen eines Administrators wird Desk
angezeigt. Die Statusanzeigen des Roboters leuchten dauerhaft blau.

Zum uneingeschrankten Betrieb sind weitere relevante Sicherheitseinstellungen
erforderlich. Die erforderlichen Schritte finden Sie im Kapitel ,Sicherheit".

Gratulation! Sie kdnnen jetzt Ihren Franka Emika-Roboter verwenden.



Letzter Schritt ()
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Siehe Produkthandbuch des entsprechenden Franka Emika-Roboters
Abschnitte: Geratelibersicht, Teachen eines Tasks

Unerwartetes Bewegen des Arms

Falsch eingestellte Masse- und Massenmittelpunktwerte (CoM) kénnen zu

Verletzungen, wie z. B. Quetschungen, flihren.

e  Uberpriifen Sie die Masse und den Massenmittelpunkt (CoM) jedes
Endeffektors und aller damit gegriffenen Gegenstande.

e Korrigieren Sie die Werte, falls erforderlich.

Handfuhren des Arms

Die Handflihr-Modus-Taste befindet sich oben auf dem Pilot-Griff und
ermoglicht dem Benutzer, zwischen verschiedenen Handfiihr-Modi zu
wechseln.

e Translation: Der Arm kann nur zum Andern der kartesischen Position des
Endeffektors bewegt werden.

e Rotation: Der Arm kann nur zum Andern der kartesischen Orientierung
des Endeffektors bewegt werden.

e  Free (Frei): Der Arm kann frei bewegt werden. Alle sieben Gelenke sind
beweglich.

e  User (Benutzerdefiniert): Der Benutzer kann das Handfiihrungsverhalten
fiir jede kartesische Translations- und Rotationsachse definieren.

Um den Arm zu bewegen, driicken Sie die Handfiihr-Taste, wahrend Sie
gleichzeitig die Zustimmtaste halb driicken.



SRS A SR, &

Schnelle Tipps
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[—> Translation —»  Rotation —> Frei —» Benutzer j

Zustimmtaste

Handfiihr-Modus-Taste

Handfiihr-Taste
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Pilot-Griff
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Siehe Produkthandbuch des entsprechenden Franka Emika-Roboters
Abschnitte: Geritelibersicht, Franka Ul, Apps

A GEFAHR!

Nach dem AnschlieBen eines Endeffektors muss eine Risikobeurteilung
durchgefiihrt werden. Die Risikobeurteilung hangt vom Endeffektor ab

und umfasst scharfkantige oder spitze Endeffektoren, bewegung oder
Rotation scharfer rotierender Endeffektoren, unerwartete Bewegungen des
Roboterarms, die dazu fiihren, dass der Endeffektor mit einer Person kollidiert
oder sie einquetscht.

e Lesen Sie das Produkthandbuch des Endeffektors fiir Informationen zur
notwendigen Risikobewertung.

Navigieren auf Desk und Steuern des Endeffektors

Pilot-Modus-Taste
Bestatigungstaste

Teachtaste

Loschtaste

Pfeiltasten

N lW[IN|-

Statusanzeige

Mit Desk - der browserbasierten Benutzerschnittstelle von Franka Emika -
lassen sich Apps im Handumdrehen zu ganzen Tasks zusammenstellen.
Apps sind modulare Bausteine, die zu Ablaufen kombiniert werden kénnen,
um Produktionsprozesse wie Greifen, Stecken, Einsetzen und Schrauben zu
automatisieren.

Vorgehensweise:

e  Erstellen Sie einen neuen Task (A).

e Ziehen Sie Apps in die Zeitleiste und legen Sie sie dort ab (B).

e  Offnen Sie einzelne Apps, um sie zu konfigurieren (C).

e Verwenden Sie die Tasten des Pilot-Bedienfelds, um durch die
Benutzerschnittstelle zu navigieren und Befehle festzulegen (D).

e  Driicken Sie die Pilot-Modus-Taste, um die Pfeiltasten des Pilot-
Bedienfelds so einzustellen, dass sie integrierte Endeffektoren steuern (E).



Schnelle Tipps

Desk-Modus Endeffektor-Modus

@ reavcacua =
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Siehe Produkthandbuch des entsprechenden Franka Emika-Roboters
Abschnitte: Testen und Tippbetrieb, Arbeiten

Testen und Ausfuhren von Tasks

e Bleiben Sie zum Testen eines Tasks im Modus ,,Programming*
(Programmierung) und halten Sie die Taste der externen
Zustimmeinrichtung halb gedrtickt (A). Diese Aktion aktiviert die
Wiedergabe-Schaltflache, die betatigt gehalten werden muss, um den
Task zu testen (B).

e Wechseln Sie zum Ausfiihren des Tasks in den Modus ,Execution
(Ausfuihrung) (C) und betitigen Sie die Wiedergabe-Schaltfliche (D).



Schnelle Tipps
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Copyright © Franka Emika



Wir wiinschen Ihnen viel Freude mit lhrem Franka Emika-Roboter und
freuen uns darauf, von Ihrem Erfolg zu héren! Teilen Sie uns lhre Erfahrungen
gerne als Beitrag mit, den wir (iber unsere eigenen digitalen und sozialen
Medienplattformen verbreiten kénnen.

Erwahnen Sie uns einfach per @frankaemika in lhrem Beitrag oder setzen Sie
den Hashtag #frankaemika. Wir sorgen dann daftir, dass Sie und lhre Arbeit

international sichtbar werden!

Fiir weitere Marketing- und PR-Moglichkeiten wenden Sie sich bitte an
marketing@franka.de.
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NOTA

Esta guia no es el manual de su robot Franka Emika ni lo sustituye.

1 INDICACIONES

Antes de trabajar con robots Franka Emika, todas las personas implicadas
deben leer cuidadosamente el correspondiente manual. Lea o descargue
el manual (se dispone de traducciones) aqui: www.franka.de/documents.

Si necesita informacién mas detallada, no dude en contactar con su
distribuidor o integrador. También puede contactar directamente con
nosotros enviandonos un correo electrénico a support@franka.de.

NOTA

Por favor, siga atentamente todas las instrucciones, advertencias y demas
notas que aparezcan en este documento y en el manual oficial. Cualquier
desviacion de los pasos descritos en estos documentos constituye

un uso indebido (tal como se describe en el apartado “Uso indebido”

del correspondiente manual). Franka Emika no asume ninguna garantia
y/o responsabilidad por las posibles consecuencias.



Espanol

Puede obtener su manual, asi como material de apoyo
adicional, en inglés y otros idiomas.
www.franka.de/documents

PRIMEROS PASOS

Este folleto le guiara a través de las instruc-
ciones del manual del producto para
configurar y poner en marcha su sistema.
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Consulte el manual del correspondiente robot Franka Emika
Apartado: Vista general del equipo

A\ iPELIGRO!

A la hora de planear y disefar la aplicacidn, asi como de realizar la evaluacién
de peligros y riesgos de la maquina al completo, deben tenerse en cuenta los
aspectos relativos a la seguridad.

Componentes y conexiones del sistema

Brazo

Dispositivo de parada de emergencia

Cable de conexion

Control
Ethernet (red)
Interruptor de alimentacién

Cable de alimentacion

Toma de alimentacién principal

V(O (N|cn|BR|W[|N|[-

Dispositivo de interfaz (no incluido) con Franka Ul

[EEN
o

Dispositivo de activacion externo

=
[N

Sistema de desbloqueo de emergencia

[EEN
N

Conexion a tierra funcional



Vista derecha

Vista general

L

Vista izquierda

12

Vista frontal

Vista posterior

@ @ @

X5
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Consulte el manual del correspondiente robot Franka Emika
Apartado: Desembalaje del equipo

N

NOTA

Guarde siempre el embalaje original por si traslada el robot.

NOTA

Franka Hand no forma parte de la maquina certificada.

Desembalaje

Brazo

Control

Cable de conexion

Dispositivo de parada de emergencia y dispositivo de activacion externo

W IN|F

Elementos opcionales (p. ej., Franka Hand)

Procedimiento:

e  Retire la tapa superior de la caja exterior (A).

e Levante las cajas internas superiores y apartelas (B).

e Separe la caja exterior para acceder a la caja interna inferior (C).






Consulte el manual del correspondiente robot Franka Emika
Apartado: Preparacion del lugar de instalacion

NOTA

El calor producido por los componentes y médulos electrénicos de potencia
en el interior del Brazo se disipa a través de la superficie de este. El calor
producido por los componentes y mdédulos electronicos de potencia en

el interior del Control se disipa mediante un sistema de ventilacién interno.
e Instale el Brazo y el Control en un lugar adecuadamente ventilado.

e No exponga el Brazo ni el Control a la luz solar directa.

No aplique pinturas, colas ni envoltorios al Brazo.

Coloque el Control a una distancia adecuada entre los ventiladores
frontales/posteriores y los componentes de cobertura

(40 mm a ambos lados).

Asegurese de que los ventiladores del Control no estan cubiertos

de suciedad.

NOTA

Instale el Brazo en una posicion de entrenamiento ergondmica.

Preparacion del lugar de instalaciéon

Material requerido:
e Plano de montaje detallado de la placa base

Procedimiento:
e  Consulte el dibujo técnico para posicionar los orificios.

El Brazo esta equipado con una tecnologia de sensores altamente sensible
y algoritmos de control de ajuste fino que requieren una instalacion sobre
una plataforma estable, nivelada (angulo de inclinacion < 0,1°), fijay sin
vibraciones en posicion vertical. Debe ser capaz de soportar las fuerzas
maximas (p. €j., las lineas 5-8) durante la operacion estatica y dinamica.



(190) Paso1
160

(22¢6) 77

127

o~

@

mm

1 |Frente

2 | Orificios para los tornillos (M8)

3 | Conexion roscada para la toma a tierra funcional (M5)

4 | Orificios para los pasadores de alineacion (36H7)

5 | Par de inclinacion 280 Nm
6 |Paren torno al eje 190 Nm
7 | Fuerza horizontal 300N
8 | Fuerza vertical 410N
9 | Superficie nivelada angulo de inclinacion < 0,1°
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Consulte el manual del correspondiente robot Franka Emika
Apartados: Desembalaje del equipo y Colocacion del Control

A ADVERTENCIA!

Equipo pesado

Debido al peso muerto y, en parte, al disefio geométrico, el levantamiento
y la manipulacién del equipo pueden causar lesiones de espalda y, en caso
de caida, lesiones graves de dedos, manos y pies.

Cuando transporte, monte o desmonte el equipo, lleve siempre un equipo
de proteccion individual (p. €j., calzado de seguridad).

Levante siempre el equipo con ayuda de una segunda persona.

El equipo debe colocarse en superficies planas para evitar que se incline
o deslice.

Respete las normas existentes en la empresa respecto a la elevacion

de cargas y al equipo de proteccién individual.

NOTA

Frecuencia de red permitida: 50-60 Hz
Tensién de alimentaciéon: 100-240V CA

Desembalaje y colocacién del Control

Abra con cuidado la caja retirando las tiras adhesivas de sellado

de la parte superior de la caja de cartén.

Abra el envoltorio.

Retire el cable de alimentacién y la tapa superior (A).

Retire la capa protectora superior (B).

Tome el Control por las posiciones de agarre indicadas, levantelo
cuidadosamente para extraerlo de la capa protectora inferior y depositelo
a un lado (C).

Retire el embalaje de espuma del Control.

Coloque el Control horizontalmente en la posicién designada o fijelo
a un soporte indicado para unidades de 19"






Consulte el manual del correspondiente robot Franka Emika
Apartados: Manipulacidon y elevacion y Desembalaje del equipo

A iADVERTENCIA!

Equipo pesado

Debido al peso muerto y, en parte, al disefio geométrico, el levantamiento

y la manipulacién del equipo pueden causar lesiones de espalda y, en caso

de caida, lesiones graves de dedos, manos y pies.

e Cuando transporte, monte o desmonte el equipo, lleve siempre un equipo
de proteccion individual (p. €j., calzado de seguridad).

e Levante siempre el equipo con ayuda de una segunda persona.

e El equipo debe colocarse en superficies planas para evitar que se incline
o deslice.

e  Respete las normas existentes en la empresa respecto a la elevacion
de cargas y al equipo de proteccién individual.

Desembalaje y elevacién del Brazo

Para evitar sobrecargar las articulaciones del Brazo durante la manipulacion
y la elevacion, levante siempre el Brazo por las posiciones indicadas para ello
(C). En especial, nunca debe transportarse el Brazo en posicién extendida
con una persona sosteniendo cada extremo del Brazo.






Consulte el manual del correspondiente robot Franka Emika
Apartados: Montaje del Brazo y Cableado e instalacion eléctrica

NOTA

Asegurese de que la superficie de montaje es capaz de soportar las fuerzas
y los pares maximos durante la operacién estatica y dindmica.
Mas informacion en el Paso 1.

Montaje del Brazo

El Brazo debe fijarse firmemente a la placa base con 4 tornillos adecuados.
Para este fin se dispone de 4 orificios de 9 mm de didametro perforados
en la brida base del Brazo.

Material requerido:

e Arandelas y tornillos en funcién de la superficie de montaje del robot.
Consulte los detalles en la tabla del apartado “Montaje del Brazo”.

e 1 tornillo de cabeza cilindrica con hexagono interior M5x8
(clase de resistencia 8.8 A2K).

e 1 arandela dentada M5 (clase de resistencia A2K).

e Llaves dinamométricas para apretar tornillos con 30 Nm.

Requisitos previos:
e Dos personas para colocar el Brazo.
e  Placa base preparada.

Procedimiento:

e Levante el Brazo.

e Lleve el Brazo a la posicion designada.

e Alinee el Brazo conforme a los orificios prefijados en la placa base.

e  Persona 1: sostiene el Brazo.

Persona 2: lo monta en la placa base con los cuatro tornillos.

e Conecte la tierra funcional a la base del Brazo. Recomendamos usar
un cable de cobre (Cu) con una secciéon minima de 1,5 mm?y una
longitud maxima de 5 m.

e Asegurese de que la herramienta de desbloqueo de emergencia
esta insertada en su soporte. Mas informacion sobre su uso
en el apartado “Movimiento manual del Brazo”.






Consulte el manual del correspondiente robot Franka Emika
Apartado: Cableado e instalacion eléctrica

NOTA

Para la conexion eléctrica entre el Brazo y el Control, use solamente
los cables de conexién suministrados por Franka Emika.

Instalacion del cable de conexion

e  Encaje con cuidado el conector del cable en la conexion X1 con la marca
triangular apuntando hacia arriba. Asegurese de usar el acoplamiento
de clavijas/orificios correcto (A).

e El conector se introduce en la conexién girando la parte frontal movil
de este. Gire y apriete a mano (B).

e Repita el mismo procedimiento para conectar el otro extremo del cable
en la conexion C1 de la parte frontal del Control (C, D).



Paso 5

Orificios

Clavijas
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Consulte el manual del correspondiente robot Franka Emika
Apartado: Cableado e instalacion eléctrica

1 INDICACIONES

Los dispositivos de parada de emergencia deben instalarse conforme

a las normas de ingenieria cominmente aceptadas, p. €j., la norma europea
EN 60204 y similares. El dispositivo de parada de emergencia suministrado
por Franka Emika debe conectarse al puerto X3. Otros dispositivos distintos
al dispositivo de parada de emergencia suministrado por Franka Emika
también pueden conectarse al puerto X3.

Los dispositivos conectados a la seial de parada de emergencia deben
cumplir las normas EN 60947-5-5 o EN 62061. Los dispositivos de parada de
emergencia conectados deben situarse de modo que, en caso de emergencia,
se pueda acceder a ellos con facilidad. Los dispositivos de emergencia
desconectados deben retirarse para evitar malentendidos.

Encontrara mas informacion sobre el cableado en “Cableado para X3”
en el apartado “Ajustes de seguridad y Watchman”.

Finalizacion de la instalacion

e Conecte el dispositivo de activacion externo a la conexion X4 de la base
del Brazo.
e Asegurese de que las clavijas guia apuntan en la direccion correcta (A).
e  El conector se introduce en la conexién girando la parte frontal movil
de este. Gire y apriete a mano (B).
e Conecte el dispositivo de parada de emergencia a la conexion X3
de la base del Brazo.
e Asegurese de que las clavijas guia apuntan en la direccién correcta (C).
e Girando la parte frontal mévil del conector, este se introduce
en la conexidn. Gire y apriete a mano (D).
e Coloque ambos dispositivos de modo que el usuario pueda acceder
a ellos con facilidad.
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Consulte el manual del correspondiente robot Franka Emika
Apartados: Cableado e instalacion eléctrica y Encendido

A\ iPELIGRO!

Descarga eléctrica

Puede producirse un cortocircuito debido a la condensacion generada cuando
el dispositivo se transporta de un lugar frio a otro mas caliente e himedo.
Existe el riesgo de lesiones graves e incluso mortales por descarga eléctrica.

e Deje que los dispositivos se aclimaten tras el transporte.

e No encienda dispositivos hiimedos.

A\ iPELIGRO!

Alambres danados o instalacion eléctrica inadecuada

Riesgo de dafos personales y materiales por descarga eléctrica.

e  Utilice el sistema solamente si se encuentra en perfecto estado técnico.
El sistema de parada de emergencia solo debe instalarlo personal
cualificado.

Revise los cables y las instalaciones eléctricas.

Alambres y cables al descubierto

Los operadores podrian tropezar y caer debido a alambres y cables
al descubierto en el lugar de trabajo.

e Tienda siempre los cables de forma segura.

Encendido del sistema

Requisitos previos:

e Los cables deben estar enchufados correctamente.

e Laalimentacion de corriente externa debe estar conectada (A).

e  El pulsador del dispositivo de parada de emergencia debe estar levantado (B).
e  Abandone el espacio maximo.

Procedimiento:
e Encienda el Control (C). Las luces de estado parpadearan en blanco.
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Consulte el manual del correspondiente robot Franka Emika
Apartados: Conexion de un dispositivo de interfaz de usuario

y Configuracion del software

A\ iPELIGRO!

Ala hora de planear y disefiar la aplicacion, asi como de realizar la evaluacion
de peligros y riesgos de la maquina al completo, deben tenerse en cuenta los
aspectos relativos a la seguridad.

NOTA

No coloque dispositivos (p. €j., un ordenador portéatil) en la zona de peligro del robot.

1 | INDICACIONES

Registrese en Franka World — https://franka.world/— para mantener su sistema
actualizado, descubrir y comprar productos de una cartera que no para de crecer
y acceder a documentacion, tutoriales, codigos y herramientas.

Configuracion del sistema

Requisitos previos:
e  Acceso a un navegador, p. €j., Chrome, Chromium o Firefox.

Procedimiento:

e  Para comenzar la configuracion inicial, conecte el dispositivo de interfaz a la
conexion X5 de la base del Brazo mediante un cable Ethernet (no incluido).
Conecte (opcional) el Control a la red mediante un cable Ethernet (no incluido).
Abra el navegador web que prefiera.

Introduzca la siguiente URL: robot.franka.de

Aparece la pagina de inicializacion “First Start”.

Desde aqui se puede acceder al manual del producto, incluso sin conexién.

Antes de continuar trabajando con el robot, lea atentamente el manual del
producto.

Siga los pasos de la configuracion de First Start, como se describe en el
capitulo “Operation” del manual del producto.
Después de reiniciar el sistema y crear una funcién de administrador, Desk se
muestra en el navegador web. Las luces de estado se iluminaran en azul fijo.
Los ajustes de seguridad pertinentes son necesarios para un funcionamiento
sin restricciones. Siga los pasos requeridos, como se describe en el capitulo
“Seguridad” del manual del producto.

iFelicidades! Ya puedes empezar a utilizar tu robot Franka Emika.
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Consulte el manual del correspondiente robot Franka Emika
Apartados: Vista general del equipo y Ensefiar una tarea

Movimiento inesperado del Brazo

Unos valores de masa y centro de gravedad incorrectos pueden causar

lesiones como, por ejemplo, aplastamientos.

e  Compruebe la masay el centro de gravedad de cada End-Effector y todos
los objetos agarrados por estos.

e Corrija los valores en caso necesario.

Guiado manual del Brazo

El Boton “Modo de guiado” se encuentra en la parte superior de la empufadura
Pilot y permite al usuario cambiar entre diferentes modos de guiado.

e  Traslacion: el Brazo solo puede moverse para cambiar la posicion
cartesiana del efector terminal.

e Rotacidn: el Brazo solo puede moverse para cambiar la orientacion
cartesiana del efector terminal.

e Libre: el Brazo puede moverse libremente. Pueden moverse
las 7 articulaciones.

e  Usuario: el usuario puede definir el comportamiento de guiado
para cada eje de traslacion y rotacion cartesiano.

Para mover el Brazo, pulse el Boton de guiado mientras pulsa a medias
el Botdn de activacion simultaneamente.
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Consulte el manual del correspondiente robot Franka Emika
Apartados: Vista general del equipo, Franka Ul y Apps

A\ iPELIGRO!

Tras conectar un efector terminal, debe llevarse a cabo una evaluacién de

riesgos. Esta depende del efector terminal y debe incluir al menos efectores

terminales afilados o puntiagudos, movimiento o rotacién de efectores

terminales rotatorios afilados, movimiento inesperado del Brazo que puede

provocar que el efector terminal choque contra una persona o la aplaste.

e Lea el manual del producto del efector terminal para obtener informacién
sobre la evaluacion de riesgos necesaria.

Navegacion por Desk y control del efector terminal

Boton “Modo Pilot”
Botén Confirmar

Boton “Ensenar”

Botdn Borrar

Teclas de direccidon

N[N

Luz de estado

Con Desk —interfaz de Franka Emika basada en un navegador— pueden
agruparse Apps para crear tareas completas en muy poco tiempo. Las Apps
son bloques funcionales modulares que pueden combinarse en secuencias
para automatizar procesos de produccion como agarrar, enchufar, insertar
0 enroscar.

Procedimiento:

e Cree una nueva tarea (A).

e Arrastre y suelte Apps en la Secuencia temporal (B).

e  Abra Apps individuales para configurarlas (C).

e Use los botones del Panel Pilot para navegar por la interfaz de usuario
y establecer comandos (D).

e  Pulse el Boton “Modo Pilot” para definir las teclas de direccion del Panel
Pilot de modo que pueda controlar los efectores terminales integrados (E).



Modo Desk
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Consulte el manual del correspondiente robot Franka Emika
Apartados: Probar y ajustar, Trabajo

Prueba y ejecucién de tareas

e  Para probar una tarea, permanezca en el modo “Programacién”
y mantenga el botén del dispositivo de activacion externo pulsado
a medias (A). Esto activara el botén de marcha, que debe pulsarse
de manera continua para probar la tarea (B).
e  Para ejecutar la tarea, cambie al modo “Ejecucion” (C) y pulse el botén
de marcha (D).
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Copyright © Franka Emika



Esperamos que disfrute su robot Franka Emika. ;Y nos encantaria tener
noticias de su éxito! Comparta su experiencia con nosotros en una
publicacién y nosotros la difundiremos en nuestras propias plataformas
digitales y redes sociales.

Solo tiene que mencionar a @frankaemika o usar la etiqueta #frankaemika
en su publicacién y nosotros nos ocuparemos de dar visibilidad internacional

a sus proyectos.

Si esta interesado en mas oportunidades de marketing o relaciones publicas,
dirijase a marketing@franka.de.
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ATTENTION

Ce guide n'est pas le mode d’emploi de votre robot Franka Emika
et ne le remplace pas.

1 INDICATIONS

Avant d'utiliser les robots Franka Emika, toutes les personnes devant travailler
avec eux doivent avoir attentivement lu le mode d’emploi correspondant.

Lire ou télécharger le mode d’emploi (traductions disponibles) ici :
www.franka.de/documents.

N’hésitez pas a prendre contact avec votre partenaire de distribution
ou votre intégrateur si vous avez besoin d’informations détaillées.

Vous pouvez aussi directement prendre contact avec nous en envoyant
un courriel a support@franka.de.

ATTENTION

Veuillez respecter I'ensemble des instructions, avertissements et autres
indications contenus dans le présent document ainsi que dans le le mode
d’emploi officiel. Le non-respect des étapes recommandées dans ces
documents est considéré comme une utilisation non conforme (telle que
décrite dans la section « Utilisation non conforme » du mode d’emploi
correspondant). Franka Emika n’accepte aucune garantie et/ou responsabilité
pour d’éventuelles conséquences.



Francais

Accédez a votre mode d’emploi et a la documentation
annexe en anglais et dans d’autres langues.
www.franka.de/documents

PREMIERS PAS

Ce livret vous guide a travers toutes
les étapes nécessaires pour configurer votre
systeme et le rendre opérationnel.
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Accéder au mode d’emploi produit du robot Franka Emika concerné
Section : Vue d’ensemble de I'équipement

A DANGER!

Les aspects relatifs a la sécurité doivent étre pris en compte au cours
de la planification et de la conception de 'application, de méme que pour
I'évaluation des dangers et des risques des machines finies.

Composants et connexions du systéme

1 |Bras

2 | Dispositif d’arrét d'urgence

3 | Cable de connexion

4 | Commande

5 | Ethernet (réseau)

6 | Interrupteur d’alimentation

7 | Cable d’alimentation

8 | Prises secteur

9 | Dispositif d'interface (nhon inclus) avec Franka Ul
10 | Dispositif d'activation externe

11 | Systeme de déverrouillage d’'urgence
12 | Connexion a la terre fonctionnelle



Vue d’ensemble

Vue de droite

L x4 7| x5

Vue de gauche

12 2

8

Vue avant 4
5

Vue arriére 4

@ @ @
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Accéder au mode d’'emploi produit du robot Franka Emika concerné
Section : Déballage de I'équipement

N

ATTENTION

Toujours conserver 'emballage d'origine en cas de déplacement du robot.

ATTENTION

Franka Hand ne fait pas partie de la machinerie certifiée.

Déballage

Bras

Commande

Cable de connexion

Dispositif d'arrét d’urgence et dispositif d’activation externe

VW IN|F-

En option (p. ex. Franka Hand)

Comment procéder :

e  Retirer le couvercle supérieur de la boite (A).

e  Sortir les boites se trouvant tout en haut et les mettre de co6té (B).

o Ecarter la boite extérieure pour accéder 2 la boite qui se trouve
tout en bas.






Accéder au mode d’emploi produit du robot Franka Emika concerné
Section : Préparation du site d’installation

ATTENTION

La chaleur générée par les composants électroniques de puissance et les modules
a l'intérieur du bras est dissipée par la surface du bras. La chaleur générée

par les composants électroniques de puissance et les modules a l'intérieur

de la commande est dissipée a travers le systeme de ventilation interne.

e Installer le bras et la commande a un endroit suffisamment ventilé.

Ne pas exposer le bras et la commande a la lumiére directe du soleil.

Ne pas repeindre, coller ou envelopper le bras.

Placer la commande a une distance suffisante entre les ventilateurs avant/
arriére et les composants d’habillage (40 mm des deux cotés).

S'assurer que les ventilateurs de la commande ne sont pas recouverts

de saleté.

ATTENTION

Installer le bras dans une position d’apprentissage ergonomique.

Préparation du site d’installation

Matériel requis :
e  Plan de montage détaillé du socle

Comment procéder :
e  Utiliser le dessin technique pour positionner les trous.

Le bras est équipé de capteurs hautement sensibles et d’algorithmes de controle
trés précis qui nécessitent une installation a la verticale sur une plate-forme
stable, nivelée (< angle d'inclinaison < 0,1°), immobile et non vibrante.

Les forces maximales (p. ex. les lignes 5-8) doivent étre prises en charge pendant
le fonctionnement statique et dynamique.



(190) Etape 1
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1 |Avant

2 | Trous pour vis (M8)

3 | Trou taraudé pour mise a la terre fonctionnelle (M5)

4 | Trous pour les broches repére (36H7)

5 | Couple de basculement 280 Nm
6 | Couple autour de I'axe 190 Nm
7 | Force horizontale 300N
8 | Force verticale 410N
9 |Surface nivelée angle d'inclinaison =< 0,1°
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Accéder au mode d’emploi produit du robot Franka Emika concerné
Sections : Déballage de I'équipement, Positionnement de la

commande

A ATTENTION!

Equipement lourd

En raison du poids mort et en partie de la conception géométrique, le levage

et la manipulation de I'équipement peuvent causer des blessures au dos et, en cas
de chute, de sérieuses blessures sur les doigts, les mains, les orteils et les pieds.

Pour le transport, le montage ou le démontage de I'équipement, toujours
porter un équipement de protection individuelle (p. ex. des chaussures
de sécurité).

Toujours lever I'équipement avec I'aide d’'une deuxiéme personne.
L'équipement doit étre placé sur des surfaces planes afin d’éviter tout
basculement ou glissement.

Respecter les réglements existants de I'entreprise en matiére de levage
de charges et d'équipement de protection individuelle.

ATTENTION

Fréquence du secteur autorisée : 50 - 60 Hz
Tension du secteur 100 - 240 VCA

Déballage et installation de la commande

Ouvrir soigneusement la boite en retirant les bandes adhésives d’étanchéité
sur le dessus de la boite en carton.

Ouuvrir le film de protection.

Retirer le cable d’alimentation et le couvercle (A).

Retirer la couche protectrice supérieure (B).

Saisir la commande au niveau des repéres indiqués et la sortir avec
précaution de la couche de protection inférieure, puis la poser sur le coté (C).
Retirer 'emballage en mousse qui protége la commande.

Installer la commande a I'horizontale dans la position prévue ou l'attacher

a un support congu pour les unités de 19",






Accéder au mode d’emploi produit du robot Franka Emika concerné
Sections : Manutention et levage, Déballage de I'équipement

A ATTENTION!

Equipement lourd

En raison du poids mort et en partie de la conception géométrique, le levage

et la manipulation de I'équipement peuvent causer des blessures au dos et, en cas

de chute, de sérieuses blessures sur les doigts, les mains, les orteils et les pieds.

e  Pour le transport, le montage ou le démontage de I'équipement, toujours porter
un équipement de protection individuelle (p. ex. des chaussures de sécurité).

e  Toujours lever I'équipement avec l'aide d’'une deuxieme personne.

e  L'équipement doit étre placé sur des surfaces planes afin d'éviter tout
basculement ou glissement.

e  Respecter les réglements existants de I'entreprise en matiére de levage
de charges et d’équipement de protection individuelle.

Déballage et levage du bras

Toujours lever le bras dans les positions prévues pour le levage afin de ne pas
surcharger les joints du bras pendant la manutention et le levage (C). Veiller
particulierement a ne jamais lever le bras en position déployée avec une personne
tenant chaque extrémité de celui-ci.






Accéder au mode d’emploi produit du robot Franka Emika concerné
Sections : Montage du bras, Cablage et installation électrique

ATTENTION

Assurez-vous que les forces et les couples maximaux sont supportés par
la surface de montage pendant le fonctionnement statique et dynamique.
Pour plus d’'informations, voir I'étape 1.

Montage du bras

Le bras doit étre solidement fixé au socle a l'aide de 4 vis adaptées. Pour cela,
4 trous de percage de 9 mm de diametre chacun sont fournis dans la bride
de base du bras.

Matériel requis :

e Lesrondelles et les vis dépendent de la surface sur laquelle le robot
est monté. Veuillez consulter le tableau se trouvant a la section
« Montage du bras » pour plus de détails.

e 1xvis a téte cylindrique avec douille hexagonale M5x8
(classe de résistance 8.8 A2K)

e 1xrondelle éventail M5 (classe de résistance A2K)

o  Clés de serrage dynamométrique pour serrer les vis a 30 Nm

Pré-réquis :
e  Deux personnes pour installer le bras
e Socle préparé

Comment procéder :

e leverle bras.

e Le transporter jusqu’a 'emplacement prévu.

e Aligner le bras en fonction des trous pré-percés sur le socle.

e  Personne 1: tenir le bras.
Personne 2 : monter le bras sur le socle a I'aide de quatre vis.

e Relier la terre fonctionnelle a la base du bras. Nous recommandons
I'utilisation d’un cable en cuivre (Cu) d'une section minimale de 1,5 mm?2
et d'une longueur maximale de 5 m.

e  S’assurer que I'outil de déverrouillage d’'urgence soit inséré dans son
support. Pour plus d'informations sur son utilisation, voir la section
« Déplacement manuel du bras ».






Accéder au mode d’'emploi produit du robot Franka Emika concerné
Section : Cablage et installation électrique

ATTENTION

Seuls les cables de connexion fournis par Franka Emika doivent étre utilisés
pour le raccordement électrique entre le bras et la commande.

Raccordement du cable de connexion

e  Placer avec précaution la fiche du cable sur le connecteur X1 avec
le repére triangulaire pointant vers le haut. Assurez-vous que vous
utilisez les broches/trous d’accouplement adaptés (A).

e Lafiche elle-méme est insérée dans le connecteur en tournant la partie
avant mobile de la fiche. Serrer a la main (B).

e  Procéder de la méme maniére pour connecter l'autre extrémité du cible
de connexion au raccord C1 a l'avant de la commande (C, D).



Etape 5

Broches
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Accéder au mode d’emploi produit du robot Franka Emika concerné
Section : Cablage et installation électrique

1 INDICATIONS

Les dispositifs d'arrét d’'urgence doivent étre installés conformément aux normes
d’ingénierie généralement valides et acceptées, p. ex. les normes européennes
EN 60204 et connexes. Le dispositif d'arrét d'urgence fourni par Franka Emika
doit étre connecté au port X3. Des dispositifs autres que le dispositif d'arrét
d’urgence fourni par Franka Emika peuvent également étre raccordés au port X3.

Les dispositifs connectés au signal d'arrét d’'urgence doivent étre conformes aux
normes NF EN 60947-5-5 ou NF EN 62061. Les dispositifs d'arrét d’'urgence
connectés doivent étre installés de facon a étre facilement accessibles en cas
d'urgence. Les dispositifs d'arrét d'urgence déconnectés doivent étre retirés afin
d’éviter des malentendus.

Pour plus d'informations sur le cablage, voir « Cablage pour X3 » dans la section
« Réglages de sécurité et Watchman ».

Finalisation de I'installation

e  Raccorder le dispositif d'activation externe au connecteur X4 au niveau
de la base du bras.
e  Sassurer que les broches de repérage pointent dans la bonne direction (A).
e Lafiche elle-méme est insérée dans le connecteur en tournant la partie avant
mobile de la fiche. Serrer a la main (B).
e  Raccorder le dispositif d'arrét d'urgence au connecteur X3 au niveau
de la base du bras.
S’assurer que les broches de repérage pointent dans la bonne direction (C).
e  Entournant la partie avant mobile de la fiche, celle-ci s'insére d'elle-méme
dans le connecteur. Serrer a la main (D).
e  Placer les deux dispositifs afin qu'ils soient facilement accessibles pour
I'utilisateur.



Etape 6
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Accéder au mode d’emploi produit du robot Franka Emika concerné
Sections : Cablage et installation électrique, Mise en marche

A DANGER!

Choc électrique

Court-circuit di a la condensation qui se développe lorsque I'appareil est
transporté d’un environnement plus froid a un environnement plus chaud et plus
humide. Risque de blessures mortelles a la suite d'un choc électrique.

e Laisser les appareils s'acclimater au nouvel environnement aprés le transport.
e Ne pas mettre en marche des appareils mouillés.

A DANGER!

Cables endommagés ou installation électrique inadéquate

Risque de dommages corporels et matériels par choc électrique.

e  Nutiliser un systéme que s'il est en parfait état technique.

e Ne confier l'installation du systéme d'arrét d'urgence qu’au personnel qualifié.
o \frifier les cables et les installations électriques.

Fils et cables exposés

Les fils et cables exposés dans I'espace de travail représentent un risque de chute
pour les opérateurs.

e Toujours poser les cables en toute sécurité.

Mise en marche du systéme

Pré-réquis :

e Les cables doivent étre correctement branchés.

e Lalimentation électrique externe doit étre branchée (A).

e Le bouton du dispositif d'arrét d’'urgence doit étre tiré vers le haut (B).
e Laisser le maximum d’'espace.

Comment procéder :
e  Mettre la commande en marche (C). les témoins d’état s’allument en blanc.
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Accéder au mode d’'emploi produit du robot Franka Emika concerné
Sections : Connexion d'un dispositif

d’interface utilisateur, Configuration du logiciel

A DANGER!

Les aspects relatifs a la sécurité doivent étre pris en compte au cours
de la planification et de la conception de I'application, de méme que pour
I'évaluation des dangers et des risques des machines finies.

ATTENTION

Ne pas placer les appareils (p. ex. un ordinateur portable) dans la zone
de danger du robot.

1 | INDICATIONS

Inscrivez-vous a Franka World - https://franka.world/ - pour garder votre
systeme a jour avec la version logicielle la plus récente, explorer et acheter
une gamme de produits en constante évolution, accédez a la documentation,
aux tutoriels, codes et outils.

Configuration du systéeme

Pré-réquis :
e  Accés a un navigateur, p. ex. Chrome, Chromium ou Firefox.

Comment procéder :

e Pour lancer la configuration initiale, raccorder le dispositif d'interface au
connecteur se trouvant au niveau de la base du bras a I'aide d'un cable
Ethernet (non fourni).

Raccorder (en option) la commande au réseau a l'aide d’'un cable Ethernet
(non fourni).

Ouvrir le navigateur de votre choix.

Entrer 'URL suivante : robot.franka.de

La page « Premier démarrage » s'affiche.

A partir de I3, le manuel du produit est accessible, méme hors ligne.

| Avant de continuer 3 travailler avec le robot, lisez attentivement le manuel du produit. |

Suivez les étapes de la configuration du premier démarrage, comme décrit
dans le chapitre « Fonctionnement » du manuel du produit.

Apres avoir redémarré le systeme et créé un réle d'administrateur, Desk
s'affiche dans le navigateur Web. Les voyants d’état s'allument en bleu fixe.
Des réglages de sécurité appropriés sont nécessaires pour un
fonctionnement sans restriction. Suivez les étapes requises, comme décrit
dans le chapitre «Sécurité» du manuel du produit.

Félicitations! Vous pouvez maintenant commencer a utiliser votre robot Franka Emika.
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Accéder au mode d’'emploi produit du robot Franka Emika concerné
Sections : Vue d’ensemble de I'équipement, Apprendre une tache

Mouvement imprévu du bras

Des valeurs de masse et de centre de gravité mal définies peuvent entrainer

des blessures telles que I'écrasement.

e  \érifier la masse et le centre de gravité de chaque effecteur terminal et
des objets saisis par celui-ci.

e  Corriger les valeurs si nécessaire.

Pilotage manuel du bras

Le bouton du mode de pilotage se situe au-dessus de la poignée Pilot et permet
a l'utilisateur de changer le mode de pilotage.

e Translation : le bras ne peut étre déplacé que pour changer la position
cartésienne de l'effecteur terminal.

e  Rotation: le bras ne peut étre déplacé que pour changer l'orientation
cartésienne de l'effecteur terminal.
Libre : le bras peut bouger librement. Les 7 joints peuvent bouger.
Utilisateur : Lutilisateur peut définir le comportement de pilotage de chaque
axe de translation et de rotation cartésien.

Pour déplacer le bras, appuyer sur le bouton de pilotage tout en pressant
simultanément a moitié sur le bouton d’activation.
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Astuces rapides
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[—> Translation —» Rotation —> Libre —»  Utilisateur j

Bouton d’activation

Bouton mode de pilotage

Bouton de pilotage
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Poignée Pilot
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Accéder au mode d’'emploi produit du robot Franka Emika concerné
Sections : Vue d’ensemble de I'équipement, Franka Ul, Apps

A DANGER!

Apreés le raccordement d'un effecteur terminal, une évaluation des risques doit
étre réalisée. L'évaluation des risques dépend de l'effecteur terminal et inclut,
sans s’y limiter, effecteurs finaux tranchants ou a bout pointu, mouvement ou
rotation d'effecteurs terminaux rotatifs et tranchants, mouvement inattendu du
bras entrainant une collision avec une personne ou I'écrasement de celle-ci par
I'effecteur terminal.
e Lisez le manuel du produit de I'effecteur terminal pour obtenir des
informations sur I'évaluation des risques nécessaire.

Pupitre de navigation et controle de I'effecteur
terminal

Bouton mode Pilot

Bouton de confirmation

Bouton d’'apprentissage

Bouton Supprimer

Touches directionnelles

N[N

Témoin d’état

Avec Desk - le navigateur de Franka Emika basé sur interface - des applications
peuvent étre agencées pour créer des taches complétes en un rien de

temps. Les applications sont des blocs modulaires qui peuvent étre combinés
en séquences afin d'automatiser des processus de production tels que

la préhension, le branchement, I'insertion et le vissage.

Comment procéder :

e  Créer une nouvelle tiche (A).

e  Faire glisser et déposer les applications sur la ligne de temps (B).

e Ouvrir les applications pour les configurer (C).

e  Utiliser les boutons disque Pilot pour parcourir l'interface utilisateur
et définir les commandes (D).

e  Appuyer sur le bouton mode pilote pour définir les touches directionnelles
du disque Pilot afin qu’elles contrélent les effecteurs terminaux intégrés (E).



Astuces rapides

Mode Desk Mode effecteur terminal
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Accéder au mode d’emploi produit du robot Franka Emika concerné
Sections : Tests, Réalisations

Tests et exécution des taches

e  Pour tester une tache, rester en mode « Programmation » et garder
le bouton du dispositif d’activation externe pressé a moitié (A).
Cette action va activer le bouton d’exécution qui doit étre pressé
en continu pour tester la tache (B).

e Pour exécuter la tiche, passer au mode « Exécution » (C) et presser
le bouton d’exécution (D).



Astuces rapides
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Test des taches
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Exécution des taches
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Nous vous souhaitons beaucoup de plaisir avec votre robot Franka Emika.
Nous avons hate d’en savoir plus sur vos réalisations ! Partagez votre
expérience avec nous sur les réseaux sociaux et nous la reposterons

sur nos propres réseaux sociaux et numériques.

Taguez-nous (@frankaemika) ou utilisez le hashtag #frankaemika dans votre
post et nous vous donnerons une visibilité internationale !

Pour plus d'opportunités marketing et PR, contactez marketing@franka.de.
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AVVISO

Questa guida non é il manuale del robot Franka Emika e non lo sostituisce.

1 INDICAZIONI

Prima di utilizzarli, tutte le persone che lavorano con i robot Franka Emika
devono leggere attentamente il relativo manuale. Leggere o scaricare il
manuale (traduzioni disponibili) qui: www.franka.de/documents.

Non esitate a contattare il vostro partner commerciale o integratore se avete
bisogno di informazioni piu dettagliate. In alternativa, potete contattarci
direttamente inviando un'e-mail a support@franka.de.

AVVISO

Seguite attentamente tutte le istruzioni, le avvertenze e le altre note
contenute in questo documento e nel manuale ufficiale. Qualsiasi
scostamento dai passaggi descritti in questi documenti costituisce un uso
improprio (come descritto nel paragrafo “Uso improprio” del relativo manuale).
Franka Emika non si assume alcuna garanzia e/o responsabilita per le
eventuali conseguenze.



Italiano

E possibile scaricare il manuale e altro materiale
di supporto in inglese e in altre lingue.
www.franka.de/documents

PER INIZIARE

Questo opuscolo vi guidera nei passaggi
del manuale del prodotto per mettere
in funzione il sistema.
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Consultare il relativo manuale del robot Franka Emika
Paragrafo: Panoramica dell’apparecchiatura

A PERICOLO!

Durante la pianificazione e la progettazione dell'applicazione e nell’'ambito
della valutazione dei rischi e dei pericoli relativa alla macchina completa,
€ necessario tenere in considerazione gli aspetti legati alla sicurezza.

Componenti e connessioni del sistema

Braccio

Dispositivo di arresto di emergenza

Cavo di collegamento

Controllore
Ethernet (rete)
Interruttore di alimentazione

Cavo di alimentazione

Presa di corrente

V(O (N|cn|BR|W[|N|[-

Dispositivo di interfaccia (hon incluso) con Franka Ul

[EEN
o

Dispositivo di abilitazione esterno

[N
[N

Sistema di sblocco di emergenza

[N
N

Collegamento alla terra funzionale



Panoramica

Vista destra

Vista sinistra

12 2

3

Vista frontale 4
5

Vista posteriore 4

@ @ @
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Consultare il relativo manuale del robot Franka Emika
Paragrafo: Disimballaggio dell'apparecchiatura

N

AVVISO

Conservare sempre l'imballaggio originale in caso di riposizionamento
del robot.

AVVISO

Franka Hand non fa parte del macchinario certificato.

Disimballaggio

Braccio

Controllore

Cavo di collegamento

Dispositivo di arresto di emergenza e dispositivo di abilitazione esterno

VW IN|F-

Opzionale (ad esempio Franka Hand)

Procedura:

e  Rimuovere il coperchio superiore della scatola esterna (A).

e Sollevare le scatole interne superiori e metterle da parte (B).

e  Estrarre la scatola esterna per accedere alla scatola interna inferiore (C).






Consultare il relativo manuale del robot Franka Emika
Paragrafo: Preparazione della sede di installazione

AWVISO

Il calore prodotto dai componenti e dai moduli elettronici di potenza all'interno
del Braccio viene dissipato attraverso la superficie del Braccio stesso. Il calore
prodotto dai componenti elettronici di potenza e dai moduli all'interno del
Controllore viene dissipato attraverso un sistema di ventilazione interno.

e Installare il Braccio e il Controllore in un luogo adeguatamente ventilato.
Non esporre il Braccio e il Controllore alla luce diretta del sole.

Non riverniciare, incollare, avvolgere il Braccio.

Posizionare il Controllore a una distanza sufficiente tra le ventole anteriori
e posteriori e i componenti di copertura (40 mm su entrambi i lati).
Assicurarsi che le ventole del Controllore non siano coperte di sporcizia.

AWVISO

Installare il Braccio in una posizione ergonomica per la programmazione.

Preparazione della sede di installazione

Materiale necessario:
e Schema di montaggio dettagliato per la piastra base

Procedura:
e  Peril posizionamento dei fori, utilizzare il disegno tecnico.

Il Braccio é dotato di una tecnologia di sensori altamente sensibili e di
algoritmi di Controllore perfezionati, che richiedono l'installazione su una
piattaforma stabile, livellata (angolo di inclinazione < 0,1°), non mobile e non
vibrante in posizione verticale. Le forze massime (ossia le linee 5-8) devono
essere supportate durante il funzionamento statico e dinamico.



(190) Passaggio 1
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1 |Lato anteriore

2 | Fori per viti (M8)

3 | Filettatura per la messa a terra funzionale (M5)

4 | Fori per i perni di allineamento (36H7)

5 | Coppia di ribaltamento 280 Nm
6 | Coppia intorno all'asse 190 Nm
7 | Forza orizzontale 300N
8 | Forza verticale 410N
9 | Superficie livellata < 0,1° angolo di inclinazione
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Consultare il relativo manuale del robot Franka Emika
Paragrafi: Disimballaggio dell'apparecchiatura, Posizionamento

del Controllore

A ATTENZIONE!

Attrezzatura pesante

A causa del peso morto e in parte del design geometrico, il sollevamento e la
movimentazione dell'apparecchiatura possono provocare lesioni alla schiena e,
in caso di caduta, gravi lesioni alle mani, ai piedi o alle dita delle mani o dei piedi.
e Durante il trasporto, il montaggio o lo smontaggio dell'apparecchiatura,
indossare sempre i dispositivi di protezione individuale (ad esempio, scarpe
antinfortunistiche).

Sollevare sempre l'attrezzatura con l'aiuto di una seconda persona.
L'apparecchiatura deve essere collocata su superfici piane per evitare

che si inclini o scivoli.

Seguire le norme aziendali vigenti in materia di sollevamento dei carichi

e di dispositivi di protezione individuale.

AWVISO

Frequenza di rete consentita: 50-60 Hz
Tensione di alimentazione: 100-240 VAC

Disimballaggio e posizionamento del Controllore

Aprire con cautela la scatola rimuovendo le strisce adesive di tenuta sulla
parte superiore della scatola di cartone.

Aprire la pellicola di rivestimento.

Rimuovere il cavo di alimentazione e il coperchio superiore (A).
Rimuovere lo strato protettivo superiore (B).

Afferrare il Controllore nelle posizioni di presa indicate, sollevarlo con
cautela dallo strato protettivo di fondo e metterlo da parte (C).
Rimuovere l'imballaggio in schiuma dal Controllore.

Posizionare il Controllore in orizzontale nella posizione prevista, oppure
fissarlo a un rack progettato per unita da 19"






Consultare il relativo manuale del robot Franka Emika
Paragrafi: Manipolazione e sollevamento, Disimballaggio

dell'apparecchiatura

A ATTENZIONE!

Attrezzatura pesante
A causa del peso morto e in parte del design geometrico, il sollevamento e la
movimentazione dell'apparecchiatura possono provocare lesioni alla schiena e,
in caso di caduta, gravi lesioni alle mani, ai piedi o alle dita delle mani o dei piedi.
e Durante il trasporto, il montaggio o lo smontaggio dell'apparecchiatura,
indossare sempre i dispositivi di protezione individuale (ad esempio, scarpe
antinfortunistiche).
e  Sollevare sempre l'attrezzatura con l'aiuto di una seconda persona.
e L'apparecchiatura deve essere collocata su superfici piane per evitare
che si inclini o scivoli.
e  Seguire le norme aziendali vigenti in materia di sollevamento dei carichi
e di dispositivi di protezione individuale.

Disimballaggio e sollevamento del Braccio

Sollevare sempre il Braccio nelle posizioni appositamente previste per evitare
di sollecitare eccessivamente le articolazioni durante la movimentazione e il
sollevamento (C). In particolare, il Braccio non deve mai essere trasportato in
posizione estesa con una persona che lo regge per ciascuna estremita.






Consultare il relativo manuale del robot Franka Emika
Paragrafi: Montaggio, Cablaggio e installazione elettrica

AVVISO

Assicurarsi che le forze e le coppie massime siano supportate dalla superficie
di montaggio durante il funzionamento statico e dinamico. Per ulteriori
informazioni, vedere il Passaggio 1.

Montaggio del Braccio

Il Braccio deve essere collegato saldamente alla piastra base con 4 viti adatte.
A tale scopo, nella flangia base del Braccio sono presenti 4 fori del diametro
di 9 mm.

Materiale necessario:

Le rondelle e le viti dipendono dalla superficie su cui viene montato il
robot. Per i dettagli, consultare la tabella al paragrafo “Montare il Braccio”.
1 vite a testa cilindrica con esagono incassato M5x8

(classe di resistenza 8.8 A2K)

1 rondella dentata M5 (classe di resistenza A2K)

Chiavi dinamometriche per serrare le viti a 30 Nm

Condizione preliminare:

Due persone per il posizionamento del Braccio
Piastra base preparata

Procedura:

Sollevare il Braccio.

Trasportare il Braccio nella posizione prevista.

Allineare il Braccio ai fori predefiniti sulla piastra base.

Persona 1: Regge il Braccio.

Persona 2: Utilizza le quattro viti per montarlo sulla piastra base.
Collegare la terra funzionale alla base del Braccio. Si consiglia

di utilizzare un cavo di rame (Cu) con una sezione minima di 1,5 mm?2
e una lunghezza massima di 5 m.

Assicurarsi che lo strumento per lo sblocco di emergenza sia inserito
nel relativo supporto. Per ulteriori informazioni sul suo utilizzo,
vedere il paragrafo “Spostare manualmente il Braccio”.






Consultare il relativo manuale del robot Franka Emika
Paragrafo: Cablaggio e installazione elettrica

AWVISO

Per il collegamento elettrico tra il Braccio e il Controllore devono essere
utilizzati esclusivamente i cavi di collegamento forniti da Franka Emika.

Inserimento del cavo di collegamento

e Posizionare con attenzione la spina del cavo sul connettore X1,
con il segno triangolare rivolto verso l'alto. Assicurarsi di utilizzare
I'accoppiamento corretto di perni/fori (A).

e La spina stessa viene inserita nel connettore ruotando la sua parte
anteriore mobile. Stringere a mano (B).

e Applicare lo stesso principio per collegare l'altra estremita del cavo di
collegamento al connettore C1 sulla parte anteriore del Controllore (C, D).



Passaggio 5
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Consultare il relativo manuale del robot Franka Emika
Paragrafo: Cablaggio e installazione elettrica

1 | INDICAZIONI

| dispositivi di arresto di emergenza devono essere installati in conformita
agli standard ingegneristici generalmente validi e accettati, ad esempio gli
standard europei EN 60204 e correlati. Il dispositivo di arresto di emergenza
fornito da Franka Emika deve essere collegato alla porta X3. Alla porta X3
possono essere collegati anche altri dispositivi oltre al dispositivo di arresto
di emergenza fornito da Franka Emika.

| dispositivi collegati al segnale di arresto di emergenza devono essere
conformi alla norma EN 60947-5-5 o EN 62061. | dispositivi di arresto di
emergenza collegati devono essere posizionati in modo da essere facilmente
raggiungibili in caso di emergenza. | dispositivi di emergenza scollegati
devono essere rimossi per evitare malintesi.

Per ulteriori informazioni sul cablaggio, vedere “Cablaggio per X3" nel
paragrafo “Impostazioni di sicurezza e Watchman”.

Completare l'installazione

e  Collegare il dispositivo di abilitazione esterno al connettore X4 sulla base
del Braccio.

e Assicurarsi che i perni di guida siano orientati nella direzione giusta (A).

e La spina stessa viene inserita nel connettore ruotando la sua parte
anteriore mobile. Stringere a mano (B).

e  Collegare il dispositivo di arresto di emergenza al connettore X3 sulla
base del Braccio.

e Assicurarsi che i perni di guida siano orientati nella direzione giusta (C).

e Ruotando la parte anteriore mobile della spina, la spina stessa viene
inserita nel connettore. Stringere a mano (D).

e Posizionare entrambi i dispositivi a portata di mano dell'utente.



Passaggio 6

171



Consultare il relativo manuale del robot Franka Emika
Paragrafi: Cablaggio e installazione elettrica, Accensione

A PERICOLO!

Scosse elettriche

Cortocircuito dovuto alla formazione di condensa quando il dispositivo
viene trasportato da un ambiente pit freddo a uno pit caldo e umido.
Rischio di lesioni mortali dovute a scosse elettriche.

e Lasciare che i dispositivi si acclimatino dopo il trasporto.

e Non accendere i dispositivi se bagnati.

A PERICOLO!

Fili danneggiati o installazione elettrica inadeguata

Rischio di lesioni personali dovute a scosse elettriche, oltre a danni materiali.
e  Utilizzare il sistema solo se in condizioni tecniche ottimali.

Il sistema di arresto di emergenza deve essere installato solo

da personale qualificato.

Controllare i cavi e gli impianti elettrici.

Fili e cavi esposti

Gli operatori possono inciampare e cadere a causa di fili e cavi esposti nello
spazio di lavoro.

e  Posare sempre i cavi in modo sicuro.

Accensione del sistema

Condizione preliminare:

e | cavi devono essere collegati correttamente.

L'alimentazione esterna deve essere collegata (A).

La manopola del dispositivo di arresto di emergenza deve essere tirata
verso l'alto (B).

Lasciare il massimo spazio possibile.

Procedura:
e Accendere il Controllore (C). Le spie di stato lampeggiano in bianco.



Passaggio 7
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Consultare il relativo manuale del robot Franka Emika
Paragrafi: Collegamento di un dispositivo di interfaccia utente,

Configurazione del software

A PERICOLO!

Durante la pianificazione e la progettazione dell'applicazione e nell’'ambito
della valutazione dei rischi e dei pericoli relativa alla macchina completa,
€ necessario tenere in considerazione gli aspetti legati alla sicurezza.

AVVISO

Non collocare dispositivi (ad esempio computer portatili) nella zona
pericolosa del robot.

1 | INDICAZIONI

Registrarsi a Franka World - https:/franka.world/ - per mantenere il sistema
aggiornato con il software pil recente, esplorare e acquistare una gamma

di prodotti in costante crescita e accedere a documentazione, tutorial, codice
e strumenti.

Configurare il sistema

Condizione preliminare:
e  Accesso a un browser, ad esempio Chrome, Chromium o Firefox.

Procedura:

e  Peravviare la configurazione iniziale, collegare il dispositivo di interfaccia al
connettore X5 della base del Braccio tramite un cavo Ethernet (hon incluso).
Collegare (opzionale) il Controllore alla rete tramite un cavo Ethernet

(non incluso).

Accedere al browser preferito.

Inserire il seguente URL: robot.franka.de

Apparira una pagina di primo avvio.

Da qui € possibile accedere al manuale del prodotto, anche offline.

Prima di continuare a lavorare con il robot, leggere attentamente il manuale
del prodotto.

Eseguire le fasi della configurazione di primo avvio, come descritto nel
capitolo “Funzionamento” del manuale del prodotto.

Dopo il riavvio del sistema e la creazione di un ruolo di amministratore, Desk
viene visualizzato nel browser. Le luci di stato si illuminano di blu fisso.

Per un utilizzo senza restrizioni sono necessarie delle impostazioni di
sicurezza. Seguire i passi descritti nel capitolo “Sicurezza” del manuale.

Congratulazioni! Ora ¢ possibile iniziare a utilizzare il robot Franka Emika.



Passaggio finale ()

Opzionale
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Consultare il relativo manuale del robot Franka Emika
Paragrafi: Panoramica dell'apparecchiatura, Programmare un Task

Movimento inaspettato del Braccio

Valori errati di massa e baricentro possono causare lesioni, come

schiacciamento.

e \Verificare la massa e il centro di gravita di ciascun end effector e degli
oggetti afferrati.

e  Se necessario, correggere i valori.

Guida a mano del Braccio

Il Pulsante Modalita Guida si trova sulla parte superiore della Manopola del
Pilot e consente all'utente di passare da una Modalita Guida all'altra.

e  Traslazione: il Braccio puo essere mosso solo per modificare la posizione
cartesiana dell ‘end effector.

e Rotazione: il Braccio puo essere mosso solo per modificare
I'orientamento cartesiano dell ‘end effector.

e Libero: il Braccio puo essere mosso liberamente. Possono essere mosse
tutte e 7 le articolazioni.

e  Utente: Lutente puod definire il comportamento di guida per ciascun asse
cartesiano di traslazione e rotazione.

Per spostare il Braccio, premere il Pulsante Guida e contemporaneamente
premere a meta il Pulsante Abilita.
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Consigli rapidi
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Pulsante Abilita

Pulsante Modalita Guida

Pulsante Guida
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Manopola del Pilot
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Consultare il relativo manuale del robot Franka Emika
Paragrafi: Panoramica dell’'apparecchiatura, Franka Ul, App

A PERICOLO!

Dopo aver collegato un end effector, & necessario eseguire una valutazione dei

rischi. La valutazione dei rischi dipende dall’end effector e comprende, senza

limitazioni, end effectors appuntiti o a spigolo vivo, movimento o rotazione di

end effectors taglienti rotanti, Braccio che si muove inaspettatamente e che

porta | ‘end effector a urtare o schiacciare una persona.

e  Perinformazioni sulla necessaria valutazione dei rischi, leggere il manuale
d’'uso dell’end effector.

Navigare Desk e controllare end effectors

Pulsante Modalita Pilot
Pulsante Conferma

Pulsante Teach

Pulsante Elimina

Tasti freccia

Nl lW[IN|F

Spia di stato

Con Desk, l'interfaccia basata su browser di Franka Emika, le applicazioni
possono essere organizzate per creare interi task in pochissimo tempo.

Le app sono blocchi modulari che possono essere combinati in sequenze

per automatizzare i processi di produzione come presa, innesto, inserimento,
avvitamento.

Procedura:

e  Creare un nuovo Task (A).

e Trascinare e rilasciare le app nella Timeline (B).

e Aprire le singole app per configurarle (C).

e  Utilizzare i pulsanti del Disco del Pilot per navigare nell'interfaccia utente
e impostare i comandi (D).

e  Premere il pulsante Modalita Pilot per impostare i tasti freccia
del Disco del Pilot in modo che controllino end effectors integrati (E).



Consigli rapidi

Modalita Desk Modalita end effector

179



Consultare il relativo manuale del robot Franka Emika
Paragrafi: Test e Jog, Lavoro

Testare ed eseguire un Task

Per testare un Task, rimanere in modalita “Programmazione” e tenere
premuto a meta il pulsante del Dispositivo di abilitazione esterno (A).
Questa azione attiva il pulsante di esecuzione, che deve essere
mantenuto premuto per testare il Task (B).

Per eseguire il Task, passare alla modalita “Esecuzione” (C) e premere
il pulsante di esecuzione (D).



Consigli rapidi
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Eseguire un Task
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Buon lavoro con il robot Franka Emika. Non vediamo I'ora di sapere
dei vostri successi! Condividete la vostra esperienza con noi sotto forma
di post e noi la diffonderemo sulle nostre piattaforme digitali e social.

Taggate @frankaemika o #frankaemika nel vostro post: ci assicureremo

Per ulteriori opportunita di marketing e PR, contattate marketing@franka.de.
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UWAGA

Podrecznik ten nie jest instrukcja obstugi robota Franka Emika i jej nie zastepuje.

1 ZALECENIA

Przed przystapieniem do obstugi robotéw Franka Emika wszystkie osoby

je obstugujace muszg zapoznac sie ze zrozumieniem z trescig odpowiedniej
instrukcji obstugi. Podrecznik (wraz z ttumaczeniami na inne jezyki) mozna pobraé
lub przeczytaé pod nastepujacym adresem: www.franka.de/documents.

Aby uzyskac wiecej informacji, nalezy skontaktowac sie ze sprzedawca
lub integratorem. Alternatywnie mozna skontaktowac sie z nami bezposrednio,
wysytajac wiadomosc¢ e-mail na adres: support@franka.de.

UWAGA

Nalezy Scisle przestrzegac wszystkich instrukcji, ostrzezen i innych zalecen
podanych w tym dokumencie, a takze oficjalnej instrukcji obstugi. Wszelkie
odstepstwa od czynnosci przedstawionych w tych dokumentach bedzie uznane
za niewtasciwe uzycie (zgodnie z opisem w rozdziale ,Niewtasciwe uzycie”

w odpowiednim podreczniku). Firma Franka Emika nie udziela zadnych gwarancji
i/lub nie ponosi odpowiedzialnosci za wszelkie konsekwencje.



Polski

Instrukcje obstugi i materiaty uzupetniajgce w jezyku angielskim
i innych jezykach mozna pobrac z nastepujacej strony.
www.franka.de/documents

WPROWADZENIE

W tym podreczniku przedstawiono czynnosci
Zwigzane z przygotowaniem systemu i jego
uruchamianiem.
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Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
odpowiedniego robota firmy Franka Emika.

Rozdziat: Przeglad wyposazenia

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Podczas planowania i projektowania wdrozenia robota oraz oceny zagrozen i ryzyka
catej maszynerii nalezy wzig¢ pod uwage kwestie bezpieczenstwa.

Elementy systemu i potaczenia

Ramie

Urzadzenie zatrzymania awaryjnego

Przewdd potaczeniowy

Urzadzenie sterujace

Ethernet (sied)

Wytacznik

Przewdd zasilajacy

Gniazdo sieciowe

V[N B W N~

Urzadzenie interfejsu (brak w zestawie) z interfejsem Franka Ul

[N
o

Zewnetrzne urzadzenie aktywujace

[y
[y

System odblokowania awaryjnego

-
N

Ztacze uziemienia funkcjonalnego



Przeglad

Widok z prawej strony

L X471l x5

Widok z lewej strony

12 2
8
Widok z przodu 4
5
Widok z tytu 4
8
-]
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Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
odpowiedniego robota firmy Franka Emika.
Rozdziat: Rozpakowywanie wyposazenia

5

N

UWAGA

Zachowac oryginalne opakowanie robota na wypadek zmiany jego miejsca montazu.

UWAGA

Chwytak Franka Hand nie jest czescig certyfikowanego wyposazenia.

Rozpakowywanie

Ramie

Urzadzenie sterujace

Przewdd potaczeniowy

Urzadzenie zatrzymania awaryjnego i zewnetrzne urzadzenie aktywujace

| h|w|IN|-

Wyposazenie opcjonalne (np. Franka Hand)

Procedura:

e  Zdja¢ gbérng pokrywe zewnetrznego pudetka (A).

e  Podnie$¢ pudetka znajdujace sie na gorze i odtozy¢ je na bok (B).

e  Roztozy¢ zewnetrzne pudetko, aby uzyskac¢ dostep do dolnego pudetka (C).






Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
odpowiedniego robota firmy Franka Emika.

Rozdziat: Przygotowywanie miejsca montazu

UWAGA

Ciepto wytwarzane przez elektroniczne podzespoty zasilajace i moduty znajdujace
sie wewnatrz ramienia jest rozpraszane przez obudowe ramienia. Ciepto
wytwarzane przez elektroniczne podzespoty zasilajace i moduty znajdujace

sie wewnatrz urzadzenia sterujacego jest odprowadzane przez wewnetrzny uktad
wentylacyjny.

Ramie i urzadzenie sterujace nalezy zamontowac¢ w miejscu o odpowiedniej
wentylacji.

Nie narazac ramienia i urzadzenia sterujgcego na bezposrednie dziatanie
promieni stonecznych.

Nie malowac, zakleja¢ ani nie owijac¢ ramienia.

Umiesci¢ urzadzenie sterujace w miejscu, w ktérym bedzie odpowiednia ilos¢
wolnego miejsca z przodu i z tytu urzadzenia (co najmniej 40 mm po obu
stronach), aby zapewnié¢ doptyw powietrza do otworéw wentylacyjnych.

o  Upewnic sie, ze wentylatory urzadzenia sterujacego nie s zakurzone.

UWAGA

Zamontowac ramie w potozeniu utatwiajacym uczenie.

Przygotowywanie miejsca montazu

Wymagane materiaty:
e  Szczegbtowy schemat montazu podstawy

Procedura:
e Uzyc rysunku technicznego do okreslenia potozenia otworéw montazowych.

Ramie jest wyposazone w niezwykle czute czujniki i precyzyjnie dostrojone
algorytmy sterowania, ktére wymagaja montazu urzadzenia na stabilnej, poziome;j
(kat nachylenia < 0,1°), nieruchomej i zabezpieczonej przed wibracjami powierzchni
W pozycji pionowej. Powierzchnia ta powinna by¢ przystosowania do dziatania
maksymalnych sit (opisanych w pozycjach 5-8) w trakcie pracy statycznej

i dynamicznej.



(190) Krok 1

160
: m (72)
(226) .
127
4
s
mm '
[

9
1 | Przéd
2 | Otwory na $ruby (M8)
3 | Gwint uziemienia funkcjonalnego (M5)
4 | Otwory na sworznie wyréwnujace (36H7)
5 | Moment wychylania 280 Nm
6 | Moment obrotu wokoét osi 190 Nm
7 | Sita pozioma 300N
8 | Sita pionowa 410N
9 | Pozioma powierzchnia kat nachylenia < 0,1°
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Rozdziaty: Rozpakowywanie wyposazenia, Pozycjonowanie

Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
m odpowiedniego robota firmy Franka Emika.

urzadzenia sterujacego

A OSTRZEZENIE!

Ciezki sprzet

Ze wzgledu na ciezar wtasny oraz konstrukcje urzadzenia podnoszenie i obstuga
sprzetu moze spowodowac urazy plecow, a w przypadku upadku powazne
obrazenia palcéw, dtoni, palcow u stop oraz stop.

Podczas transportowania, montazu lub demontazu sprzetu zawsze nalezy
uzywac $rodkdw ochrony indywidualnej (np. obuwia ochronnego).
Podnoszac sprzet, nalezy zawsze poprosi¢ o pomoc drugg osobe.

Sprzet nalezy umiesci¢ na poziomej powierzchni, aby zapobiec

jego przechyleniu sie lub zsunieciu.

Przestrzegac¢ zaktadowych przepiséw dotyczacych podnoszenia cigzkich
tadunkéw i stosowanych srodkéw ochrony indywidualnej.

UWAGA

Dopuszczalna czestotliwos$¢ napiecia: 50-60 Hz
Napiecie zasilajace: 100-240 V AC

Rozpakowywanie urzadzenia sterujacego i jego
umieszczanie

Ostroznie otworzy¢ pudetko, odklejajac tasme z gérnej powierzchni kartonu.
Otworzy¢ folie ochronna.

Wyijac przewdd zasilajacy i pokrywe gdrna (A).

Wyjac gérne elementy ochronne (B).

Chwycic¢ urzadzenie sterujace we wskazanych miejscach i ostroznie wyjac

je z dolnych elementéw ochronnych, a nastepnie odtozy¢ na bok (C).

Wyjaé materiaty piankowe z urzadzenia sterujacego.

Umiesci¢ urzadzenie sterujace poziomo w wyznaczonym miejscu

lub zamocowac je w szafie serwerowej przeznaczonej na urzadzenia 19"






Rozdziaty: Obstuga i podnoszenie, Rozpakowywanie
wyposazenia

Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
m odpowiedniego robota firmy Franka Emika.

A OSTRZEZENIE!

Ciezki sprzet

Ze wzgledu na ciezar wtasny oraz konstrukcje urzadzenia podnoszenie i obstuga

sprzetu moze spowodowac urazy plecow, a w przypadku upadku powazne

obrazenia palcéw, dtoni, palcow u stop oraz stop.

e  Podczas transportowania, montazu lub demontazu sprzetu zawsze nalezy
uzywac $rodkdw ochrony indywidualnej (np. obuwia ochronnego).

e  Podnoszac sprzet, nalezy zawsze poprosi¢ o pomoc drugg osobe.

e  Sprzet nalezy umiesci¢ na poziomej powierzchni, aby zapobiec
jego przechyleniu sie lub zsunieciu.

e  Przestrzegac zaktadowych przepiséw dotyczacych podnoszenia ciezkich
tadunkéw i stosowanych srodkéw ochrony indywidualnej.

Rozpakowywanie ramienia i jego podnoszenie

Zawsze podnosic¢ ramie, trzymajac w miejscach przeznaczonych do podnoszenia,
aby nie przeciazy¢ przegubéw ramienia podczas obstugi i podnoszenia (C).

W szczegdlnosci nie wolno przenosi¢ ramienia w ten sposdb, ze jedna osoba trzyma
za jeden jego koniec, a druga osoba — za drugi.






Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
odpowiedniego robota firmy Franka Emika.
Rozdziaty: Montaz ramienia, Schemat potaczen i instalacja

elektryczna

UWAGA

Upewnic sie, ze powierzchnia montazu jest przystosowana do dziatania
maksymalnych sit i momentéw wystepujacych w trakcie pracy statycznej
i dynamicznej. Wiecej informacji mozna znalez¢ w kroku 1.

Montaz ramienia

Ramie nalezy podtaczy¢ bezpiecznie do podstawy za pomoca czterech srub. W tym
celu nalezy wykorzystac cztery otwory o $rednicy 9 mm w kotnierzu podstawy.

Wymagane materiaty:

e  Podktadki i Sruby zaleza o powierzchni, do ktdrej robot bedzie mocowany.
Wiecej informacji mozna znalez¢ w tabeli w rozdziale ,Montaz ramienia”.

e Jedna $ruba z them walcowym z gniazdem sze$ciokatnym M5x8 (klasa
wytrzymatosci 8,8 A2K)

e Jedna podktadka zebata M5 (klasa wytrzymatosci A2K)

e  Klucze dynamometryczne do dokrecania Srub momentem 30 Nm

Warunki wstepne:
¢  Dwie osoby do obstugi ramienia
e  Przygotowana podstawa

Procedura:

e  Podnie$¢ ramie.

e  Przenies¢ ramie w wyznaczone miejsce montazu.

e  Wyréwnac ramie z nawierconymi otworami na podstawie.

e  Osoba 1: przytrzymac ramie.

Osoba 2: zamocowac ramie do podstawy za pomoca czterech $rub.

e  Podtaczyc uziemienie funkcjonalne podstawy do ramienia. Zaleca sie uzycie
przewodu miedzianego (Cu) o przekroju minimum 1,5 mm? i dtugosci
maksymalnie 5 m.

e  Upewnic sie, ze narzedzie do odblokowania awaryjnego jest umieszczone
w odpowiednim uchwycie. Wiecej informacji o korzystaniu z tego narzedzia
mozna znaleZz¢ w rozdziale ,Reczne przenoszenie ramienia”.






Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
odpowiedniego robota firmy Franka Emika.

Rozdziat: Schemat potaczen i instalacja elektryczna

UWAGA

Do wykonania potaczenia elektrycznego miedzy ramieniem a urzadzeniem
sterujacym nalezy uzywac wytacznie przewoddw potaczeniowych dostarczonych
przez firme Franka Emika.

Podtagczanie przewodu potaczeniowego

e  Ostroznie wtozy¢ wtyczke przewodu do ztacza X1, ustawiajac ja, tak aby
trojkatne oznaczenie byto skierowane ku gorze. Dopasowac otwory wtyczki
do stykéw w ztaczu (A).

o Wtyczke blokuje sie w ztaczu, obracajac ruchoma przednia czesé wtyczki.
Obrocic recznie (B).

e  Wykonac te same czynnosci, aby podtaczy¢ wtyczke na drugim koricu
przewodu potaczeniowego do ztacza C1 z przodu urzadzenia sterujacego (C, D).



Krok 5
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Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
odpowiedniego robota firmy Franka Emika.

Rozdziat: Schemat potaczen i instalacja elektryczna

1 | ZALECENIA

Urzadzenia zatrzymania awaryjnego nalezy zamontowac zgodnie z obowiazujacymi
i ogolnie przyjetymi normami przemystowymi, np. normga europejska EN 60204,

i innymi powigzanymi normami. Urzadzenie zatrzymania awaryjnego dostarczane
przez firme Franka Emika nalezy podtaczy¢ do ztacza X3. Inne urzadzenia
dostarczane przez firme Franka Emika réwniez mozna podtaczy¢ do ztacza X3.

Urzadzenia podtaczone do sygnatu zatrzymania awaryjnego musza by¢ zgodne

z wymogami okreslonymi w normie EN 60947-5-5 lub EN 62061. Podtaczone
urzadzenia zatrzymania awaryjnego musza by¢ umieszczone w tatwo dostepnym
miejscu na wypadek sytuacji awaryjnej. Odtaczone urzadzenia zatrzymania
awaryjnego nalezy zdemontowac, aby zapobiec btedom.

Wiecej informacji o schemacie potaczen mozna znalezé w czesci ,Schemat potaczen
ztacza X3” w rozdziale ,Ustawienia bezpieczenstwa i Watchman”.

Czynnosci koncowe montazu

e  Podtaczy¢ zewnetrzne urzadzenie aktywujace do ztacza X4 na podstawie
ramienia.

e Upewnic sie, ze styki s ustawione we witasciwym kierunku (A).

o  Wtyczke blokuje sie w ztaczu, obracajac ruchoma przednia czes$¢ wtyczki.
Obraci¢ recznie (B).

e  Podtaczy¢ urzadzenie zatrzymania awaryjnego do ztagcza X3 na podstawie
ramienia.

e Upewni€ sig, ze styki sg ustawione we wtasciwym kierunku (C).

e Obrdci¢ ruchomg przedniag czes¢ wtyczki, aby zablokowac wtyczke w ztaczu.
Obrdci¢ recznie (D).

e  Umiesci¢ oba urzadzenia, tak aby uzytkownik miat do nich tatwy dostep.



Krok 6

Otwory




Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
odpowiedniego robota firmy Franka Emika.

Rozdziaty: Schemat potaczen i instalacja elektryczna, wtaczanie

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Porazenie pradem

Jezeli urzadzenie zostanie przeniesione z otoczenia o nizszej temperaturze

do otoczenia o wyzszej temperaturze, skraplajaca sie para wodna moze

spowodowac zwarcie. Moze to spowodowac obrazenia ciata, a nawet prowadzi¢

do Smierci.

e  Po przeniesieniu urzadzenia nalezy je zostawic, az jego temperatura zréwna
sie z temperatura otoczenia.

e  Nie wiaczac¢ zawilgoconych urzadzen.

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Uszkodzone przewody lub niewtasciwa instalacja elektryczna

Moga one spowodowac obrazenia ciata, a takze szkody materialne.

e  Systemu uzywac tylko, jezeli jest w dobrym stanie technicznym.

e  System zatrzymania awaryjnego powinien by¢ montowany wytacznie przez
wykwalifikowany personel.

e  Sprawdzi¢ przewody i potaczenia elektryczne.

Odstoniete przewody i kable

Operatorzy mogg sie potkna¢ lub przewrdcic¢ o odstoniete przewody i kable lezace
w obszarze roboczym.

e  Przewody zawsze poprowadzi¢, tak aby nie stwarzaty zagrozenia.

Wiaczanie systemu

Warunki wstepne:

e  Przewody muszg by¢ podtaczone prawidtowo.

e Podtaczyé zewnetrzne zasilanie (A).

e  Przycisk urzadzenia zatrzymania awaryjnego musi by¢ wyciagniety (B).
e  Opusci¢ przestrzen robocza robota.

Procedura:
e Wiaczyc urzadzenie sterujace (C). Wskaznik stanu zacznie migaé na biato.
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Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
odpowiedniego robota firmy Franka Emika.

Rozdziaty: Podtaczanie urzadzenia interfejsu uzytkownika,
Konfigurowanie oprogramowania

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Podczas planowania i projektowania wdrozenia robota oraz oceny zagrozen i ryzyka
catej maszynerii nalezy wzia¢ pod uwage kwestie bezpieczenstwa.

UWAGA

Nie zostawia¢ urzadzen (np. komputera przenosnego) w przestrzeni roboczej robota.

1 | ZALECENIA

Zarejestrowac sie w portalu Franka World (https:/franka.world/ ), aby umozliwi¢
aktualizowanie oprogramowania systemu, otrzymywac informacje o nowych
produktach i umozliwi¢ ich kupowanie, a takze uzyska¢ dostep do dokumentaciji,
poradnikéw, kodu i narzedzi.

Konfigurowanie systemu

Warunki wstepne:
e  Dostep do przegladarki, np. Chrome, Chromium lub Firefox

Procedura:

e Abyrozpocza¢ wstepna konfiguracje, nalezy podtaczy¢ urzadzenie interfejsu
do ztacza X5 na podstawie ramienia za posrednictwem kabla Ethernet (brak
w zestawie).

Podtaczyc (opcjonalnie) urzadzenie sterujace do sieci za posrednictwem kabla
Ethernet (brak w zestawie).

Uruchomic preferowang przegladarke internetowa.

W pasku adresu wprowadzi¢ nastepujacy adres URL: robot.franka.de
Pojawi sie strona ,Pierwszy start”.

Z tego miejsca mozna uzyskac¢ dostep do podrecznika produktu, nawet w
trybie offline.

Przed kontynuowaniem pracy z robotem nalezy uwaznie przeczytac
instrukcje obstugi.

Przejs¢ przez kroki konfiguracji Pierwszego uruchomienia, jak opisano w
rozdziale ,Obstuga” instrukcji produktu.

Po ponownym uruchomieniu systemu i utworzeniu roli administratora w przegladarce
internetowej wyswietla sie Pulpit. Kontrolki stanu beda $wiecic¢ na niebiesko.

Do nieograniczonej pracy konieczne sg odpowiednie ustawienia
bezpieczenstwa. Postepuj zgodnie z wymaganymi krokami, jak opisano w
rozdziale ,Bezpieczenstwo” instrukcji produktu.

Gratulacje! Mozesz juz zacza¢ korzystac z robota Franka Emika.



Konricowy krok (¥

Opcjonalne
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Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
odpowiedniego robota firmy Franka Emika.

Rozdziaty: Przeglad wyposazenia, Uczenie zadania

Nieoczekiwany ruch ramienia

Nieprawidtowe ustawienia masy i Srodka ciezkosci moga prowadzi¢ do obrazen

ciata, takich jak zmiazdzenie.

e Nalezy sprawdzacé mase i Srodek ciezkosci chwytaka i chwytanych przez niego
przedmiotow.

e  Skorygowac wartosci w razie potrzeby.

Prowadzenie reczne ramienia

Przycisk trybu prowadzenia jest na gérze uchwytu Pilot i umozliwia uzytkownikowi
przetaczanie miedzy réznymi trybami prowadzenia.

Translacja: ramie porusza sie, tak aby zmieni¢ pozycje kartezjanska chwytaka.
Obrét: ramie porusza sie, tak aby zmienic¢ orientacje kartezjanska chwytaka.
Swobodne: w tym trybie mozna swobodnie poruszac ramieniem.
Mozna poruszac siedmioma przegubami.

e  Uzytkownika: uzytkownik moze zdefiniowac zachowanie prowadzenia
dla osi kartezjanskiej translacji i obrotu.

Aby poruszac ramieniem, nalezy nacisna¢ przycisk prowadzenia i jednoczesnie
nacisnac do potowy przycisk aktywujacy.



SRS A SR, &

Porady

&

[—> Translacia ~ —» Obrot —» Swobodne — Uzytkownika j

Przycisk aktywujacy

Przycisk trybu prowadzenia

Przycisk prowadzenia

AlW[IN|[F-

Uchwyt Pilot

267



Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
odpowiedniego robota firmy Franka Emika.

Rozdziaty: Przeglad wyposazenia, Franka Ul, Aplikacje

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Po podtaczeniu chwytaka nalezy wykona¢ ocene ryzyka. Zakres oceny ryzyka zalezy

od rodzaju chwytaka i obejmuje, lecz nie wytacznie, hwytaki z ostrymi krawedziami

lub spiczastymi koricowkami, ruch lub obrét ostrych chwytakéw, nieoczekiwany

ruch ramienia powodujacy uderzenie chwytakiem lub zmiazdzenie osoby.

e  Przeczytaj instrukcje obstugi produktu dla chwytaka, aby uzyskac
informacje do niezbednej oceny ryzyka.

Obstuga interfejsu Desk i sterowanie chwytakiem

Przycisk trybu Pilot

Przycisk potwierdzania

Przycisk uczenia

Przycisk usuwania

Przyciski strzatek

N[O IN|-

Wskaznik stanu

Za pomoca Desk — interfejsu internetowego firmy Franka Emika — mozna uktadac
elementy Apps w celu szybkiego tworzenia zadan. Apps sa modutowymi blokami,
ktdére mozna taczy¢ w sekwencje w celu automatyzacji proceséw produkcyjnych,
takich jak chwytanie, zatykanie, wktadanie i wkrecanie.

Procedura:

e Utworzy¢ nowe zadanie (A).

e Przeciggnac elementy Apps i upuscic je na o$ czasu (B).

e Otworzyc poszczegdlne elementy Apps, aby je skonfigurowac (C).

o Uzyc przyciskow krzyzaka Pilot, aby obstugiwac interfejs uzytkownika
i ustawiac polecenia (D).

e Nacisnac przycisk trybu Pilot, aby przetaczy¢ przyciski strzatek krzyzaka Pilot
na sterowanie wbudowanymi chwytakami (E).



Tryb Desk Tryb chwytaka
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Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
odpowiedniego robota firmy Franka Emika.

Rozdziaty: Test i ruch impulsowy, Praca

Testowanie zadan i ich wykonywanie

Aby przetestowac zadanie, nalezy pozostac w trybie ,Programming”
(Programowanie). Przytrzymac do potowy nacisniety przycisk zewnetrznego
urzadzenia aktywujacego (A). Czynno$c ta spowoduje aktywacje przycisku
uruchamiania, ktéry nalezy przytrzymac, aby przetestowac zadanie (B).

Aby wykonac zadanie, nalezy przetaczy¢ sie w tryb ,Execution”
(Wykonywanie) (C), a nastepnie nacisna¢ przycisk uruchamiania (D).



Porady

A
B
\ |
Testowanie zadan
D
~ > J

Wykonywanie zadan
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Zyczymy sukceséw w pracy z robotem Franka Emika. Prosimy o informacje
zwrotne dotyczace Panstwa wdrozenia. Moga sie Paiistwo podzieli¢ swoimi
doswiadczeniami w postaci wpisu, a my udostepnimy go w naszych serwisach
spotecznosciowych.

Wystarczy go oznaczy¢ @frankaemika lub #frankaemika, a my dotozymy
wszelkich staran, aby Panstwa informacja zyskata rozgtos miedzynarodowy.

Wiecej informacji o dziataniach marketingowych i PR mozna uzyskac, wysytajac
wiadomosc¢ pod adres marketing@franka.de.
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