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1 O HARDWARE MANUAL

Tento manual k hardwaru obsahuje zékladni informace pro bezpecné a spravné pouzivani robota Franka. Obsahuje
podrobné pokyny k identifikaci komponentd robota, provadéni obecné Gdrzby, porozuméni vestavénym bezpecénostnim
funkcim a postupné pokyny pro po€atecni nastaveni a pouzivani.

VSichni pracovnici musi pfed zahajenim jakékoli prace s robotem precist a plné porozumét této pfirucce. Bezpecny
provoz vyZaduje piisné dodrzovani vSech bezpecnostnich pokyni a pokynt pro manipulaci uvedenych v této prirucce.

1.1 Hlavni prednosti Franka Research 3 s ramenem v2

NejnovéjSi aktualizace Franka Research 3 (FR3) dale vylepSuji jeho osvédceny design, funkénost a celkovy uzivatelsky
komfort.

Tato aktualizovana pfirucka zddraziiuje kliGové zmény, véetné:
Esteticka vylepSeni:

e Vnéjsi design ramene byl obnoven a zahrnuje aktualizované prvky znacky, pfi€emz si zachovava
jeho ikonicky vzhled.

*  Design byl dale optimalizovan zjednoduSenim konstrukce a odstranénim zbyte¢né slozitosti.
VylepSena uzivatelska zkuSenost:

K ramenu byly pfidany nové vizualni indikatory, které zvySuji pouzitelnost béhem instalace i provozu.

1.2 Verze softwaru a hardwaru

Tato pfirucka k hardwaru se vztahuje na Franka Research 3 s verzi Arm v2.0.
Tato verze je kompatibilni se systémovym obrazem verze 5.6.0 a 5.8.

1.3 Platny dokument

Kromé této prirucky se vztahuje také nasledujici dokument:
e Navod k obsluze: Franka Research 3 se systémovym obrazem verze 5.6.0
e Navod k obsluze: Franka Research 3 s verzi systémového obrazu 5.8

e  Cislo dokumentu: R02216



1.4 Nez zaCnete

1.4.1 UrCené cilova skupina a poZzadavky na Skoleni

Tato pfirucka je ur€ena pro kvalifikovany technicky personal odpovédny za instalaci, provoz a Udrzbu systému Franka
Research 3.

Uzivatelé musi:

e byt prokoleni v obsluze primyslovych robotl a seznameni s platnymi bezpe&nostnimi piedpisy (napf. EN ISO
10218-2)

e Rozumét zakladnim principlm mechanické a elektrické bezpeénosti.
e Byt opravnéni svym zaméstnavatelem k provadéni popsanych tkold.

Neskolené nebo neopravnéné osoby nesméji tento produkt instalovat, provozovat ani opravovat.

2 PRAVA NA POUZIVANI A VLASTNICKA PRAVA

2.1 Obecné

Chranéné ochranné znamky

Tato pfirucka odkazuje na chranéné ochranné znamky, které nejsou vyslovné uvedeny v textu. Absence takového
oznaceni nemusi znamenat, Ze pfislusny nazev produktu neni chranén pravy tretich stran. Nasledujici ochranné znamky
jsou chranénymi ochrannymi znamkami:

Franka a Franka Robotics jsou registrované ochranné znamky.

Microsoft je registrovana ochranna znamka a Windows je oznaceni spolecnosti Microsoft Corporation ve Spojenych
statech a dalSich zemich.

GOOGLE, Mozilla, Firefox, CHROME, ITEM jsou registrované ochranné znamky.

Prava k ochrannym znamkam

Odpovédné osobé nejsou udélena zadna prava ani naroky na ochrannou znamku, logo nebo obchodni nazvy spolecnosti Franka
Robotics.

2.2 ldentifikace

Odstranéni identifikace

Oznameni o autorskych pravech, sériova Cisla a jakékoli jiné oznacenti, které identifikuje produkt nebo operacni software,
nesmi byt odstranéno ani pozménéno.



3 PROHLASENI O ZACLENENI A
CERTIFIKATY

3.1 Prohlaseni o zaclenéni

Declaration of Incorporation
according to directive 2006/42/EC on machinery
(Annex Il B) for partly completed machinery

Description of the partly completed machinery:

Product identification: Franka Research 3 components: Control, Arm

Model/Type:
Control (#295341) in combination with Arm FR3 (#309968).

We declare that the product complies with the following essential safety and health requirements
set out in Annex | of the Machinery Directive 2006/42/EC:

1.1.2;1.1.3; 1.1.5; 1.1.6; 1.2.1; 1.2.2; 1.2.3; 1.2.4.1; 1.2.4.2; 1.2.4.3; 1.2.4.4; 1.2.5; 1.2.6; 1.3.1; 1.3.2; 1.3.3;
1.3.4;13.6;1.3.7; :

;1.3.8.1;1.3.8.2;1.3.9; 1.4.1; 1.4.2.1;
.10: 1.5.11; 1.5.13; 1.5.1: 6.1; 1.6.
1.7.4.1;1.7.4.2;2;22.1;22.1.1;4,41.2.3; 42.1;43.3;4.4.2

In addition, the partly complete machinery is in conformity with the following EU Directives:
Directive 2014/35/EU relating to electrical equipment (LVD)

Directive 2014/30/EU relating to electromagnetic compatibility (EMC)

Directive 2011/65/EU relating to hazardous substances in electrical and electronic equipment (RoHS)
Directive 94/62/EC relating to packaging and packaging waste

We declare that the relevant technical documentation is compiled in accordance with part B of
Annex VIl

Applied harmonized standards:

Electrical safety
Standard Name
EN 60204-1:2018
IEC 60204-1:2016
EN 60664-1:2007
IEC 60664-1:2007
EN 60664-4:2006
IEC 60664-4:2005

Safety of machinery — Electrical equipment of machines

—Part 1: General requirements

Insulation coordination for equipment within low-voltage systems -
Part 1. Principles, requirements and tests

Insulation coordination for equipment within low-voltage systems —
Part 4: Consideration of high-frequency voltage stress

EN 60529:1991/A1:2000/A2:2013

IEC 60529:1989/AMD1:1999/A2:2013

EN 61010-1:2010/A1:2019/AC:2015-04
IEC 61010-1:2010/AMD1:2016/COR1:2019

EN IEC 61010-2-201:2018
IEC 61010-2-201:2017

EN 61800-5-1:2007/A1:2017-04
IEC 61800-5-1:2007
JAMD1:2016

Machinery safety

Standard Name

EN 150 10218-1:2011
150 10218-1:2011

EN 150 12100:2010
150 12100:2010

Document No.: ROZ011

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Safety requirements for electrical equipment for measurement,
control, and laboratery use — Part 1: General requirements

Safety requirements for electrical equipment for measurement,
control, and laboratory use - Part 2-201: Particular requirements for
control equipment

Adjustable Speed Electrical Power Drive Systems

~ Part 5-1: Safety requirements — Electrical, thermal and energy

Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots
— Part 1: Robots

Safety of machinery — General principles for design
— Risk assessment and risk reduction

Page 1/2



EN 1SO 13B49-1:205
ISO 13849-1:2DL5
EN I1SO 13B49-2:2012
15013849-2:2012
EMISOI38E0:2015
ISO 13850:2015

EN ISO 14118:2018
SO 14118:20J7

EN 61310-1:2008

IEC 61310-1:2007

EN 61310-2:2008
IEC 6L.310-2:2007

EMC

Norma

EN IEC 610L0-6-1:2019
IEC 61000-6-1:2016 EN
IEC 6LOEKI-6-2:2019

IEC 610fl0-6-2:2016

EN 6100D—6—3-2007
/A1:2011/AC:2012-08
IEC 6L000-G-3:2020
EN IEC 6tIX |-6-4:2019
IEC 6LIXI0—6—4:201B
EN 6100D-6-7:2015
IEC 61000-6-7:2014

EN 61326-3-1-2017
IEC 61326-3-1:2017

CISPR 11:2015+AM01:2016

*AMD2:20L9 CSV

Bezpetnost strojnich zafizeni — Bezpe&nostni Casti fidicich systéml

- Cést 1: Obecné zasady pro navrhovani

Bezpe&nost strojnich zafizeni — Bezpe&nostni &asti Fidicich systémQ
Cast 2: Ovéreni

Bezpe€nost strojnich zafizeni — Funkce nouzového zastaveni

- Zasady pro konstrukci

Bezpegnost strojnich zafizeni

— Prevence neocekavaného spusténi

Bezpecnost strojnich zafizeni — Indikace, oznaceni a ovladani

- Cést 1: Pozadavky na vizualni, akustické a hmatové signaly

Bezpetnost strojnich zafizeni — Indikace, znaceni a ovladani

- Cést 2: Pozadavky na znaten

Nazev
Elektricka kompatibilita (EMC) — Cést 6-1: Obecné normy
Norma odolnosti pro obytné, komercni a lehce priimyslové prostiedi
Elektricka kompatibilita (EMC) — Cést 6-2: Obecné normy
- Norma odolnosti pro priimyslova prostiedi
Elektricka kompatibilita (EMC) — Cast 6-3: Obecné normy
— Norma pro odolnost proti rudeni pro obytna, komeréni a lehka primyslova prostiedi

Elektricka kompatibilita ( Cést 6-4: Obecné normy
- Norma pro emise v priimyslovych prostiedich
Elektricka kompatibilita (EMC|- Cést 6-7: Obecné normy

Pozadavky na odolnost zafizeni uréenych k plnéni funkei v systémech souvisejicich s
bezpetnosti (funkéni bezpetnost) v primyslovych provozech
Elektricka zafizeni pro méfeni, regulaci a laboratorni pouZiti — Pozadavky na
elektromagnetickou kompatibilitu — Cast 3-1: Pozadavky na odolnost systémd souvisejicich s
bezpecnosti a zafizeni uréenych k pinéni funkci souvisejicich s bezpecnosti (funkéni
bezpegnost)
— Obecné priimyslové aplikace
Prlimyslova, védecka a Iékafska zafizeni
- Charakteristiky ruseni vysokofrekvencniho spektra — Limity a metody méreni

Zavazujeme se, Ze na odlvodnénou Zadost organd dozoru nad trhem predloZime pfislusné dokumenty o zcela dokonéenych
strojich. Prava prdimyslového vlastnictvi zGstavaji nedotéena.

Important note!

Céste&né dokongené stroje nesmi byt uvedeny do provozu, dokud nebude koneé&ny stroj, do kterého maji byt
zabudovany, prohlasen za vyhovujici ustanovenim smérnice 2006/4Z/ES o strojnich zafizenich, je-li to vhodné, a
dokud nebude vydano prohlaseni o shodé CE podle prilohy Il A.

Zastupce v EU, opravnény sestavit

prislusnou technickou dokumentaci:

Franka Robotics GmbH
Frei-Otto-Straf3e 20
80797 Mnichov
Némecko

Datum, misto
26.09.2025
Mnichov, Némecko

Viyrobce: Franka
Robotics GmbH Frei-
Otto-StraRe 2D 80797
Mnichov Némecko

Jin Zhengxun, generalni feditel




3.2 Certifikaty

Certifikaty TUV SUD RAIL a osv&d&eni TUV SUD PS naleznete na nasledujicim odkazu: www.franka.de/documents

3.3 DalSi prohlaseni

3.3.1 RoHS/REACH / WEEE / Smérnice o bateriich

Dalsi informace
stav: 01.04.2022 Franka Research 3

Omezeni pouZzivani nebezpecnych latek (RoHS):

Komponenty Control a Arm nespadaji do plsobnosti smérnice EU RoHS 2011/65/EU, ale presto splfiuji
pozadavky na omezené latky a maximalni hodnoty koncentrace, které jsou povoleny v homogennich
materilech:

e Olovo (0,1 %)

e Rtut (0,1 %)

e  Kadmium (0,01 %)

«  Sestimocny chrom (0,1 %)

e  Polybromované bifenyly (PBB) (0,1 %)

e  Polybromované difenylethery (PBDE) (0,1 %)

Plati také nasledujici vyjimky:

6a: Olovo jako legujici prvek v oceli pro obrabéni a v pozinkované oceli s obsahem olova do 0,35

% olova v hmotnosti

6b: Olovo jako legujici prvek v hliniku obsahujicim az 0,4 % olova v hmotnosti 6¢: Slitina

médi obsahujici az 4 % olova v hmotnosti

7a: Olovo v pajkach s vysokou teplotou tani (tj. slitiny na bazi olova obsahujici 85 % hmotnostnich nebo vice olova)
7c-I: Elektrické a elektronické soucasti obsahuijici olovo ve skle nebo keramice jiné nez dielektrickd keramika

v kondenzatorech, napf. piezoelektronickych zafizenich, nebo ve sklenéné nebo keramické matricové smési

REACH:

Spole¢nost FRANKA ROBOTICS GmbH je ,naslednym uZivatelem“ ve smyslu nafizeni REACH. NaSe produkty
jsou vyhradné nechemické produkty (vyrobky). Navic se za normdlnich podminek pouziti a za podminek, které
Ize rozumné predvidat, neuvoliuji Zzadné latky (¢lanek 7 nafizeni REACH).

Potvrzujeme, Ze naSe vyrobky neobsahuji vice nez 0,1 % hmotnostnich za4dné z latek uvedenych na
zvefejnéném seznamu kandidatd ECHA (SVHC), pokud se na né nevztahuji vyjimky RoHS (viz vy3e). Rozsifeni
zvefejnéna v seznamu kandidatl ECHA jsou porovnana s nasimi vyrobky a pokud se zjisti, Ze néktera z t&chto
noveé pfidanych latek je obsazena v naSich vyrobcich, budeme vas o tom neprodlené informovat.

Toto potvrzeni bylo vytvofeno na zakladé aktualné dostupnych informaci od naich dodavateld.

Smérnice WEEE:

Komponenty Control a Arm nepodléhaji smérnici WEEE 2002/96/ES o sbéru, recyklaci a vyuziti elektrickych
zafizeni.
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Smeérnice o bateriich:
Produkt Control obsahuje baterii BIOS.

Likvidace baterii:

Podle smérnice o bateriich 2006/66/ES existuje povinnost vracet dobijeci a nedobijeci baterie; nevyhazujte
je do bézného odpadu. Zlikvidujte je v souladu se zakonnymi predpisy a odvezte je do recyklacniho zafizeni.
Baterie budou recyklovany.

Znacky pod preskrtnutou popelnici oznacuiji latky olovo (Pb), kadmium (Cd) nebo rtut’ (Hg).

XXX

3.3.2 CinaRoHS?2

®

Toxické a nebezpecné latky aprvky/ 1 0 O OO0 OO0 OO0
B
- - - ooo oooo ooooo
(Pb) (Ha) € (Cr (viy) (PBB) (PBDE)
Kontrola
oo X o (¢] o o [e]
Rameno FP3
Arm FP3 X © © © © ©
Propojovaci kabel pro
roboty o o o o o o
ooo
25m/5m/10m
Nouzové zastavovaci
zafizeni 0 0 o o o o
gooooo
Externi aktivacni zafizeni
oooooo (0] (0] [¢] [¢] o (@]

Tato tabulka byla sestavena v souladu s ustanovenimi SJ/T 11364-2006.
00 00SJT11364-20060 00000

O: Oznacluje, Ze uvedena nebezpecna latka obsazena ve vSech homogennich materialech pro tuto ¢ast je pod limitni hodnotou stanovenou normou
GB/T 26572-2011.

O: Oznacuje, Ze uvedenda nebezpecna latka obsazené ve vSech homogennich materiélech pro tuto ¢ast je nizsi nez limitni pozadavek GB/T 26572-
2011.

X: Oznaduje, Ze uvedena nebezpecéna latka obsazena v alespoi jednom z homogennich materialG pouZitych pro tuto ¢ast prekracuje limitni
pozadavky normy GB/T 26572-2011.

X: Oznacuje, Ze alespon jeden z homogennich materialt pouZitych pro tuto ¢ast obsahuje nebezpecnou latku, ktera prekracuje limitni pozadavky
normy GB/T 26572-2011.

(Podniky mohou v tomto poli dale uvést technické vysvétleni pro oznaceni X" na zakladé svych skutec¢nych okolnost).

(00000 O0oo0OooO0ooOO0DU0OoDOoDOoOooOoo™Xt"ooooo)
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3.4 0Oznaceni na zafizeni

3.4.1 Rameno
Typovy Stitek
e FRANKA ROBOTICS
Component / B¢ / FE Q& / arF—F > b Franka Research 3 Arm
Version/ A /BI® /18— 52 20
Serial number / 7315 / 28 MZ /2 U 7 LES: HKXKKK-XKKKXKK
Production date / £7=E# / 44t & / BEH - MM-YYYY
Payload / BX#fT / R & BEME /<1 O—F: 3kg
Reach / fi e 8588 M ARl 7 U —F 855 mm
Mass/ R/ B/ < X: 18 kg
Type of machine / #282£%! / 7| H R / i ofEE: Industrial robot Franka Robotics GmbH
Model number / &5 / B & / £FLES: JOOXXXK T
Product manual / =@ FM/ M8 0w/ ®F<w=27/  R0O2210 Germany
Made in Germany

Obrézek 1: Typovy Stitek

Stitek nouzového odemknuti

V pfipadé nouze jsou na zafizeni Arm umistény tfi Stitky s oznaCenim nouzového odemknuti, které ukazuji mista, kam je tfeba
vloZit nouzovy odemykaci nastroj, aby bylo mozné ruéné odemknout bezpec€nostni uzamykaci systém.

®
w

Obrazek 2: Stitek nouzového odemykani

Pad tézkého ramene pfi pouziti nouzového odemykaciho nastroje
Riziko uviznuti ramenem pfi odemykani kloubd
e Pred odemykanim a béhem né&j rameno podeprete.

* Nevkladejte hlavu ani jiné ¢asti téla mezi ¢lanky ramene nebo pod né.

* Nevkladejte casti téla (zejména ruce, prsty) mezi ¢lanky ramene, koncovy efektor nebo pevné
pfedméty.

* Nepouzivejte nouzovy odblokovaci nastroj, kdyz je rameno zapnuté.
* Pouzivejte pouze dodany nouzovy odblokovaci nastroj.

e  Nastroj pro nouzové odemknuti ulozte v blizkosti ramene.
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Stitek ,,Horké povrchy*

[

Obréazek 3: Stitek ,Horky povrch®

Horké povrchy a vedeni

P¥i okolni teploté nad 30 °C miZe byt povrch robota pfili§ horky na dotek. Proto neni povoleno pouzivat
funkci Assist v rezimu Execution pfi teploté nad 30 °C.

Stitek funk&niho uzemnéni

Funkéni zemnici Stitek oznacuje misto, kde Ize k ramenu pfipojit funkéni zemnéni.

r

i

Obrézek 4: Funkéni zemnici Stitek

Stitek polohy zvedani

Stitek zvedaci polohy oznacuje body, ve kterych Ize rameno zvednout.

Obréazek 5: Stitek pro zvedaci polohu

3.4.3 Externi spoustéci zafizeni

Typovy Stitek

6 FRANKA ROBOTICS
Made in Germany

External Enabling Device

PEERRE 28 B0 gaE

PEMR=TNTIN4 A: 8674362

Serial number { {35 / 48 s [

YIPIES: 296880-2320001

Production date / %7 B & / g

Y MIEA 12:2023

Frei-Otio-Str. 20, 80797 Munich, Gemany

Obréazek 6: Typovy Stitek externiho zafizeni



3.4.4 Zafizeni pro nouzové zastaveni

Typovy Stitek

FRANKA ROBOTICS

Made in Germany |& 4
Emergency Stop Device /
ERBLEEE TN :

il | REHLT MR 78567385
Serial number { £ 315 / 231 4 |
SNPILES: 302267-2320001

Production date / £~ EH# / 4 2

| BER A 12.2023
Frei-Otto-Str. 20, 80797 Munich, Germany

Obréazek 7: Typovy Stitek zafizeni nouzového zastaveni

4 BEZPECNOST

4.1 Bezpecnostni pokyny a obecné pokyny

Varovné upozornéni

Pfed instalaci, uvedenim do provozu a pouZzivanim zafizeni si peclivé pfectéte tento navod a veSkerou dalsi
dokumentaci. Dbejte na bezpecnostni pokyny a obecné pokyny.

Varovné pokyny jsou uvedeny nasledovné:

UPOZORNENI oznaduje nebezpeénou situaci, kterd, pokud nebude vyhnuta, mdize vést k lehkému nebo stfedné
tézkému zranéni.

V této pfirucce se pouzivaji nasledujici varovné upozornéni:

A NEBEZPECI

NEBEZPECI oznaduje nebezpednou situaci, ktera, pokud nebude odstranéna, povede ke smrti nebo vaznému
zranéni.

A VAROVANI

VAROVANI oznacuje nebezpec¢nou situaci, ktera, pokud nebude odstranéna, mliZze vést ke smrti nebo vaznému
zranéni.

UPOZORNENI

UPOZORNENI oznaduije informace, které jsou povaZzovany za dileZité, ale nesouviseji s nebezpe&im.

14



BEZPECNOST
NI POKYNY

BEZPECNOSTNI POKYNY oznaguiji postupy, které je nutné pfisné dodrzovat.

Oznaceni

i

Oznacuje, kde Ize ziskat dalSi informace.

4.2 Upozornéni o odpovédnosti

Franka Research 3 byla vyvinuta v souladu s pfislusnymi normami kvality. V prib&hu vyvoje bylo provedeno posouzeni
nebezpedi a rizik podle normy EN ISO 12100, které je zdkladem pro Franka Research 3 a tuto pfirucku.

Tento dokument obsahuje montazni pokyny pro Franka Research 3 jako €astecné dokonCené zafizeni. Obsahuje
popis podminek, které musi byt spinény, aby bylo zajiSténo spravné zaclenéni do konec¢ného zafizeni a nebyla
ohrozena bezpecnost a zdravi (napf. pfiloha | smérnice o strojnich zafizenich 2006/42/ES).

4.3 UrcCené pouZiti

Franka Research 3 je urena vyhradné& pro pouZiti ve vyzkumu a vyvoji v akademickém a primyslovém prostiedi.
Systém smi byt pouzivan pouze v dobrém technickém stavu, k ur€enému UcCelu a v ramci technickych specifikaci a
provoznich podminek, s védomim bezpecnosti a moznych nebezpeci.

Soucasny systém Franka Research 3 je ur€en vyhradné k pouZiti popsanému v této pfirucce.

Normalni a rozSifené pracovni podminky, za kterych by robot mél pracovat, jsou uvedeny v kapitole 12 ,,Technické tdaje”.
a kapitola 7.2 ,,Spravné misto instalace*.

4.4 Nespravné pouziti

A NEBEZPECI

Nespravné pouziti Franka Research 3

Nebezpeci ohrozeni Zivota a riziko zranéni, jakoZ i riziko poSkozeni, poSkozeni robota a jiného hmotného majetku.

* Franka Research 3 pouzivejte pouze v dobrém technickém stavu.

e Pouzivejte Franka Research 3 pouze v okolnich a provoznich podminkéach popsanych v tomto dokumentu.
Nespravné pouziti Franka Research 3 ma za nasledek ztratu zaruky a odpovédnosti vyrobce. Jakékoli pouziti
odlisné od zamysleného pouZiti je povaZzovano za nespravné a neni pfipustné.

Nespravnym pouZitim se rozumi jakékoli pouZiti, které se odchyluje od varovani, upozornéni a pokynd v této pfirucce a v
Gvodnim prdvodci, zejména, ale nikoli vylu¢né, nasledujici pouZiti:

e  Preprava osob nebo zvifat
e  Preprava bez baleni a originalniho obalu
e Pouziti jako pomlicka pro lezeni

e  Opirani se o rameno
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e Pouziti v potencialné vybusnych prostorech

e  Pouziti pod zemi

e Pouziti pro manipulaci s radioaktivnimi pfedméty

e Pouziti venku

e  Pouziti jako zdravotnicky prostfedek

e Pouziti jako sluzba Arm, napf. pro péci o seniory

* Pouziti v blizkosti déti

*  Manipulace s kapalinami

e Pouziti v jiné montazni poloze nez ve svislé poloze
e Pouziti mimo stanovené provozni limity

Upravy Franka Research 3, které spoleénost Franka Robotics vyslovné nepovoluje, nejsou pfipustné a povedou ke
ztraté zaruky a narok( na odpovédnost. Mezi nepfipustné Gpravy patii mimo jiné nasledujici:

e Jakakoli prava mechanické konstrukce
e  Lakovani
* Obaleni robotické konstrukce, pokud neni pouzito zafizeni s certifikaci
FE Spolecnost Franka Robotics povoluje u modelu Franka Research 3 pouze
nasledujici apravy:
e Instalace externiho systému vedeni kabelll (mdze mit vliv na pohyb a ovladani systému)
*  Montaz zafizeni na pFirubu
e Zakryti otvord pro Srouby
Je zak&zano otevirat rameno, ovladaci skfifi a dalsi zafizeni.

Robot smi byt pouzivan pouze na mistech, kde je zajiStén dostatecny prostor a bezpe€né pouzivani.

Spole¢nost Franka Robotics nenese odpovédnost za 3kody zplisobené namontovanym zafizenim nebo za Skody zplsobené

nespravnym pouzivanim.

45 Obecna mozna nebezpedi a bezpe€nostni opatreni pfi praci s
roboty

Shrnuti moznych nebezpeci

Rozsahly, ale nelpiny seznam nebezpedi, ktera obecn& mdze roboticky systém predstavovat, Ize nalézt v normé EN ISO

10218-1:2011 PRILOHA A.

Zvlastni pozornost je zde vénovana nasledujicim nebezpedim, kter& mlize pfedstavovat Franka Research 3:

A NEBEZPECGI

Elektrické nebo pozarni nebezpeci a nebezpecné vypary
Pozar a vypary mohou zpUsobit dychaci potize, podrazdéni oéi, poskozeni plic, otravu a mohou vést k smrti.

* Nepouzivejte Franka Research 3 mimo uvedené specifikace.
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A NEBEZPECGI

Poskozené vodice nebo nevyhovuijici elektricka instalace

Hrozi nebezpeci Urazu elektrickym proudem a poskozeni materialu.

Pouzivejte Franka Research 3 pouze v dobrém technickém stavu.
Systém nouzového zastaveni instalujte pouze kvalifikovanym personalem.

Zkontrolujte kabely a elektrické instalace.

A NEBEZPECI

Nebezpeci doutnajiciho pozaru

P¥iliS mnoho zafizeni pfipojenych k napajecimu systému miiZe vést k pretiZzeni elektrické instalace a mlize mit za
nasledek doutnajici pozary, které mohou zpUsobit smrt nebo vazné zranéni osob.

Pripojte Franka Research 3 odpovidajicim zplisobem, aby nedoslo k pfetizeni elektrické instalace.

Nainstalujte odpovidajici zafizeni na ochranu proti pretizeni.

A VAROVANI

Predméty padajici z koncovych efektori v disledku preruseni napajent

Predmeéty padajici z kleSti mohou zpUisobit porané&ni rukou, prsttl, chodidel a prstdl na nohou.

Vzdy pouzivejte osobni ochranné pomdicky (napt. bezpecnostni obuv).

Pouzivejte vhodné typy chapadel, aby nedochézelo k padani predmétd.

A VAROVANI

Pady a neocekavané pohyby robota, zejména v oblastech nachylnych k zemétfesenim

Riziko vaznych zranéni, jako je rozdrceni, roztrzeni kiize a propichnuti.

Vyrovnejte platformu.

Rameno instalujte pouze na rovné, nepohyblivé a stabilni platformy. Zrychleni a vibrace nejsou pripustné.
Neinstalujte rameno na zavéSené, naklonéné nebo nerovné platformy.

Vyrovnejte platformu ve svislé poloze.

Zajistéte spravné usporadani a pevné Sroubové spojeni.

Po 100 hodinach provozu utahnéte Srouby spravnym utahovacim momentem.

PFi provozu v oblasti s Castymi zemétfesenimi zohlednéte prislusna hodnoceni nebezpeci a rizik.
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Nebezpecné a nekontrolované pohyby ramene
Nebezpedi vazného zranéni, jako je rozdrceni, roztrzeni kiize a propichnuti ramenem a koncovymi efektory.

e  Zajistéte, aby koncovy efektor a/nebo hmotnost uchopeného predmétu a tézisté (CoM) byly spravné
parametrizovany.

e Béhem provozu se zdrzujte mimo pracovni prostor.

Poskozené kabely, zastrcky, mechanické kryty nebo dniky

oleje Kontakt s unikajicim olejem mlze zpUsobit
podrazdéni o¢i nebo klize. Elektricka rizika mohou vést k

vaznym zranénim.

* PouzZivejte pouze Franka Research 3 v dobrém technickém stavu.

* Nepouzivejte poSkozené kabely, zastrcky a mechanické kryty. V pfipadé pochybnosti kontaktujte spole€¢nost
Franka Robotics.

Dobry stav

Unik maziva nebo oleje skrz mezery konstrukénich prvki robota
Podrazdéni kiize a odi.

e Prestanite stroj pouZivat.

e Kontaktujte vyrobce.

e  Pouzivejte rukavice.

e Po kontaktu s o¢ima nebo kézi vyhledejte Iékafskou pomoc.

Poruchy

UPOZORNENI

Provozovatel bude informovan o moznych poruchach prostfednictvim Desk. Poruchy je nutné odstranit pred
pokracovanim v provozu.

e  Chcete-li odstranit mozné poruchy, postupujte podle pokynil v uzivatelském rozhrani Franka. MiiZze byt nutné
restartovat systém.

Pretizeni kloubt

UPOZORNENI

Offline pretizeni v3ech kloub( robota mlize vést k poskozeni materialu robota.
*  Provedte posouzeni rizik s ohledem na predvidatelné nespravné pouZziti.

* Dodrzujte varovani systému a v pripadé potreby robot vyradte z provozu.
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4.6 Aplikace souvisejici s moznymi nebezpecimi a bezpecnostnimi opatienimi

Pfi planovani a navrhovani aplikace a provadéni posouzeni nebezpeci a rizik u hotovych strojli je tfeba zohlednit
nasledujici aspekty, které mohou souviset s bezpecnosti. Integrator je povinen provést analyzu rizik.

Funkce a vlastnosti rdiznych trovni bezpe¢nosti

Franka Research 3 nabizi funkce a vlastnosti rliznych trovni bezpe&nosti. V3echny bezpecénostni funkce a jejich
odpovidajici bezpecnostni hodnoceni jsou popsany v ¢asti Bezpecnostni funkce v kapitole 4.10. VSechny ostatni
funkce popsané v této kapitole nejsou klasifikovany jako bezpecnostni podle norem EN ISO 13849-1 nebo EN 62061.
Nelze se proto spoléhat na dostupnost téchto funkci.

Vezméte prosim na védomi, Ze integrator je povinen provést analyzu rizik.

NeocCekavany pohyb

Neocekavany pohyb ramene

Pouziti riznych aplikaci, manipulace s koncovymi efektory a okolnimi objekty mdze zplsobit rozdrceni mezi
segmenty ramene a naraz a kolizi.

e Zajistéte, aby koncovy efektor a/nebo hmotnost objektu a tézisté (CoM) byly spravné parametrizovany.

e Beéhem provozu se zdrzujte mimo maximalni pracovni prostor.

Zachyceni uvnitf hotového stroje

Nebezpeci zachyceni ¢asti téla nebo osoby
Nebezpedi vazného zranéni, jako je rozdrceni, roztrzeni kiize a propichnuti ramenem a koncovymi efektory.
* Nevkladejte ¢asti téla mezi segmenty ramene.
e V pripadé akutniho ohrozeni zivota:
1. Stisknéte nouzové zastaveni, aby se robot zastavil.

2. Rucné vytahnéte nebo vytlacte rameno z nebezpecné polohy.

DalSi informace naleznete v kapitole 4.9 ,,Ru¢ni pohyb ramena®“.

Zapojeni koncovych efektort

UPOZORNENI

Pokud se s Franka Research 3 pouziva koncovy efektor, maximalni pfipojitelné zatizeni se snizi o hmotnost
koncového efektoru a jeho externiho zapojeni.

UPOZORNEN|
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Externi kabelaz pridava ramenu dalSi zatizeni a tocivé momenty, které mohou ovlivnit Fidici vykon Franka Research
3.

Zahajeni pohybu externé zapojenych koncovych efektord a souvisejiciho vybaveni

UPOZORNENI

Diky rliznym konfiguracim, nainstalovanym aplikacim a sluzbam je Franka Research 3 schopen odesilat protokoly
do potencialné pripojenych stroji (véetné& spudténi pohybu), externé zapojenych koncovych efektorli a dalSich
souvisejicich zafizeni. Uvédomte si prosim mozZna4 rizika spojena s pouzivanim externiho zafizeni.

Jednotné ovladaci centrum

Franka Research 3 Ize ovladat prostfednictvim jediného pfipojeni Franka Ul nebo sbérnice. Mechanismy Single Point of Control
(SPoC) zajistuji ovliadani pouze z jednoho zdroje. Shérnice jsou rovnéz pokryty SPoC.

DalSi informace o SPoC naleznete v kapitole 4.2: Single Point of Control (SPoC) v pfislusSném navodu k obsluze odpovidajicimu
vaSi verzi systému (napf. 5.6.0 nebo 5.8.0).

Neocekavany pohyb ramene
Nebezpeci vazného zranéni, jako je rozdrcent, roztrzeni kiize a propichnuti ramenem a koncovymi efektory.

e Zajistéte, aby byly spravné nastaveny parametry koncového efektoru a/nebo hmotnosti objektu a tézisté
(CoM).

e  Béhem provozu se zdrZujte mimo pracovni prostor.
e V prfipadé akutniho nebezpeci smrti:

1. Stisknéte nouzové zastaveni, aby se robot zastavil.

2.  Rucné vytahnéte nebo vytlacte rameno z nebezpecné polohy.
* V prfipadé nebezpeci, které neohrozuje zivot:

1. K pohybu ramene pouzijte nouzovy odblokovaci nastroj.

Povrchova teplota ramene (od zakladny po osu 7, kromé pfiruby)

Horké povrchy

Dlouhodoba manipulace s kovovymi nebo plastovymi segmenty ramene po intenzivnim vykonu tkolu miize
zpUsobit popaleniny.

 Nedotykejte se segment(i ramene déle nez 60 sekund po zastaveni Franka Research 3 po intenzivnim
vykonu pfi maximalnim zatiZzeni a zvySené teploté.
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Horké povrchy a vedeni

Pri okolni teplot& nad 30 °C mlZe byt povrch robota piili§ horky na dotek. Proto neni povoleno pouzivat funkci
Assist v rezimu Execution pfi teploté nad 30 °C.

Uginky zavisi na Ukolu a prostfedi.

PoZadované bezpecnostni pokyny zavisi na posouzeni rizik (tykajici se horkych povrch().

BEZPECNOST
NI POKYNY

PTi prodlouzenych teplotach okoli mezi 25 °C a 45 °C (po intenzivnim provadéni Gkold a jakmile je Franka
Research 3 nastavena do stavu ,monitorované zastaveni“) musi integrator zavést opatfeni a vyhodnotit rizika
dlouhodobého dotyku ramene (< 60 s) bez rizika popéleni (EN ISO 13732-1:2006). Opatfeni zahrnuji mimo
jiné nasledujici:

* Doba ochlazovani robota.

*  Vypnuti robota na ur€itou dobu.

* Upozornéni obsluhy.

e Oznaceni mist, ktera jsou s nejvétSi pravdépodobnosti horka.

e  Zé&kaz pfistupu k robotu.

BEZPECNOST
Ni POKYNY

Integrator musi zavést opatieni tykajici se dotyku povrchli ramene, koncového efektoru a pfiruby koncového
efektoru s ohledem na mozné zahfivani, které miZze vést k popaleninam (EN ISO 13732-1:2006). Opatfeni
zahrnuji mimo jiné néasledujici:

* Doba ochlazovani robota.

*  Vypnuti robota na urcitou dobu.

* Upozornéni obsluhy.

* Oznaceni mist, ktera jsou s nejvétSi pravdépodobnosti horka.

e  Za&kaz pfistupu k robotu.

4.7 Instalace bezpecnostnich periferii

Instalace nouzového zastaveni

Zafizeni pro nouzové zastaveni musi byt nainstalovano v souladu s obecné platnymi a uznavanymi technickymi normami, napf.
evropskymi normami EN 60204 a souvisejicimi normami.

Nouzové zastavovaci zafizeni dodavané spole€nosti Franka Robotics musi byt pfipojeno k portu X3.1. K portu X3 Ize
pfipojit i jina zafizeni neZ nouzové zastavovaci zafizeni dodavané spolecnosti Franka Robotics.

Zafizeni pfipojena k signalu nouzového zastaveni musi splfiovat normy EN 60947-5-5 nebo EN 62061.

Odpojena zafizeni, ktera jiz neplni bezpecnostni funkci, uloZzte mimo dosah zafizeni, aby nedoslo k jejich omylnému
spusténi.
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UPOZORNEN]

Umistéte pfipojené nouzové zastavovaci zafizeni tak, aby bylo v pfipadé nouze vzdy dosazitelné, ale aby bylo mozné
zabranit jeho nahodnému pouziti.

@

O

e, 1 ,_éz

X3

Obrézek 8: Pfipojeni nouzového zastavovaciho zafizeni

| 1 | X3 — Konektor bezpe&nych vstupd | 2 | Nouzoveé zastavovaci zafizeni |

Doba a vzdalenost zastaveni

Brzdna doba (tj. doba, ktera uplyne mezi pozadavkem na nouzové zastaveni a Uplnym zastavenim ramene) a brzdna
dréha (tj. vzdalenost, kterou rameno urazi po aktivaci nouzového zastaveni az do Uplného zastaveni) byly méfeny podle
normy EN I1SO 10218-1, pfiloha B. Brzdna doba a brzdn& draha jsou uvedeny v pfiloze tohoto dokumentu.

4.8 Bezpecnostni blokovaci systém

Bezpecnostni uzamykaci systém

Kdyz je rameno odpojeno od napdjeni, zajistovaci Srouby automaticky zablokuji vdech sedm kloubd. Zajistovaci
Srouby mechanicky zablokuiji jakykoli pohyb kloubd, takze rameno zUstane v dané poloze, i kdyZ neni napéajeno.

Vzhledem k technologii t&chto zajistovacich Sroubll nelze pfi vypadku proudu udrZet presnou polohu. Zajitovaci Srouby
se zajisti slySitelnym cvaknutim a rameno se snizi o né&kolik centimetr(l. Zejména v kloubech, které jsou kvdli
svému usporadani a poloze zvlasté ovlivnény gravitaci.

Odblokovani bezpec€nostniho zajiStovaciho systému

Jakmile se bezpecnostni uzamykaci systém odemkne, kazda osa se mirné pohne.
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4.9 Rucni pohyb ramena

Pohyb ramena bez elektrického napajeni

Pohyb ramena

Nebezpeéi vazného zranéni, jako je rozdrceni, roztrzeni kiize a propichnuti

e Vzdy pouzivejte osobni ochranné prostredky (napf. ochranné bryle).

* Integrace musi provést analyzu rizik pro vSechny pfipojené koncové efektory.

e  Bé&hem provozu nestlijte v maximalnim pracovnim prostoru.

UPOZORNENI

Integrace musi posoudit riziko, Ze by osoba mohla uviznout.

Pokud je osoba uvéznéna ramenem, postupujte podle jedné ze tfi nize uvedenych moznosti uvolnéni, abyste ji
osvobodili, i kdyz je pferuSeno napajeni.

e  Pomoci nouzového odblokovaciho nastroje odblokujte robot v odpovidajicich otvorech kloubu, ktery ma byt
odblokovéan, a ru€né jej presurite.

e OdSroubujte zadkladnu ramene z mista upevnéni.
e Rucné pfemistéte rameno.

V pfipadé, Ze nehrozi akutni nebezpeci a rameno se zaseklo, pouzijte nouzovy odblokovaci nastroj.

Pad tézké paze pfi pouziti nouzového odemykaciho néstroje

Riziko uviznuti ramena pfi odemykani kloubd

e Pred odemykanim a béhem néj rameno podeprete.

* Nevkladejte hlavu ani jiné ¢asti téla mezi ¢lanky ramene nebo pod né.

* Nevkladejte ¢asti téla (zejména ruce, prsty) mezi €lanky ramene, koncovy efektor nebo pevné
predméty.

* Nepouzivejte nouzovy odblokovaci nastroj, kdyz je rameno pod napé&tim.
* Pouzivejte pouze dodany nastroj pro nouzové odemknuti.

e Nastroj pro nouzové odemknuti uloZte v blizkosti ramene.

Akce: Nouzové odemknuti

BEZPECNOST
NI POKYNY

1. Stisknéte nouzové zastaveni, aby se robot zastavil.

2. Vezmeéte odblokovaci nastroj ze zakladny pilota.



3. Drzte segmenty ramene.

4. Vlozte odblokovaci nastroj do piislusnych lichob&Znikovych otvortl a odblokuijte jeden nebo vice kloubd
postupné.

Otvory jsou oznaceny Stitkem ,Emergency Unlock” (Nouzové odemknuti).

Segment ramene Ize nyni pohybovat ruéné. Pokud odemknuti selze, uzivatel by mél zkusit znovu a ujistit se, ze
odemykaci nastroj je zasunut kolmo do otvoru.

Obrazek 9: Nouzové odemknuti

UPOZORNENI

Uvédomte si, Ze jakmile je odblokovaci nastroj zasunut, miiZze segment ramene smérem k zapésti ramene
spadnout pod vlivem gravitace.

UPOZORNENI

* Integrator musi zajistit, aby byl odblokovaci nastroj uloZen v drzaku na spodni strané robota.
* Odblokovaci nastroj vyjimejte pouze v pfipadé nouze.

e  Odemykaci nastroj musi byt vzdy po ruce.

* Pouzivejte pouze originalni odblokovaci nastroj.

e Odemykaci nastroj by mél byt pouzit pouze v pripadé nouze.
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Akce: Ruéni odstréeni

& b

\ 7/

Obrézek 10: Ruéni odstréeni

BEZPECNOST
NI POKYNY
V pfipadé akutniho ohroZeni Zivota:
1. Stisknéte nouzové zastaveni, aby se robot zastavil.

2.  Rucné vytdhnéte nebo zatlacte rameno z nebezpec€né polohy.

3. Zajistéte rameno robota proti padu.

UPOZORNENI

Ruéni vytazeni nebo zatlaéeni ramene zpusobi jeho poskozeni, protoze dojde k pretizeni kloub(.

e Rameno by mélo byt ruéné vytazeno nebo zatlateno pouze v situacich, kdy je to nezbytné z bezpeénostnich
divoda.

4.10 Bezpecnostni funkce

Horké povrchy a vedeni b&éhem obnovy

Pfi okolni teploté nad 30 °C mUze byt povrch robota pfili§ horky na dotek. Proto v piipadé poruseni bezpe&nostni
funkce, které vyZaduje ru€ni vedeni b&hem obnovy, je nutné dodrZovat nasledujici pokyny:

e  Obnoveni mize provadét pouze personal specialné proskoleny pro tuto situaci.

e Pfed znovuzprovoznénim je nutné zkontrolovat, zda povrchové teploty neprekracuiji hranici, pfi které je
mozné se jich dotykat. Doba ochlazovani zavisi na predchozim provozu a teploté okoli.

*  Pro tento postup se doporucuje nosit tepelné odolné ochranné rukavice.

UPOZORNENI

Franka Research 3 rozliSuje mezi dvéma druhy bezpecnostnich funkci: monitorovacimi funkcemi a zastavovacimi
funkcemi.

Monitorovaci funkce zaruduiji, Ze nedojde k prekro&enti limitd, napf. rychlosti (SLS-J), polohy (SLP-C).
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Zastavovaci funkce se spousti pfi poruseni monitorovani nebo bezpec¢nostnim vstupu. Je to bezpecnostni
operator, ktery
povinnost zohlednit doby a vzdalenosti zastaveni pfi konfiguraci limitd.

UPOZORNENI

Pfipojeni externich zafizeni se samostatnym napajenim mize ohrozit bezpe&nostni funkci systému, pokud
nejsou dodrzeny elektrické parametry.

Kromé toho musi byt napéti v pfipojenych zafizenich bud SELV, nebo musi byt vhodné izolovano od signalti
pfipojenych k systému.

Bezpecné vstupy

Néazev Popis Bezpe&nostni Reakce zastaveni
hodnoceni
X3.1 — Nouzové zastaveni Konektor X3 v zékladné robota PLd/Cat.3 Zastaveni kategorie 1

poskytuje jeden bezpecny vstup pro
pfipojeni nouzového zastaveni.

X4 — Externi aktivace Konektor X4 v zakladné robota PLd/Cat.3 Uvolnénim nebo Gplnym stisknutim aktivacniho
poskytuje jeden bezpecny vstup tlaCitka se aktivuje bezpe€nostni funkce SMSS.
uréeny pro 3polohové externi Reakce v pripadé poru$eni SMSS zavisi na
spoustéci zafizeni. aktivnim bezpecnostnim scénari.

Provozni rezim ,Programovani*; Zastaveni

Aktivacni tlacitko Tripolohové aktivaéni tlacitko je PLd/Cat.3 kategorie 1 (viz pfeddefinovany scénar
umisténo pobliz pfiruby na ,Necinnost*)

Provozni rezim ,Provedeni“: Reakce v zavislosti

na konfiguraci SMSS ve scénéfi ,Prace”.

P¥i poruSeni bezpe€nostni funkce nebo obnoveni po
chybé spusti Gplné stisknuti nebo uvolnéni
aktiva¢niho tlacitka zastaveni kategorie 1.

pilotnim Gchytu robota.

X3.2 — Bezpecny vstup Konektor X3 na zakladné robota PLd/Cat.3 Zavisi na konfiguraci v bezpe€nostnich scénéfich.
1 X3.3 — Bezpe&ny poskytuje dva dalSi bezpecné
vstupy. Chovani téchto dvou vstupd
vstup 2 " p
Ize nakonfigurovat v nastaveni
bezpecnosti.
Monitorovaci funkce
Néazev Zkratka Popis Bezpe Obnova v pfipadé poruseni

Enostn UPOZORNENI: Provozovatel miize

[ obnovit vSechna poruseni.
hodno

ceni

A Kdyz je aktivovan SLP-C, robot nemdZe byt ovliadan pomoci FCI!

Bezpecné omezena SLPC Sledovani kartézské polohy urcitych pLd/ Porugeni limitd polohy nebo orientace se
kartézska poloha bodl na rameni. Poloha je Cat.3 zobrazi v uzivatelském rozhrani Desk
porovnavana s uzivatelem of Franka.
definovanou kartézskou oblasti. « Odblokuite brzdy robota.
Sledovany jsou nasledujici body: « Vyvedte robota z kartézského
* Pfiruba omezeni polohy. UZivatelské
- rozhrani Franka zobrazf, zda jiz
Loket Al S B
L nedochazi k poruSeni omezeni
* Zapésti polohy.
« Zakaznikem definované sféry R

PR : - Dokoncete obnoveni stisknutim
nastroji Monitorovani Ize tlagitka Potvrdit v Desk.
nakonfigurovat tak, aby signalizovalo
poruseni, pokud se jeden nebo

vice bod0 se nachazi uvnitf
definovaného

prostoru, nebo kdyZ jeden nebo vice
bodt je mimo definované limity.

Parametrizace:
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* Model koncového efektoru (az
pét sfér)
0  Polomér kazdé koule
0 Poloha stfedu kazdé koule
vzhledem k pfirubé
Tip: Jedné& se o obecné nastaveni,
které ovlivni vSechny bezpe¢nostni
funkce pouzivajici tento model
nastroje.
* Sledovany kartézsky prostor (box)
« Poruseni, pokud je uvnitfivné

A Kdyz je aktivovan SLS-C, robot nem(ize byt ovladan FCI!

Bezpecna omezena SLsC Sledovani kartézské rychlosti pPLd/ PoruSeni omezeni rychlosti se zobrazi v
kartézska rychlost urgitych bod( na konstrukci ramene. Cat.3 dialogovém okné v uZivatelském

Sledovany jsou nasledujici body: rozhrani Franka.

« Pfiruba * PoruSeni potvrdte stisknutim

« Loket tlacitka v vyskakovacim okné.

- Zapasti Dalsi postup obnovy neni nutny.

« Stiedy sfér nastroji definovanych

zéakaznikem
Parametrizace:

« Limit pro kartézskou rychlost

Bezpecné monitorovany SMSS Sledovani klidu v kartézském pLd/ V uzivatelském rozhrani Franka se
klidovy stav prostoru urgitych bod{ na konstrukci Cat.3 zobrazi dialogové okno s upozornénim

ramene. Sledovany jsou nasledujici na poruseni.

body:  Poruseni potvrdte stisknutim

* Pfiruba tlacitka.

* Loket Dal$i postup obnovy neni nutny.

* Zapésti

« Stiedy sfér nastroji definovanych

zékaznikem

Uzivatel nemUze ménit parametry této
bezpecnostni funkce.

Bezpecné vypnuti SEEPO Bezpecné vypnéte napéjeni PLb/ Vykon koncového efektoru Ize znovu
koncového efektoru koncového efektoru (48 V napéjeci Cat. b zapnout v nastavenich nebo na postrannim
vedeni). Chovani SEEPO Ize panelu Desk.

nakonfigurovat v nastaveni
bezpecnosti. Lze napfiklad
nakonfigurovat, aby SEEPO vypnulo
napéjeni pfi spusténi nouzového
zastaveni.

Parametrizace:

* Obecna konfigurace, zda je
SEEPO aktivni nebo ne

* Spoustéce vypnuti SEEPO

Interni monitorovaci funkce (nelze parametrizovat ani konfigurovat v bezpe¢nostnich pravidlech)

Néazev Zkratka Popis Bezpe Reakce Obnova v pfipadé poruseni
€nostn
i Lo
hodno UPOZORNENI: Obsluha m(ize obnovit viechny poruseni.
ceni

Kdyz je aktivovan SLP-J, robot nemdze byt oviadan FCI!

Bezpec SLPJ Sledovani polohy PLd/ - Dialogové okno v uzivatelském rozhrani Franka

né kazdého kloubu v Cat.3 informuje uZivatele o poruSeni a umoznuje

omezen kloubovém prostoru. obnoveni.

& poloha Tato bezpe&nostni « Odemknéte kloub, ktery ma byt presunut,

kloubu funkce se pouziva pouze Kliknutim na ikonu odemknuti v dialogovém okné
intern& k ochran& mezi obnoveni.
kloubd ramene, * Chcete-li povolit obnovovaci pohyb, stisknéte
zabranéni kolizim a externi aktivacni zafizeni.
lokalnim
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upnuti. Neni k dispozici v » Kloub pfemistéte stisknutim tlagitek +/- v

uZivatelsky definovanych dialogovém okné obnoveni.
scenafich. Tip: Klouby v poruseném stavu Ize posunout pouze
Jedna se o omezujici funkci. mimo poruseny limit. VSechny ostatni klouby Ize

posunout v obou smérech, aby se robot dostal do

pohodInéjsi polohy.

Bezpecn SLSJ S ledovani rychlosti PLd, Kat. 1 V uZivatelském rozhrani Franka se zobrazi dialogové
é jednoho kloubu v Kat. 3 Zastav okno s upozornénim na poruseni.

omezen kloubovém prostoru. eni 1. Potvrdte porugeni stisknutim tla&itka. Neni

& rychlost Tato interni nutné provadét zadné dalsi obnovovaci postupy.
kloubu bezpegnostni funkce se

pouziva napriklad k
zabranéni rychlym
pohybdm b&hem obnovy

polohy kloubu.
Bezpecné SLD SLD monitoruje jeden PLd, Kat. 1 V uzivatelském rozhrani Franka se zobrazi dialogové
omezena kloub, aby z{stal v Kat. 3 Zastav okno s bezpecnostni chybou.
vzdalenost povoleném polohovém eni 1. Potvrdte chybu stisknutim tla¢itka. Neni nutné
okné.

) provadét z&dné dalsi kroky k obnoveni.
Tato interni bezpec€nostni

funkce se pouziva napfiklad
k zabranéni nadmérnému
pohybu béhem procesu
otevirani brzdy.

Zastaveni funkci
Néazev Popis Bezpec€nostni hodnoceni
Kategorie 0 zastaveni Rameno se okamzit& zastavi odpojenim napajeni motorl a aktivaci brzd. PLd/Kat. 3
Zastaveni kategorie 1 Rameno je zastaveno kontrolovanym zptsobem pomoci norméalniho PLd/Kat. 3
ovladani motord aZ do Gplného zastaveni kazdého kloubu. Brzdy jsou
aktivovany a po zastaveni je odpojen pfivod energie do motord.
Je monitorovano zpomaleni kartézské rychlosti.
Zastaveni kategorie 2 Rameno je zastaveno kontrolovanym zptsobem pomoci bézného ovladani PLd/Cat.3
motord, dokud nedojde k Gplinému zastaveni kazdého kloubu. Po zastaveni
je stav bezpe¢né& monitorovan.
Sleduje se kartézské zpomaleni rychlosti.
Bezpecné vystupy
Néazev Popis Bezpec¢nostni hodnoceni
Bezpecné vypnuti Vypnéte napajeni koncového efektoru (48 V napéjeci vedent). PLb/Catb
koncového efektoru

DalSi bezpecnostni hodnoceni

Tristupniové aktivacni tlacitko v blizkosti pfiruby robota je realizovano v souladu s normami IEC 60204-1:2016 a IEC
60947-5-8:2006.

TFistupnové externi spoustéci zafizeni dodavané spolecnosti Franka Robotics je realizovano v souladu s normami IEC
60204-1:2016 a IEC 60947-5-8.

Nouzové zastaveni poskytované spolecnosti Franka Robotics je v souladu s normami IEC 60204-1:2016 a EN ISO 13850:2015.

4.10.1 DalSi bezpe€nostni obnoveni (v pfipadé bezpecnostnich chyb)

Obnova chyb polohy kloubu

Chyby polohy kloubu mohou obnovit pouze bezpe€nostni operéatofi.
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Dialogové okno v uzivatelském rozhrani Franka informuje uzivatele o chybé a umoZziuje jeji opravu.

Podrobné pokyny k opravé chyby naleznete v kapitole 8 Odstrariovani poruch v prisluSném navodu k obsluze
odpovidajicimu vasi verzi systému (napf. 5.6.0 nebo 5.8.0).

Obnova po chybé bezpe¢ného vstupu

Chyby bezpe¢ného zadavani Ize opravit potvrzenim pfislusného dialogového okna v uZivatelském rozhrani Franka, pokud je
potvrzeni téchto zadani nakonfigurovano v Watchman.

Ostatni bezpe€nostni chyby

Ostatni bezpe€nostni chyby obvykle nelze opravit. Zkuste restartovat systém, abyste tyto chyby odstranili. Pokud chyba
pfetrvava, kontaktujte svého dodavatele nebo spolecnost Franka Robotics.

Obecné informace pro vSechny pfipady
eV pfipadé porudeni bezpeénostnich predpisti robot neumoziiuje pohyb, dokud neni obnoveni dokon&eno.
e V pripadé poruseni bezpecnosti zakladna pomalu blika cervené.
eV pfipadé potfeby Franka Ul zobrazi priivodce obnovenim, ktery provede postup obnoveni.
e Chyby polohy kloubu miiZze obnovit pouze bezpeénostni operator.
e Operator mizZe provést viechny ostatni obnovy.

DalSi opatFeni pro mozné FeSeni problém(i jsou popséana v kapitole 8 ReSeni problém( v pFislu§ném navodu k obsluze
odpovidajicimu vasi verzi systému (napr. 5.6.0 nebo 5.8.0).

4,11 DalSiinformace pro planovani a poCatecni instalaci robotického
systému

Podle norem EN ISO 10218-2 a EN ISO 8373 se robotickym systémem rozumi robot, ktery je nastaven jako kompletni
systém s perifernimi zafizenimi, jako jsou robotické néstroje, obrobky, dopravni technika a vSechna souvisejici zafizeni a
ochranna vybaveni. Vzhledem k pohybu robotl a integrovanym aplikacim pfedstavuje roboticky systém potencialni
nebezpeti pro osoby zapojené do ¢innosti souvisejicich s provozem, montaZi nebo udrzbou. Ukolem vyrobce i
instalatora robotického systému je analyzovat a vyhodnotit tato nebezpeci a zajistit vhodna ochranna opatfeni.

Tato specifikace vychazi ze zakon(, predpis a smérnic, které jsou specifické pro jednotlivé zemé, a proto zavisi na
prisluSném umisténi (misté provozu) robota.

V Evropském hospodafském prostoru (EHP) plati obecné predpisy, které mohou byt doplnény pfisluSnymi pravnimi
predpisy jednotlivych zemi, odvétvovymi predpisy a internimi pfedpisy spolecnosti.

PFi planovani robotického systému je proto nutné se seznamit s pfedpisy platnymi v misté instalace a odpovidajicim
zplsobem je zohlednit.

Tento typ primyslu mlze také vést k odlidnym specifikacim. Bude napfiklad roboticky systém pouZit v prdmyslovém
vyzkumu nebo ve vyzkumu?

Jak jiz bylo zminéno vySe, umisténi robotického systému uruje, jaka pravidla, pfedpisy a zakony je tfeba dodrzovat. V
Evropském hospodéarském prostoru (EHP) plati ve v3ech zemich smérnice o strojnich zafizenich a harmonizované
evropské normy. Dale je tfeba zohlednit mistni pravni pfedpisy, jako je zakon o bezpeé&nosti vyrobkd, zakon o
odpovédnosti za vyrobky a nafizeni o bezpe€nosti a ochrané zdravi pfi praci v Némecku.
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Normy / smérnice

Popis

RL 2006/42/EG Smérnice Evropského parlamentu a Rady o strojnich zafizenich

ISO 12100 Bezpecnost strojnich zafizeni — Obecné zasady pro konstrukci — Posuzovani rizik a
snizovani rizik

1SO 10218-2 Roboty a roboticka zafizeni — Bezpe&nostni pozadavky na priimyslové roboty — Cast

2: Robotické systémy a integrace

ISO/TS 15066

Roboty a roboticka zafizeni — Kolaborativni roboty

ISO 13854 Bezpecnost strojnich zafizeni — Minimalni mezery pro zabranéni rozdrceni ¢asti
lidského téla

ISO 13855 Bezpecnost strojnich zafizeni — Umisténi ochrannych zafizeni s ohledem na
pfistupové rychlosti ¢asti lidského téla

ISO 13850 Bezpecnost strojnich zafizeni — Funkce nouzového zastaveni — Zasady pro konstrukci

ISO 11161 Bezpecnost strojnich zafizeni — Integrované vyrobni systémy — Zakladni pozadavky

IEC 60204-1 Bezpe&nost strojnich zaFizenf — Elektricka zaFizenf stroji — Cést 1: Obecné poZzadavky

I1SO 13849-1 Bezpecnost strojnich zafizeni — Bezpe&nostni &asti Fidicich systém( — Cést 1: Obecné
zéasady pro navrh

I1SO 13849-2 Bezpecnost strojnich zafizeni — Bezpecnostni &asti Fidicich systémi — Cast 2: Validace

ISO 13482 Roboti a roboticka zafizeni — Bezpecnostni poZadavky na roboty pro osobni péci

V zésadé plati vzdy stejny cil: =>snizeni rizika zranéni osob.

Lze tedy konstatovat, Ze zadny roboticky systém nesmi byt provozovan bez vhodnych ochrannych opatfeni. Ochranna

opatfeni mohou byt napfiklad:

Bezpec€nostni ochranné zafizeni

Elektrocitlivé ochranné zarizeni
Oploceni a/nebo fyzické bariéry

Oznacené oblasti

Znacky

Tlacitka nouzového zastaveni

Indikacni prvky

Bezpecnostni zafizeni fidiciho systému
Vnitfni bezpecnostni funkce robota (podrobnosti naleznete v ¢asti 4.10 této prirucky)

Vzhledem k riznym moznym aplikacim robota nemiZe spolecnost Franka Robotics poskytnout jednotné pokyny
pro ur€eni poZadovanych ochrannych zafizeni pfi integraci robotického systému. Odpovédnost za bezpecné
provedeni robotického systému nese integrator / provozovatel.
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Velmi dobry a podrobny priivodce navrhem robotickych systémd je také popsan na webovych strankach DGUV (Némecka socialni
pojistovna pro Urazy) => DGUV Information 209-074.

Nasledujici vysvétleni popisuje opatfeni, ktera jsou nezbytnou soucasti planovani robotického systému. Tato opatfeni musi
byt doplnéna o nezbytné podrobnosti z predpisti a specifikaci dané aplikace.

. Analyza:

Analyza zahrnuje popis automatizacniho feseni a zaroven zuZeni funkce planovaného systému. Tato ¢ast se
nazyva zamyslené pouziti. Je tfeba zdokumentovat také nezamyslené pouziti, tj. podminky a ¢innosti, které
se s timto systémem nesméji provadét. Podrobny popis Ukolu je soucéasti nasledného posouzeni rizik a
zjednodu3uje stanoveni rizik pro pfisludna nebezpedi v daldim priib&hu planovani.

Vytvoreni koncepcniho navrhu usnadnuje prehled o planovaném systému. Ten by mél zobrazovat vSechny
komponenty vEetné souvisejicich periferii.

Dal3im krokem je analyza zdrojli potencialniho nebezpeéi robotického systému. Uvedeni jednotlivych
komponent a jimi pfedstavovanych nebezpeci pfispiva k pfehlednosti nasledného posouzeni rizik. V pfipadé
potfeby Ize také seskupit U€inky jednotlivych nebezpeti.

VSechny soucésti robotického systému, které maji byt integrovany, je tfeba povaZovat za mozné zdroje
nebezpeci. Kromé robota to zahrnuje vSechny soucasti, které maji byt integrovany, jako jsou nastroje, zafizeni,
dopravnikové systémy, ovladaci skfiné a ochranna zafizeni, ale také nebezpeci, kterd mohou vzniknout v
disledku kombinace téchto soucasti.

1. Posouzeni rizik:

Posouzeni rizik se pouziva k analyze a vyhodnoceni zdroj nebezpeéi a Grovné vyslednych rizik pro zranéni osob,
jakoz i ke stanoveni nezbytnych opatfeni pro snizeni rizik.

Postup poZzadovaného posouzeni rizik podle smérnice o strojnich zafizenich je popsan v normé DIN EN
ISO 12100. Existuji rdizné tabulky a nastroje, které umoZziuji strukturovanou implementaci (viz odkaz nad témito
seznamy). Zakladni struktura posouzeni rizik se sklada z nasledujicich prvk:

«  Udaje o planovaném systému (oznaceni stroje, sériové &islo atd.)
e  Limity robotického systému

e  Stanoveni pozadovanych predpisti a norem

* Rozvrzeni robotického systému

e Oznaceni zdroji nebezpedi v usporadani

e Posouzeni zdroji nebezpeéi s ohledem na pfislugné ¢innosti a provozni rezimy. K tomuto Géelu Ize pouzit
rlizné postupy hodnoceni. Postup je podrobné vysvétlen v norme.

Postup pro stanoveni opatfeni ke snizeni rizika je rovnéz popsan v norme, pokynech a literarnich odkazech.

Pro snizovani rizik plati v zasadé néasledujici pofadi opatfeni:

- Vyhybani se nebezpeci

- Snizeni prostfednictvim inherentné bezpe€ného designu

- Snizeni pomoci mechanickych ochrannych zafizeni

- Snizeni pomoci ochrannych zafizeni souvisejicich s fizenim
- Snizeni prostfednictvim organizacnich opatfeni

Pfi stanoveni opatfeni by mély byt vzdy spinény specifikace harmonizovanych norem. To sniZzuje dlkazni
bfemeno diky prfedpokladu shody s normou.

31


https://publikationen.dguv.de/regelwerk/dguv-informationen/270/industrieroboter

VI.

Rozvrzeni:

V kone€ném usporfadani robotického systému by méla byt vSechna ochranna opatfeni nakreslena v méfitku.
Mélo by byt jasné pfifazeno k ochrannym opatfenim identifikovanym v posouzeni rizik.

Faze realizace:

Nastaveni systému a implementace definovanych ochrannych opatfeni.

Ovéreni:

Po nastaveni systému, v€etné vSech ochrannych opatfeni, musi byt provedena verifikace ochrannych opatfeni v
souladu s pfislusnymi normami. Napfiklad testovani ochrannych opatfeni Fidici technologie se v normé
13849-2 oznacuje jako ,verifikace funkéni bezpecnosti“ a pozadavky na validace jsou v ni upraveny.

Tento protokol ovéfeni je nezbytnou soucésti pro pfijeti robotického systému.

Prijeti:

Konecné prijeti robotického systému zahrnuje podrobné zaznamenéani vSech vySe uvedenych jednotlivych
krokd. V primyslovych oblastech pouziti vyzaduje distributor prohlaSeni o shodé (CE) v souladu se smérnici o
strojnich zafizenich. ProhlaSeni o shodé (CE) je rovnéz vyzadovano, pokud je roboticky systém zfizen pro
wvlastni pouziti“ v rdmci internino vyzkumu. U robotickych systémd ve vyzkumu a v laboratofich je rovnéz nutné
navrhnout provoz robotl tak, aby byl bezpe&ny pro osoby, a zavést pfisludna ochranna opatfeni. Smérnice o
strojnich zafizenich definuje robotické systémy pro vyzkumné Gcely jako systémy urCené pro konkrétni
vyzkumny Ucel a vyrobené pouze pro do€asné pouziti. Rozhodujicim faktorem je tedy to, zda ma systém

doCasné pouziti (napf. jednorazovy experiment, ktery bude poté demontovan — bez CE — nebo trvalé pouziti
jako zafizeni v laboratofi — CE vyzadovano).
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5 PREHLED VYBAVENI

Nésledujici obrazek znéazorfiuje minimalni konfiguraci systému a pfiklad zapojeni kabelaZe.

10

Right

Left
]

Back

Front

Obrézek 11: Pfehled zafizeni

1 Rameno 7 | Napajeci kabel
Nouzové zastaveni 8 | Hlavni napajeci zasuvka
3 Propojovaci kabel 9 | Rozhrani (neni soucasti baleni) s uzivatelskym
rozhranim Franka
4 | Ovladani 10 | Externi aktivacni zafizeni
5 | Ethernet (sit) 11 | Néastroj pro nouzové odemknuti
6 | Vypinac 12 | Pfipojeni k funkénimu uzemnéni
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5.1 Rameno

Rameno se sklad4 z nésledujicich komponent:

Obrazek 12: Pfehled ramena

1 Pilot 7 Loket

2 Pilot-Grip 8 Rameno

3 Pilot-Disc 9 Drz&k pro nouzové odemykaci nastroje
4 X6 — Konektor koncového efektoru 10 | Kontrolka stavu

5 Pfiruba pro koncovy efektor 11 | zZékladna

6 | Zapésti
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Indikatory kloub(

Sipky jsou umist&ny na obou stranach kloubd a ozna&uji polohu robota pfi zotaveni. Cislo kazdého kloubu je jasné

oznaceno. Indikatory plus a minus znazorfiuji smér pozitivni a negativni rotace kloubu.

Obréazek 13: Referencni trojuhelniky

Indikatory svétového souradnicového systému

Indikatory na zakladné poskytuji informace o svétovém soufadnicovém systému. Osy X a Y jsou jasné oznaceny, ¢

se naznacuje osa Z.

Obrézek 14: Indikatory svétového soufadnicového systému

imz
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Vyrovnavaci znacky

Pro usnadnéni pfemisténi robota v situacich, kdy koliky nestaci, jsou na zakladn& umistény vyrovnavaci znacky.

Obrazek 15: Vyrovnavaci znacky na zakladné

Pilot — pohled shora

Casti stolu a integrované koncové efektory Ize ovladat pfimo z robotického ramene pomoci pilotniho disku.
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Obréazek 16: Pilot

1 | Tlacitko rezimu Pilot 6 Kontrolka stavu
2 Tlacitko potvrzeni 7 Tlacitko pro aktivaci
3 Tlacitko uceni 8 Tlacitko rezimu vedeni
4 | Tlacitko Odstranit 9 Tlacitko pro navadéni
5 | Sipky

Pilot

Pilot je uzivatelské rozhrani integrované pfimo do ramene pro navadéni robota a snadnou interakci s koncovymi
efektory a Desk. Pilot se skladéa z Pilot-Disc (1-6) a Pilot-Grip (7-9).

Dalsi informace o Desk naleznete v kapitole 5 Desk v pfislusném navodu k obsluze odpovidajicimu vasi verzi systému
(napf. 5.6.0 nebo 5.8.0).

Pilotnf disk (1-6)

Pilot-Disc se nachazi v horni ¢asti Pilot a slouzi k interakci s robotickym systémem. Mezi ovladanim ramene a koncového
efektoru mlzete prepinat stisknutim tlacitka Pilot-Mode (1) na Pilot-Disc. Vyberte jednotlivé aplikace, nastavte jejich
parametry nebo zadejte polohy ruénim navedenim ramene do poZadované polohy a stisknutim tlaCitka Teach (3).

Pilotni ichop (7-9)

Pilot-Grip je umistén v blizkosti Spicky robota jako soucast konstrukce robota. Pilot-Grip je vybaven tlacitkem pro
navadeéni, tlacitkem pro aktivaci a tlacitkem pro rezim navadéni.

Tlac¢itko rezimu Pilot (1)

Stisknutim tlacitka rezimu Pilot (1) uzivatel pfepind mezi pouzivanim Sipek na disku Pilot k navigaci po stole a ovladanim
integrovanych koncovych efektor(i (napf. Franka Hand).
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Potvrzovaci tlacitko (2)

Pokud sviti tla€itko Potvrdit, vSechny zmény provedené v kontextovém menu budou potvrzeny a pfejde se k dalSi ¢asti.
Tlacitko Potvrdit ulozi vSechny provedené vybéry.

Tlacitko Naucit (3)

UloZte polohu ramene nebo koncového efektoru tak, Ze pfesunete rameno nebo koncovy efektor do poZadované
konfigurace a stisknete tlacitko Teach.

TlaCitko Delete (4)

Pokud sviti, stisknutim tlaCitka Delete (Odstranit) odstranite vybranou pozici nebo sekci.

Sipky (5)
Sipky mohou slouZit k navigaci po stole nebo k ovladani integrovanych koncovych efektor( v zavislosti na rezimu Pilot.
V rezimu koncového efektoru zavisi pfifazeni klaves na aktivnim koncovém efektoru.

Aktivacni tlaCitko (7)

Aktivacni tlaCitko se nachazi na levé strané rukojeti Pilot-Grip a po stisknuti do stfedni polohy aktivuje pohyby robota.
Chcete-li robotem pohybovat, stisknéte naptl aktivaéni tlagitko a sou¢asné stisknéte navadéci tlacitko. Aktivaéni tlagitko
je bezpetnostné certifikovano podle poZzadavkd normy EN ISO 10218-1. Tii polohy aktivaéniho tladitka bud zastavi,
znovu aktivuji nebo pohybuji robotem. Chcete-li robot okamzité zastavit, uvolnéte nebo zcela stisknéte aktivacni tlacitko.
Po zastaveni jej nejprve zcela uvolnéte a poté jej znovu stisknéte do stfedni polohy, aby se robot znovu aktivoval.

Obrazek 17: Prepinani stavu tlacitka pro aktivaci

Obrazek 18: Tlacitko pro aktivaci
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Tlacitko rezimu vedeni (8)

Obrézek 19: Tlacitko rezimu vedeni

Tlagitko rezimu vedeni se nachaz{ v horni €asti rukojeti Pilot-Grip a umoZiiuje uZivateli pfepinat mezi riiznymi
rezimy vedeni stisknutim tlacitka rezimu vedeni. MoZne rezimy vedeni jsou pouze translace, pouze rotace

, volné pohyby a pohyb definovany uzivatelem.

Obrazek 20: Tlacitko reZimu vedeni

Tlacitko navadéni (9)

Obrézek 21: Tlagitko navadéni

Tlacitko pro vedeni se nachazi na pravé strané rukojeti Pilot-Grip. Stisknéte tlaCitko pro vedeni a sou¢asné stisknéte do
poloviny tlacitko pro aktivaci (7), aby se robot pohnul.
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Obrazek 22: Tlagitko pro vedeni

Zakladna ramene

Left Right

v V)
— {3 B ©-€
- ©®®

N @ ©

4 )
Obrazek 23: Pripojovaci porty na zékladné robota
X1 — pfipojeni k ovladacimu konektoru 4 Vstupni bod pro nouzovy odblokovaci nastroj
X3 — Konektor bezpeénych vstupl 5 X4 — Konektor pro externi aktivaci
3 | Kontrolka stavu 6 X5 — Konektor sité robota

Zakladna robota méa nékolik portli pro pfipojeni a podporu riiznych zafizeni:

e X1 - pfipojeni k ovladani
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e X3 - Bezpecnostni signaly

O X3.1 — Nouzové zastaveni: Stisknutim nouzového zastavovaciho zafizeni se spusti pfikaz zastaveni
kategorie 1, ktery zastavi robota a volitelné odpoji napajeni koncového efektoru. Toto chovani lze
nakonfigurovat v aplikaci Watchman.

0 X3.2, X3.3 — Bezpectné vstupy: Port X3 umozfuje dva dalSi bezpecné vstupy. Jejich chovani Ize
nakonfigurovat v aplikaci Watchman. DalSi informace o aplikaci Watchman naleznete v kapitole 5.3 v
prislusném navodu k obsluze odpovidajicimu vasi verzi systému (napf. 5.6.0 nebo 5.8.0).

0 X4 — Externi aktivace

3polohové externi spinaci zafizeni aktivuje funkci ,Test & Jog" (Testovani a ru¢ni chod), kdyZ je systém v
programovacim rezimu.
umoznuje pohyb robota Franka Research 3. Programy Ize spoustét pomoci ovladaciho panelu.

e X5 - Roboticka sit’

Rozhrani zafizeni, na kterém bézi prohlizeCové uzivatelské rozhrani Franka, Ize pfipojit k ethernetovému portu X5.

UPOZORNEN|

Pro vyuziti konfigurovatelnych bezpeénych vstupl (X3.2, X3.3) je nutné namontovat specialni konektor s
odpovidajicimi bezpecnostnimi signély. V takovém pfipadé jiz nelze pouzivat stavajici nouzové zastaveni.
Funkce nouzového zastaveni proto musi byt integrovana pro kanal X3.1 ve specialnim konektoru.

UPOZORNENI

Ve vychozim nastaveni jsou bezpecné vstupni kanaly X3.2 a X3.3 pfifazeny k bezpecnostni funkci SMSS ve
scénafi ,Prace” v aplikaci Watchman. Predpokladejme, Ze k X3.2 a X3.3 nejsou pfipojena zadna externi
bezpecnostni zafizeni (k X3.1 je pfipojeno pouze nouzové zastaveni Franka Robotics). Tyto vstupy budou
povazovany za ,aktivované“, coz znamena, Zze nebude mozné pohybovat robotem podle vychozich pravidel
scénére ,Prace”. V zavislosti na analyze rizik a nebezpeci specifické pro danou aplikaci mohou byt vychozi
pravidla zménéna tak, aby umoznovala pohyby robota bez ohledu na X3.2 a X3.3.

Priruba koncového efektoru

Koncové efektory, jako je Franka Hand, Ize pfipojit pomoci pfiruby koncového efektoru. Pfiruba koncového efektoru byla vyvinuta
v souladu s pfisluSnymi normami kvality DIN 1ISO 9409-1-A50.

Dal3i informace naleznete v kapitole 7.8 Montaz koncovych efektord v této pFirucce.
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Obréazek 24: Pfiruba koncového efektoru

!
UPOZORNENI

Franka Hand neni soucasti certifikovaného stroje.

5.2 Ovladani

UPOZORNENI

Provoz ramene je povolen pouze s ovladacim zafizenim dodavanym spole¢nosti Franka Robotics.

Ovladaci jednotka je hlavni Fidici jednotkou a je sou€éasti Franka Research 3. Hlavni Fidici jednotka zajiStuje monitorovani
a fizeni mechanické struktury robota.

441.8 mm

76.2 mm
88 mm

465 mm

482 mm

Obréazek 25: Rozméry a pfipojovaci porty ovladaci jednotky
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| 1 | C2 — Konektor sité vyrobni haly | 2 | C1 — pfipojeni k konektoru ramene

CE

2-\

Obrazek 26: Pfipojovaci porty

| 1 | C3 — Napéjeci konektor | 2 | Vypinac

Instalace

Ovladaci panel se vejde do 2RU 19" racku.

6 ROZSAH DODAVKY A DOPLNKOVE
VYBAVENI

6.1 Obsah baleni

Rameno
e 1xrameno
e 1x Nastroj pro nouzové odemknuti
e 4x Sroub (ISO 4762, M8x20, ST 10.9 A2K)
e 4xpodlozka (ISO 7089, M8, ST HV300 A2K)
e 1x Sroub (ISO 4762, M5x8, ST 8.8 A2K)
e 1x ozubena podloZzka (DIN 6797-A, M5, ST A2K)

e 1xstrucny navod k instalaci FR3 (Cislo dokumentu: R02040)
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Obrazek 27: Rozsah dodavky Rameno

Ovladani
e 1x ovladani

* 1x napajeci kabel specificky pro danou zemi

Obrazek 28: Rozsah dodavky Ovladani
Zafizeni
e 1xexterni spoustéci zafizeni

e  1xzafizeni pro nouzové
zastaveni

Obréazek 29: Rozsah dodavky zafizeni
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Prislusenstvi

e 1x propojovaci kabel

m#

Obrézek 30: Rozsah dodavky propojovaci kabel

a0

6.2 Neni soucdasti baleni

DalSi prisluSenstvi, napf. Cerpadlo cobot, najdete na strankach
https://franka.world/. Nasledujici zafizeni neni soucasti dodavky:
e Rozhrani

0 Tablet/notebook/PC
Rozhrani by mélo byt vybaveno prohlizeCem (Chrome, Chromium nebo Firefox), ethernetovym portem a
ideélné také dotykovou funkci.

e  Material
0 Ethernetovy kabel s konektorem RJ 45 pro pfipojeni rozhrani k Arm

0 Ethernetovy kabel s konektorem RJ 45 pro volitelné pfipojeni ovladani k firemni siti nebo pracovni
stanici PC

0 Montazni prisluSenstvi (doporucené spole€nosti Franka Robotics): 2x 6 mm h8 koliky pro pfesnou montaz
ramene, pokud je to vhodné

0 ZA&kladni deska pro montaz ramene (v zavislosti na zakladni desce mohou byt potiebné riizné Srouby a
podlozky, viz tabulka v kapitole 7.4 MontaZ ramene v této prirucce.

0  Funkeéni zemnici kabel s ockem
e Néafadi

0 Imbusovy kli¢ pro montaZ ramene na zakladovou desku
Sroubovak pro pfipojeni funkéniho zemniciho kabelu

Vodovaha pro zajisténi vodorovné instalace ramene

o O O

Momentové kli¢e pro utazeni Sroubd momentem 30 Nm

6.3 Dostupné nahradni dily a pFisluSenstvi

Nahradni dily pro Franka Research 3 zahrnuji mimo jiné:
* Rameno
* Ovladani vCetné napajeciho kabelu specifického pro danou zemi
e  Externi spoustéci zafizeni
*  Nouzové zastavovaci zafizeni
e  Propojovaci kabel (2,5 m, 5 m nebo 10 m)
e Nastroj pro nouzové odemknuti

* Franka Hand (neni soucasti certifikovaného stroje)
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»  Cerpadlo Cobot (neni soucasti certifikovaného stroje)

MONTAZ A INSTALACE

A UPOZORNENI

Tézké zarizeni

Vzhledem k vlastni hmotnosti a geometrickému provedeni mlze zvedani a manipulace se zafizenim zpUsobit

poranéni zad a v pfipadé& padu vazné poranéni prstl, rukou, prstdl na nohou a chodidel.

P¥i pfepravé, montazi nebo demontézi zafizeni vZzdy pouzivejte osobni ochranné prostredky (napfr.

bezpecnostni obuv).

Zafizeni vzdy zvedejte s pomoci druhé osoby.

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

Dodrzuijte firemni predpisy tykajici se zvedani bfemen a osobnich ochrannych pomicek.

UPOZORNENI

Rameno neni stabilni, pokud neni pfiSroubovano k zakladné.

Prehled rozhrani poskytovanych ovladanim a ramenem

-+ Safety Rated

:I' Franka Ul Desk I | Settings | | Watchman
User

Interface

Control

S G

{oxa

=]

Emergency Stop

[

i External Enabling

Obrézek 31: Pfehled rozhrani

=

e Hand

other third-party
end effectors
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7.1 Vybaleni zafizeni

Obrazek 32: Baleni

Arm 4 | Nouzové zastavovaci zafizeni a externi spoustéci zafizeni

Ovladani 5 | Volitelné (napf. Franka Hand)

3 | Propojovaci kabel

UPOZORNENI

V piipadé pfemisténi robota vzdy uchoveijte plivodni obal.

Vybaleni
Postup

1. Sejméte horni viko vnéjsi krabice.



Obrazek 33: Vybaleni hlavni krabice

2. Zvednéte horni vnitfni krabice a odloZte je stranou.

Obrazek 34: Vyjmuti jednotlivych kartonti

3. Roztahnéte vnéjsi krabici, abyste se dostali k spodni vnitfni krabici.
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Obréazek 35: Vnitfni kartony

Vybaleni ramene

Postup
1. Opatrné oteviete krabici odstranénim lepicich pask( na horni stran& kartonové krabice.
2. Otevrete foliovy obal.

3. Odstrante horni ochrannou vrstvu.

Obréazek 36: Oteviena krabice od Arm

4. Odstrarfite prostfedni ochrannou vrstvu.
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Obrézek 37: Vybaleni ramene

5. Uchopte rameno opatrné za ozna¢ena mista pro zvedani, vyjméte jej ze spodni ochranné vrstvy a odlozte
stranou.

Obrézek 38: Vyjmuti ramene

Vybaleni ovladani
Postup
1. Opatrné oteviete krabici odstranénim lepicich pask( na horni strané kartonové krabice.

2. Otevrete foliovy obal.

50



3. Vyjméte napéjeci kabel a horni kryt.

Obréazek 39: Oteviena krabice ovladace

4. Odstrante horni ochrannou vrstvu.

Obrézek 40: Odstranéni obalu

5. Uchopte ovladaci jednotku za oznacena mista pro zvedani, opatrné ji vyjméte ze spodni ochranné vrstvy a
odloZte ji stranou.
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Obréazek 41: Vyjmuti ovladaci skfifiky

7.2 Spravné misto instalace

7.2.1 Maximalni a chranény prostor

Klasifikace prostord
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Obrézek 42: Klasifikace prostor(i

1 | Maximalni pracovni prostor

3 Ochrana obvodu

Zabezpeceny prostor
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e  Maximalni pracovni prostor
Prostor, ktery mdze byt zameten pohyblivymi ¢astmi robota, plus prostor, ktery mdZze zamést koncovy efektor a
obrobek.

e  Chranény prostor
Definovan ochrannym obvodem (viz grafika)

UPOZORNENI

VyuZijte poskytované bezpecénostni funkce k omezeni rizika nahodnych kolizi zplisobenych neo&ekavanym
pohybem ramene. Monitorovaci funkce se spousti pouze v pfipadé poruSeni. Integrator bezpecnosti musi
zohlednit doby zastaveni, vzdalenosti a tolerance.

UPOZORNENI

Analyza rizik specificka pro danou aplikaci miiZze v nékterych pripadech definovat nebezpeénou zénu vétsi nez
maximalni pracovni prostor.

7.2.2 Okolni podminky: Arm

Pfipustné podminky v misté instalace
Okolni teplota
e +15°C az +25 °C (normalni)
e +5°C az +45 °C (rozSifené)
. IP 20
e Normalni provoz (bez snizeni vykonu): +15 °C az +25 °C, 60 % nekondenzujici vihkost

e RozSifeny provoz (bez sniZzeni vykonu bezpe€nostniho systému, mozné sniZeni vykonu): +5 °C az +45 °C, 90
% nekondenzujici vihkost

e  Skladovéani a pfeprava: -10 °C az +60
°C Relativni vlhkost vzduchu

e 20 % az 80 %, bez kondenzace

Misto instalace
e Uvnitf, v uzavienych budovach
* Nevystavujte pfimému slune¢nimu zareni
e  Bez vibraci, bez zrychlujicich zaklad(
* Magneticka pole jsou pfipustna pouze v uvedeném rozsahu specifikace.
Viz bod 4.2 Upozornéni o odpovédnosti v této pfirucce.
Orientace instalace
 Rameno smi byt instalovano pouze ve svislé poloze (zakladna vodorovné k povrchu zemg,
Zadné zavéSené rameno) Okolni prostredi
e Vzduch
e Bez hoflavych latek (prach, plyn, kapalina)

e Bez agresivnich médii
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e  Bez korozivnich latek

e  Bez létajicich pfedmétl

e  Bez rozstfikovanych kapalin

e Bez proudd stlaeného vzduchu
Stupen znecisténi

e  Stupen 2 (podle normy EN 60664)

e Vyskytuje se pouze suché, nevodivé znecisténi; prilezitostné midze dojit k dotasné vodivosti zplisobené
kondenzaci

Nadmorska vyska instalace
e <2000 m nad mofem

Elektromagneticka kompatibilita

e Provozni podminky musi odpovidat obecnym prdimyslovym zafizenim podle normy EN 61000-6-4, protoze

systém je navrzen pro pfisluSnou toleranci emisi podle normy EN 61000-6-2.

UPOZORNEN]

Aby nebyla ohrozena bezpec€nostni funkénost systému, zajistéte stupen znecisténi 2 podle normy EN 60664.

Adekvatni vétrani

UPOZORNENI

Teplo produkované vykonovymi elektronickymi sou¢astkami a moduly uvnitf ramene je odvadéno pres povrch
ramene
povrchem.

* Namontujte rameno na dostatecné vétrané misto.
* Nevystavujte rameno pfimému slune¢nimu zareni.

e Rameno nepfemalovavejte, nelepte na néj Zadné nalepky ani ho nezabalujte.

Ergonomické hledisko

UPOZORNENI

Aby se zabranilo prehfati, systém prestane fungovat, pokud pfekro€i rozsifeny teplotni rozsah. UzZivatel bude
informovan prostfednictvim uzivatelského rozhrani Franka.

Postupuijte podle dalSich pokyni v uZivatelském rozhrani Franka.

UPOZORNENI

Aby se zabranilo prehrati motord, systém prestane fungovat, pokud vnitini senzory zaznamenaji nadmérné
teploty v vinuti. UZivatel bude informovan prostfednictvim uzivatelského rozhrani Franka.

Postupuijte podle dalSich pokynd v uZivatelském rozhrani Franka.
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UPOZORNEN]

Nainstalujte rameno do ergonomické vyukové polohy.

7.2.3 Podminky prostfedi: Ovladani

Pfipustné podminky v misté instalace

Okolni teplota

+15 °C az +25 °C (normalnf)

+5 °C az +45 °C (rozSifené)

Relativni vlhkost vzduchu

20 % az 80 %, bez kondenzace

Misto instalace

V interiéru, v uzavienych budovach
Nevystavujte pfimému slune¢nimu zareni
Bez vibraci

Magneticka pole jsou pfipustna pouze v uvedeném rozsahu specifikace.

Viz bod 4.2 Upozornéni o odpovédnosti v této pfirucce.

Kryt musi mit minimalni stupef ochrany odpovidajici IP4X nebo IPXXD, pokud je umistén na mistech
pristupnych vS§em osobam.

Orientace instalace

Napéjeni

Zafizeni smi byt instalovano pouze vodorovné na zemském povrchu.
Montaz do uhlovych drzakd, napf. pod stoly
Montaz do rozvadéed (2U, 4HP)

Aby byla zajiSténa stabilita a bezpe€nost systému, zajistéte stabilni napajeni, které udrzuje dostatecny vykon
pro fizeni, aby bylo moZné systém fizenym zplsobem vypnout, kdyZ dojde k vypadku napajeni.

Okolni prostfedi

Vzduch

Bez hoflavych latek (prach, plyn, kapalina)
Bez agresivnich médii

Bez korozivnich latek

Bez létajicich predmétd

Bez rozstfikovanych kapalin

Bez proudd stlaceného vzduchu

Stupen znecisténi

Stupen 2 (podle EN 60664)

Vyskytuje se pouze suché, nevodivé znecidténi; prilezitostné mize dojit k dotasné vodivosti zplsobené
kondenzaci
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Nadmorsk& vyska instalace:

e <2000 m nad mofem

UPOZORNENI

Pokud neni pfistupny v8em osobam, je relevantni pouze stupen znecisténi 2, ktery je tfeba zajistit.

UPOZORNENI

Aby nebyla ohroZena bezpec€nostni funkénost systému, zajistéte stupen znecisténi 2 podle normy EN 60664.

VySe uvedeny kryt neni vhodny k ochrané pred vySSimi stupni znecisténi. V tomto pfipadé je zapotrebi jesté vySsi
stupen kryti IP.

7.3 Priprava mista instalace

Spravné misto instalace

Pred instalaci pfipravte misto instalace. Viz kapitola 7.4 Spravné misto instalace v této pfirucce.

Poruchy a neoekavané pohyby v disledku nespravné instalace
Nebezpedi vazného zranéni, jako je zmacknuti prstd, rukou, horni asti téla, hlavy.
* Robot zapinejte pouze tehdy, kdyzZ je rameno spravné nainstalovano na platformé.

* Rameno instalujte pouze na rovné, nepohyblivé a stabilni platformy. Zrychleni a vibrace vyvolané platformou
nejsou pripustné.

* Neinstalujte rameno zavéSené nebo na naklonéné ¢i nerovné platformy.
* Vyrovnejte platformu a nainstalujte robota ve svislé poloze.

* Po 100 hodinach provozu utahnéte Srouby spravnym utahovacim momentem.

7.3.1 Rameno
ShiZeni vykonu

Pfi provozu Franka Research 3 v rozsifeném teplotnim rozsahu mlze byt nutné sniZit dynamické parametry (zrychlenti,
maximalni rychlost atd.), aby nedoSlo k pfehfati systému a jeho soucasti. V opacném pfipadé Franka Research 3 zastavi
svij provoz.

Stabilni platforma

Rameno je vybaveno vysoce citlivou senzorovou technologii a jemné vyladénymi Fidicimi algoritmy. Ridici algoritmus
vyZaduje instalaci na stabilni, vyrovnanou, nepohyblivou a nevibrujici platformu ve svislé poloze. Maximalni povoleny Ghel
naklonu je 0,1°.

PFi statickém a dynamickém provozu musi byt z montazni zakladny podporovany nasledujici maximalni sily:

e  kroutici moment pfi naklanéni: 280 Nm
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e moment kolem osy: 190 Nm
e horizontalni sila: 300 N

e vertikalni sila: 410 N

C =1
@ — ol __

6
Obrézek 43: Pfiprava zakladové desky
1 | Klopny moment 4 Horizontalni sila
Tocivy moment kolem osy 5 Vertikalni sila
3 | Predni 6 Vyrovnany povrch

Pfiprava zékladové desky
Potfebny material

e Podrobny montazni plan zakladové

desky Postup

e Pro umisténi otvord pouzijte technicky vykres.

UPOZORNENI

VSIMNETE S| polohy ramene na technickém vykresu a podle toho jej vyrovnejte na zakladové desce.

Rozte¢ otvor( je navrzena tak, aby byla kompatibilni s flexibilnimi montaznimi dily od spole¢nosti ITEM. Dva otvory
(@ 6 mm H7) pro koliky v montaZni pfirub& umoZzfiuji pfesnou a opakovatelnou montaz ramene pomoci 2 kolikd @6 h8
(viz tabulka v kapitole 7.4 ,Montdz ramene").
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Obréazek 44: Vrtaci Sablona
Predni 8 Zavit pro funkéni uzemnéni M5
2 | Otvory pro Srouby M8 4 Otvory pro vyrovnavaci koliky @6H7

7.3.2 Ovladani

Misto instalace
Umistéte ovladani vodorovné na urc¢ené misto.

Alternativa:
Ovladaci prvek nainstalujte do stojanu ur€eného pro 19palcova zafizeni.

Dalsi informace naleznete v kapitole 7.2 Spravné misto instalace v této pfirucce.

UPOZORNENI

PrFipojeni napajeni musi byt provedeno pomoci vhodného zafizeni, napf. pomoci dodaného kabelu specifického pro
danou zemi.

Ujistéte se, Zze hlavni napajeni a hlavni vypinac jsou snadno pfistupné.

Adekvatni vétrani

UPOZORNENI

Teplo produkované vykonovymi elektronickymi sou¢astkami a moduly uvnitf fidici jednotky je odvadéno
prostfednictvim vnitfniho ventilacniho systému.

e Ovladaci jednotku instalujte na dostatecné vétrané misto.
* Nevystavujte fidici jednotku pfimému slune€nimu zafeni.

e  Umistéte Fidici jednotku v dostate¢né vzdalenosti mezi prednimi/zadnimi ventilatory a krycimi komponenty
(40 mm na obou stranach).

* Ujistéte se, Ze ventilatory Fidici jednotky nejsou pokryty necistotami.
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Tézké zarizeni

Vzhledem k vlastni hmotnosti a ¢astecné také geometrickému provedeni mize zvedani a manipulace se zafizenim

zpUsobit poranéni zad a v pfipadé padu vazné poranéni prstd, rukou, prstdl na nohou a chodidel.

e Pii pfepravé, montazi nebo demontazi zafizeni vzdy pouZzivejte osobni ochranné pomdcky (napf.

bezpec€nostni obuv).

e  Zafizeni musi byt umisténo na rovném povrchu, aby se zabréanilo jeho naklonéni nebo sklouznuti.

e Dodrzujte firemni predpisy tykajici se zvedani biemen a osobnich ochrannych prostiedku.

7.4 Montaz ramene

Rameno musi byt pevné piipevnéno k zakladové desce pomoci ¢tyf Sroubll vhodné velikosti. K tomuto Géelu jsou v
zakladové prirubé ramene vyvrtany ¢étyfi otvory o priméru 9 mm.

K zvedani ramene pouZzivejte pouze uréena zvedaci mista.

Potfebné néastroje a material

e Podlozky a Srouby zavisi na povrchu, na ktery je robot namontovan. Podrobnosti najdete v tabulce nize.

e 1x Sroub s valcovou hlavou a vnitfnim Sestihranem M5x8 (tfida pevnosti 8.8 A2K)

e 1x ozubena podlozka M5 (tfida pevnosti A2K)

e Momentové kli¢e pro utahovani roubli s momentem 30 Nm

Robot na hlinikovém stole | Robot na ocelovém stole | Robot na hlinikovych profilech ITEM
Srouby ISO 4762 - M8x25 - 10.9 | ISO 4762 — M8x20 — 10.9 (soutast dodavky)
Podlozky 1SO 7089-8,4-HV300 Podlozky (soucast dodavky)
Minimalni délka zavitu 16 | 11 mm | Konstrukeni profily fady 8
Utahovaci moment 30

Ostatni

Pouzivejte pouze matice ITEM
0.0.420.83 Heavy Duty T-Slot M8.

UPOZORNENI

Materialni poSkozeni ramene

Pohyb ramena silou v uzaméeném stavu povede k do¢asnému prokluzu vnitfnich ¢asti, coz zplsobi ztratu

kalibrace a poSkozeni ramena.

 Rameno manipulujte, zvedejte a prepravujte pouze za body uvedené v této pfirucce, aby nedoslo k
nadmérnému namahani kloubt ramene.

e Sramenem je tfeba zachazet opatrné, a to i pfi jeho nastavovani a zapinani nebo vypinani.

UPOZORNENI
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Ujistéte se, Ze jsou béhem statického a dynamického provozu dodrzeny maximalni sily a to¢ivé momenty. Dalsi
informace naleznete v

viz kapitola 7.5 Pfiprava mista instalace v této pfirucce.

Predpoklady

e K montazi ramene jsou zapotrebi dvé osoby.

e  Pfipravena zakladova deska.

Viz kapitola 7.5 Priprava mista instalace, ¢ast ,,Pfiprava zakladové desky* v této pfirucce.
Postup

1. Zvednéte rameno.

2. PrFeneste rameno na urcené misto.

3. Vyrovnejte rameno podle pfedem pfipravenych otvorl na zakladové desce.

4

Osoba 1: Drzte rameno.
Osoba 2: Pomoci Gtyf Sroubd jej pfipevnéte k zakladové desce s utahovacim momentem 30 Nm.

Obréazek 45: Montaz ramene

5. Pfipojte funkéni uzemnéni k zakladné ramene.

Rameno je Usp&sné pfipevnéno k zakladni desce.

UPOZORNENI

Rameno by nemélo byt napajeno, dokud neni znovu ovéreno spravné pripevnéni.
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7.5 Umisténi ovladani

Tézké zarizeni

Vzhledem k vlastni hmotnosti a ¢aste¢né také geometrickému provedeni miZe zvedani a manipulace se zafizenim
zpUsobit poranéni zad a v pripadé padu vazné poranéni prstd, rukou, prstll na nohou a chodidel.

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

e Ovladaci prvek musi byt umistén na rovném povrchu, aby se zabranilo jeho naklonéni nebo sklouznuti.

e  Dodrzujte firemni pfedpisy tykajici se zvedani biemen a osobnich ochrannych prostiedkd.

UPOZORNENI

Materialni poSkozeni ramene a ovladani

Pohyb ramena silou v uzaméeném stavu povede k do¢asnému prokluzu vnitinich ¢asti, coz zplsobi ztratu
kalibrace a poSkozeni ramena.

e  Vyvaruijte se narazdim.
e  Zafizeni pokladejte opatrné.

e  Zafizeni vzdy skladujte a prepravujte v originalnim obalu, a to i uvnitf budov.

Umisténi
Postup
1. Osoba 1: Uchopte ovlada¢ za oznacena mista pro zvedani.
2. Osoba 2: Odstrarite pénové obaly z ovladaciho panelu.
3.  Umistéte ovladaci prvek vodorovné na uréené misto a zajistéte dostatecné vétrani. Alternativni moznost:
Pripevnéte ovladaci panel do stojanu ur¢eného pro 19palcové jednotky.

Viz kapitola 7.4 Spravné misto instalace v této prirucce



7.6 Zapojeni a elektrické instalace

Dobry stav

A NEBEZPECI

Poskozené vodice nebo nespravna elektricka instalace

Nebezpeci trazu elektrickym proudem a posSkozeni materialu

* Pouzivejte pouze Franka Research 3 v dobrém technickém stavu.

*  Systém nouzového zastaveni a bezpe€nostnich periferii smi instalovat pouze kvalifikovany persondl.

e  Zkontrolujte kabely a elektrické instalace.

Odkryté vodice a kabely

Obsluha mdiZe zakopnout a upadnout kvlli odhalenym vodic¢im a kabellim v maximalnim pracovnim prostoru.

Proto:

e  Kabely vzdy pokladejte bezpecné.

UPOZORNENI

K systému Ize pfipojit pouze zafizeni s galvanickou izolaci do 60 V v ethernetovém portu.

UPOZORNENI

Neprepojujte ani neodpojujte pfipojené rameno, kdyz je ovladaci jednotka zapnuta.
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7.7 Pripojeni k rozhrani robota

7.7.1 Schéma pfipojeni

N
\J

Obréazek 46: Pfehled schématu pfipojeni

7.7.2 Rozhrani

X3 — Bezpecné vstupy

Bezpecné vstupy (X3.n) maji vzdy dva samostatné kandly, oznaCené jako A a B. Kazdy kandl je realizovan
prostfednictvim svych p- a n-pind, které musi byt pfipojeny pomoci plovouciho spinace. BEhem bézného provozu musi
byt oba kandly ve stejném stavu (oteviené/uzaviené) a nesmi byt propojeny; jakykoli jiny stav vyvola poruchu
bezpecnostniho systému.

Bezpe€né vstupy jsou galvanicky izolovany od robotického systému a dalSich rozhrani na robotu, ackoli vSechny
bezpecné vstupy sdileji spolecnou elektrickou doménu, bez ohledu na jejich rozhrani konektoru.

Rozhrani X3 se nachazi na zakladné ramena robota a prendsi tfi bezpe€né vstupni signaly. X3.1 zajiStuje integraci
nouzového zastaveni robota, X3.2 a X3.3 poskytuji dva volné konfigurovatelné bezpecnostni vstupy. Konektor je
12pinovy konektor M12 s kédovanim A.

Elektrické vlastnosti bezpeénych vstup(i pro X3:

e signalni napéti 24 V; signalni proud 30 mA
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M12, 12 PIN,

Konektor M12 Panel X3 na rameni
samec
standardni
kédovani A pr X3.1A 1 i
ré@meno:skB&al X3.1B 5 5 Nouzové
- = | —1 10 10 Zastaveni
2 X3.1Bp ./H
3 X3.3Ap ' 9 9
4 X3.3An X3.2A %
5 X3.3Bp X3.2B = 8
e | w| | a
ZAN 1
8 X3.2Bp J 7 7 Konfigurovatelné
9 X3.1An X3.3A 5 5 bezpetné vstupy
10 X3.1Bn X3.3B 2 :
11 | X3.3Bp | /T 5 3
12 X3.2Bn _/;/f " 5

Obrazek 47: X3 — Bezpetné vstupy

X4 — Externi aktivace

Rozhrani X4 se nachazi na zakladné ramena robota a prendsi jeden bezpecny vstupni signal. Konektor je 4pinovy
konektor M12 s kédovanim A. Tento konektor je urCen pro do€asné pfipojeni externiho spoustéciho zafizeni béhem
provoznich fazi, kdy je to nutné.

Pokud je to mozné, vzdy pouzivejte dodané externi spoustéci zafizeni.

Upozornéni

Pokud ma byt pouZito samostatné externi spinaci zafizeni, musi toto externi spinaci zafizeni splfiovat pozadavky
norem IEC 60204 1 a DIN EN 60947 5 8.

X5 — Roboticka sit’

Konektor X5 se nachazi na zékladné robota a poskytuje interni sit' robota prostfednictvim ethernetové zasuvky. Sit
robota ma integrovany server DHCP. Ovladaci zafizeni Ize pfipojit k X5. Zadanim adresy URL robot.franka.de ziskate
pristup k webovému rozhrani Franka Ul robota. IP adresu rozhrani X5 Ize nakonfigurovat v nastaveni.

Vychozi nastaveni ma ulozenou IP adresu 192.168.0/24. Robot je pak dostupny pod IP adresou 192.168.0.1. DHCP
server prid&luje klientdm adresy v rozsahu 100 aZ 150, tj. pfi vychozim nastaveni 192.168.0.100 aZ 192.168.0.150.

X6 — Koncovy efektor

Rozhrani X6 je umisténo na zépésti robotického ramene a prendsi signaly z robota pfipojeného k koncovému efektoru.
Konektor je 8pinovy samice Snap-in IP67 fady 620 od spolec¢nosti Binder.
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Obrézek 48: Rozhrani X6

e Jmenovité napéti 48 + 3 VDC.
e Jmenovity proud 0,5 A pfi 25 °C.

e Maximalni kapacitni zatéz 220 pF.

Rozhrani koncového efektoru nevyménuje zadné informace tykajici se bezpec€nosti. Nejsou k dispozici zadné diskrétni
ani protokolové prostfedky pro bezpecny pfenos dat. Pokud je aktivni SEEPO, neni na tomto rozhrani k dispozici
napajeni 48 V. Napajeni koncového efektoru neni uzemnéno.

Pokud jsou pfipojena dalsi zafizeni, otestujte, zda zamySlenéa funkce pracuje podle ocekavani.
C2 Sit'ové pfipojeni

Rozhrani C2 se nachazi na predni strané fidici jednotky. Poskytuje ethernetové pfipojeni, pfes které Ize fidici jednotku
pfipojit k systémové/firemni siti a také k internetu.

Sitové pripojeni Ize nakonfigurovat v nastaveni. Vychozi nastaveni aktivuje pro toto rozhrani klienta DHCP. Sitové
pfipojeni Ize také nastavit ruéné pro integraci do existujici sit&. Upozorfiujeme, Ze sit robotd a firemni sit nesmi mit
identicky rozsah IP adres.

7.7.3 P¥ipojeni funkéniho uzemnéni

UPOZORNEN]

Pro splnéni stanovenych drovni EMC je nutné pfipojit funkéni uzemnéni.

Potfebny material
«  Sroubovy zavit M5
e 1x zubové podlozka M5
e Funkéni zemnici kabel

Doporuéujeme pouzit médény kabel o prdfezu minimalné 1,5 mm? a maximalni délce 5 m.
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Obréazek 49: Pripojeni funkéniho uzemnéni

Postup

1. P¥ipojte funkEni zem k zavitu M5 na zakladné ramene v oznacené poloze na jedné strané a
k blizké, dobfe uzemnéné ¢asti (napf. pevné kovové uzemnovaci list€) na druhé strané.

2. Umistéte zubovou podloZzku M5 na oznacené misto na zakladné ramene pro funkéni uzemnéni.
3. Kabelovou patici funkéniho uzemnovaciho kabelu zajistéte Sroubem M5.

4. Druhou stranu kabelu pfipojte k blizké, dobfe uzemnéné casti (napf. pevné kovové uzemnovaci listé).

Elektricka bezpe€nost systému nezavisi na funkénim uzemnéni. Funkéni uzemnéni neni vhodné pro Sifeni
ochranného propojeni na pfipojena zafizeni, jako jsou koncové efektory. VeSkera zafizeni v blizkosti robota
musi byt instalovana v souladu s prislusnymi elektrickymi pozadavky, véetné ochranného propojeni, pokud je to
relevantni.

7.7.4 Zapojeni

Propojovaci kabel ramene, kabel nouzového zastaveni, kabel externiho spoustéciho zafizeni a kabelaz specificka
pro uZivatele nesmi byt vystavena nasledujicim mimoradnym vliviim:

*  Mechanické zachazeni a tazeni po drsnych povrSich (odér)
e  Provoz bez voditek (zalomeni)
* Vodici valecky a nucené vedeni, navijeni a odvijeni na kabelovych bubnech (namahani)

* Vysoké tahové namahani, malé poloméry, ohybani do jiné roviny a/nebo Casté pracovni cykly

Pripojeni ramene k ovladani

PoZadovany material:

e  Spojovaci kabel
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UPOZORNEN]

Pro elektrické propojeni ramena a ovladani smi byt pouzity pouze propojovaci kabely dodané spole¢nosti Franka
Robotics.

Postup

1. Opatrné nasadte konektor (samici) na konektor X1 a ujistéte se, Ze trojuhelnikové znaceni sméfuje
nahoru.

Obréazek 50: Pripojeni propojovaciho kabelu k ramenu

2. Samotna zastrcka se zasune do konektoru otocenim pohyblivé pfedni ¢asti konektoru.

3. Utdhnéte rukou a zkontrolujte spravné uchyceni mirnym zatdhnutim za zastrcku.

4. Stejnym zplsobem pfipojte druhy konec propojovaciho kabelu (samec) ke konektoru C1 na pfedni stran&

ovladaciho panelu.

Obréazek 51: Pfipojeni propojovaciho kabelu k ovladacimu panelu
Pfipojeni externiho spoustéciho zafizeni
Potfebny material:
e Dodané externi aktivacni zafizeni
Postup
1. Ujistéte se, Ze vodici kolik sméFuje spravnym smérem.

2. Externi spoustéci zafizeni k konektoru X4.
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Obrézek 52: Pripojeni externiho aktivaéniho zafizeni

3. Samotna zastrcka se zasune do konektoru otocenim pohyblivé predni ¢asti konektoru.
4. Utdhnéte rukou.

Pfipojeni ovladaciho zafizeni (pro ovladani pres Franka Ul)

Potfebny materidl:

e Rozhrani zafizeni

Viz kapitola 2.1.1 Pripojeni zafizeni uZivatelského rozhrani v pfisluSném navodu k obsluze odpovidajicimu vasi
verzi systému (napr. 5.6.0 nebo 5.8.0).

e  Ethernetovy kabel s konektorem RJ 45 (neni
soucésti dodavky) Postup

*  Propojte rozhrani a konektor X5 na zakladné ramena pomoci ethernetového kabelu.

Obrézek 53: Pfipojeni ovladaciho zafizeni
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Pfipojeni ovladaciho zafizeni k napajeni

UPOZORNEN|

Nezapomerite pfipojit povinny zajiStovaci mechanismus ke konektoru C14 na napéajecim kabelu.

UPOZORNENI

Povolena frekvence napéjeni: 50 — 60 Hz
Napajeci napéti: 100-240 VAC Unik
proudu: < 10 mA

PoZadovany material:

* Napajeci kabel specificky pro
danou zemi Postup

1. Pripojte napajeci kabel k ovladagi.

2. Pripojte napajeci kabel k napajecimu zdroji.
PFipojeni ochrannych zafizeni

Pokud chcete pfipojit externi bezpe&nostni zafizeni pro zpomaleni ramene a/nebo jeho zastaveni pomoci zastaveni
kategorie 1 nebo 2 (podle IEC 60204 1).

Viz kapitola 4.7 Instalace bezpecnostnich periferii v této prirucce.

A VAROVANI

Nebezpeci zranéni
Pfipojeni externich zafizeni se samostatnym napajenim mize ohrozit bezpe&nostni funkce systému. Hrozi
nebezpedi vazného zranéni, jako je rozdrceni, roztrzeni kiize a propichnuti ramenem a koncovymi efektory.

e  Zajistéte, aby napéti v pfipojenych zafizenich bylo bud SELV, nebo vhodné izolovano od signalli pfipojenych
k systému.

UPOZORNENI

Materialni Skody

Pfipojeni externich zafizeni se samostatnym napajenim mdize zplsobit poskozeni systému, pokud nejsou
dodrzeny elektrické parametry.

e Napéti v pfipojenych zafizenich musi byt bud SELV, nebo musi byt vhodné izolovano od signalll pripojenych k
systému.
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UPOZORNEN]

Materialni poskozeni kabelt
Nespravna manipulace s kabely vede k jejich poSkozeni.
* Neprehybejte, neohybejte ani nevinte pfipojovaci kabel.

*  Pripojny kabel pokladejte tak, aby nebyl nadmérné naméahan.

UPOZORNENI

Materialni poSkozeni ramene nebo koncowvych efektort

Nebezpecéné pripojeni nebo odpojeni kabell pod napétim nebo koncovych efektord b&hem provozu vede k
posSkozeni zafizeni.

* Nepfipojujte ani neodpojujte kabely, kdyZ je Franka Research 3 pfipojena k napéjeni.

* Nepripojujte ani neodpojujte koncové efektory, kdyz je Franka Research 3 pfipojen k napajeni.

Pouziti dodaného nouzového zastavovaciho zafizeni

Potfebny material
« Dodané nouzové zastavovaci zafizeni nebo ochranné zafizeni dodané zékaznikem (neni sou€asti dodavky)
e  P¥i pouziti ochranného zafizeni dodaného zakaznikem: pfidavny propojovaci kabel (neni soucasti dodavky)
Postup
1. pfipojte dodané nouzové zastavovaci zarizeni ke svorce X3. nebo

Pripojte konektor pfizplisobeny pozadavkiim zakaznika k pfipojeni X3 a k pfipojitelnym ochrannym
zarizenim (nejsou soucasti dodavky). Pfipojte ochranné zafizeni k konektoru X3.

Obrazek 54: Pripojeni ochranného zafizeni (zde zafizeni pro nouzové zastaveni

2. Zastreka se zasune do konektoru oto€enim pohyblivé predni ¢asti konektoru.
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3. Utahnéte rukou

Dalsi informace o bezpe¢ném vstupu naleznete v kapitole 4.10 Bezpecny vstup v této pfirucce.
Dalsi informace o bezpe€ném vstupu naleznete v kapitole 4.10 Bezpecné funkce v této prirucce.

DalSi informace naleznete v kapitole 4.7 Instalace bezpe¢nostnich periferii v této pFirucce.

UPOZORNEN]

Pred prvnim uvedenim do provozu a v pravidelnych intervalech je nutné zkontrolovat spravnou funkci
bezpecnostnich zafizeni.

7.8 Montaz koncovych efektort

Padajici a/nebo odletujici nastroje z koncovych efektorti

Nastroje, které zlistavaji zasunuty v koncovém efektoru, se mohou pfi pozdéjsich pohybech ramene proménit v
projektily a zptisobit zranéni.

* Nenechavejte Zadné nastroje uvnitf robota.

Ostré hrany, Spicaté konstrukce a pohyblivé ¢asti

Pripojené koncové efektory mohou zptisobit zranéni rukou, prstd, horni ¢asti téla a hlavy.
e Vzdy pouzivejte osobni ochranné prostredky (napf. ochranné bryle).

e Integrace musi provést posouzeni rizik vSech pfipojenych koncovych efektord.

e Béhem provozu nestlijte v maximalnim pracovnim prostoru.

UPOZORNENI

Pfipojeni externich zafizeni se samostatnym napajenim muze ohrozit bezpe¢nostni funkci systému, pokud
nejsou dodrzeny elektrické parametry.

Kromé toho musf byt napéti v pripojenych zafizenich bud SELV, nebo musi byt vhodné izolovano od signall
pfipojenych k systému.
Rameno ma pfirubu pro mechanické pfipojeni koncového efektoru.

Informace o pfirubé koncového efektoru naleznete v kapitole 7.3.1 Rameno v této prirucce.

UPOZORNENI

Upozorriujeme, Ze pilotni tchop je otoden o 45° vidi prirubé& koncového efektoru.



Rozhrani X6 — Koncovy efektor

Elektrické pfipojeni X6 na pfirubé koncového efektoru Ize v pfipadé potfeby pouzit k napéajeni koncového efektoru a ke
komunikaci s Fidici jednotkou prostfednictvim sb&rnice CAN. UPOZORNENI: Pfipojeni X6 bylo konfigurovano
specialné pro Franka Hand a jina zafizeni nemusi byt s timto pfipojenim kompatibilni. Pokud mé byt pfipojen koncovy
efektor, ktery nelze pfimo pfipojit k takovému portu, Ize navrhnout a implementovat externi kabeldZz pro napajeni a
ovladéani koncového efektoru.

Podrobny popis zapojeni rozhrani X6 naleznete v kapitole 7.6 Zapojeni a elektricka instalace v této prirucce.

Rozhrani koncového efektoru nevymeénuje Zadné informace tykajici se bezpecnosti. Nejsou k dispozici Zadné diskrétni
ani protokolové prostfedky pro bezpecny prenos dat. Pokud je aktivni SEEPO, neni na tomto rozhrani k dispozici
napajeni 48 V.

Otevirani a zavirani koncovych efektord

Poruchy ovladani mohou vést k neoGekavanému otevieni a uzavieni koncovych efektorti.
e  Vzdy pouzivejte osobni ochranné prostredky (napf. ochranné bryle).

e Integrace musi provést posouzeni rizik u v3ech pfipojenych koncovych efektord.

e  Béhem provozu nestdjte v maximalnim pracovnim prostoru.

Pohyblivé rameno

Nebezpeéi vazného zranéni, jako je rozdrceni, roztrzeni kiize a propichnuti

e Vzdy pouzivejte osobni ochranné prostfedky (napf. ochranné bryle).

e Integrace musi provést posouzeni rizik u vech pfipojenych koncovych efektord.

e  Béhem provozu nestdjte v maximalnim pracovnim prostoru.

Po pripojeni koncového efektoru je nutné provést posouzeni rizik. Posouzeni rizik zavisi na koncovém efektoru a
zahrnuje mimo jiné nasledujici:

* Koncové efektory s ostrymi hranami nebo hroty
e Pohyb nebo otageni ostrych rotujicich koncovych efektord

 Neocekavany pohyb ramene vedouci k narazu nebo rozdrceni ¢lovéka koncovym efektorem

Je nutné provést dodatecné posouzeni rizik mozného selhani koncového efektoru. Posouzeni rizika selhani zavisi na
koncovém efektoru a zahrnuje mimo jiné nasleduijici:

* Porucha ochranného zastavovaciho signalu vedouci k nezastaveni otevirani/zavirani koncového efektoru
* Vyhodnoceni ztraty vykonu koncového efektoru a jeho funkci

*  Poruchy ovladani vedouci k neo€ekavanému otevreni/zavieni koncového efektoru
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1

Informace o montazi a demontazi koncového efektoru naleznete v prislusSném navodu k pouziti koncového
efektoru.

7.9 Praktickeé tipy pro pouzivani a polohovani Franka Research 3

7.9.1 Spotieba energie

Pro standardni provoz vyZaduje Franka Research 3 primérny pfikon 140-350 W. Docasné Ize z napajeciho zdroje
odebirat prikon az 600 W.

UPOZORNENI

V pripadé neocekavaného vypadku napajeni se Franka Research 3 pokusi o zastaveni kategorie 1. Pokud ulozena
energie nestaci, bude provedeno zastaveni kategorie 0.

Po nouzovém zastaveni mdze dojit ke ztraté kalibrace nebo po3kozeni ramene. Pokud jsou pfi dal$im spusténi
zjist&ny poruchy, uZivatel bude informovan a mél by postupovat podle pokyn( v Desk.

7.9.2 Limity ESD

UPOZORNENI

Pro splnéni stanovenych Urovni EMC je nutné pfipojit funkéni uzemnéni.

Obréazek 55: Méfici body MéFeni ESD

Hodnoty v tabulce byly naméreny pfi teploté 24,2 °C a relativni vihkosti 44 %.
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Odpor Vi zemi rs [Ohm] Povrchové napéti [V] Vzdalenost k ESDS [mm]
Povrchovy robot (1) 15,5 x 10° 13 0
Pfedni naraznik (2) 20,3 x 10° 30 0
Zapéstni kryt vEetné narazniku (3) 24,3 x 10° 850 25
Pfiruba (4) 50,0 x 10° 0 0
Pilotni Gchyt (5) 25,7 x 10° 279 25
Franka Hand (bez prst() (6) 38,1 x 10° 615 25

Uvedené vzdalenosti odpovidaji normé DIN EN 61340-5-1. Nad 125 V az 2 000 V je vyZadovana vzdalenost 25 mm.

UPOZORNENI

Doporucuje se zkontrolovat vzdalenosti podle pozadavkd aplikace a normy DIN EN 61340-5-1.

7.9.3 Navrh pracovniho prostoru

Neocekavany pohyb ramene

Nebezpedi vazného zranéni, jako je zmacknuti prstd, rukou, horni asti téla, hlavy.
eV maximalnim pracovnim prostoru nesmi byt zadné ostré hrany.

eV maximélnim pracovnim prostoru neuchovavejte Zadné ostré pfedmety.

* Nainstalujte rameno do ergonomické vyukové polohy.

Obréazek 56: Navrh pracovniho prostoru

P¥i planovani instalace zajistéte, aby byl kolem robota dostate¢ny volny pracovni prostor.



UPOZORNEN]

Pro obnovovaci postupy v pfipadé poruchy mize byt nutné presunout klouby do referenénich poloh ramene.
Proto se doporucuje zohlednit pfi planovani nastaveni niZze uvedenou polohu, aby robot mohl v pfipadé
potfeby dosahnout referencni polohy.

Obrazek 57: Referenéni poloha kloubu ramene

7.9.4 Referencni polohy vSech sedmi kloubl

Obréazek 58: Referenéni polohy kloubd
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UPOZORNEN|

V piipadé chyb polohy kloub( se podivejte do kapitol 8.1.4 a 8.1.5 v pfislusné verzi provozniho manualu podle vaseho
nainstalovaného systému (napf. v5.6.0 nebo v5.8.0).

7.9.5 Osobni bezpe€nost a ergonomie

Volny prostor pro zasunuti

UPOZORNENI

Nasledujici informace o pouzivani a umisténi ramene jsou praktickymi tipy a nemusi byt vycerpavajici, pokud
jde o konkrétni pouziti. Nenahrazuji posouzeni nebezpeci a rizik, ale mohou navrhnout moZznosti usporadani.

Lidé se instinktivné stahuji pfed neoekavanymi pohyby. Proto by prostor, ve kterém stoji obsluha nebo jiné osoby,
mél poskytovat dostatecny prostor pro stazeni nebo Ustup.

Dale zajistéte, aby tento prostor byl bez prekazek (napf. kabell, predmétd), aby se lidé o n& nezakopli a nezranili se.

NejvétS§i mozna vzdalenost od ramene

Pohyblivé rameno
Nebezpeci zachyceni ramenem.

e Udrzujte rameno vzdy v co nejvétsi vzdalenosti, aby mél obsluhujici pracovnik moznost reagovat a rameno
stahnout.

* Neovladejte rameno, kdyz ho objimaji.
* Nevkladejte hlavu ani jiné ¢asti téla mezi segmenty ramene nebo pod né.
* Nevkladejte casti téla (zejména ruce, prsty) mezi rameno, koncovy efektor nebo pevné predméty.
e V pfipadé akutniho smrtelného nebezpeci:
1. Stisknéte tlacitko nouzového zastaveni, aby se robot zastavil.

2. Rucné vytahnéte nebo zatlacte rameno z nebezpecné polohy.

Obrazek 59: Vzdalenost ramene od hlavy
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Obréazek 60: Vzdalenost, ve které dojde ke kolizi ramene

Obrézek 61: Vzdalenost, ve které rameno stiskne ruku

Ochrana o¢i

Neocekavany pohyb ramene a Unik oleje
Kontakt s unikajicim olejem mUize zpdisobit podrazdéni oéi nebo kize.

Pouzivani réiznych aplikaci, manipulace s koncovymi efektory a okolnimi predméty miZe vést k rozdrcent,
roztrzeni klize a propichnuti.

e  Vzdy noste ochranné bryle.

Obleceni a Sperky

Volné odévy nebo Sperky se mohou zachytit v rameni
Zachyceni odévu nebo Sperkd miize zplsobit ztratu rovnovahy a riziko padu osoby.
* Nenoste volné odévy nebo odévy se stuzkami.

* Nenoste volné Sperky, napf. nadhrdelniky nebo naramky.
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Obrazek 62: Ochranné pomdicky, nenoste 3perky

Dalsi informace

Na viditelnych povrsich se mlzZe objevit koroze. To nema vliv na funk&nost robota.

UPOZORNEN]

Nasledujici informace jsou praktické a nemusi byt vy€erpavajici, pokud jde o prevenci koroze. V pfipadé
koroze Franka Robotics neprebira zadnou zaruku ani odpovédnost, protoze koroze neovliviiuje funkci.

8

Zajistéte dodrZzovani rozmezi vihkosti a teploty béhem pouzivani, prepravy a skladovani.
Robota skladujte v materidlech sniZujicich vlhkost, napfiklad v suchych pytlich.
Pracujte pouze s Cistyma a suchyma rukama, zejména pfi manipulaci, instalaci a pfi u¢eni tkolu.

Utésnéni lepicimi pasky

POUZITI

8.1 Zapnuti

A NEBEZPECI

Zkrat v disledku kondenzace pri piepravé zafizeni z chladnéjiho do teplejSiho a vihéiho prostiedi

Nebezpeci smrtelnych zranéni v dlsledku Grazu elektrickym proudem.

Po pfepravé nechte zafizeni aklimatizovat.

Nespoustéjte mokra zafizeni.

Predpoklad

Kabely musi byt spravné zapojeny.
Externi napéjeci zdroj musi byt pfipojen.

Nechte maximalni pracovni

prostor. Postup

Zapnéte ovladani.

78



Obrazek 63: Zapnuti ovladani

Ovladani je nyni zapnuté.

Obréazek 64: Modré stavové kontrolky na rameni

MiZete pozorovat nasledujici sekvenci:

Chladici systém se aktivuje a je viditelny a slySitelny.
Spusténi mdze trvat priblizné 1 minutu.
Kontrolky stavu na pilotu a na obou stranach zékladny za¢nou blikat.

Po dokon€eni spousténi bude stavova kontrolka svitit nepfetrzit¢ modfe, coZz znamena, Ze robot je v
zastaveném stavu v rezimu provadeéni.

Pokud kontrolka stavu blika cervenég, doslo k bezpe€nostni chybé. Zkontrolujte, zda neni aktivovano nouzové
zastaveni nebo zda je zafizeni nouzového zastaveni spravné pfipojeno ke vstupu X3.

Bezpecnostni blokovaci systém je aktivni. Klouby jsou stale mechanicky zablokovany. Informace o odblokovani
bezpecnostniho blokovaciho systému naleznete v Casti Pfedbé&zné pokyny v pfipadé poruchy v kapitole 10
UdrzZba a likvidace v tomto manuélu.

79



8.2 Bezpec€nostni testy Franka Research 3

8.2.1 Autotest robotického systému

Autotesty Fizeni se provadéji za chodu systému. Rameno se jednou vypne a zapne, aby se provedly autotesty ramene.

Nebezpeci zranéni padajicimi predméty

Béhem vypnuti a zapnuti ramene je odpojeno napéajeni koncového efektoru. Z koncového efektoru mohou
spadnout pfedméty, které by mohly zpUlsobit zrané&ni.

e  Odstrarite vSechny pfedméty z koncového efektoru.

e  Opustte nebezpecnou z6nu.

UPOZORNENI

Kazdych 24 hodin musi uzivatel spustit bezpecnostni diagnostiku, aby odhalil potencialné nebezpecné poruchy
béhem provozu. V postrannim panelu systém upozorni uzivatele 2 hodiny pfed uplynutim této doby.

Pokud doba vyprsi, robot zastavi vSechny operace a pozada uZivatele o spusténi autotestu. Za timto i¢elem se zobrazi
zprava, ze které mlZete autotest spustit.
Autotest mizete také kdykoli spustit ruéné. Postupujte podle nasledujicich krokd

1. Spustte Franka Ul na svém rozhrani.

2. Prejdéte do ,Nastaveni*.
3. Prejdéte na ,Dashboard".
4

Kliknéte na tla€itko ,EXECUTE" vedle zobrazeni odpocitavani do samocinné kontroly.

Pad predméttl z koncovych efektort v disledku preruseni napajenti, kdyz je aktivni konfigurace SEEPO.
Nebezpedi vazného zranéni, jako je rozdrceni, roztrzeni kiize a propichnuti ramenem a koncovymi efektory.
e Vzdy pouzivejte osobni ochranné prostfedky (napf. bezpe€nostni obuv).

e  Pouzivejte vhodny typ koncového efektoru, aby nedochazelo k padani pfedmétd.

e P¥i posuzovani rizik podle normy 10218 zohlednéte tvar, strukturu a hmotnost uchopenych predmétd.
2. Pouziti lehkych a/nebo kulatych pfedmétt mdze rizika vyrazné snizit.
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8.2.2 Pravidelné testovani bezpecnostnich funkci

Funkce nékterych bezpe&nostnich funkci musi byt pravidelné testovana. To se tyka nasledujicich bezpe&nostnich funkci:

Bezpecnostni funkce Test

Zafizeni pro nouzové zastaveni 1. Stisknéte zafizeni pro nouzové zastaveni, kdyZ robot neni aktivni.
2. Zkontrolujte, zda jsou brzdy zablokovany.

Zafizeni pro aktivaci vedeni 1. Béhem navadéni uvolnéte aktivacni tlacitko Pilot-Grip.
Robot se musi zastavit.

2. Béhem vedeni pIné stisknéte aktivacni tlacitko Pilot-Grip.
Robot se musi zastavit.

Externi aktivacni zafizeni 1. Uvolnéte aktivagni tlacitko externiho aktivaéniho zarizeni b&hem testovani dkolu.
Robot se musi zastavit.

2. P¥itestovani Ukolu zcela stisknéte aktivacni tlagitko externiho aktivacniho zafizenti.
Robot se musi zastavit.

Jakykoli spinac pfipojeny k X3.2 nebo X3.3 1. Aktivujte spinac.

UPOZORNENI

e  Aktivujte systém nouzového zastaveni béhem spousténi kazdych 12 mésict.

2. Zkontrolujte, zda je nakonfigurované bezpe¢nostni funkce spusténa spravné.

e Kazdych 12 mésict pfi spusténi znovu pfipojte systém nouzového zastaveni.
e Kazdych 12 mésictl zkontrolujte funkénost vSech bezpeénostnich zafizeni, napr. systému nouzového zastaveni.

e  Zkontrolujte vSechna dalSi bezpe€nostni opatfeni, ktera byla pfijata pro zajiSténi bezpecného provozu.

1

DalSi informace o systému nouzového zastaveni naleznete v kapitole 4.7 Instalace bezpe€nostnich periferii v
této pfrirucce.

8.2.3 Testovani nouzového zastaveni

Riziko vazného zranéni v dlsledku nefunkéniho nouzového zastavovaciho zafizeni

Pouziti nefunkéniho nouzového zastavovaciho zafizeni k zastaveni provozu v pfipadé nouze miZe vést k
uviznuti, které mdze zpUsobit vaZzna zranéni, jako je rozdrceni, odtrzeni klize a propichnuti ramenem a
koncovymi efektory.

e  Zafizeni pro nouzové zastaveni uchovavejte na bezpe€ném miste.
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UPOZORNEN]

Materialni Skody

Koncovy efektor, obrobky nebo okoli mohou byt poSkozeny, pokud je zafizeni zastaveno v nevhodném
okamziku procesu.

* Nouzové zastaveni pouZzivejte pouze v situacich kritickych z hlediska bezpecnosti.

UPOZORNENI

Jakékoli poskozeni ramene pii stisknuti nouzové zastavky nezplsobi zranéni osob, protoZze rameno se bez
ohledu na poskozeni bezpe€né zastavi.

UPOZORNENI

Po nouzovém zastaveni mize dojit ke ztraté kalibrace ramene nebo k jeho poskozeni. Pokud budou pfi dal3im
spusténi zjistény poruchy, bude o tom uzivatel informovan.

UPOZORNENI

Vezméte v Uvahu i dalSi nainstalovana zafizeni kromé Franka Research 3, ktera budou nouzovym
zastavenim rovné€z vypnuta.

PFedpoklad

e  Franka Research 3 musi byt v klidu a nesmi byt spusténa zadna uloha.

e  ZajiStovaci Srouby bezpe€nostniho zajiStovaciho systému musi byt oteviené.
e Rameno se nesmi pohybovat.

Postup

1. Uvolnéte prostor kolem ramene, aby nedoslo k poskozeni uchopenych pfedmétid nebo okoli.

2. Pomoci vodiciho zafizeni uvedte rameno do polohy, ve které se nenachazeji zadné pfekazky, napf. 200 mm nad stacionarnimi
predméty.
3. Aktivujte nouzové zastaveni.

Rameno se pfi zapadnuti do mechanickych zajistovacich ¢epl mirné snizi a vyda cvakavy zvuk.

UPOZORNENI

Podrobné pokyny naleznete v provoznim manualu, kapitola 2.1 Po¢atecni pfipojeni v prisluSném provoznim manualu
odpovidajicim vasi verzi systému (napf. 5.6.0 nebo 5.8.0).
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8.3 Vypnuti a restartovani

Padajici predméty z koncovych efektor v disledku preruseni napajeni

Pad predmétl z chapadla midze vést ke zranéni rukou, prstd, nohou a prstd na nohou.
e Vzdy pouZivejte osobni ochranné pomdicky (napt. bezpe¢nostni obuv).

e  Pouzivejte vhodné typy chapadel, aby nedochazelo k padani pfedmétd.

e Pii posuzovani rizik podle normy 10218 zohlednéte tvar, strukturu a hmotnost uchopenych predmétd.
2. Pouzit lehkych a/nebo kulatych pfedmétt mize rizika vyrazné snizit.

Vypnuti

UPOZORNENI

Systém je zcela vypnuty az ve chvili, kdy pfestanou bézet ventilatory.
Stéle bézici ventilatory znamenaji, Ze Franka Research 3 jeSté neni zcela vypnuta. Opakuijte

bezpecnostni pokyny pro vypnuti Franka Research 3.

NI POKYNY
Postup
1. Opustte nebezpecnou z6nu.
2. V uzivatelském rozhrani Franka prejdéte v uzivatelském menu na polozku ,Vypnout* a kliknéte na ni.

Aktivuje se bezpecnostni uzamykaci systém.

Franka Research 3 se vypne.

Restartovani

Vypnéte systém v Desk a pockejte, az se ventilatory vypnou. Vypnéte napajeci spina€ na ovladacim panelu. Pockejte
jednu minutu, nez znovu spustite Franka Research 3. Chcete-li restartovat Franka Research 3, zapnéte napjeci spinac
na zadni strané ovladaciho panelu. Franka Research 3 se znovu spusti.

UPOZORNENI

Aby nedoslo k nechténému opétovnému zapnuti systému, pfipojte propojovaci kabel na bezpe€¢ném misté.

Odpojeni Franka Research 3 od napajeni
Postup
1. Opustte maximalni pracovni prostor.
2. Prejdéte do uZivatelského rozhrani Franka.
3.V nabidce User-Menu vyberte ,Shut-down*.
Systém se vypne.
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4. Vypnéte napdjeci spinac na zadni strané ovladaciho panelu.

5. Vytahnéte kabel ze zadni strany ovladaciho panelu.

UPOZORNENI

Aby nedoslo k nechténému restartovani systému, uloZte napajeci kabel na bezpeéné misto.

Franka Research 3 je odpojen od napéjeni.

9 SYSTEM LED INDIKATORU ROBOTA

9.1 Prehled stavovych indikatort

Kontrolky stavu na obou stranach zakladny sviti odpovidajici barvou, podobné jako semafor. Kontrolky stavu pomalu
blikaji béhem spousténi, kdyZz Franka Research 3 vyzaduje pozornost nebo kdyZz uZivatel zadava hodnoty. Béhem
ostatnich procest sviti kontrolky v barvé odpovidajici stavu Franka Research 3. Kruhova kontrolka stavu uprostied Pilot-
Disc také indikuje stav Franka Research 3.

Kdyz obsluha komunikuje s ramenem, stavova kontrolka na Pilot-Disc je vypnuta.

DalSi informace o chovani barev naleznete v kapitole 8.1 Zapnuti v této pfirucce.

Nebezpec€né a nekontrolované pohyby ramene
Nebezpedi vazného zranéni, jako je rozdrceni, roztrzeni kiize a propichnuti ramenem a koncovymi efektory.

e Zajistéte, aby koncovy efektor a/nebo hmotnost objektu a tézisté (CoM) byly sprdvné parametrizovany.

e  Béhem provozu se zdrzujte mimo pracovni prostor.

UPOZORNENI

Rychlost pohybu v rezimu u€eni nebo ruéniho vedeni je pfednastavena. Rychlost Ize snizit podle hodnoceni
rizika ramene v rdmci jeho pouziti.

Robot pouziva Sest rliznych barev LED diod k signalizaci svého provozniho stavu. Tyto kontrolky mohou svitit ve dvou rezimech:
*  Trvalé (statické) — oznacuje stabilni stav

* Blikajici (blikajici) — ozna€uje pfechodny stav nebo stav vyzadujici

pozornost LED indikatory jsou viditelné na tfech klicovych mistech:
* Rozhrani stolu

e Zakladna robota
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*  Pilotni disk

Kazda kombinace barev a vzor( poskytuje dllezité informace o aktualnim stavu robota a o tom, zda je
bezpecné pro interakci. Tyto vizudlni signaly jsou navrzeny tak, aby zvySily povédomi a bezpecnost obsluhy.

9.2 Chovani LED diod pfi aktivaci

e  ZAakladni LED diody:
Vzdy aktivni. Neustale odrézeji provozni stav robota a jsou primarnim ukazatelem
stavu systému.

*  Pilotni LED diody:
Aktivni pouze béhem programovani nebo ru¢niho Fizeni. Poskytuji zpétnou vazbu specifickou pro interakci
uzivatele béhem téchto rezimd.

Kontrolni seznam pro obsluhu pfi spusténi
PFi zapinani robota vzdy:
1. Ovérte, zda vSechny kontrolky funguji spravné.
2. Zajistéte, aby LED diody byly z vaSeho pracovniho mista dobre viditelné.
3. Spravné interpretujte svétla, abyste urcili, zda je robot:
e vrezimu IDLE nebo TEACH
*  Provadi tkol
* V chybovém nebo varovném stavu

e  Ceké na vstup uZivatele
Dulezité bezpe&nostni informace

To, zda je bezpe€né priblizit se k robotu v kazdém stavu, zavisi na analyze rizik a nebezpeci specifické pro danou aplikaci a
na nakonfigurovanych bezpenostnich scénarich. LED indikatory pomahaji identifikovat stav robota, ale nejsou
certifikovanymi bezpecnostnimi funkcemi.

V pfipadé pochybnosti vzdy pfed priblizenim se k robotu pouzijte vhodna bezpecnostni opatfeni:
e  Stisknéte tlaCitko nouzového zastaveni
e  Aktivujte ochranné zastaveni

e Qveérte, zda je robot v bezpe€ném stavu, pomoci uzivatelského rozhrani
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9.3 Blikajici vzory

Oznacuje pfechod mezi stavy nebo pozadavek na

Vzor Frekvence Vyznam

Pomalé ~0,6 Hz (pfiblizné 2 bliknuti za 3

blikani sekundy) pozornost uzivatele
Rychlé ~2 Hz (pfiblizné 2 bliknuti za sekundu)

blikani

Chyba a ztrata komunikace

Upozorriuje, ze se spousti pohyb, robot se pohybuje

pomalu nebo se aktualizuje systém

Pokud vizudlni indikator nebo jeho ovladaci zafizeni zjisti ztratu komunikace, je to signalizovano jako chyba trvalym

cervenym svétlem.

9.4 Prioritni logika LED

*  Systém LED vzdy zobrazuje nejkritictéjsi stav.

e  Pokud dojde k vice udalostem soucasné&, zobrazi se barva s nejvy3si ddlezitosti.

e Vramci stejné arovneé priority se zobrazuje vzdy pouze jedno barevné schéma, aby nedochazelo k zaméne.

9.5 Tabulka barev LED

Kategorie LED LED
Barva Vzor
Bila Static
ky
Roboticky systém Bila Pomaly
Stav Blika
Bila Rychlé
Blik&a

Stav Vyznam

Systém je v klidu nebo v reZimu
TEACH.

Spousténi nebo vypinani.

Aktualizace
systému.

Akce
uzivatele

Bezpecné
. Pfipraveno
k zahajeni.

NeprerusSujte
neprerusujte.
Pockejte
dokud nebude

NrOCfevytahujte
dokoncer.
zastrcku

ani neprerusuijte.
Pockejte

dokud nebude
proces dokoncen.
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Kategorie

Brzdy

Varovani

Bezpecnostni
chyby

LED

Barva

Zluta

Zluta

Zluta

Zluta

LED
Vzor

Staticky

Pomalé
blikani

Staticky

Pomalé
blikani

Staticka

Pomalé
blikani

Rychlé
blikani

Pomalé
blikani

Stav Vyznam

Brzdy zajiSténé/odjiSténé.

Cekani na dokonéeni spousténi.

Varovny stav.

Varovani: nutnd  interakce.

Zavazné chyby  (napf.
bezpecnostni,
systémové, komunikacni).

Poru3eni bezpe&nostnich predpist
nebo chyba aplikace.

Probiha obnoveni po chybé.

K obnoveni po chybé je nutny
vstup. Obnova po chybé je mozna
pomoci vstupu uzivatele (napf.
prekroceni limith kloubu pfi ruénim
vedeni)

Akce uzivatele

[ Pouziva se

pfi brzdéni.

T = Pockejte, az

se rozsviti trvale
Zluté svétlo nebo
dalSi pokyn.

e Nepouzivejte
. Zkontrolujte
uzivatelské rozhrani.

Zkontrolujte
uzivatelské rozhrani

a
potvrdte
varovani.

Nepouzivejte

. Provedte vySetfeni
prostfednictvim
uzivatelského
rozhrani.

Zkontrolujte

uzivatelské rozhrani.
Pfistupujte pouze v
pripadé, Ze je to
bezpecné a jste
proskoleni.

Pockejte
nebo provedte
reset pres
uzivatelské
rozhrani.

Odemknéte

kloub nebo
provedte
resetovani, abyste
mohli pokracovat v

provoz.
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Kategorie

Provedeni

Spoluprace

Rezim provedeni

Konflikty

LED
Barva

Magenta

Magenta

Staticky

LED
Vzor

Rychlé
blikani

Pomalé
blikani

Staticky

Pomalé
blikani

Pomalé
blikani

Staticky

Pomalé
blikani

Ukol se provadi autonomné.

Stav Vyznam

Provedeni bude brzy zahajeno (napf.

odpocitavani FCI).

Ukol aktivni v asistenénim reZimu.

Féaze provedeni pripravena. Brzdy
zapnuté.

Brzdy se uvolfiuji nebo je aktivni
rezim spoluprace (zadny aktivni
ukol).

Provedeni preruseno. Cekani na
zpétnou vazbu.

Zjistén konfliktni vstup (napf. rucni
vedeni vs. automatizace).

K vyreSeni konfliktu je nutny vstup.

Nepfiblizujte
se

. Robot se
pohybuje.

Akce uzivatele

®*—e

Nepriblizujte se
Poprava

je

bezprostie

dné blizko.

Priblizeni s
péce. Dodrzujte
bezpecnostni
protokoly.

Pristupujte s
opatrné. Roboti se
mohou zacit
pohybovat.

1 Robot se
maze

mirné pohybovat.
Bezpecné
priblizeni.

@ Poskytnéte
zpétnou vazbu
pro
pokracovani.
Robot
pozastaven.

——e Nepouzivat
. Vyfeste konflikt
vstupd.

i Poskytnéte vstup
nebo pokyny k
pokracovani.
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10 UDRZBA A LIKVIDACE

10.1 Udrzba

Rameno a ovladani Franka Research 3 jsou navrzeny pro bezudrzbovy provoz po dobu pfiblizné 20 000 hodin za
normalnich provoznich podminek. Normalni provozni podminky pouZzité jako zaklad byly odvozeny z rdznych
reprezentativnich aplikaci robotického systému a ovéfeny analyzami a testy. Pokud se aplikace zakaznika vyrazné Ilisi
od téchto zakladnich provoznich podminek, mdZe byt doba provozu za ur€itych okolnosti prodlouzena nebo
zkracena.

Pokud se systém bliZi této provozni dobé&, doporucujeme kontaktovat podporu Franka Robotics ((support@franke.de ).
Vyhodnoceni protokolovych dat systému tymem podpory pak urci, zda jsou nutné néjaké kroky.

UPOZORNENI

Pokud je pfi vizualni kontrole zjiSténo poSkozeni konstrukce robota, musi byt robot vyfazen z provozu bez ohledu
na aktualni dobu provozu.

UPOZORNENI

e Kazdych 12 mésicl pfi spusténi aktivujte systém nouzového zastaveni.
e P¥i spusténi kazdych 12 mésicl znovu pfipojte systém nouzového zastaveni.

e Kazdych 12 mésicli zkontrolujte funkénost vSech bezpeénostnich zafizeni, napf. systému nouzového
zastaveni.

e  Zkontrolujte vSechna dalSi bezpecnostni opatfeni, ktera byla pfijata pro zajisténi bezpecného provozu.
10.2 Cisténi

A NEBEZPECI

Nebezpeci Urazu elektrickym proudem

Nespravné pouZzivani tekutych Cisticich prostiedki a nespravné odpojeni zafizeni od napajeni mlize vést k smrtelnym
nehodam.

* Necistéte zafizeni, ktera nebyla bezpecné odpojena od napajeni.

* K CiSténi zafizeni nepouZivejte tekuté Cistici prostfedky.

P¥i Cisténi je tfeba mit na paméti nasledujici:
-  Cisténi smi provadét pouze kvalifikované osoby.
-  Cisténf je povoleno pouze tehdy, kdyZ je Franka Research 3 bezpe&né zastavena a odpojena od napéjent.
e Vypinani a odpojovani zafizeni smi provadét pouze kvalifikované osoby.
e K iSténi zafizeni nepouzivejte Zadné kapaliny.
* Nepouzivejte zadné Cistici chemikalie.

e Soucasti Ize Cistit pouze suchym hadfikem.

89


mailto:(support@franke.de

e Do zafizeni nesmi vniknout vihkost.

« Na rameno nevyvijejte velkou silu. Casti, které se maji &istit, musi byt podepfeny ruéné, aby nedoslo k pretizeni
a moznému poskozeni ramene.

UPOZORNEN]

Materialni poSkozeni zarizeni

* K CiSténi zafizeni nepouZzivejte tekuté Cistici prostfedky.

10.3 Likvidace

Likvidace

Likvidace Franka Research 3 musi byt v souladu s pfislusnymi zakony, normami a pfedpisy dané zemé.

Baterie

Ovladaci jednotka obsahuje knoflikovou baterii. Knoflikova baterie musi byt zlikvidovana oddélené v souladu s
pFislusnymi zédkony, normami a pfedpisy platnymi v dané zemi.

Chcete-li baterii vyjmout, oteviete ovladaci panel.

UPOZORNENI

Otevreni ovladaciho prvku je povoleno pouze za Ucelem vyjmuti knoflikové baterie pfi jeji likvidaci.

Vréaceni odpadu z obal(

Pro vraceni pouzitych oballl kontaktujte spole¢nost Franka Robotics.

10.4 Mechanicka vyména ovladaciho panelu

Chcete-li ovladaci prvek vyménit mechanicky, postupuijte podle nasledujicich krokd:

e  Provedte zalohu, pokud to vadny ovladac jeSté umoznuje.

Vypnéte robot.

*  Vypnéte fidici jednotku hlavnim vypinacem.

e  Odpoijte fidici jednotku od napajeni.

*  Odpojte konektor C1 (propojovaci kabel k robotu) a sitové pfipojeni C2 na ovladacim panelu.

e Vyménte vadny ovladaci panel za nadhradni. Dodrzujte poZzadované podminky prostfedi pro ovladaci panel
(viz kapitola 10 ,Montaz a instalace").

e  Pripojte pfipojovaci kabel robota k zastréce C1 na ovladacim panelu.

e  Provedte sitové pripojeni C2.

e  Pripojte ovladaci jednotku k sitovému napajeni

e  Pripojte ovladaci zafizeni k konektoru X5 na zakladné robota pomoci ethernetového kabelu.

e  Zapnéte ovladani pomoci hlavniho vypinace.
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11 ODSTRANOVANI PORUCH

Re&eni problémil a bezpe&nostni chyby
Seznam opravitelnych bezpecnostnich chyb naleznete v kapitole 4.10 — Bezpecnostni funkce v této prirucce.

Reseni nasledujicich problémdi naleznete v kapitole ReSeni problém(l v prislusném navodu k obsluze odpovidajicimu verzi vaseho
systému (napr. 5.6.0 nebo 5.8.0).

* Hilasité klikani b&hem vypinani

®  Chyba mezni hodnoty spoje

e  Chyba polohy kloubu

* Nepodarilo se odemknout spoje

*  Robot nedokon¢i spousténi

* Nadispleji se neustale zobrazuje hlaSeni ,Vypinani systému*
* Robot se po zapnuti ovladaciho panelu nespusti

* Necekané zastaveni nasledované restartem

Pokud se obnoveni nezdafi, mdze byt pfi¢inou poskozeni hardwaru nebo porucha softwaru. V takovych pripadech:
1. Okamzité vypnéte systém.
2. Robot vyfadte z provozu.

3. Kontaktujte svého servisniho partnera nebo zakaznickou podporu Franka. Kontakt: support@franka.de

UPOZORNEN|

P¥i kontaktovani podpory uvedte sériové Cislo ramene a logové soubory robota.
Soubory protokolu si miiZete stahnout na adrese: Desk Podrobné pokyny naleznete v kapitole 13.2 — Stazeni
protokolu v ndvodu k obsluze.

12 TECHNICKE UDAJE

Nejnoveé;jsi datovy list k Franka Research 3 (Cislo dokumentu: R02212) najdete na adrese:

L3 https://franka.de/documents

* Najdete zde datovy list s nazvem:
,-FR3 Arm v2.0“ v anglictiné a némcine.

UPOZORNENI

Pravdépodobnost poruchy za hodinu byla vyhodnocena pfi teploté 40 °C. Bezpecnostni hodnoceni vSak plati
pro vSechny funkce v teplotnim rozsahu, véetné rozsifeného teplotniho rozsahu.

Pokud se pro vypocet pouziji hodnoty pravdépodobnosti poruchy systému za hodinu, je tfeba vzit v Gvahu teplotu.
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DalSi informace o pravdépodobnosti poruchy za hodinu ziskate od spole¢nosti Franka Robotics na
adresesupport@franka.de .

12.1 Podminky prostfedi pro dodani a prepravu

Systém lIze skladovat a pfepravovat v teplotnim rozmezi od -25 °C do +70 °C.

13 PREPRAVA A MANIPULACE

A UPOZORNENI

Tézké zarizeni
Vzhledem k vlastni hmotnosti a ¢aste¢né také geometrickému provedeni miiZze zvedani a manipulace s vybavenim
zpUsobit poranéni zad a v pfipadé padu vazné poranéni prstd, rukou, prstd na nohou a chodidel.

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

e  Zafizeni vzdy zvedejte s pomoci druhé osoby.
e  Zafizeni musi byt umisténo na rovném povrchu, aby se zabranilo jeho naklonéni nebo sklouznuti.

e Dodrzujte platné firemni predpisy tykajici se zvedani bfemen a osobnich ochrannych pomtcek.

UPOZORNENI

Materialni po3kozeni ramene, koncovych efektort a predmétl v maximalnim pracovnim prostoru

Citlivé elektromechanické soucasti v rameni a koncovych efektordl mohou byt poskozeny, pokud jsou koncové
efektory pfipojeny k rameni pfi jeho uvedeni do transportni polohy.

* Pred pfemisténim ramene do transportni polohy demontujte vSechny koncové efektory a

pridavna zafizeni. Nenechavejte volné pfredméty v maximalnim pracovnim prostoru.

A NEBEZPECI

Poskozeni ramene a ovladani

Mechanicky naraz miize zpUsobit poskozeni nebo ztratu kalibrace citlivych elektromechanickych souéasti ramene
a ovladani. Vyvarujte se naraziim.

e  Zafizeni neukladejte hrubé.

e  Zafizeni vzdy skladujte a pfepravujte v plivodnim obalu, a to i uvnitf budov.

13.1 Postup

Aby byl zajiStén bezpecny pohyb robota Franka Research 3, musi uzivatelé dodrzovat tfikrokovy postup. Tento postup je
nezbytny k ochrané robota pfed poSkozenim pfi manipulaci, pfepravé nebo skladovani.
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Predpoklad
e  Koncovy efektor a pfidavna zafizeni musi byt z ramene odstranény.

e Robot se musi volné pohybovat, aniz by mu branily pfekazky, aby mohl zaujmout transportni pozici. V
pripadé prekazek v robotické burice zvazte priblizeni robota k transportni pozici pomoci ru¢niho vedeni.

Postup se sklada z nasledujicich krokd:

13.1.1 Krok 1. Transportni poloha ramene

PFfed manipulaci nebo pfepravou robota je nutné jej nejprve pfesunout do bezpecné a kompaktni konfigurace zvané

prepravni rezim.

K tomu pouzijte funkci ,Move to pack pose“ (Pfesunout do balici polohy) v nabidce Settings (Nastaveni) uzivatelského rozhrani
Franka. Tim zajistite, Ze vSechny

klouby spravné umistény, aby se minimalizovalo riziko poSkozeni béhem zvedani nebo baleni.

Podrobné pokyny s obrazky, jak pfipravit robota pro pfepravni rezim pomoci funkce ,Move to pack pose“ v nastaveni
rezimu programovani a provadéni v uzivatelském rozhrani Franka, naleznete v kapitole 13.5 Prepravni poloha ramene v
pFisluSném navodu k obsluze odpovidajicimu vasi verzi systému (napr. 5.6.0 nebo 5.8.0).

Poté postupujte podle pokyn(l pro manipulaci, zvedani a opé&tovné baleni ramene popsanych v kapitolach 13.1.2 a
13.1.3 tohoto manualu.

13.1.2 Krok 2. Manipulace a zvedani

Rameno vZdy zvedejte v polohédch ur€enych pro zvedani (viz obrazek nize), aby nedoSlo k nadmérnému namahani
kloubl ramene pfi manipulaci a zvedani. Ramena zejména nikdy nesmi byt pfenaSena v nataZzené poloze tak, ze
kazdou stranu ramene drzi jedna osoba.

Obrazek 65: Polohy pro zvedani
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UPOZORNEN]

Materialni poskozeni ramene

Pohyb ramena silou v uzaméeném stavu povede k do¢asnému prokluzu vnitfnich ¢asti, coz zplsobi ztratu
kalibrace a posSkozeni ramena.

* Rameno manipulujte, zvedejte a pfepravujte pouze v mistech uvedenych v této pfirucce, aby nedoslo k
nadmérnému namahani kloubd ramene.

e Sramenem je tfeba zachézet opatrné, a to i pfi jeho nastavovéani a zapinani nebo vypinani.

UPOZORNENI

Nestoupejte na rameno a neopirejte se o ngj.

UPOZORNENI

Dbejte na hmotnost.

Hmotnost ramene je pfiblizné 17,8 kg.

A VAROVANI

Tézka technika

Vzhledem k vlastni hmotnosti a geometrickému provedeni miize zvedani a manipulace se zafizenim zpUsobit
poranéni zad a v pfipadé& padu vazné poranéni prstd, rukou, prstdl na nohou a chodidel.

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

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

e Dodrzujte firemni predpisy tykajici se zvedani biemen a osobnich ochrannych prostiedku.

A VAROVANI

Poskozené soucésti

Elektricka rizika mohou vést k vaznym zranénim.

e  Zkontrolujte, zda je obal v dobrém stavu a plni svou ochrannou funkci.

e  Zkontrolujte, zda kabely, zastréky a mechanické kryty nevykazuiji praskliny a poskozenou izolaci.

* Nepouzivejte poSkozené kabely, zastrcky a mechanické kryty. V pfipadé pochybnosti kontaktujte spole€¢nost
Franka Robotics.

UPOZORNENI

Materialni poSkozeni ramene a ovladani
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Mechanicky naraz mlize zplsobit po3kozeni nebo ztratu kalibrace citlivych elektromechanickych souc¢asti ramene
a ovladani.

e  Vyvaruijte se narazdim.
e  Zafizeni pokladejte opatrné.

e  Zafizeni vzdy skladujte a prepravujte v pivodnim obalu, a to i pfi pfepravé na kratké vzdalenosti.

UPOZORNENI

Materialni poskozeni ramene, koncovych efektort a predmétti v maximalnim pracovnim prostoru

Citlivé elektromechanické soucasti v rameni a koncovych efektorli mohou byt poskozeny, pokud jsou koncové
efektory pfipojeny k rameni pfi jeho uvedeni do transportni polohy.

* Pred pfemisténim ramene do transportni polohy demontujte vSechny koncové efektory.

* Nenechavejte volné predméty v maximalnim pracovnim prostoru.

13.1.3 Krok 3. Zpétné zabaleni ramene
Predpoklad
e Robot musi byt v transportni poloze. Postup

1. Otevrete krabici.

2.  Uchopte rameno ve dvou lidech za oznatené mista pro zvedani a opatrné jej viozte do spodni ochranné

vrstvy.

Obréazek 66: Zvedani ramene
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3. Vlozte prostfedni ochrannou vrstvu.

4. Vlozte horni ochrannou vrstvu.

5. Zavrete foliovy obal.

6. Zaviete krabici.

Obrézek 67: Baleni ramene

Obréazek 68: Uzavieni krabice
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14 PRILOHA

14.1 Doba a vzdalenost zastaveni

Nasledujici diagram znézoriiuje doby zastaveni a brzdné drahy os 1 aZ 4 podle pozadavk( normy EN 1SO 10218-1.

Nasledujici
riizné

néasledujici
rozSifeni

tabulka ilustruje
stavl rliznych

spojitost  spolecné

rozsSifeni 100 %

pozice

pro

rdizné

RozSifeni 100 % RozSifeni 66 % RozSifeni 33 %
Spoj 1
Spoj 2
Spols \ :;5;{“\
o O
=]/
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Spoj 4

el

do ol

Obrazek 69: llustrace stavd prodlouzeni

14.2 Kategorie zastaveni 0

Nésledujici tabulka shrnuje maximalni hodnoty os 1-4 pro kategorii zastaveni 0. Testy se provadéji pouze v nejhorsim
pfipadé pro kazdy kloub (100% prodlouzeni, 100% rychlost, 100% uZzitecné zatizeni).

Kloub max. brzdné draha [rad] max. doba zastaveni [s]
1 0,422 0,585
2 0,412 0,914
3 0,444 0,662
4 0,211 0,560

Stejné vysledky jsou shrnuty na nasledujicich obrazcich.

Stopping Distance (rad)

I
S
=}

0.35¢

0.30r

0.25¢

CATO Vel:100% Ext:100% Load:100%

0.444 —e— Joint 1
—=— Joint 2
B4ty —— Joint 3
—&— Joint 4
0.221,
96 98 100 102 104
Velocity (%)

Obrézek 70: Brzdnéa dréha
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Joint 1 - Stop Category: Catl

—8— Payload 33%,
—&— Payload 33%,
064 Payload 33%,
"~ | 4~ Payload 66%,
- Payload 66%,
- Payload 66%,
051 =
_ -
° =
8 =
804
3
»
=}
o
g
20.3
g
A
0.2
0.1

Ext 33%
Ext 66%
Ext 100%
Ext 33%
Ext 66%
Ext 100%

Payload 100%, Ext 33%
Payload 100%, Ext 66%
Payload 100%, Ext 100%

33%

Obrézek 71: Vzdalenost, zastaveni Cat0, vSechny klouby, 100% prodlouzeni, 100% rychlost, 100% uZite¢né zatizeni

66%
Velocity (%)

14.3 Kategorie zastaveni 1

Nasledujici tabulka shrnuje maximalni hodnoty os 1-4 pro kategorii zastaveni 1.

Kloub max. brzdna draha [rad] max. doba zastaveni [s]
1 0,660 0,652
2 0,681 0,559
3 0,536 0,407
4 0,355 0,313

100%
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CATO Vel:100% Ext:100% Load:100%

0.914 —e— Joint 1
090 —a— Joint 2
—4— Joint 3
—— Joint 4
0.85¢f
~ 0.80
a2
£
= 0.751
o
[=4
‘G
20.701
bl
0.66%
0.65f
0.60 058y
0.560,
0.55¢ L L L L L
96 98 100 102 104

Obrazek 72: Cas, Stopp Cat0, viechny klouby, 100% prodlouzeni, 100% rychlost, 100% uZite&né zatizeni

14.3.1 Kloub 1

Velocity (%)

Joint 1 - Stop Category: Catl

Payload & Extension
—a— Payload 33%, Ext 33%
—a— Payload 33%, Ext 66%
—&— Payload 33%, Ext 100%
0.6 1 —m— Payload 66%, Ext 33%
—#— Payload 66%, Ext 66%
~#- Payload 66%, Ext 100%
—&— Payload 100%, Ext 33%
—4— Payload 100%, Ext 66%
—&— Payload 100%, Ext 100%
0.5
c)
o
E
S
= 0.4
£
g
a
2
a
0.3
0.2

33%

14.3.2 Kloub 2

Sé%
Velocity (%)

Obrézek 73: Cas, zastaveni Catl, kloub 1

100%
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Joint 2 - Stop Category: Catl

0.7 1/ —e— Payload 33%, Ext 33% ;
—8— Payload 33%, Ext 66% |
—&— Payload 33%, Ext 100%
0.6 1 —#— Payload 66%, Ext 33%
—&— Payload 66%, Ext 66%
—— Payload 66%, Ext 100%
—#— Payload 100%, Ext 33%
__ 057 _m— Payload 100%, Ext 66%
3 —m— Payload 100%, Ext 100%
@
g
& 0.4 4
o
[=)
o
=
03
2
w
0.2 4
0.1 4
33% 66% 100%
Velocity (%)
Obrazek 74: Vzdalenost, zastaveni Catl, kloub 2
Joint 2 - Stop Category: Catl
Payload & Extension
—e— Payload 33%, Ext 33%
—8— Payload 33%, Ext 66%
—#— Payload 33%, Ext 100%
—=— Payload 66%, Ext 33%
0.5 | —8 Payload 66%, Ext 66%
" | —m— Payload 66%, Ext 100%
~#— Payload 100%, Ext 33%
~4— Payload 100%, Ext 66%
—#— Payload 100%, Ext 100%
04
@
E
E
2
a
g
@
0.3
02

33% 66% 100%
Velocity (%)

Obréazek 75: Cas, Stopp Catl, kloub 2
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14.3.3 Spoj 3

Joint 3 - Stop Category: Catl

—&— Payload 33%, Ext 41%
—&— Payload 33%, Ext 66%
0.5 1 —e— Payload 33%, Ext 100%
—— Payload 66%, Ext 41%
~4#— Payload 66%, Ext 66%
—&— Payload 66%, Ext 100%
Bl —#— Payload 100%, Ext 41%
_— —m— Payload 100%, Ext 66%
E —m— Payload 100%, Ext 100%
I
o
=
©
2031
=)
o
c
k=4
o
2
w
0.2
0.1

33% 66%

100%

Velocity (%)
Obréazek 76: Cas, Stopp Cat1, kloub 3
14.3.4 Spoj 4
Joint 3 - Stop Category: Catl
0451 Payload & Extension I
o Payload 33%, Ext 41%
—o— Payload 33%, Ext 66% e g
—e— Payload 33%, Ext 100% .
~#— Payload 66%, Ext 41%
—@— Payload 66%, Ext 66% _—
0.40 1 —m— Payload 66%, Ext 100% —
—o— Payload 100%, Ext 41% o
—8— Payload 100%, Ext 66% /
~&— Payload 100%, Ext 100% =
/7/
."/
0.35 | e
3 /
¢ ——
£ ¥
g2 =
g
e
; LS — 4
0.25 -
e
0.20
33% 66% 100%

Velocity (%)

Obrézek 77: Cas, zastaveni Catl, spoj 3

144 Kategorie zastaveni 2

Nasledujici tabulka shrnuje maximalni hodnoty os 1-4 pro kategorii zastaveni 2.
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Spoj max. brzdna draha [rad] max. doba zastaveni [s]
1 0,650 0,651
2 0,679 0,567
3 0,534 0,405
4 0,340 0,308

14.4.1 Spoj 1

Joint 1 - Stop Category: Cat2

Payload & Extension

—e— Payload 33%, Ext 33%
—8— Payload 33%, Ext 66%
—e— Payload 33%, Ext 100%
061 —m— Payload 66%, Ext 33%
~®- Payload 66%, Ext 66%
—#— Payload 66%, Ext 100%
&~ Payload 100%, Ext 33%
—4— Payload 100%, Ext 66%
0.5 9 —4— Payload 100%, Ext 100%
El
g
w 041
g
=
W
(=]
o
g
g
8034
w
02
0.1
33% 66% 100%
Velocity (%)
Obrézek 78: Vzdalenost, Stopp Cat2, spoj 1
Joint 1 - Stop Category: Cat2
Payload & Extension
—e— Payload 33%, Ext 33%
—®— Payload 33%, Ext 66%
—e— Payload 33%, Ext 100%
067 _m— Payload 66%, Ext 33%
~m- Payload 66%, Ext 66% =
—m— Payload 66%, Ext 100% e
~#— Payload 100%, Ext 33% A
—#— Payload 100%, Ext 66% e :
0.5 4 —#— Payload 100%, Ext 100% _
- ,/'/
I e
v
Boal | ——
E
o
£
a
g
£
@
0.3
..
- e ———
0.1
33% 66% 100%
Velocity (%)

Obrézek 79: Cas, Stopp Cat2, spoj 1
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14.4.2 Spoj 2

Stopping Distance (rad)

Stapping Time (s}

Joint 2 - Stop Category: Cat2

0.7 Payload & Extension
—&— Payload 33%, Ext 33%
—e— Payload 33%, Ext 66%
—&— Payload 33%, Ext 100%
— —#— Payload 66%, Ext 33%
= —#— Payload 66%, Ext 66%
—m— Payload 66%, Ext 100%
—&— Payload 100%, Ext 33%
—&— Payload 100%, Ext 66%
054 —— Payload 100%, Ext 100%
0.4
0.3
0.2 4
0.1+
33% 66% 100%
Velocity (%)
Obrézek 80: Vzdalenost, Stopp Cat2, spoj 2
Joint 2 - Stop Category: Cat2
Payload & Extension
—&— Payload 33%, Ext 33%
—e— Payload 33%, Ext 66%
—&— Payload 33%, Ext 100%
—#- Payload 66%, Ext 33%
05 —#— Payload 66%, Ext 66%
" | ==~ Payload 66%, Ext 100%
—&— Payload 100%, Ext 33%
—&— Payload 100%, Ext 66%
—&— Payload 100%, Ext 100%
04
0.3
0.2

33% 6% 100%
Velocity (%)

Obrazek 81: Cas, zastaveni Cat2, spoj 2

104



Stopping Distance (rad)

Stopping Time (s)

1441 Spoj3

Joint 3 - Stop Category: Cat2

Payload & Extension
-~ Payload 33%, Ext 41%
—&— Payload 33%, Ext 66%
0.5 —e— Payload 33%, Ext 100%
~#- Payload 66%, Ext 41%
—#- Payload 66%, Ext 66%
@~ Payload 66%, Ext 100%
—&— Payload 100%, Ext 41%
—§— Payload 100%, Ext 66%
0.4 4 —% Payload 100%, Ext 100%
0.34
0.2 4
0.14
33% 66% 100%
Velocity (%)
Obrézek 82: Vzdalenost, Stopp Cat2, spoj 3
Joint 3 - Stop Category: Cat2
Payload & Extension
~&— Payload 33%, Ext 41%
—o— Payload 33%, Ext 66%
—8— Payload 33%, Ext 100%
~#- Payload 66%, Ext 41%
0.40 1 —®— Payload 66%, Ext 66%
—@- Payload 66%, Ext 100%
—&— Payload 100%, Ext 41%
—&— Payload 100%, Ext 66%
—&— Payload 100%, Ext 100%
0.35 4
0.30
0.254
0.20 1

33% 66% 100%
Velocity (%)

Obrézek 83: Vzdalenost, Stopp Cat2, spoj 3

105



14.4.2 Cas Spoj 4

Stopping Distance (rad)

Stopping Time (s)

Joint 4 - Stop Category: Cat2

0.35 4

0.304

0.254

0.20 4

0.15 4

0.104

0.05 4

STEY:

Payload & Extension
Payload 33%, Ext 66%
Payload 33%, Ext 100%
Payload 66%, Ext 66%
Payload 66%, Ext 100%
Payload 100%, Ext 66%
Payload 100%, Ext 100%

33%

66% 100%
Welocity (%)

Obrézek 84: Vzdalenost, Stopp Cat2, spoj 4

Joint 4 - Stop Category: Cat2

0.300 -

0.275 4

0.250

0.225 4

0.200 +

0.175 4

0.150 4

0.125+4

theddd

Payload & Extension
Payload 33%, Ext 66%
Payload 33%, Ext 100%
Payload 66%, Ext 66%
Payload 66%, Ext 100%
Payload 100%, Ext 66%
Payload 100%, Ext 100%

33%

66% 100%
Velocity (%)

Obrézek 85: Cas, Stopp Cat2, spoj 4
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145 Doba odezvy

Vstup Doba reakce motoru Reakéni doba Bezpe€ny
vystupni tchop
Vstup uZivatele 42 ms 48 ms
Poruseni bezpe¢nostni funkce 36 ms 42 ms
42 ms 48 ms
Centralni reakce — spole¢néa chyba 42 ms 48 ms
Centrélni reakce — podfizena chyba 10 ms -
Lokalni reakce — spole¢né chyba 10 ms -
Lokalni reakce — podfizena chyba 30 ms 36 ms

Reakce — chyba hlavniho fizeni

14.6 Presnost bezpe€né polohy

Pokud se pouZziva jakakoli bezpecnostni funkce zalozend na méreni bezpetné polohy, je tfeba vzit v ivahu omezenou

presnost.

Mezi hlavni faktory, které je tfeba zohlednit, patfi mimo jiné strukturdlni elasticita, mechanické tolerance, montazni

tolerance, zpracovani signalu a pfesnost senzord.

Vliv téchto faktorli na pfesnost je silné ovlivnén vnéjSimi silami, uzitenym zatizenim, dynamickym stavem, jako je

rychlost, a kinematickou konfiguraci (polohou).

PFi parametrizaci bezpec€nostnich funkci, které maji byt pouzity v aplikaci, je tfeba zohlednit pfesnost bezpecné polohy.
Jak velka rezerva je tfeba pouzit, zavisi do zna€né miry na vySe uvedenych faktorech, a proto je tfeba ji individualné

vyhodnotit a ovéfit.
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15 SLOVNICEK

Nazvoslovi Popis

Spravce Spravce je osoba opravnéna odpoveédnou osobou k pfistupu k robotickému systému a
vyuzivani uzivatelského rozhrani Desk nésledujicim zplisobem:

Spréavce nastavuje a méni role, pristupova prava a hesla.

Spréavce nastavuje a méni parametry systému, které nesouviseji s bezpe€nosti (napf. pfi zméné
nastaveni koncového efektoru).

Spravce programuje a uci roboticky systém.

Aplikace Aplikace jsou modularni robotické programy, z nichz kazdy predstavuje dil¢i krok robotické
ulohy. Lze je zakoupit v obchodé Franka Store a parametrizovat v Desk tak, aby tvorily celé
automatizacni ulohy.

Rameno Rameno je hmatové robotické rameno se sedmi osami. Je soucasti Franka Research 3.

Osy Rameno se sklada ze sedmi po sobé jdoucich os. Pohyb je vytvaren v osach.

Kartézské Kartézsky prostor je trojrozmérny prostor, ve kterém jsou vSechny osy (X, Y a Z) navzajem
kolmé.

Zastaveni Zastaveni kategorie 0 je zastaveni okamzZitym odpojenim napéajeni pohont stroje (podle normy

kategorie 0 EN 60204:2019).

Zastaveni Zastaveni kategorie 1 je fizené zastaveni, pii kterém je k dispozici napajeni pohon( stroje k

kategorie 1 dosazeni zastaveni a poté je napajeni odpojeno, jakmile je zastaveni dosazeno (podle normy
EN 60204:2019).

Zastaveni Zastaveni kategorie 2 je fizené zastaveni s napajenim pohonnych mechanism( stroje (podle

kategorie 2 normy EN 60204:2019).

TE&zisté (CoM)

T&Zisté je stfed hmotnosti objektu. V tomto bodé pdsobi gravitaéni sila.

Prostor pro

Prostor pfistupny jak operatorovi, tak robotu b&hem provadéni tkold.

spolupréci

Propojovaci Propojovaci kabel spojuje rameno s ovladanim.

kabel

Ovladani Ovladaci jednotka je hlavni Fidici jednotkou a je soucéasti Franka Research 3. Hlavni fidici
jednotka umozfuje monitorovani a ovladani mechanické struktury robota.

Stdl Desk je webové, intuitivni a grafické programovaci a uzivatelské rozhrani spolecnosti Franka
Robotics pro vymeénu informaci a vydavani prikazl. Je souéasti uzivatelského rozhrani Franka
ul.

Nouzové Nouzové zastavovaci zafizeni musi byt pfipojeno k systému, aby v pfipadé nouze zastavilo

zastavovaci Franka Research 3 a provedlo zastaveni kategorie 1. To zplsobi, Ze Franka Research 3

zafizeni zabrzdi na maximalni kapacitu a zajiStovaci Srouby mechanicky zablokuji rameno.
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Pojmenovani

Popis

Nouzové zastavovaci zafizeni je pfipojeno ke konektoru X3 na zakladné ramene.

Stitky Stitky pro nouzové odemknuti se nachazeji ve tfech rliznych mistech na rameni. Ukazuji, kde
nouzového pouzit nastroj pro nouzové odemknuti, aby bylo mozné robota v pfipadé nouze rucné
odemknuti premistit.

Nouzové Pouziti nastroje pro nouzové odemknuti k odemknuti bezpe€nostniho zamykaciho systému
odemknuti za Uuc€elem ru¢niho pohybu ramena se nazyva nouzové odemknuti.

Nastroj pro
nouzové
odemknuti

Nastroj pro nouzové odemknuti je nastroj pro ruéni odemknuti bezpe€nostniho zamkového
systému v pfipadé nouze. Pomoci tohoto nastroje Ize rameno pohybovat i v pfipadé, Ze neni
napajeno.

Smérnice EMI

Smérnice EMI (2014/30/ES), oznaCovana jako smérnice EMI, upravuje elektromagnetickou

2014/30/EU kompatibilitu zaFizeni v Evropském hospodafském prostoru, Svycarsku a Turecku.

Tlacitko pro Aktivacni tlacitko je soucasti Pilot-Grip a Pilot. UmozZnuje aktivaci pohybu ramene.

aktivaci pohybu ramene.

Externi Externi spoustéci zafizeni je pfipojeno ke konektoru X4 v zakladné ramene. Pfi poloviénim

spoustéci stisknuti externiho spoustéciho zafizeni je mozné testovat a spoustét automatické programy

zafizeni robota, dokud zafizeni zdstava poloviéné stisknuté.

Bezpecnostni Bezpecnostni blokovaci systém blokuje vSech sedm os ramene. Rameno si udrzuje svou polohu i

blokovaci po vypnuti napéjeni.

systém

Pravidlo FCC 47 | FCC je Federalni komise pro komunikace. Jedna se o nezavislou americkou agenturu, ktera

CFR ¢éast 15 reguluje radiové, satelitni a kabelové komunikace. Reguluje otazky tykajici se elektromagnetické
kompatibility zafizeni.

Franka Franka Robotics GmbH (zkratka FR) je nazev spolecnosti. Vyvinuli jsme a nyni vyrabime Franka

Robotics Research 3.

GmbH

Franka Systém Franka Research 3, zkracené Franka Research 3, tvofi komponenty ramena a fidiciho

Research 3/

Systém
Franka
Research 3

systému.

Franka Store

Franka Store je internetovy obchod spole¢nosti Franka Robotics, ktery nabizi aplikace, balicky a
hardware pro snadné online objednavani. Je soucasti Franka World: https://franka.world/

Franka Ul Franka Ul je softwarovy ramec pro uZzivatelské rozhrani Franka Research 3 pfistupné
prostfednictvim webového prohlizece. Obsahuje rozhrani ,Desk®, ,Watchman* a ,Settings".
Franka World Franka World je online platforma, ktera propojuje zakazniky, partnery a vyvojafe softwaru a

hardwaru, jejichZ &innost se to¢i kolem produktll a sluZzeb Franka Robotics. Franka World
poskytuje nastroje pro spravu Franka Research 3, pristup k online obchodu s neustéle se
rozsifujicim portfoliem softwarovych a hardwarovych produktli a moznost stat se soucasti
aktivni a nadSené komunity.
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Pojmenovani
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Navstivte https://franka.world/ a vyuzijte vSech vyhod.

Vedeni / Vedeni popisuje pohyb robota pomoci haptické interakce, napf. za U¢elem nauceni nové pozice.

Rucni vedeni

Tlacitko vedeni | Tlacitko vedeni se nachéazi na pravé strané pilotni rukojeti. Rameno Ize pohybovat
stisknutim tlacitka vedeni a ¢asteCnym stisknutim tlacitka aktivace.

Rezim vedeni Rezimy vedeni usnadiiuji vedeni tim, Ze uzamykaji nebo odemykaji rizné sméry nebo

otaceni v prostoru, napf. pohyb ramena ve tfech smérech. Mezi rezimy vedeni Ize pfepinat
pomoci tla¢itka Guiding-Mode na rukojeti Pilot-Grip nebo pfimo z pracovniho stolu.

Ruka/ Franka
Hand

Ruka je elektricky dvouprsty paralelni chapadlo a je k dispozici jako volitelné pfisluSenstvi.
Ruku Ize pouzit pro Franka Production3, Franka Research 3 a upevnéni podle konstrukce
pfiruby 1SO. Ruka je koncovy efektor. Neni soucasti certifikovaného stroje.

Integrator Integrator je odpovédny za sestaveni Caste¢né dokonceného stroje do finalni podoby
kombinaci robota s jinym zafizenim nebo jinym strojem, v&etné dalSich robotl, za ucelem
vytvofeni strojniho systému.

Integrator také provadi prfislusna posouzeni rizik s cilem identifikovat zbytkova rizika a
eliminovat je nebo minimalizovat v souladu s normou I1ISO 12100.
Integrator je odpovédny za bezpecnost konecné aplikace.

Interakce Franka Research 3 je navrZzena tak, aby se snadno programovala a ovladala a aby se rychle
ucila a opakované ucCila nové Ukoly. Kdyz je Franka Research 3 v reZzimu ,monitorovaného
zastaveni“ nebo je fizena (reZim uceni), zakladna Franka Research 3 je bil4, coZz znamend, Ze
rameno je pfipraveno k interakci.

Rozhrani Rozhrani, které tvofi bézné dostupny pocitac, tablet nebo NOTICEbook s webovym
prohlize€em, je pfipojeno k zékladné ramene pomoci ethernetového kabelu. K uZivatelskému
rozhrani Franka Ize pfistupovat ve webovém prohliZze€i prostfednictvim rozhrani.

Smeérnice o Smérnice o nizkém napéti (2014/35/ES), dale jen ,smérnice o nizkém napéti“ (LVD),

nizkém upravuje bezpecnost elektronicky ovladanych zafizeni v Evropském hospodarském

napéti prostoru, Svycarsku a Turecku.

2014/35/ES

Smeérnice o Smeérnice o strojnich zafizenich (2006/42/ES), déle jen ,smérnice o strojnich zafizenich”

strojnich nebo ,MD“ upravuje standardizovanou Uroveni ochrany za UCelem prevence nehod u

zafizenich strojnich zafizeni a Castecné dokonCenych strojnich zafizeni v Evropském hospodarském

(2006/42/EU) prostoru, Svycarsku a Turecku.

Maximalni Prostor, ktery miize byt zameten pohyblivymi ¢astmi robota, plus prostor, ktery mize

pracovni zamést koncovy efektor a obrobek.

rostor . o SN . L
P DalSi informace naleznete v Casti Maximalni a chranény prostor v kapitole Spravna instalace.
Obsluha Operator je opravnén pristupovat k Franka Research 3 a vyuzivat uZivatelské rozhrani Desk k

pouzivani Franka Research 3 v mezich stanovenych odpovédnou osobou a spravcem.
Operétor je opravnén spoustét, sledovat a zastavovat zamysleny provoz Franka Research 3. V
ramci Desk Ize uZivatellm pfifadit roli ,operator. Operatofi maji k Desk pouze omezeny
pristup.
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Pilot Pilot je uzivatelské rozhrani na rameni pro vedeni a ovladani ramene a/nebo Desk. Zahrnuje
Pilot-Grip a Pilot-Disc.

Pilot-Disc Pilot-Disc je soucasti Pilota a slouZzi k interakci s ramenem a/nebo stolem.

Pilot-Grip Pilot-Grip je soucasti systému Pilot a slouzi k ru€nimu vedeni.

Pose Péza je kombinaci polohy a orientace v prostoru.

Ochranna Ochrann& opatfeni snizuji riziko v souladu s bodem 3.19 normy ISO 12100. Jsou

opatfeni zavadéna a posuzovana nasledujicimi osobami:
Konstruktér a/nebo integrator (intrinzicky bezpecny design, ochrana a dopliikova ochranna
opatfeni, informace pro pouZiti)
Odpovédna osobal/integrator (organizace: bezpecné pracovni postupy, dohled, systémy povoleni
k praci; poskytovani a pouzivani dodateCnych bezpecnostnich opatfeni; pouzivani osobnich
ochrannych prostfedk(; $kolenf)

Odpovédna Odpovédna osoba je odpovédna za dodrZovani predpisli v oblasti bezpecnosti a ochrany

osoba zdravi pfi praci a nafizeni o bezpecnosti provozu. Odpovédnou osobou za Franka

Research 3 je mimo jiné podnikatel, Feditel Ustavu, zaméstnavatel nebo zastupce
odpovédny za pouzivani Franka Research 3.

Smérnice RoHS

Smérnice RoHS (2011/65/EU), déale jen smérnice RoHS, omezuje pouzivani nékterych

2011/65/EU nebezpecnych latek v elektrickych a elektronickych zafizenich v Evropském hospodarskem
prostoru, Svycarsku a Turecku.

Chranény Ochranu prostoru definuje jeho obvod.

rostor . o o o . PR

P DalSi informace naleznete v Casti Klasifikace prostoru v kapitole Spravné instalace.

Bezpecnostni Bezpecnostni pravidlo se sklada z parametrizované bezpecnostni funkce, volitelnych

pravidla aktivacnich podminek a reakce, ktera se provede v pfipadé poruseni bezpecnostni funkce.

Bezpecnost Sada bezpecnostnich pravidel definovanych v Watchman, ktera pokryvaji konkrétni rizikovou

ni scénéare situaci, naprf. scénar ,Test & Jog"“ pokryvajici vSechna pravidla pro rezim Test & Jog.

Nastaveni Definice obecnych nastaveni souvisejicich s bezpe&nosti, jako je bezpe¢né chovani vstupd

bezpecnosti nebo model kolize koncového efektoru.

SEEPO Bezpecnostni funkce ,Bezpecné vypnuti koncového efektoru”. Podrobnosti najdete v kapitole
Bezpecnostni funkce.

Rozhrani Rozhrani nastaveni je uzivatelské rozhrani pfistupné prostfednictvim webového prohlizece,

nastaveni které slouzi k nastaveni parametr(i Franka Research 3 nesouvisejicich s bezpeénosti, napr.

nastaveni sité, uzivatelské role nebo hesla. Je soucasti softwarového ramce Franka Ul.

Jednotny bod
ovladani (SPoC)

Jednotny bod ovladani (SPoC) je funkce, ktera umoziuje pouze jednomu uzivateli najednou
spoustét kritické akce, tj. upravovat nastaveni systému a Ukoly nebo spoustét aktivni akce
robota, jako je odemykani kloubtl a spousténi tikold.

SLD

Bezpecnostni funkce ,Bezpecné omezena vzdalenost”. Podrobnosti najdete v kapitole
Bezpecnostni funkce.

111



Nazvoslovi Popis

SLP-C Bezpecnostni funkce ,Bezpecné omezena kartézska poloha“. Podrobnosti viz kapitola
Bezpecnostni funkce.

SLP-J Bezpecnostni funkce ,Bezpecné omezeny thel kloubu“. Podrobnosti viz kapitola Bezpe€nostni
funkce.

SLS-C Bezpecnostni funkce ,Bezpecné omezena kartézska rychlost“. Podrobnosti viz kapitola
Bezpecnostni funkce.

SLS-J Bezpecnostni funkce ,Bezpecné omezena rychlost kloubu“. Podrobnosti viz kapitola
Bezpecnostni funkce.

SMSS Bezpecnostni funkce ,Bezpecné monitorovany klidovy stav*. Podrobnosti najdete v kapitole
Bezpecnostni funkce.

Brzdna Brzdna draha je vzdalenost, kterou rameno urazi od pfijeti pozadavku na zastaveni az do

draha Uplného zastaveni.

Doba zastaveni

Doba zastaveni je doba, kterd uplyne od pfijeti pozadavku na zastaveni, napf. nouzovym
zafizenim, do UpIného zastaveni ramene.

Ukol Ukol v Desk pFedstavuje celou automatizacni rutinu. Ukol se sklada z jedné nebo nékolika
aplikaci.

Uceni UcCeni popisuje proces parametrizace Ukolu a obsaZenych aplikaci ruénim vedenim robota
nebo koncového efektoru. To zahrnuje mimo jiné uceni ,pozic* vedenim robota do téchto
pozic.

Chyba sledovani | Skute¢ny pohyb ramene sleduje cilovy pohyb s malou odchylkou, tzv. chybou sledovani.

Watchman Watchman je uZivatelské rozhrani pfistupné prostfednictvim webového prohlizece, které slouzi
k nastaveni a vizualni kontrole bezpe&nostnich parametrd Franka Research 3, napf.
bezpecnostni monitorované rychlosti nebo bezpecnostnich monitorovanych prostord. Je
soucasti uzivatelského rozhrani Franka.

Webovy Softwarova aplikace bézici na rozhrani zafizeni, slouzici jako pfipojeni Franka Ul. Webovy

prohlize¢ prohlize¢ poskytuje prostfedi pro Desk, Watchman a rozhrani Nastaveni. Pfiklady zahrnuji

nésledujici: Chrome, Edge a Firefox.
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