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NOTICE

This Guide is not the manual of your Franka robot and does not replace it.

1 | INDICATIONS

Before operating robots from Franka Robotics, all persons working with
them have to read the corresponding manual carefully. Read or download
the manual (translations available) here: www.franka.de/documents.

Don't hesitate to contact your sales partner or integrator if you need more
detailed information. Alternatively, you can get in touch with us directly by
sending an e-mail to: support@franka.de.

NOTICE

Please carefully follow all instruction, warnings and other notes in this
document and the official manual. Any deviation from the steps prescribed
in these documents constitutes a misuse (as described in the paragraph
“Misuse” of the corresponding manual). Franka Robotics does not assume
any warranty and/or liability for any possible consequences.



Get your manual and additional supporting material
in English and other languages.
www.franka.de/documents

QUICK GUIDE FOR INSTALLATION

This booklet will guide you
through the product manual’s steps
to get your system up and running.



See relevant product manual at paragraph:
Equipment Overview

A DANGER!

Safety-related aspects must be considered when planning and designing
the application and performing the hazard & risk assessment for completed
machinery.

System components and connections

Arm

Emergency Stop Device

Connecting cable

Control
Ethernet (Network)
Power switch

Power cable

Mains power outlet
Interface device (not included) with Franka Ul
External Enabling Device
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Emergency Unlocking System
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Connection to functional earth



Overview

Right view

Left view
12 2
3
Front view 4
5
Back view 4

@ @ @



See relevant product manual at paragraph:
Unpacking the Equipment

‘B

A WARNING

Heavy equipment

Due to the dead weight and partly due to the geometric design, lifting and
handling the equipment may cause back injury and, if it falls, serious injury
to fingers, hands, toes, and feet.

e When transporting the equipment, always wear personal protective
equipment (e.g., safety shoes).

Always lift the equipment with the help of a second person.

Follow the existing company regulations on lifting loads and personal
protective equipment.

NOTICE

Always keep the original packaging in case of relocating the robot.

NOTICE

Franka Hand is not part of the certified machinery.

Unpacking

Procedure:

e Take off the top lid of the transport box (A).

e Lift the top inner boxes (i.e., 2-5) and put them aside (B).

e  Pull the Arm box (i.e., 1) out of the lower transport box (C).

Arm

Control

Connecting cable

Emergency Stop Device & External Enabling Device
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Optional (e.g., Franka Hand)
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See relevant product manual at paragraph:
Preparing the Installation Site

NOTICE

The heat produced by power electronic components and modules inside
the Arm is dissipated via the Arm’s surface. The heat produced by power
electronic components and modules inside the Control is dissipated through
an internal ventilation system.

e Install the Arm and the Control at a place in an adequately ventilated
place.

Do not expose the Arm and the Control to direct sunlight.

Do not repaint, paste up, wrap up the Arm.

Place the Control at a sufficient distance between the front/back fans
and covering components (40 mm on both sides).

Make sure that the Control’s fans are not covered with dirt.

NOTICE

Install the Arm in a position that allows for ergonomic human-robot interaction.

Preparing the installation site

Required material:
e Detailed technical drawing for baseplate.

Procedure:
e  Use the technical drawing for positioning and creating the threads and
fitting holes.

The Arm is equipped with highly sensitive sensor technology and fine-tuned
control algorithms, which require installation on a stable, leveled (< 0.1° tilt

angle), non-moving, and non-vibrating platform in an upright position. Max.

forces (i.e., 5-8) must be supported during static and dynamic operation.
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1 |Front
2 | Holes for screws (M8)
3 | Thread for functional earth (M5)
4 | Holes for alignment pins (Z36H7)
5 | Tilting torque 280 Nm
6 |Torque around axis 190 Nm
7 | Horizontal force 300N
8 | Vertical force 410 N
9

Leveled surface

< 0.1° tilt angle
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See relevant product manual at paragraphs:
Unpacking the Equipment, Positioning the Control

A WARNING!

Heavy equipment

Due to the dead weight and partly due to the geometric design, lifting and
handling the equipment may cause back injury and, if it falls, serious injury
to fingers, hands, toes, and feet.

When transporting, mounting, or demounting the equipment, always
wear personal protective equipment (e.g., safety shoes).

Always lift the equipment with the help of a second person.

The equipment must be placed on even surfaces to prevent it from
tilting or sliding.

Follow the existing company regulations on lifting loads and personal
protective equipment.

NOTICE

Allowed mains frequency: 50 - 60 Hz
Supply voltage: 100 - 240 VAC

Unpacking and placing the Control

Carefully open the box by removing the sealing adhesive strips on top
of the cardboard box.

Open the foil coating.

Remove the power cable and top lid (A).

Remove the top protective layer (B).

Grasp the Control at the indicated grasping positions and carefully lift it
out of the bottom protective layer and set it aside (C).

Remove the foam packaging from the Control.

Place the Control horizontally in its designated position, or attach it to a
rack designed for 19" units.






See relevant product manual at paragraph:
Unpacking the Equipment

A WARNING!

Heavy equipment

Due to the dead weight and partly due to the geometric design, lifting and

handling the equipment may cause back injury and, if it falls, serious injury

to fingers, hands, toes, and feet.

e  When transporting, mounting, or demounting the equipment, always
wear personal protective equipment (e.g., safety shoes).

e Always lift the equipment with the help of a second person.

e The equipment must be placed on even surfaces to prevent it from
tilting or sliding.

e Follow the existing company regulations on lifting loads and personal
protective equipment.

Unpacking and lifting the Arm

Always lift the Arm in the positions intended for lifting, as not to overstress
the the Arm joints during handling and lifting. In particular, the Arm may
never be carried in the extended position with one person holding each end
of the Arm.






See relevant product manual at paragraphs:
Mounting the Arm, Wiring and Electrical Installation

NOTICE

Ensure that the maximum forces and torques are supported by the mounting
surface during static and dynamic operation. For more information, see Step 1.

Mounting the Arm

The Arm must be connected securely to the baseplate with 4 suitable
screws. For this purpose, 4 drill holes with a diameter of 9 mm are provided
in the base flange of the Arm.

Required material:

e  Washers and screws depend on the surface the robot is mounted on.
Please check the table in paragraph “Mounting the Arm” for details.

e 1xcylindrical head screw with hexagon socket M5x8 (strength class
8.8 A2K)

e 1xtooth washer M5 (strength class A2K)

e Torque spanners to tighten screws with 30 Nm

Precondition:
e Two people for placing the Arm
e  Prepared baseplate

Procedure:

e Lift the Arm.

e Carry the Arm to its designated position.

e Align the Arm accordingly to the pre-fixed holes on the baseplate.

e Person 1: Hold the Arm.

Person 2: Use the four screws to mount it to the baseplate.

e Connect the functional earth to the base of the Arm. We recommend
using a minimum 1.5 mm? section copper (Cu) cable with a maximum
length of 5 m.

e  Make sure that the Emergency Unlocking Tool is inserted into its holder.
For more information on its use, see paragraph “Manually Moving the Arm”.






See relevant product manual at paragraph:
Wiring and Electrical Installation

NOTICE

Only Connecting cables provided by Franka Robotics shall be used for
electrical connection between Arm and Control.

Plugging in the Connecting cable

e  Carefully place the cable’s plug onto the connector X1, with the
triangular marking pointing upward. Make sure that you use the correct
pins/holes coupling (A).

e The plugitself is pulled into the connector by turning the movable front
part of the plug. Turn hand-tight (B).

e Apply the same principle to connect the other end of the Connecting
cable with the C1 connector on the front of the Control (C, D).



Step 5
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See relevant product manual at paragraph:
Wiring and Electrical Installation

1 INDICATIONS

Emergency stop devices need to be installed according to the generally valid
and accepted engineering standards, e.g., European standards EN 60204 and
related. The Emergency Stop Device provided by Franka Robotics needs to
be connected to the X3 port. Other devices than the Emergency Stop Device
provided by Franka Robotics may be connected to the X3 port as well.

The devices connected to the emergency stop signal must follow EN 60947-
5-5 or EN 62061. Connected emergency stop devices must be placed such
that they are easily reachable in case of emergency. Disconnected emergency
devices must be removed to prevent misunderstandings.

For more information on wiring, see “Wiring for X3” in paragraph “Safety
Settings and Watchman”.

Completing the installation

e Connect the External Enabling Device to the connector X4 on the base of
the Arm.

e  Ensure that the guide pins are pointing in the right direction (A).

e The plugitself is pulled into the connector by turning the movable front
part of the plug. Turn hand-tight (B).

e Connect the Emergency Stop Device to the connector X3 on the base of
the Arm.

e Ensure that the guide pins are pointing in the right direction (C).

e By turning the movable front part of the plug, the plug itself is pulled into
the connector. Turn hand-tight (D).

e  Place both devices within easy reach of the user.



Step 6
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See relevant product manual at paragraphs:
Wiring and Electrical Inst., Switching On, Correct Inst. Site

A DANGER!

Electrical shock

Short circuit due to developed condensation when the device is transported
from colder to warmer and more humid surroundings. Risk of life-
threatening injuries due to electrical shock.

e Leave devices to acclimatize after transport.

e Do not switch on wet devices.

A DANGER!

Damaged wires or inadequate electrical installation

Risk of personal injury by electric shock, as well as material damage.

e  Only use the system in sound technical condition.

e  Only have the emergency stop system installed by qualified personnel.
e Check cables and electrical installations.

Exposed wires and cables

Operators may trip and fall due to exposed wires and cables in the working
space.

e Always lay cables safely.

Switching on the system

Precondition:

e Cables need to be plugged in correctly.

The external power supply must be connected (A).

The knob of the Emergency Stop Device needs to be pulled up (B).
Leave the maximum space (see paragraph “Correct Installation Site” in
product manual).

Procedure:
e  Switch on the Control. The status lights will flash white (C).



Step 7
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See relevant product manual at paragraphs:
Connecting a User Interface Device, First Start

A DANGER!

Safety-related aspects must be considered when planning and designing the
application and performing the hazard & risk assessment for completed machinery.

NOTICE

Do not place devices (e.g., laptop) in the hazardous zone of the robot.

1 INDICATIONS

Register to Franka World - https://franka.world/ - to keep your system up
to date with the latest software, explore and purchase a steadily growing
portfolio of products, and access documentation, tutorials, code, and tools.

Configuring the system

Precondition:
e Access to a browser, e.g., Chrome, Chromium, or Firefox.

Procedure:

e To start the initial configuration, connect the interface device to the X5
connector on the Arm base via Ethernet cable (nhot included).

Connect (optional) the Control to the network via ethernet cable (hot included).
Go to your preferred web browser.

Enter the following URL: robot.franka.de

The First Start page will appear.

From here, the product manual can be accessed, even offline.

Before continuing to work with the robot,
read the product manual carefully.

Go through the steps of the First Start configuration, as described in
the chapter “Operation” of the product manual.

After rebooting the system and creating an administrator role, Desk is
displayed in the web browser. The status lights will glow solid blue.
Relevant safety settings are necessary for unrestricted operation. Follow
required steps, as described in chapter “Watchman” of the product manual.



Final Step (©
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Enjoy using your Franka robot! We look forward to getting to know about
your success! Share your experience with us, and we will amplify the reach
on our own digital and social media platforms.

Just tag @frankarobotics or #frankarobotics in your post, and we will
ensure your endeavors will get international visibility!

For more marketing and PR opportunities, reach out to marketing@franka.de.



@

Color code of status lights

Color Category

Not active; ready to start

White .
execution
White Not active; booting or
(slow flashing) shutting down
White

Not active; updating

(fast flashing)

Brakes engaged

www.franka.de/documents

Print for use as a quick reference E A

Ready to execute task

Opening brakes

Collaborative operation
(no task active)

Automatic execution

Collaborative operation
(task active)

Attention: Automatic
execution starting

Yellow Warning

Yellow Warning; user interaction
(slow flashing) needed

Pink L.

(slow flashing) Conflicting inputs

Error

Safety violation /
application error

Slow flashing: 0.6 Hz, twice per 3 seconds
Fast flashing: 2 Hz, twice per second

e FRANKA ROBOTICS



UPOZORNENI

Tato prirucka neni ndvodem k obsluze vaseho robota Franka Robotics,
ani jej nenahrazuje.

1 INFORMACE

Vsechny osoby, které s roboty Franka Robotics 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 krok{
predepsanych v téchto dokumentech predstavuje nespravné pouziti

(jak je popsano v odstavci ,Nespravné pouziti pfislusné prirucky).
Spolecnost Franka Robotics neprebird Zzadnou zaruku a/nebo odpovédnost
za pripadné nasledky.



Ziskejte prirucku a dalsi podplrné materialy
v anglictiné a dalSich jazycich.
www.franka.de/documents

STRUCNY NAVOD K INSTALACI

Tato brozura vas provede kroky uvedenymi v pfi-
rucce k produktu, které vam pomohou uvést
systém do provozu.
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Viz pfislusna pfirucka k vyrobku v odstavci:
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|0 |N|vNn|[hWIN|-

Propojovaci zafizeni (heni zahrnuto) s Franka Ul

[EEN
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Externi povolovaci zafizeni

=
[N

Systém pro odblokovani nouzového stavu

[N
N

Pripojeni k provoznimu uzemnéni



Prehled

Pohled zprava

Pohled zleva

12 2

S

Pohled zepFedu 4
5

Pohled zezadu 4
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Viz pfislusna pfirucka k vyrobku v odstavci:
Vybaleni zafizeni

=

A VAROVANI!

Tézké zarizeni

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

e  P¥i prepravé, montazi nebo demontazi zafizeni vzdy pouzivejte osobni
ochranné pomdicky (napf. bezpecnostni obuv).

Zarizeni vzdy zvedejte s pomoci druhé osoby.

Dodrzujte platné podnikové predpisy tykajici se zvedani bremen

a osobnich ochrannych prostredkd.

UPOZORNENI

Vzdy uschovejte pavodni obal pro pripad premisténi robota.

UPOZORNENI

Franka Hand neni soucasti certifikovaného strojniho zatizeni.

Vybaleni

Postup:

e Sundejte horni viko prepravniho boxu (A).

e Zvednéte horni vnitfni boxy (tj. 2-5) a odloZte je stranou (B).

e  Vytahnéte ramenni box (tj. 1) ze spodniho prepravniho boxu (C).

Rameno

Rizeni

Pripojovaci kabel

Zarizeni nouzového zastaveni a externi povolovaci zafizeni

O IN|F

Volitelné rozsiteni (napf. Franka Hand)
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Viz pfislusna pfirucka k vyrobku v odstavci:
Priprava 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 slunecnimu 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  Podrobny technicky vykres zakladni desky

Postup:
e Pro umisténi a vytvoreni zavitll a montaZnich otvor( pouZzijte technicky vykres.

Rameno je vybaveno vysoce citlivou senzorovou technologii a vyladénymi
fidicimi algoritmy, které vyzaduiji 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. 5-8).
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9
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 produktu v odstavcich:
Vybaleni zafizeni, polohové ustaveni fizeni

A VAROVANI!

Tézké zarizeni

Zvedani a manipulace se zarizenim m(ze kvUli vlastni hmotnosti a ¢astecné
kvali geometrickému provedeni zplsobit poranéni zad a v pfipadé padu vazné
poranéni prstd na rukou a nohou, rukou a chodidel.

e  Pri prepravé, montazi nebo demontazi zarizeni vzdy pouzivejte osobni
ochranné pomdicky (napf. bezpecnostni 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 prostredkd.

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.

Odstrarite 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 urcené misto nebo je pripevnéte
do stojanu urceného pro 19” jednotky.






Viz pfislusna pfirucka k vyrobku v odstavci:
Vybaleni zafizeni

A VAROVANI!

Tézké zarizeni

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

kvali geometrickému provedeni zplsobit poranéni zad a v pripadé padu vazné

poranéni prstt na rukou a nohou, rukou a chodidel.

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

e  Zarizeni vzdy zvedejte s pomoci druhé osoby.

e  Zarfizeni 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 prostredkd.

Vybaleni a zvednuti ramene

Rameno vzdy zvedejte v polohach urcenych pro zvedani, aby nedoslo
k pretizeni kloubll ramene pfi manipulaci a zvedani. Rameno se zejména nikdy
nesmi prenaset v rozeviené poloze, kdy kazdy konec ramene drZi jedna osoba.






Viz pfislusna pfirucka k produktu v odstavcich:
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 Gcelu 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 1x zubové podlozka M5 (pevnostni tfida A2K)

e  Momentové klice k utazeni Sroubt na 30 Nm.

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

Postup:
e  Zvednéte rameno.
e  Preneste rameno na uréené misto.
e Vyrovnejte rameno podle prfedem pfipravenych otvord na zakladni desce.
e Osoba 1: Drzi rameno.
Osoba 2: Pomoci ¢tyr Sroubl pripeviiuje rameno k zakladni desce.
e  Pripojte provozni uzemnéni k zakladné ramene. Doporucujeme pouzit
médény (Cu) kabel o prdfezu 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 vyrobku v odstavci:
Elektrické zapojeni a elektroinstalace

UPOZORNENI

Pro elektrické propojeni mezi ramenem a fizenim se smi pouzivat pouze
propojovaci kabely dodané spolecnosti Franka Robotics.

Zapojeni propojovaciho kabelu

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

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

e  Stejny princip poutZijte 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 vyrobku v odstavci:
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
spolec¢nosti Franka Robotics musi byt pripojeno k portu X3. K portu X3 Ize
pripojit i jind zafizeni nez zafizeni nouzového zastaveni dodané spolecnosti
Franka Robotics.

Zarizeni pripojena k signalu nouzového zastaveni musi odpovidat normé
EN 60947-5-5 nebo EN 62061. Pripojena zafizeni 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 otoc¢enim pohyblivé predni
Casti zastrcky. Otocte rukou a utahnéte (B).

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

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

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

e  Umistéte obé zafizeni v dosahu uZivatele.
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Viz pfislusna pfirucka k produktu v odstavcich:
Elektrické zapojeni a elektroinst., zapinani, Spravné misto inst.

A NEBEZPECI!

Uraz elektrickym proudem

Zkrat v dasledku vzniklé kondenzace pfi prepravé zarizeni z chladnéjsiho
do teplejsiho a vlh¢iho prostredi. Riziko ohroZeni Zivota v disledku Urazu
elektrickym proudem.

e  Po prepravé nechte zafizeni aklimatizovat.

e  Nezapinejte mokré zafizeni.

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.

ObnazZené vodice a kabely

Obsluha muiZe zakopnout a spadnout kvali obnazenym 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 (viz odstavec ,Spravné misto instalace* v
prirucce k vyrobku).

Postup:
e  Zapnéte fizeni. Stavové kontrolky budou blikat bile (C).
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Viz pfislusna pfirucka k produktu v odstavcich:
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 neustéle se rozsifujicim portfoliu produktt a ziskejte pristup k dokumentaci,
vyukovym programdm, 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 prostfednictvim 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.

Pred pokracovanim v praci s robotem,
peclivé si prectéte navod k obsluze vyrobku.

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. Postupuijte podle
pozadovanych krokd, jak je popsano v kapitole ,Watchman“ v navodu k produktu.
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UZijte si praci se svym robotem Franka. Tésime se, Ze se dozvime o vasich
Uspésich! Podélte se s nami o své zkusenosti formou prispévku a my je
rozsifime na nasich vlastnich digitalnich platformach a socialnich sitich.

Staci, kdyz ve svém prispévku uvedete tag @frankarobotics nebo
#frankarobotics, a my se postarame o to, aby se vase Usili zviditelnilo na

mezinarodni Urovni!

Pro dalsi marketingové a PR prilezitosti se obratte na marketing@franka.de.
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Barevny koéd stavovych kontrolek

Pripraveny provést ukol

[=] Barva Kategorie

§ *3 Bil3 Neaktivni; pfipraveny zahdjit
o g operaci

(0]

% 2

=8 Bila Neaktivni; najizdi nebo se
i (pomalé blikani) odstavuje
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o B|Ia’ o Neaktivni; aktualizuje se
o © (rychlé blikani)
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3 § Aktivované brzdy

o

o

(o}
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'_

Uvolnéni brzd

Spolec¢ny provoz
(zadny aktivni tkol)

Automatické provadéni

Spole¢ny provoz (aktivni
ukol)

Pozor: Zahajuje se
automatické provadéni

Zluta Varovani
Zluta Varovani, je nutna interakce
(pomalé blikani) uzZivatele
Rézova ,
o Rozporné vstupy
(pomalé blikani)

Chyba

Naruseni bezpecnosti /
chyba aplikace

Pomalé blikani: 0,6 Hz, dvakrat za 3 sekundy
Rychlé blikani: 2 Hz, dvakrat za sekundu
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BEMARK

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

1 INDIKATIONER

Far betjening af Franka Robotics-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 Robotics yder
ingen garanti og/eller erstatningsansvar for mulige konsekvenser.



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

HURTIG GUIDE TIL INSTALLATION

Denne folder vejleder dig gennem produktmanu-
alens trin, sa du kan fa systemet
op at kare.
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Se den relevante produktmanual i afsnittet:
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

Stramkabel

Netstikdase

V|0 |N|vNn|[hWIN|-

Graenseflade-enhed (ikke inkluderet) til Franka-brugergraenseflade

[EEN
o

Ekstern aktiveringsenhed

=
[N

Ngdabningssystem

[N
N

Forbindelse til fungerende jord



Oversigt

Set fra hgjre

L X471l x5

Set fra venstre

12 2
3
Set forfra 4
5
Set bagfra 4
8
-]
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Se den relevante produktmanual i afsnittet:
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).

Laft altid udstyret med hjaelp fra endnu en person.

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

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

Fremgangsmade:

e  Fjern topdakslet pa transportkassen (A).

e Laft de gverste aesker pa indersiden (dvs. 2-5), og seet dem til side (B).
Traek armkassen (dvs. 1) ud af den nederste transportkasse (C).

Arm

Styring

Forbindelseskabel

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

O IN|F




g « P
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“ LA S
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Se den relevante produktmanual i afsnittet:
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.
Udsaet ikke armen og styringen for direkte sollys.

Overmal ikke armen, deek den ikke med klistermaerker og pak

den ikke ind.

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

Sarg for at styringens blaesere ikke er daekket med snavs.

BEMARK

Installér armen i en ergonomisk teaching-position.

Forberedelse af installationsstedet

Forngdent materiale:
e Detaljeret teknisk tegning af bundpladen

Fremgangsmade:
e  Brug den tekniske tegning til at placere og lave gevind og
monteringshuller..

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. 5-8) skal understattes under statisk og dynamisk drift.
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Trin1

127

Print 1:1 til brug som boreskabelo

www.franka.de/documents

Plan overflade

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

< 0,1° haeldningsvinkel
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Se relevant produktmanual i 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 hjaelp 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 saet 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 relevant produktmanual i 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 Folg de eksisterende virksomhedsregler for laft 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 relevant produktmanual i 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:

o Lgftarmen.

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 pa 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 den relevante produktmanual i afsnittet:
Ledningsfgring og elektrisk installation

BEMARK

Kun forbindelseskabler leveret af Franka Robotics 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 den relevante produktmanual i afsnittet:
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. Ngdstop-enheden, leveret af Franka Robotics, skal forbindes til

X3-porten. Andre enheder end den ngdstop-enhed, der er leveret af Franka
Robotics, kan ogsa forbindes til X3-porten.

Enhederne, som er forbundet til ngdstopsignalet skal vaere

i overensstemmelse med EN 60947-5-5 eller EN 62061. Forbundne ngdstop-
enheder skal anbringes, sa de nemt kan nas i ngdstilfeelde. Frakoblede
ngdstop-enheder skal fiernes 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 Ved 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 relevant produktmanual i afsnit:
Ledningsfgring og elektrisk inst., Teende, Korrekt inst.

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.

Den eksterne stramforsyning skal veere tilsluttet (A).

e  Ngdstop-enhedens knap skal trackkes opad (B).

e  Sgrg for maksimal plads (se afsnittet "Korrekt installationssted” i
produktmanualen).

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



Trin 7
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Se relevant produktmanual i 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.

Before continuing to work with the robot,
read the product manual carefully.

e  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 “Watchman” i
produktmanualen.



Sidste trin ()

Ekstraudstyr
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God forngjelse med din Franka-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 @frankarobotics eller #frankarobotics i dit opslag, og vi sgrger
for at dine bestraebelser bliver synlige internationalt!

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



Udskriv til brug som hurtig reference E A

www.franka.de/documents

Blinker langsomt: 0,6 Hz, to gange inden for 3 sekunder
Blinker hurtigt: 2 Hz, to gange inden for to sekunder

Statusindikatorernes farvekode

Farve Kategori
. Ikke aktiv; klar til at starte
Hvid
udfgrelse
Hvid Ikke aktiv; i gang med

(blinker langsomt)

at boote eller lukke ned

Hvid
(blinker hurtigt)

Ikke aktiv; opdaterer

Bremser er slaet til

Klar til at udfere en opgave

Abner bremser

Kollaborativ drift
(ingen opgave aktiv)

Automatisk udfgrelse

Kollaborativ drift
(ingen opgave aktiv)

Pas pa: Automatisk
udfgrelse startes

Gul

Advarsel

Gul

(blinker langsomt)

Advarsel; brugerhandling
ngdvendig

Pink

(blinker langsomt)

Modstridende input

Fejl

Sikkerhedsbrud/programfejl

e FRANKA ROBOTICS



HINWEIS

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

1 ANMERKUNGEN

Vor dem Betrieb von Ffranka 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
unsachgemiRe Verwendung (wie im Abschnitt ,UnsachgemiBe Verwendung”
des zugehorigen Handbuchs beschrieben). Franka Robotics tibernimmt keine
Garantie und/oder Haftung fiir etwaige Folgen.



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

KURZANLEITUNG FUR DIE INSTALLATION

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 zugrhdoriges Produkthandbuch im 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|0 |N|vNn|[hWIN|-

Bediengerat (nicht enthalten) mit Franka Ul

[EEN
o

Externe Zustimmeinrichtung

=
[N

Notentriegelungssystem

[EEN
N

Anschluss zur Funktionserde



Ubersicht

Rechte Ansicht

Linke Ansicht
12 2
3
Vorderansicht 4
5
Riickansicht 4

@ @ @
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Siehe zugrhdoriges Produkthandbuch im Abschnitt:
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).

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

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

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

Vorgehensweise:

e Nehmen Sie den oberen Deckel der Transportkiste ab (A).

e  Heben Sie die oberen Innenkisten (d.h. 2-5) an und legen Sie sie beiseite (B).
e  Ziehen Sie die Arm-Box (d.h. 1) aus der unteren Transportbox (C).

Arm

Steuerung

Verbindungskabel

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

O IN|F
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Siehe zugrhdoriges Produkthandbuch im Abschnitt:
Vorbereiten des Aufstellungsorts

HINWEIS

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

Die von der Leistungselektronik und den Modulen im Inneren der Steuerung
erzeugte Warme wird (iber ein internes Beliliftungssystem 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-/Rlckwandlifter
und Verkleidungsteilen ausreichend Abstand verbleibt

(40 mm auf beiden Seiten).

e 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 Detaillierte technische Zeichnung fiir die Grundplatte

Vorgehensweise:
e Verwenden Sie zur Positionierung der Gewinde und der Passbohrungen
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 fur die maximalen Kréfte (d. h. 5-8), die wahrend des statischen und
dynamischen Betriebs auftreten, ausgelegt sein.



Schritt 1

(72)
- 11
(226) 77
127
; Zur Verwendung als
I.,.,.T,._,T,.,.,.I 80 Bohrschablone 1:1 ausdrucken
www.franka.de/documents

134 +0.02

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 zugrhoriges Produkthandbuch in den Abschnitten:
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
personliche 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 persénlichen Schutzausriistung.

HINWEIS

Zulassige Netzfrequenz: 50-60 Hz
Versorgungsspannung: 100-240V 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 zugrhoriges Produkthandbuch in den Abschnitten:
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 Geradt 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.






Siehe zugrhoriges Produkthandbuch in den Abschnitten:
Montieren des Arms, Verkabelung und elektrische Installation

HINWEIS

Stellen Sie sicher, dass im statischen und dynamischen Betrieb die maximalen
Krafte 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  Drehmomentschlissel 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 SchlieRBen 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 Lénge 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 zugrhdoriges Produkthandbuch im Abschnitt:
Verkabelung und elektrische Installation

HINWEIS

Fir die elektrische Verbindung zwischen Arm und Steuerung diirfen nur von
Franka Robotics 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 zugrhoriges Produkthandbuch im 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 Robotics
bereitgestellte Not-Halt-Einrichtung muss an den Anschluss X3
angeschlossen werden. An den Anschluss X3 kénnen auch andere
Einrichtungen als die von Franka Robotics 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 missen so platziert werden, dass sie im Notfall leicht erreichbar
sind. Getrennte Not-Halt-Einrichtungen miissen entfernt werden, um
Missverstandnisse zu vermeiden.

Weitere Informationen zur Verkabelung finden Sie unter ,Verkabelung fiir 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 SchlieRBen 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 zugrhoriges Produkthandbuch in den Abschnitten:
Einschalten, Geeigneter Aufstellort

A GEFAHR!

Stromschlag

Kurzschluss durch entstehendes Kondenswasser beim Transport des Gerats

von einer kélteren in eine warmere und feuchtere Umgebung. Gefahr

lebensgefihrlicher 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 Personenschaden 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 Prifen Sie Kabel und elektrische Installationen.

Freiliegende Drahte und Kabel

Bediener kénnen aufgrund von freiliegenden Drahten 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 (siehe Abschnitt
Geeigneter Aufstellort).

Vorgehensweise:
e Schalten Sie die Steuerung ein. Die Statusanzeigen blinken weiB (C).
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Siehe zugrhoriges Produkthandbuch in den Abschnitten:
AnschlieBen eines Bediengerits, 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.

1 | ANMERKUNGEN

Registrieren Sie sich bei Franka World - https:/franka.world/, um lhr System auf dem
neuesten Stand zu halten, ein sténdig 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 iber ein Ethernet-Kabel

(nicht im Lieferumfang enthalten) mit dem Netzwerk.

Rufen Sie lhren 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.

Bevor Sie mit dem Roboter weiterarbeiten,
lesen Sie das Produkthandbuch sorgfiltig durch.

Fiihren Sie, 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 ,Watchman®.



Letzter Schritt ()
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Wir wiinschen Ihnen viel Erfolg mit Ihrem Franka Roboter und freuen
uns darauf, von lhrem Erfolg zu horen! Teilen Sie uns Ihre Erfahrungen
gerne als Beitrag mit, den wir Gber unsere eigenen digitalen und sozialen
Medienplattformen verbreiten kénnen.

Erwdhnen Sie uns einfach per @frankarobotics in Ihrem Beitrag oder setzen
Sie den Hashtag #frankarobotics. Wir sorgen dann dafir, dass Sie und lhre
Arbeit international sichtbar werden!

Fir weitere Marketing- und PR-Mdglichkeiten wenden Sie sich bitte an
marketing@franka.de.



Ausdrucken fur die Nutzung als Schnellreferenz E| "

www.franka.de/documents

Langsames Blinken: 0,6 Hz, zweimal alle drei Sekunden

Schnelles Blinken: 2 Hz, zweimal pro Sekunde

@

Farbcode der Statusanzeigen

Farbe Kategorie

. Nicht aktiv; bereit zur
Weifs Ausfiihrung
Wei3 Nicht aktiv; fahrt hoch oder

(langsames Blinken)

herunter

Weil3

(schnelles Blinken)

Nicht aktiv; Aktualisierung

Bremsen betatigt

Bereit zur Ausfiihrung
des Task

Bremsen werden geoffnet

Kollaborativer Betrieb
(kein Task aktiv)

Automatische Ausfiihrung

Kollaborativer Betrieb

(Task aktiv)
Achtung: automatische
Ausfiihrung beginnt

Gelb Warnung

Gelb Warnung; Benutzerinteraktion

(langsames Blinken)

erforderlich

Pink

(langsames Blinken)

Widersprtichliche Eingaben

Fehler

Sicherheitsverletzung/
Anwendungsfehler

e FRANKA ROBOTICS



NOTA

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

1 INDICACIONES

Antes de trabajar con robots Franka Robotics, 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 Robotics no asume ninguna garantia
y/o responsabilidad por las posibles consecuencias.



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

GUIA RAPIDA DE INSTALACION

Este folleto le guiara a través de las instrucciones
del manual del producto para
configurar y poner en marcha su sistema.
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Consulte el manual del producto en el 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 alimentacion

Cable de alimentacién

Toma de alimentacién principal

V|0 |N|vNn|[hWIN|-

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

103



Consulte el manual del producto en el apartado:
Desembalaje del equipo

‘B

A ADVERTENCIA

Equipo pesado

Debido al peso propio y, en parte, al disefio geométrico, levantar y manipular

el equipo puede provocar lesiones en la espalda y, en caso de caida, lesiones

graves en dedos, manos, dedos de los pies y pies.

e Al transportar el equipo, lleve siempre equipo de proteccién personal (por
ejemplo, calzado de seguridad).

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

e Sigala normativa vigente en la empresa sobre elevacion de cargas y
equipos de proteccion individual.

NOTA

Guarde siempre el embalaje original por si traslada el robot.

NOTA

Franka Hand no forma parte de la maquina certificada.

Desembalaje

Procedimiento:

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

e Levante las cajas internas superiores (es decir, 2-5) y apartelas (B).

e  Extraiga la caja del brazo (es decir, la 1) de la caja de transporte inferior (C).

Brazo

Control

Cable de conexion

Dispositivo de parada de emergencia y dispositivo de activacion externo

O IN|F

Elementos opcionales (p. ej., Franka Hand)
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Consulte el manual del producto en el 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 médulos electrénicos 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 ergondémica.

Preparacion del lugar de instalaciéon

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

Procedimiento:
e  Consulte el dibujo técnico para colocar y crear las roscas y los orificios de
montaje.

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 (dngulo de inclinacién < 0,1°), fijay sin
vibraciones en posicién vertical. Debe ser capaz de soportar las fuerzas
maximas (p. ej., 5-8) durante la operacién estatica y dindmica.



Paso 1

(72)
N 11
(226) 77
127
mm ! Imprimir 1:1 para utilizar com
[ 80 plantilla de perforacién
134 +£0.02 www.franka.de/documents
(@)
_ 1T 5

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 300 N
8 | Fuerza vertical 410N
9 |Superficie nivelada angulo de inclinacion < 0,1°
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Consulte el manual del producto en los apartados:
Desembalaje del equipo y Colocacién 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 proteccion individual.

NOTA

Frecuencia de red permitida: 50-60 Hz
Tension de alimentacion: 100-240 V 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 posicidon designada o fijelo
a un soporte indicado para unidades de 19”.






Consulte el manual del producto en el apartado:
Manipulacion 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 proteccion 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.
En especial, nunca debe transportarse el Brazo en posicion extendida con una
persona sosteniendo cada extremo del Brazo.






Consulte el manual del producto en los 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 informacién 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 seccién minima de 1,5 mm?y una
longitud maxima de 5 m.

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






Consulte el manual del producto en el apartado:
Cableado e instalacion eléctrica

NOTA

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

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
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Consulte el manual del producto en el 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 Robotics debe conectarse al puerto X3. Otros dispositivos
distintos al dispositivo de parada de emergencia suministrado por Franka
Robotics 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 movil del conector, este se introduce
en la conexion. Gire y apriete a mano (D).
e  Coloque ambos dispositivos de modo que el usuario pueda acceder
a ellos con facilidad.



Paso 6
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Consulte el manual del producto en los apartados:
Cableado e inst. eléctrica y Encendido, Lugar de inst. correcto

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:

Los cables deben estar enchufados correctamente.

La alimentacién de corriente externa debe estar conectada (A).

El pulsador del dispositivo de parada de emergencia debe estar levantado (B).
Abandone el espacio maximo (véase el apartado “Lugar de instalacion
correcto” en el manual del producto).

Procedimiento:
e Encienda el Control. Las luces de estado parpadearan en blanco (C).
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Consulte el manual del producto en los apartados:
Conexién de un dispositivo de interfaz de usuario y Config. 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 portatil) 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. ej., 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 (ho 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 conexion.

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

sos 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 funcion 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
“Watchman” del manual del producto.
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Esperamos que disfrute su robot Franka. ;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 @frankarobotics o usar la etiqueta
#frankarobotics en su publicacién y nosotros nos ocuparemos de dar
visibilidad internacional a sus proyectos.

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



Imprimalo para utilizarlo como referencia rapida E A

www.franka.de/documents

Parpadeo lento: 0,6 Hz, dos veces cada tres segundos

Parpadeo rapido: 2 Hz, dos veces por segundo

Codigo de colores para las luces

de estado
Color Categoria
Inactivo; listo para iniciar
Blanco . .,
la ejecucién
Blanco Inactivo; arrancando

(parpadeo lento)

0 apagando

Blanco
(parpadeo rapido)

Amarillo

Inactivo; actualizando

Frenos accionados

Listo para ejecutar tarea

Frenos soltadndose

Operacién colaborativa
(ninguna tarea activa)

Ejecucion automatica

Operacién colaborativa
(tarea activa)

Atencién: comienza
la ejecucién automatica

Advertencia

Amarillo
(parpadeo lento)

Advertencia; interaccion
del usuario requerida

Rosa
(parpadeo lento)

Entradas contradictorias

Error

Violacién de la seguridad/
error de aplicaciéon

6 FRANKA ROBOTICS



ATTENTION

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

1 INDICATIONS

Avant d'utiliser les robots Franka, 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 Robotics n’accepte aucune garantie et/ou
responsabilité pour d’éventuelles conséquences.



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

GUIDE RAPIDE D’'INSTALLATION

Ce livret vous guide a travers toutes les étapes
nécessaires pour configurer votre systéme et le
rendre opérationnel.
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Voir le manuel du produit concerné au paragraphe :
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 X471l x5

Vue de gauche

12 2

8

Vue avant 4
5

Vue arriere 4

@ @ @
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Voir le manuel du produit concerné au paragraphe :
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).

Toujours lever I'équipement avec I'aide d’'une deuxiéme personne.

Respecter les réglements existants de I'entreprise en matiére de levage

de charges et d’équipement de protection individuelle.

ATTENTION

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

ATTENTION

Franka Hand ne fait pas partie de la machinerie certifiée.

Déballage

Comment procéder :

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

e Soulever les boites intérieures supérieures (2-5) et les mettre de cété (B).
e  Retirer la boite de bras (1) de la boite de transport inférieure (C).

Bras

Commande

Cable de connexion

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

nlhlOWIN|F-

En option (p. ex. Franka Hand)
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Voir le manuel du produit concerné au paragraphe :
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  Dessin technique détaillé du socle

Comment procéder :
e  Utilisez le dessin technique pour positionner et créer les filetages et les trous
de fixation.

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. 5-8) doivent étre prises en charge pendant

le fonctionnement statique et dynamique.



(190)

Etape 1

(72)

- 11
(226) 77

127
mm I Imprimer 1:1 pour utiliser comme
i 80 gabarit de forage
134 +0.02 www.franka.de/documents

(-
=1 >

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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Voir le manuel du produit concerné aux paragraphes :
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.

Ouvrir 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 I'emballage en mousse qui protége la commande.

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

a un support concu pour les unités de 19”.






Voir le manuel du produit concerné au paragraphe :
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 reglements 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. Veiller
particulierement a ne jamais lever le bras en position déployée avec une personne
tenant chaque extrémité de celui-ci.






Voir le manuel du produit concerné aux paragraphes :
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 Lleverle 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?
et d'une longueur maximale de 5 m.

e  Sassurer 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 ».






Voir le manuel du produit concerné au paragraphe :
Cablage et installation électrique

ATTENTION

Seuls les cables de connexion fournis par Franka Robotics 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 I'autre extrémité du cable
de connexion au raccord C1 a l'avant de la commande (C, D).



Etape 5

Broches
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Voir le manuel du produit concerné au paragraphe :
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 Robotics
doit étre connecté au port X3. Des dispositifs autres que le dispositif d'arrét
d’'urgence fourni par Franka Robotics 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.

e  Sassurer 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
l'utilisateur.



Etape 6

141



Voir le manuel du produit concerné aux paragraphes :
Cablage et inst. électrique, Mise en marche, Site d'inst. correct

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 apreés 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 I'installation du systéme d'arrét d’'urgence qu’au personnel qualifié.
e \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).

Le bouton du dispositif d’arrét d’'urgence doit étre tiré vers le haut (B).
Laisser le maximum d’espace (voir le paragraphe «Site d'installation correct»
dans le manuel du produit).

Comment procéder :
e Mettre la commande en marche. les témoins d'état s'allument en blanc (C).
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Voir le manuel du produit concerné aux paragraphes :
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.

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 :

° 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).

e  Raccorder (en option) la commande au réseau a I'aide d'un cable Ethernet (hon fourni).

e  Ouvrir le navigateur de votre choix.

e  Entrer 'URL suivante : robot.franka.de

e  Lapage « Premier démarrage » s'affiche.

o Anpartir de I3, le manuel du produit est accessible, méme hors ligne.

Avant de continuer a travailler avec le robot,
lire attentivement le manuel du produit.

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

e  Apreés avoir redémarré le systéme et créé un role d’administrateur, Desk s'affiche
dans le navigateur Web. Les voyants d'état s'allument en bleu fixe.

e  Des réglages de sécurité appropriés sont nécessaires pour un fonctionnement
sans restriction. Suivez les étapes requises, comme décrit dans le chapitre
«Watchman» du manuel du produit.
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Nous vous souhaitons beaucoup de plaisir avec votre robot Franka. 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 (@frankarobotics) ou utilisez le hashtag #frankarobotics dans
votre post et nous vous donnerons une visibilité internationale !

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



Imprimer pour une consultation rapide [m]3

www.franka.de/documents

Clignotement lent : 0,6 Hz, deux fois toutes les 3 secondes

Clignotement rapide : 2 Hz, deux fois par seconde

Code couleur des témoins d’état

Couleur Catégorie

Non actif ; prét a lancer
Blanc . .

'exécution
Blanc Non actif ; démarrage

(clignotement lent)

ou arrét en cours

Blanc
(clignotement rapide)

Jaune

Non actif ; mise a jour
en cours

Freins enclenchés

Prét a exécuter la tache

Ouverture des freins

Opération collaborative
(aucune tache active)

Exécution automatique

Opération collaborative
(tache active)

Attention : lancement
de I'exécution automatique

Attention !

Jaune
(clignotement lent)

Attention ; interaction
utilisateur requise

Rose
(clignotement lent)

Entrées conflictuelles

Erreur

Infraction a la sécurité/
erreur d’'application

e FRANKA ROBOTICS



AVVISO

Questa guida non ¢ il manuale del tuo robot Franka e non lo sostituisce.

1 INDICAZIONI

Prima di utilizzarli, tutte le persone che lavorano con i robot Franka 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 pitu 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 Robotics non si assume alcuna garanzia e/o responsabilita per le
eventuali conseguenze.



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

GUIDA RAPIDA ALL'INSTALLAZIONE

Questo opuscolo vi guidera nei passaggi del ma-
nuale del prodotto per mettere
in funzione il sistema.
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Consultare il manuale del prodotto al 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|0 |N|vNn|[hWIN|-

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 manuale del prodotto al paragrafo:
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  Seguire le norme aziendali vigenti in materia di sollevamento dei carichi
e di dispositivi di protezione individuale.

AVVISO

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

AVVISO

Franka Hand non fa parte del macchinario certificato.

Disimballaggio

Procedura:

e  Rimuovere il coperchio superiore della scatola di trasporto (A).

e Sollevare le scatole interne superiori (ossia 2-5) e metterle da parte (B).

e  Estrarre la scatola del Braccio (ossia 1) dalla scatola di trasporto inferiore (C).

Braccio

Controllore

Cavo di collegamento

Dispositivo di arresto di emergenza e dispositivo di abilitazione esterno

nlhlOWIN|F-

Opzionale (ad esempio Franka Hand)
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Consultare il manuale del prodotto al 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 Disegno tecnico dettagliato per la piastra base

Procedura:
e  Utilizzare il disegno tecnico per posizionare e creare le filettature e i fori di
fissaggio.

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 5-8) devono essere
supportate durante il funzionamento statico e dinamico.



Passaggio 1

(72)
B 11
(226) 77
127
mm | Stampa 1:1 per utilizzare come
(] 80 modello per la perforazione

134 +0.02 www.franka.de/documents

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 manuale del prodotto ai 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 |'attrezzatura con I'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 manuale del prodotto al paragrafo:
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  Lapparecchiatura 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 In particolare, il Braccio non deve mai essere trasportato in
posizione estesa con una persona che lo regge per ciascuna estremita.



Passaggio 3




Consultare il manuale del prodotto ai 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?
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 manuale del prodotto al 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 Robotics.

Inserimento del cavo di collegamento

e Posizionare con attenzione la spina del cavo sul connettore X1,
con il segno triangolare rivolto verso I'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 manuale del prodotto al 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 Robotics 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 Robotics.

| 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
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Consultare il manuale del prodotto ai paragrafi:
Cablaggio e inst. elettrica, Accensione, Sito corretto di inst.

A PERICOLO!

Scosse elettriche

Cortocircuito dovuto alla formazione di condensa quando il dispositivo
viene trasportato da un ambiente pil 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 (vedere il paragrafo “Sito corretto di
installazione” nel manuale del prodotto).

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



Passaggio 7
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Consultare il manuale del prodotto ai paragrafi:
Collegamento di un dispositivo di interfaccia utente, Config. 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 (non 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 “Watchman” del manuale.



Opzionale
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Buon lavoro con il robot Franka. 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 @frankarobotics o #frankarobotics nel vostro post: ci assicureremo

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



Stampa per utilizzare come rapido riferimento E A
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Lampeggiamento lento: 0,6 Hz, due volte ogni 3 secondi
Lampeggiamento veloce: 2 Hz, due volte al secondo

Codice colore delle spie di stato

Colore Categoria
. Non attivo; pronto ad
Bianco . , .
avviare |'esecuzione
Bianco Non attivo; in fase di

(lampeggiamento lento)

avvio o spegnimento

Bianco
(lampeggiamento veloce)

Non attivo; in
aggiornamento

Freni inseriti

Pronto per eseguire
attivita

Apertura freni

Operazione collaborativa
(nessun task attivo)

Esecuzione automatica

Operazione collaborativa
(task attivo)

Attenzione: avvio
esecuzione automatica

Giallo

Giallo

(lampeggiamento lento)

Attenzione

Attenzione: richiesta
interazione utente

Rosa
(lampeggiamento lento)

Input in conflitto

Errore

Violazione della sicurezza /
errore applicazione

e FRANKA ROBOTICS
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UWAGA

Podrecznik ten nie jest instrukcjg obstugi robota Franka i jej nie zastepuje.

1 ZALECENIA

Przed przystapieniem do obstugi robotdéw Franka wszystkie osoby je obstugujace
muszg zapoznac sie ze zrozumieniem z trescig odpowiedniej instrukcji obstugi.
Podrecznik (wraz z ttumaczeniami na inne jezyki) mozna pobraé lub przeczytac
pod nastepujgcym 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 Robotics nie udziela zadnych gwarancji
i/lub nie ponosi odpowiedzialnosci za wszelkie konsekwencje.



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

SKROCONA INSTRUKCJA INSTALACJI

W tym podreczniku przedstawiono czynnosci
Zwigzane z przygotowaniem systemu i jego uru-
chamianiem.
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Patrz odpowiednia instrukcja obstugi produktu w paragrafie:
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[cvfU|[ DWW |IN|-

Urzadzenie interfejsu (brak w zestawie) z interfejsem Franka Ul

[EEN
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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Patrz odpowiednia instrukcja obstugi produktu w paragrafie:
Rozpakowywanie wyposazenia

‘B

A OSTRZEZENIE!

Ciezki sprzet

Ze wzgledu na ciezar wtasny oraz konstrukcje urzadzenia podnoszenie i obstuga
sprzetu moze spowodowac urazy plecéw, 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).
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 ciezkich
tadunkow i stosowanych srodkéw ochrony indywidualne;j.

UWAGA

Zachowac oryginalne opakowanie robota na wypadek zmiany jego miejsca montazu.

UWAGA

Chwytak Franka Hand nie jest czescig certyfikowanego wyposazenia.

Rozpakowywanie

Procedura:

e  Zdja¢ gbérng pokrywe skrzyni transportowej (A).

e  Podnie$c¢ gorne skrzynki wewnetrzne (tj. 2-5) i odtdz je na bok (B).

e Woyciagnij pojemnik na ramie (tj. 1) z dolnego pojemnika transportowego (C).

Ramie

Urzadzenie sterujace

Przewdd potaczeniowy

Urzadzenie zatrzymania awaryjnego i zewnetrzne urzadzenie aktywujace

| h|w|IN|-

Wyposazenie opcjonalne (np. Franka Hand)



| e e
ORSD
“ NS

~



Patrz odpowiednia instrukcja obstugi produktu w paragrafie:
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 owija¢ 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 zapewni¢ doptyw powietrza do otworéw wentylacyjnych.
Upewnic sie, ze wentylatory urzadzenia sterujacego nie s zakurzone.

UWAGA

Zamontowac ramie w potozeniu utatwiajgcym uczenie.

Przygotowywanie miejsca montazu

Wymagane materiaty:
e  Szczegbtowy rysunek techniczny ptyty bazowej

Procedura:
o Uzy¢ rysunku technicznego do pozycjonowania i tworzenia gwintéw i 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)

(226) 77
mm
R 80
134 £ 0.02
=)

[ Wydruk 1:1 do wykorzystania jak

Krok 1

(72)

11

127

szablon wiercenia
www.franka.de/documents

Pozioma powierzchnia

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 wokot osi 190 Nm
7 | Sita pozioma 300N
8 | Sita pionowa 410N
9

kat nachylenia < 0,1°
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Patrz odpowiednia instrukcja obstugi produktu w punktach:
Rozpakowywanie wyposazenia, Pozycjonowanie urzadzenia sterujacego

A OSTRZEZENIE!

Ciezki sprzet

Ze wzgledu na ciezar wtasny oraz konstrukcje urzadzenia podnoszenie i obstuga
sprzetu moze spowodowac urazy plecéw, 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 ciezkich
tadunkow i stosowanych srodkéw ochrony indywidualne;j.

UWAGA

Dopuszczalna czestotliwo$é napiecia: 50-60 Hz
Napiecie zasilajace: 100-240 V AC

Rozpakowywanie urzadzenia sterujgcego 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 sterujgce we wskazanych miejscach i ostroznie wyjac

je z dolnych elementdw 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",






Patrz odpowiednia instrukcja obstugi produktu w paragrafie:
Rozpakowywanie wyposazenia

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 $rodkéw 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
tadunkow i stosowanych srodkéw ochrony indywidualne;j.

Rozpakowywanie ramienia i jego podnoszenie

Zawsze podnosic¢ ramie, trzymajac w miejscach przeznaczonych do podnoszenia,
aby nie przecigzy¢ przegubéw ramienia podczas obstugi i podnoszenia .

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






Patrz odpowiednia instrukcja obstugi produktu w punktach:
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  Podnies¢ 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 s$rub.

e  Podtaczy¢ 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 znalez¢ w rozdziale ,Reczne przenoszenie ramienia”.






Patrz odpowiednia instrukcja obstugi produktu w paragrafie:
Schemat potaczen i instalacja elektryczna

UWAGA

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

Podtagczanie przewodu potaczeniowego

e  Ostroznie wiozy¢ 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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Patrz odpowiednia instrukcja obstugi produktu w paragrafie:
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 Robotics nalezy podtaczyc¢ do ztacza X3. Inne urzadzenia
dostarczane przez firme Franka Robotics 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 wtasciwym kierunku (A).

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

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

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

e  Obrdci¢ ruchoma przednig czes¢ wtyczki, aby zablokowac wtyczke w ztaczu.
Obracié recznie (D).

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



Krok 6

Otwory




Patrz odpowiednia instrukcja obstugi produktu w punktach:
Schemat potaczen i instalacja elektryczna, wiaczanie

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 $mierci.
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.

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

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  Opuscié¢ przestrzen robocza robota (patrz paragraf ,Prawidtowe miejsce
instalacji” w instrukcji obstugi produktu).

Procedura:
e Wiaczyc urzadzenie sterujace. Wskaznik stanu zacznie migac na biato (C).
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Patrz odpowiednia instrukcja obstugi produktu w punktach:
Podtaczanie urzadzenia interfejsu uzytkownika, Konfig. 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 dokumentacji,
poradnikéw, kodu i narzedzi.

Konfigurowanie systemu

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

Procedura:
e Aby rozpocza¢ wstepna konfiguracje, nalezy podtaczy¢ urzadzenie interfejsu
do ztacza X5 na podstawie ramienia za posrednictwem kabla Ethernet (brak
w zestawie).
Podtaczy¢ (opcjonalnie) urzadzenie sterujgce 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 produktu.

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

Po ponownym uruchomieniu systemu i utworzeniu roli administratora w przegladarce
internetowej wys$wietla sie Pulpit. Kontrolki stanu bedg $wieci¢ na niebiesko.

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



Koricowy krok ()

Opcjonalne
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Zyczymy sukceséw w pracy z robotem Franka. Prosimy o informacje
zwrotne dotyczace Panstwa wdrozenia. Mogg sie Panstwo podzieli¢ swoimi
doswiadczeniami w postaci wpisu, a my udostepnimy go w naszych serwisach
spotecznosciowych.

Wystarczy go oznaczy¢ @frankarobotics lub #frankarobotics, 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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Oznaczenia kolorow wskaznika

Gotowe do wykonania
zadania

Zwalnianie hamulcow

stanu
[=] Kolor Kategoria
E 2 Biaty Nieaktywne, gotowe
o g do rozpoczecia operacji
o &5
I~ § Biaty Nieaktywne, uruchamianie
ﬁ B (miga wolno) lub zamykanie
>
5T )
2 E Bl'a’ry Nieaktywne, aktualizowanie
S o (miga szybko)
@ =
§ g Witaczone hamulce
N
o
v
>
2
o
©
X
=
o
>
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Operacja wspotpracy
(brak aktywnego zadania)

Operacje automatyczne

Operacja wspotpracy
(aktywne zadanie)

Uwaga: rozpoczynanie
operacji automatycznych

Zotty Ostrzezenie

Z6tty Ostrzezenie: wymaga
(miga wolno) ingerencja uzytkownika
P Konflikt wejéc

(miga wolno)

Btad

Naruszenie bezpieczenstwa/
btad aplikacji

Miga wolno: 0,6 Hz, dwa razy na trzy sekundy
Miga szybko: 2 Hz, dwa razy na sekunde
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