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1 INFORMACJE O INSTRUKCJI SPRZETU

Niniejsza instrukcja obstugi sprzetu zawiera podstawowe informacje niezbedne do bezpiecznego i prawidtowego uzytkowania robota
Franka. Zawiera szczegdtowe wskazéwki dotyczace identyfikacji elementéw robota, wykonywania ogdlnej konserwacji, zrozumienia
wbudowanych funkcji bezpieczenstwa oraz krok po kroku instrukcje dotyczace wstepnej konfiguracji i uzytkowania.

Wszyscy pracownicy musza przeczyta¢ i w petni zrozumie¢ niniejsza instrukcje przed rozpoczeciem jakiejkolwiek pracy z robotem.
Bezpieczna obstuga wymaga Scistego przestrzegania wszystkich wytycznych dotyczacych bezpieczenstwa i instrukcji obstugi zawartych
w niniejszej instrukgii.

1.1 Najwazniejsze cechy Franka Research 3 z ramieniem v2

Najnowsze aktualizacje programu Franka Research 3 (FR3) jeszcze bardziej ulepszajg jego sprawdzong konstrukcje, poprawiajac
funkcjonalno$¢ i ogdéing wygode uzytkowania.

W niniejszej zaktualizowanej instrukcji obstugi przedstawiono najwazniejsze zmiany, w tym:

Ulepszenia estetyczne:

. Zmieniono wyglad zewnetrzny ramienia, dodajac nowe elementy brandingowe, ale zachowujac
jego charakterystyczny wyglad.

. Konstrukcja zostata zoptymalizowana poprzez uproszczenie budowy i usunigcie zbednych elementéw.
Poprawa komfortu uzytkowania:

Do ramienia dodano nowe wskazniki wizualne, zwigkszajace uzytecznos¢ zarébwno podczas instalacji, jak i obstugi.

1.2 Wersja oprogramowania i sprzetu

Niniejsza instrukcja obstugi sprzetu dotyczy urzadzenia Franka Research 3 z wersjg Arm
v2.0. Wersja ta jest kompatybilna z obrazami systemu w wersjach 5.6.0 i 5.8.

1.3 Obowiazujacy dokument

Oproécz niniejszej instrukcji zastosowanie ma réwniez nastepujacy dokument:
d Instrukcja obstugi: Franka Research 3 z obrazem systemu w wersji 5.6.0
. Instrukcja obstugi: Franka Research 3 z obrazem systemu w wersji 5.8

. Numer dokumentu: R02216
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1.4 Przed rozpoczeciem

1.4.1 Grupa docelowa i wymagania szkoleniowe

Niniejsza instrukcja jest przeznaczona dla wykwalifikowanego personelu technicznego odpowiedzialnego za instalacje, obstuge i
konserwacje systemu Franka Research 3.

Uzytkownicy musza;

. Posiada¢ przeszkolenie w zakresie obstugi robotéw przemystowych i znaé obowigzujace przepisy bezpieczenstwa (np. EN
ISO 10218-2).

. Rozumie¢ podstawowe zasady bezpieczenstwa mechanicznego i elektrycznego.

. Posiada¢ upowaznienie od pracodawcy do wykonywania opisanych zadan.

Osoby nieprzeszkolone lub nieuprawnione nie moga instalowac¢, obstugiwac ani serwisowac tego produktu.

2 PRAWA UZYTKOWANIA | PRAWA WLASNOSCI

21 Ogolne

Chronione znaki towarowe

Niniejsza instrukcja odnosi si¢ do chronionych znakéw towarowych, ktére nie zostaly wyraznie wskazane w dalszej czesci tekstu.
Brak takiego oznaczenia nie oznacza, ze odpowiednia nazwa produktu jest wolna od praw oséb trzecich. Nastepujace znaki towarowe
sg znakami towarowymi chronionymi:

Franka i Franka Robotics sg zarejestrowanymi znakami towarowymi.

Microsoft jest zarejestrowanym znakiem towarowym, a Windows jest oznaczeniem firmy Microsoft Corporation w Stanach Zjednoczonych
i innych krajach.

GOOGLE, Mozilla, Firefox, CHROME, ITEM sa zarejestrowanymi znakami towarowymi.

Prawa do znakéw towarowych

Osoba odpowiedzialna nie otrzymuje zadnych praw ani roszczen do znaku towarowego, logo lub nazw handlowych Franka Robotics.

2.2 Identyfikacja

Usuniecie oznaczen

Informacje o prawach autorskich, numery seryjne i wszelkie inne oznaczenia identyfikujace produkt lub oprogramowanie operacyjne nie
moga by¢ usuwane ani modyfikowane.

R02210/1.0/PL Franka Robotics GmbH © 7



3 OSWIADCZENIE O REJESTRACJI |
CERTYFIKATY

3.1 Deklaracja wtaczenia

R02210/1.0/PL

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 (#309969).

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, 1.2.1;1.2.2;1.2.3; 1.2.4.1; 1.2.4.2; 1.2 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. .3.8.1;1.3.8.2;1.3.9,1.4.1; 1.4.2, 2;1.4.3;1.5.1;1.5.2; 1.5.3; 1.5.4; 1.5.5;
1.5.6; 1.5.8; 1.5.9; 1.5.10: 1.5.11; 1.5.13; 1.5.14; 1.6.1; 1.6.3; 1.6.4; 1.7.1; 1.7.1.1; 1.7.1.2; 1.7.2; 1.7.3; 1.7.4;
1.7.4.1;1.7.4.2;2; 2.2.1; 2.2.1.1; 4; 4.1.2.3; 4.2.1; 4.3.3; 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 Safety of machinery — Electrical equipment of machines

IEC 60204-1:2016 —Part 1: General requirements

EN 60664-1:2007 Insulation coordination for equipment within low-voltage systems -
IEC 60664-1:2007 Part 1. Principles, requirements and tests

EN 60664-4:2006 Insulation coordination for equipment within low-voltage systems —
IEC 60664-4:2005 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
ENIEC 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

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Safety requirements for electrical equipment for measurement,
control, and laboratory 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

Standard Name

EN 150 10218-1:2011 Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots
150 10218-1:2011 — Part 1: Robots

EN ISO 12100:2010 Safety of machinery - General principles for design

150 12100:2010 — Risk assessment and risk reduction

Document No.: ROZ011

Page 1/2
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EN ISO 13B49-1:20J5 Bezpieczeristwo maszyn — Czesci zwigzane z bezpieczeristwem systeméw sterowania
1SO 13849-1:2DL5 - Czes¢ 1: Ogolne zasady projektowania

EN 1SO 13B49-2:2012
15013849-2:2012
EM1SO138E0:2015

Bezpieczefistwo maszyn — Czg$ci zwigzane z bezpieczenstwem systemOw sterowania
Czeé¢ 2: Walidacja
Bezpieczenstwo maszyn — Funkcja zatrzymania awaryjnego

ISO 13850:2015 - Zasady projektowania

EN SO 14118:2018
SO 14118:20)7

EN 61310-1:2008 Bezni st X nac ) o i
|EC 61310-1:2007 ezpieczenstwo maszyn — Sygnalizacja, oznakowanie i uruchamianie

- $¢ 1 Wi i téw wizualnych, aki hi
EN 61310-2:2008 IEC Czedc ymaganla (?otyczqce sygnatow wnz.ua r.\yc , a ustyceryc. i
61310-2:2007 dotykowych Bezpieczeristwo maszyn — Sygnalizacja, oznakowanie i

uruchamianie

- Cze$¢ 2: Wymagania dotyczace oznakowania

Bezpieczenistwo maszyn
— Zapobieganie nieoczekiwanemu uruchomieniu

EMC
Norma
EN IEC 610L0-6-1:2019 IEC
61000-6-1:2016 EN IEC Nama
6LOEKI-6-2:2019 Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna (EMC) — Cze$¢ 6-1: Normy ogdlne
IEC 610f10-6-2:2016 - Norma dotyczaca odpornosci dla $rodowisk mieszkalnych, komercyjnych i lekkich przemystowych
EN 6100D—6—3-2007 Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna (EMC) — Czg$¢ 6-2: Normy oglne
/A1:2011/AC:2012-08 IEC - Norma odpornosci dla srodowisk przemystowych

6L000-G-3:2020

EN [EC 6tIX I-6-4:2019 IEC
6LIXI0—6—4:201B

EN 6100D-6-7:2015 IEC
61000-6-7:2014

Kompatybilno$¢ elektryczna (EMC) — Cze$¢ 6-3: Normy ogoine
— Norma dotyczaca emisiji dla $rodowisk mieszkalnych, komercyjnych i lekkich przemystowych

Kompatybilno$¢ elektryczna ( Cz$¢ 6-4: Normy ogdlne
- Norma dotyczaca emisji dla Srodowisk przemystowych
Kompatybilno$¢ elektryczna (EMC|- Cze$¢ 6-7: Normy og6lne
Wymagania dotyczace odpornosci urzadzen przeznaczonych do wykonywania funkcji w
systemach zwigzanych z bezpieczeristwem (bezpieczeristwo funkcjonalne) w lokalizacjach

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

przemystowych

Urzadzenia elektryczne do pomiardw, sterowania i zastosowan laboratoryjnych — Wymagania
CISPR 11:2015+AM01:2016 dotyczace kompatybilnosci elektromagnetycznej — Cze$¢ 3-1: Wymagania dotyczace odpornosci dla
*AMD2:20L9 CSV systemow zwigzanych z bezpieczeristwem i dla urzadzen przeznaczonych do wykonywania funkgji

zwigzanych z bezpieczeristwem (bezpieczeristwo funkcjonalne)

— Ogdlne zastosowania przemystowe

Urzadzenia przemystowe, naukowe i medyczne

- Charakterystyka zaktdcen czestotliwosci radiowej — Limity i metody pomiarowe

Zobowigzujemy sie do przekazania, w odpowiedzi na uzasadniony wniosek organdw nadzoru rynku, odpowiednich dokumentéw
dotyczacych prawie ukorczonej maszyny. Prawa wlasno$ci przemystowej pozostajg nienaruszone.

Important note!

CzeSciowo ukorniczona maszyna nie moze zosta¢ oddana do uzytku, dop6ki maszyna koricowa, w ktdrg ma zosta¢ wigczona,
nie zostanie uznana za zgodna z przepisami dyrektywy 2006/4Z/WE w sprawie maszyn, w stosownych przypadkach, oraz
dopoki nie zostanie wydana deklaracja zgodno$ci CE zgodnie z zatacznikiem 11 A.

Przedstawiciel w UE, upowazniony do sporzadzania

odpowiedniej dokumentacji technicznej: Producent: Franka

Franka Robotics GmbH Robotics GmbH Frei-Otto-
Frei-Otto-StralRe 20 80797 StraRe 2D 80797

Monachium Niemcy Monachium Niemcy

Data, miejsce Jin Zhengxun, dyrektor generalny
26.09.2025 ; v

Monachium, Niemcy

Document No.: RO2011 Page 2/2
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3.2 Certyfikaty

Certyfikaty wydane przez TUV SUD RAIL oraz zaswiadczenia wydane przez TUV SUD PS mozna znalezé pod ponizszym linkiem:

www.franka.de/documents

3.3 Dodatkowe oswiadczenia

3.3.1 RoHS /REACH / WEEE / Dyrektywa w sprawie baterii

Dodatkowe informacije
status: 01.04.2022 Franka Research 3

Ograniczenie stosowania substancji niebezpiecznych (RoHS):

Elementy Control i Arm nie wchodza w zakres dyrektywy UE RoHS 2011/65/UE, ale nadal spetniaja wymagania dotyczace
substancji objetych ograniczeniami i maksymalnych wartosci stezenia dopuszczalnych w materiatach jednorodnych:

. Otéw (0,1 %)

. Rte¢ (0,1 %)

. Kadm (0,01%)

. Chrom szesciowartosciowy (0,1%)

. Polibromowane bifenyle (PBB) (0,1%)

. Polibromowane etery difenylowe (PBDE) (0,1 %)

Stosuje sie réwniez nastepujace wyjatki:

6a: Oféw jako pierwiastek stopowy w stali do obrébki skrawaniem oraz w stali ocynkowanej zawierajacej do 0,35

% otowiu w masie

6b: Oléw jako skfadnik stopu w aluminium zawierajacym do 0,4% oftowiu w masie 6¢: Stop miedzi

zawierajacy do 4% otowiu w masie

7a: Oféw w lutach o wysokiej temperaturze topnienia (tj. stopach ofowiowych zawierajacych 85 % masy lub wiecej otowiu)
7c-I: Elementy elektryczne i elektroniczne zawierajace otéw w szkle lub ceramice innej niz ceramika dielektryczna

w kondensatorach, np. urzadzeniach piezoelektronicznych lub w kompozytach z matryca szklang lub ceramiczna,

REACH:

FRANKA ROBOTICS GmbH jest ,uzytkownikiem koncowym” w rozumieniu rozporzadzenia REACH. Nasze produkty sg wytacznie
produktami niechemicznymi (wyrobami gotowymi). Ponadto w normalnych warunkach uzytkowania i warunkach, ktére mozna
racjonalnie przewidzie¢, nie dochodzi do uwalniania zadnych substanc;ji (art. 7 rozporzagdzenia REACH).

Potwierdzamy, ze nasze produkty nie zawierajg wiecej niz 0,1% masy zadnej z substancji wymienionych na opublikowanej
liscie kandydackiej ECHA (SVHC), chyba ze sg one objete wyjatkami RoHS (patrz powyzej). Rozszerzenia opublikowane na
liscie kandydackiej ECHA sg dopasowane do naszych produktéw, a jesli okaze sig, ze jedna z tych nowo dodanych substanc;ji
jest zawarta w naszych produktach, niezwtocznie poinformujemy o tym Panstwa.

Niniejsze potwierdzenie zostato sporzadzone na podstawie aktualnych informacji uzyskanych od naszych dostawcow.

Dyrektywa WEEE:

Komponenty Control i Arm nie podlegaja dyrektywie WEEE 2002/96/WE w zakresie zbiérki, recyklingu i odzysku sprzetu
elektrycznego.

R02210/1.0/PL Franka Robotics GmbH ©
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Dyrektywa w sprawie baterii:
Produkt Control zawiera baterie BIOS.

Utylizacja baterii:

Zgodnie z dyrektywag 2006/66/WE dotyczaca baterii istnieje obowigzek zwrotu baterii wielokrotnego tadowania i
jednorazowych; nie nalezy ich wyrzuca¢ wraz z odpadami komunalnymi. Nalezy je utylizowaé zgodnie z przepisami
ustawowymi i przekaza¢ do punktu recyklingu. Baterie zostang poddane recyklingowi.

Znaki pod przekreslonym koszem na $mieci oznaczajg substancje: otéw (Pb), kadm (Cd) lub rte¢ (Hg).

XXX

3.3.2 ChinaRoHS 2

10

Substancje i pierwiastki toksyczne i niebezpieczne / ﬁ%ﬁﬁ%ﬂ@%ﬁ*ﬂﬁi

Nazwa czesci i . Chrom Polibr Polibr e etery
. Otow Rte¢ Kadm szesciowarto difenylo difenylowe
=] 2 x B Sciowy 5 o 5 ans
é 7 Scio E2 S Er s
(Pb) (Hg) (cd) IS (PBB) (PBDE)
(Cr (V1))
Kontrola
X o (0] (¢] [¢] [¢]
FEllzs
Ramig FP3
X o (0] [¢] [¢] [¢]
Arm FP3
Kabel potaczeniowy
robota o o o o o o
pez;i257

25m/5m/10m

Urzadzenie zatrzymania
awaryjnego (0] 0] o (0] 0] 0]

REELLEE

Zewnetrzne urzadzenie
aktywujace (0] (0] o 0] ] ]

HEsingsE

Niniejsza tabela zostata sporzadzona zgodnie z przepisami SJ/T 11364-2006.
ARARESI/T 11364-200689FE Lathl

0O: Oznacza, ze zawarto$¢ wspomnianej substanciji niebezpiecznej we wszystkich jednorodnych materiatach tej czesci jest ponizej limitu okreslonego w normie
GB/T 26572-2011.

O: Wskazuje, ze zawarto$¢ wspomnianej substancji niebezpiecznej we wszystkich materiatach jednorodnych tej czgsci jest nizsza od wartosci granicznej okreslone]

wnormie GB/T 26572-2011.

X: oznacza, ze zawarto$¢ wspomnianej substancji niebezpiecznej w co najmniej jednym z materiatéw jednorodnych uzytych do produkgiji tej czesci przekracza
wymagania normy GB/T 26572-2011.

X: 0znacza, ze co najmniej jeden z materiatow jednorodnych uzytych w tym tescie zawiera substancje niebezpieczng powyzej limitu okreslonego w normie GB/T

26572-2011.

(Przedsiebiorstwa moga w tym polu poda¢ dodatkowe wyjasnienie techniczne dotyczace oznaczenia ,X” w oparciu o rzeczywistg sytuacje).
(A PTIRIEE CRSEPRE R, TEIHARRH— TR TR "X "R ANRRE)
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3.4 Oznakowanie na sprzecie

3.4.1 Ramie

Etykieta typu
e FRANKA ROBOTICS
Component / B¢ / #8 2& /arF—F v b Franka Research 3 Arm
Version / ijRA /B /18— 52 20
Serial number / 715 / Y HS / 2V 7ILES: XOOOKK-XXXXHXK
Production date / £7=E# / 44t & / BEH - MM-YYYY
Payload / B3 Eifi / & BEME /1 A—F: 3kg
Reach / fig e BERS / MA2l 7 U —F 855 mm
Mass /B /BE/ < R: 18 kg
Type of machine / #LE2E! / 7| A RE / WM OBEH: Industrial robot Franka Robotics GmbH
Model number / &2 / 28 5 / 7L &ES: XOO0OKK A 20
Product manual / P& F A/ M E Bwd / v =270 RO2210 Germany
Made in Germany

Rysunek 1: Etykieta typu

Etykieta awaryjnego odblokowania

W razie awarii trzy etykiety awaryjnego odblokowania na punkcie uzbrojenia wskazujg miejsca, w ktérych nalezy wlozy¢ narzedzie do awaryjnego
odblokowania, aby recznie odblokowac¢ system blokady zabezpieczajacej przed awaria.

®
w

Rysunek 2: Etykieta awaryjnego odblokowania

Upadek cigzkiego ramienia podczas uzywania narzedzia do awaryjnego odblokowania

Ryzyko uwigzienia przez ramig¢ podczas odblokowywania potaczen

. Przed odblokowaniem i podczas odblokowywania nalezy podtrzymywac ramie.

. Nie nalezy umieszczac gtowy ani innych czesci ciata miedzy lub pod ogniwami ramienia.

. Nie nalezy umieszcza¢ czesci ciata (zwtaszcza rak i palcéw) miedzy ogniwami ramienia, efektorem koncowym lub
nieruchomymi przedmiotami.

. Nie uzywaj narzedzia do awaryjnego odblokowania, gdy ramie jest wigczone.
. Nalezy uzywac¢ wytacznie dostarczonego narzedzia do awaryjnego odblokowania.

. Narzedzie do awaryjnego odblokowania nalezy przechowywac w poblizu ramienia.

R02210/1.0/PL Franka Robotics GmbH © 12



Etykieta ,,Gorace powierzchnie”

5

Rysunek 3: Etykieta ,Gorgca powierzchnia”

Gorace powierzchnie i prowadnice

W temperaturze otoczenia powyzej 30 °C powierzchnia robota moze sta¢ sie zbyt goraca, aby mozna byto jg dotknggc.
Dlatego tez korzystanie z funkcji Assist w trybie Execution nie jest dozwolone w temperaturze powyzej 30 °C.

Etykieta uziemienia funkcjonalnego

Etykieta uziemienia funkcjonalnego wskazuje miejsce, w ktérym mozna podtaczyé uziemienie funkcjonalne do ramienia.

-

,/4

Rysunek 4: Etykieta uziemienia funkcjonalnego

Etykieta pozycji podnoszenia

Etykieta pozycji podnoszenia wskazuje punkty, w ktérych mozna podnosi¢ ramie.

Rysunek 5: Etykieta pozycji podnoszenia

3.4.3 Zewnetrzne urzadzenie aktywujace

Etykieta typu

e FRANKA ROBOTICS
Made in Germany

External Enabling Device

SRR R BN wE

S 2=TNT 184 A: 79674562

Serial number / 3|5 | 93 M5/

SUPILES: 296880-2320001 -

Production date ! 7™ B3R / E

e O B RS 12-2023 H

Frei-Otto-Str. 20, 80797 Munich, Germany

Rysunek 6: Etykieta typu urzadzenia zewnetrznego
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3.4.4 Urzadzenie zatrzymania awaryjnego

Etykieta typu

FRANKA ROBOTICS

Made in Germany |1 3
Emergency Stop Device /|
FRBLEE YT ;

N | REFLLT I A: 78567385
Serial number / 515 / 22 Ha |
SNFIES: 302267-2320001 sl
Production date / &/~BH / ¥4 2 D

| EERH:12-2023
Frei-Otto-8tr. 20, 80797 Munich, Germany

Rysunek 7: Etykieta typu urzadzenia zatrzymania awaryjnego

4 BEZPIECZENSTWO

4.1 Wskazowki dotyczace bezpieczenistwa i ogélne wskazowki

Ostrzezenia

Przed montazem, uruchomieniem i obstugg urzadzenia nalezy uwaznie przeczyta¢ niniejszg instrukcje oraz wszelka dodatkowg
dokumentacje. Nalezy zwréci¢ UWAGE na instrukcje bezpieczenstwa oraz wskazéwki ogdlne.

Ostrzezenia sg oznaczone w nastepujacy sposéb:

UWAGA oznacza niebezpieczng sytuacje, ktora, jesli nie zostanie uniknieta, moze spowodowacé niewielkie lub umiarkowane
obrazenia.

W niniejszej instrukcji stosowane sa nastepujgce ostrzezenia:

A NEBEZPIECZENS

NIEBEZPIECZENSTWO oznacza sytuacje niebezpieczna, ktéra, jesli nie zostanie uniknieta, spowoduje $mieré lub powazne
obrazenia.

A OSTRZEZENIE

OSTRZEZENIE oznacza niebezpieczng sytuacje, ktéra, jesli nie zostanie uniknieta, moze spowodowa¢ $mieré lub powazne
obrazenia.

UWAGA

UWAGA oznacza informacje uznang za wazng, ale niezwigzang z zagrozeniem.

INSTRUKCJA
BEZPIECZENST

R02210/1.0/PL Franka Robotics GmbH ©
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INSTRUKCJA BEZPIECZENSTWA wskazuje procesy, ktdre nalezy $cisle przestrzegaé.

Wskazowki

i

Wskazuje, gdzie mozna uzyska¢ dodatkowe informacje.

4.2 Informacja o odpowiedzialnosci
Franka Research 3 zostata opracowana zgodnie z odpowiednimi normami jakos$ci. W trakcie opracowywania przeprowadzono oceng
zagrozen i ryzyka zgodnie z normg EN ISO 12100, ktéra stanowi podstawe dla Franka Research 3 i niniejszej instrukc;ji.

Niniejszy dokument zawiera instrukcje montazu urzadzenia Franka Research 3 jako cze$ciowo ukoriczonej maszyny. Zawiera on opis
warunkow, ktére muszg by¢ spetnione, aby prawidtowe wiaczenie do koncowej maszyny nie zagrazato bezpieczenstwu i zdrowiu
(np. zatacznik | do dyrektywy maszynowej 2006/42/WE).

4.3 Przeznaczenie

Franka Research 3 jest przeznaczona wytacznie do uzytku w badaniach i rozwoju w $rodowiskach akademickich i przemystowych.
System moze by¢ uzywany wytgcznie w dobrym stanie technicznym, zgodnie z przeznaczeniem oraz w ramach specyfikacji technicznych
i warunkow eksploatacii, z uwzglednieniem bezpieczenstwa i potencjalnych zagrozen.

Obecny system Franka Research 3 jest przeznaczony wytacznie do uzytku zgodnie z opisem w niniejszej instrukcji.

Normalne i rozszerzone warunki pracy, w ktérych robot powinien dziata¢, opisano w rozdziale 12 ,,Dane techniczne”.
oraz rozdziat 7.2 ,,Prawidfowe miejsce instalacji”.

4.4 Niewtasciwe uzytkowanie

A NEBEZPIECZENS

Niewtasciwe uzytkowanie Franka Research 3
Zagrozenie zycia i ryzyko obrazen, a takze ryzyko uszkodzen, zniszczenia robota i innych débr materialnych.
. Uzywaj Franka Research 3 tylko wtedy, gdy jest w dobrym stanie technicznym.

. Uzywaj Franka Research 3 wylacznie w warunkach otoczenia i eksploatacji opisanych w niniejszym dokumencie.

Niewfasciwe uzytkowanie urzadzenia Franka Research 3 powoduje utrate gwarancji producenta i wytacza jego odpowiedzialnosé¢.
Kazde uzycie niezgodne z przeznaczeniem jest uwazane za niewtasciwe i niedopuszczalne.

Niewtasciwe uzytkowanie to kazde uzycie odbiegajgce od ostrzezen, uwag i instrukcji zawartych w niniejszej instrukcji obstugi i
przewodniku wprowadzajacym, w szczegolnosci, ale nie wylgcznie, nastepujace zastosowania:

. Transport 0séb lub zwierzat
. Transport bez opakowania i oryginalnego opakowania
. Wykorzystanie jako pomoc przy wspinaczce

. Opieranie sie o ramie
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. Uzywanie w obszarach zagrozonych wybuchem

. Uzywanie pod ziemig

. Do obstugi obiektéw radioaktywnych

. Stosowanie na zewnatrz

. Zastosowanie jako produkt medyczny

. Zastosowanie jako ustuga, np. w opiece nad osobami starszymi
. Zastosowanie w poblizu dzieci

. Obstuga ptynéw

. Uzywanie w pozycji innej niz pionowa

. Uzywanie poza okreslonymi limitami eksploatacyjnymi

Modyfikacje Franka Research 3, na ktére firma Franka Robotics nie wyrazita wyraznej zgody, sa niedozwolone i powoduja utrate
gwarancji oraz roszczen z tytutu odpowiedzialnosci. Niedozwolone modyfikacje obejmujg migdzy innymi:

. Wszelkie dostosowania konstrukcji mechanicznej
] Lakierowanie

. Owijanie konstrukciji robota, chyba ze uzywasz sprzetu z certyfikatem FE

Franka Robotics zezwala tylko na nastgpujace modyfikacje Franka Research 3:
. Instalacja zewnetrznego systemu prowadzenia kabli (moze mie¢ wptyw na ruch i sterowanie systemem)
. Montaz wyposazenia do kotnierza
. Zakrywanie otworéw na $Sruby
Zabrania sie otwierania ramienia, obudowy sterownika i innych elementéw wyposazenia.
Robot moze by¢ uzywany wytacznie w miejscach, w ktérych zapewniona jest wystarczajgca przestrzen i bezpieczenstwo uzytkowania.

Franka Robotics nie ponosi odpowiedzialnosci za szkody spowodowane przez zamontowane urzadzenia lub szkody spowodowane niewtasciwym
uzytkowaniem.

4.5 Ogolne potencjalne zagrozenia i Srodki bezpieczenstwa podczas pracy z
robotami

Podsumowanie potencjalnych zagrozen

Obszerna, ale nie wyczerpujaca lista zagrozen, ktére moga ogolnie wystepowac w przypadku systemu robotycznego, znajduje sie w
normie EN 1ISO 10218-1:2011 ZALACZNIK A.

Szczegodlng uwage nalezy zwroci¢ na nastepujace zagrozenia, ktére moze stwarza¢ Franka Research 3:

NIEBEZPIECZENSTWO

Zagrozenie porazeniem pradem elektrycznym lub pozarem oraz niebezpieczne opary
Pozar i opary moga powodowac trudnosci w oddychaniu, podraznienie oczu, uszkodzenie ptuc, zatrucie i mogg prowadzi¢ do $mierci.

. Nie nalezy uzywac urzadzenia Franka Research 3 w sposéb niezgodny z podanymi specyfikacjami.

NIEBEZPIECZENSTWO
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Uszkodzone przewody lub nieodpowiednia instalacja elektryczna

Ryzyko obrazen ciata w wyniku porazenia pradem elektrycznym, a takze uszkodzenia mienia.
. Urzadzenie Franka Research 3 nalezy uzywac wytgcznie w dobrym stanie technicznym.
. System zatrzymania awaryjnego powinien by¢ instalowany wytacznie przez wykwalifikowany personel.

. Sprawdz przewody i instalacje elektryczne.

A NIEBEZPIECZENS

Ryzyko tlacego sie pozaru

Podtaczenie zbyt wielu urzadzen do systemu zasilania moze spowodowac przecigzenie instalacji elektrycznej i doprowadzi¢ do
pozaru tlacego sie, ktéry moze spowodowac smier¢ lub powazne obrazenia oséb.

. Podtacz Franka Research 3 w odpowiedni sposéb, aby unikngé przecigzenia instalacji elektryczne;j.

° Zainstaluj odpowiednio urzadzenia zabezpieczajace przed przecigzeniem.

A OSTRZEZENIE

Przedmioty spadajace z efektoréw kornicowych z powodu odciecia zasilania
Przedmioty wypadajace z chwytaka mogg spowodowac¢ obrazenia rak, palcéw, stop i palcéw stop.
e  Zawsze nalezy nosi¢ $rodki ochrony indywidualnej (np. obuwie ochronne).

. Aby zapobiec spadaniu przedmiotéw, nalezy uzywac¢ odpowiedniego typu chwytakow.

A OSTRZEZENIE

Upadki i nieoczekiwane ruchy robota, zwlaszcza w obszarach narazonych na trzesienia ziemi
Ryzyko powaznych obrazen, takich jak zmiazdzenie, rozdarcie skory i przebicie.
*  Wypoziomu;j platforme.

. Ramie nalezy montowa¢ wytacznie na réwnych, nieruchomych i stabilnych platformach. Przyspieszenia i wibracje sa
niedopuszczalne.

. Nie nalezy instalowac¢ ramienia na platformach wiszacych, pochylonych lub nieréwnych.
. Wyréwnaj platforme w pozycji pionowej.

. Upewnij sie, ze potaczenie srubowe jest prawidtowo utozone i dokrecone.

. Po 100 godzinach pracy dokre¢ sruby odpowiednim momentem dokrecania.

. W przypadku eksploatacji w obszarze narazonym na trzesienia ziemi nalezy wzigé pod uwage odpowiednig ocene
zagrozen i ryzyka.

A osTRZEZENIE
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Niebezpieczne i niekontrolowane ruchy ramienia
Ryzyko powaznych obrazen, takich jak zgniecenie, rozdarcie skoéry i przebicie przez ramie i chwytaki.

3 Upewnij sie, ze masa efektora koncowego i/lub chwytanego obiektu oraz srodek ciezkosci (CoM) sa prawidtowo
sparametryzowane.

. Podczas pracy nalezy trzymac sie z dala od obszaru roboczego.

Uszkodzone kable, wtyczki, obudowa mechaniczna lub wycieki oleju
Kontakt z wyciekajagcym olejem moze powodowa¢ podraznienie
oczu lub skoéry. Zagrozenia elektryczne mogg prowadzi¢ do

powaznych obrazen.
. Uzywaj tylko Franka Research 3 w dobrym stanie technicznym.

. Nie uzywaj uszkodzonych kabli, wtyczek i obudowy mechanicznej do pracy. W razie watpliwosci skontaktuj sie z Franka
Robotics.

Stan techniczny

Wyciek smaru lub oleju przez szczeliny elementéw konstrukcyjnych robota
Podraznienie skéry i oczu.

. Nalezy przerwac¢ prace maszyny.

. Skontaktuj sie z producentem.

. Nalezy uzywac rekawic.

. W przypadku kontaktu z oczami lub skérg nalezy zgtosic sie do lekarza.

Zaklocenia

Operator zostanie poinformowany o ewentualnych awariach za posrednictwem Desk. Awarie nalezy usuna¢ przed
kontynuowaniem pracy.

*  Aby usung¢ ewentualne usterki, postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi w interfejsie uzytkownika Franka.
Konieczne moze by¢ ponowne uruchomienie systemu.

Przecigzenie przegubow

Przecigzenie wszystkich przegubdw robota w trybie offline moze spowodowaé uszkodzenie sprzetu.
. Nalezy przeprowadzi¢ ocene ryzyka, biorac pod uwage przewidywalne niewtasciwe uzytkowanie.

. W razie potrzeby nalezy zastosowac sie do ostrzezenia systemu i wytaczy¢ robota.
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4.6 Zastosowanie zwigzane z potencjalnymi zagrozeniami i Srodkami bezpieczenstwa

Podczas planowania i projektowania zastosowania oraz przeprowadzania oceny zagrozen i ryzyka dla gotowych maszyn nalezy wzig¢
pod uwage nastepujace aspekty zwigzane z bezpieczenstwem. Integrator jest zobowigzany do przeprowadzenia analizy ryzyka.

Funkcje i cechy réznych pozioméw bezpieczenstwa

Franka Research 3 oferuje funkcje i cechy o réznych poziomach bezpieczenstwa. Wszystkie funkcje bezpieczenstwa i
odpowiadajace im oceny bezpieczenstwa opisano w sekcji Funkcje bezpieczenstwa w rozdziale 4.10. Wszystkie pozostate funkcje
opisane w niniejszym rozdziale nie sg klasyfikowane jako funkcje bezpieczenstwa zgodnie z normami EN ISO 13849-1 lub EN 62061.
Nie mozna zatem polega¢ na dostepnosci tych funkcji.

Nalezy pamieta¢, ze integrator jest zobowigzany do przeprowadzenia analizy ryzyka.

Nieoczekiwany ruch

Nieoczekiwany ruch ramienia

Korzystanie z réznych aplikacji, obstugiwanych efektoréw koricowych i otaczajgcych obiektéw moze spowodowac zgniecenie
migdzy segmentami ramienia oraz uderzenie i kolizje.

. Nalezy upewni¢ sie, ze masa efektora koncowego i/lub obiektu oraz srodek ciezkosci (CoM) sg prawidtowo
sparametryzowane.

. Podczas pracy nalezy trzymac sie z dala od maksymalnego obszaru roboczego.

Zablokowanie w gotowej maszynie

A OSTRZEZENIE

Ryzyko uwigzienia czesci ciata lub osoby
Ryzyko powaznych obrazen, takich jak zgniecenie, rozdarcie skory i przebicie przez ramie i koncéwki robocze.
. Nie nalezy umieszczaé czgsci ciata miedzy segmentami ramienia.
. W przypadku bezposredniego zagrozenia zycia:
1. Nacisna¢ przycisk zatrzymania awaryjnego, aby zatrzyma¢ dziatanie robota.

2. Recznie wyciagnaé lub wypchnaé ramie z niebezpiecznej pozycii.

Wiecej informacji mozna znalez¢ w rozdziale 4.9 ,,Reczne przemieszczanie ramienia”.

Okablowanie efektorow koncowych

W przypadku zastosowania efektora koricowego z robotem Franka Research 3 maksymalna tadownos$¢ ulega zmniejszeniu o
mase efektora koncowego i jego zewnetrznego okablowania.

UWAGA
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Okablowanie zewnetrzne powoduje dodatkowe obcigzenie i moment obrotowy ramienia, co moze wptywa¢ na wydajno$é
sterowania Franka Research 3.

Rozpoczecie ruchu efektoréw koncowych z okablowaniem zewnetrznym, powigzane wyposazenie

UWAGA

Ze wzgledu na rézne konfiguracje, zainstalowane aplikacje i ustugi, Franka Research 3 moze wysyta¢ protokoty do potencjalnie
podtaczonych maszyn (w tym uruchamia¢ ruch), zewnetrznie okablowanych efektoréw koncowych i innych powigzanych
urzadzen. Nalezy pamieta¢ o potencjalnych zagrozeniach zwigzanych z uzywaniem urzadzen zewnetrznych.

Pojedynczy punkt sterowania

Franka Research 3 moze by¢ sterowana za pomoca pojedynczego potaczenia Franka Ul lub magistrali polowej. Mechanizmy pojedynczego punktu
sterowania (SPoC) zapewniaja sterowanie tylko z jednego Zrdédta. Magistrale polowe sg réwniez objete SPoC.

Wiecej informacji na temat SPoC mozna znalez¢ w rozdziale 4.2: Pojedynczy punkt sterowania (SPoC) w instrukcji obstugi odpowiadajacej wersji
systemu (np. 5.6.0 lub 5.8.0).

Nieoczekiwany ruch ramienia
Ryzyko powaznych obrazen, takich jak zmiazdzenie, rozdarcie skory i przebicie przez ramie i efektor koncowy.
. Upewnij sie, ze efekt koncowy i/lub masa obiektu oraz srodek ciezkosci (CoM) sa poprawnie sparametryzowane.
. Podczas pracy nalezy trzymacé sie z dala od obszaru roboczego.
. W przypadku bezpos$redniego zagrozenia zycia:
1. Nacisna¢ przycisk zatrzymania awaryjnego, aby zatrzyma¢ dziatanie robota.
2. Recznie wyciggnaé lub wypchna¢ ramie z niebezpiecznej pozyciji.
. W przypadku zagrozenia nie zagrazajacego zyciu:

1. Uzyj narzedzia do awaryjnego odblokowania, aby przesunaé ramie.

Temperatura powierzchni ramienia (od podstawy do osi 7, z wylaczeniem kolnierza)

Gorace powierzchnie

Diugotrwate dotykanie metalowych lub plastikowych elementéw ramienia po intensywnym wykonywaniu zadan moze spowodowac
oparzenia termiczne.

. Nie dotykaj segmentéw ramienia przez ponad 60 sekund po zatrzymaniu Franka Research 3 po intensywnym wykonywaniu
zadan przy maksymalnym obcigzeniu i podwyzszonej temperaturze.
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A OSTRZEZENIE

Gorace powierzchnie i prowadzenie

W temperaturze otoczenia powyzej 30 °C powierzchnia robota moze staé sie zbyt goraca, aby jg dotykac¢. Dlatego tez
korzystanie z funkcji Assist w trybie Execution nie jest dozwolone w temperaturze powyzej 30 °C.

Skutki zalezg od zadania i Srodowiska.
Wymagane instrukcje bezpieczenstwa zalezg od oceny ryzyka (dotyczacej goracych powierzchni).

INSTRUKCJA
BEZPIECZENST

W przypadku przedtuzonej temperatury otoczenia migdzy 25 °C a 45 °C (po intensywnym wykonywaniu zadan i po ustawieniu
Franka Research 3 w stanie ,monitorowanego zatrzymania”) integrator musi wdrozy¢ $rodki i oceni¢ ryzyko zwigzane z
dtugotrwatym dotykaniem ramienia (< 60 s) bez narazenia sie na oparzenia termiczne (EN ISO 13732-1:2006). Srodki te
obejmujg miedzy innymi:

. Czas schtadzania robota.

. Wytaczenie robota na okreslony czas.

. Powiadomienie operatora.

. Oznaczenie miejsc, ktére najprawdopodobniej beda gorace.

®  Zakaz dostepu do robota.

INSTRUKCJA
BEZPIECZENST

Integrator musi wdrozy¢ srodki dotyczace dotykania powierzchni ramienia, efektora koncowego i kotnierza efektora korncowego
w zwigzku z mozliwym nagrzewaniem, ktére moze prowadzi¢ do oparzen termicznych (EN ISO 13732-1:2006). Srodki te
obejmuja miedzy innymi:

. Czas schtadzania robota.

*  Wyiaczenie robota na okreslony czas.

. Powiadomienie operatora.

. Oznaczenie miejsc, ktére najprawdopodobniej bedg gorace.

. Zakaz dostepu do robota.

4.7 Instalacja urzadzen zabezpieczajacych

Instalacja wytacznika awaryjnego

Urzadzenie zatrzymania awaryjnego nalezy zainstalowa¢ zgodnie z ogdlnie obowigzujacymi i przyjetymi normami technicznymi, np. normami

europejskimi EN 60204 i pokrewnymi.

Urzadzenie zatrzymania awaryjnego dostarczone przez Franka Robotics nalezy podtaczy¢ do portu X3.1. Do portu X3 mozna réwniez

podtaczy¢ urzadzenia inne niz urzadzenie zatrzymania awaryjnego dostarczone przez Franka Robotics.
Urzadzenia podtgczone do sygnatu zatrzymania awaryjnego musza by¢ zgodne z norma EN 60947-5-5 lub EN 62061.

Urzadzenia odtaczone, ktdre nie petnig juz funkcji bezpieczenstwa, nalezy przechowywac z dala od urzadzenia, aby zapobiec ich
przypadkowemu uruchomieniu.
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Podtaczone urzadzenie zatrzymania awaryjnego nalezy umiescic¢ w taki sposob, aby byto zawsze dostepne w razie awarii, ale aby
mozna byto zapobiec jego przypadkowemu uzyciu.

@

O

®, 1 2
%3

Rysunek 8: Podtaczenie urzadzenia zatrzymania awaryjnego

| 1 | X3 — zlgcze bezpiecznych wejsé | 2 | Urzadzenie zatrzymania awaryjnego

Czas i odlegtos¢ zatrzymania

Czas hamowania (1j. czas, ktéry uptywa od momentu zgtoszenia zadania zatrzymania awaryjnego do catkowitego zatrzymania
ramienia) oraz droga hamowania (tj. odlegtos¢ pokonana przez ramie od momentu aktywacji zatrzymania awaryjnego do catkowitego
zatrzymania) zostaty zmierzone zgodnie z normg EN ISO 10218-1, zatacznik B. Czas i droga hamowania zostaty podane w zatgczniku
do niniejszego dokumentu.

4.8 Bezpieczny system blokujacy

System blokady bezpieczenstwa

Gdy ramie zostanie odtaczone od zasilania, $ruby blokujace automatycznie blokujg wszystkie siedem przegubéw. Sruby blokujace
mechanicznie blokujg wszelkie ruchy przegubéw, dzigki czemu ramie pozostaje w pozycji nawet wtedy, gdy nie jest zasilane energig
elektryczna.

Ze wzgledu na technologie dziatania tych rygli blokujacych nie mozna utrzymaé doktadnej pozycji po odcigciu zasilania. Rygle blokujace
zatrzaskujg sie z wyraznym kliknieciem, a ramie opada o kilka centymetréow. Dotyczy to zwtaszcza potaczen, na ktére ze wzgledu
na ich ustawienie i potozenie szczegodlnie wptywa grawitacja.

Odblokowanie systemu blokady bezpieczenstwa

Kazda o$ porusza si¢ nieznacznie, gdy tylko system blokady bezpieczenstwa zostanie odblokowany.
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4.9 Reczne przesuwanie ramienia

Poruszanie ramieniem bez zasilania elektrycznego

Ruch ramienia

Ryzyko powaznych obrazen, takich jak zmiazdzenie, rozdarcie skory i przebicie

e  Zawsze nalezy nosi¢ $rodki ochrony indywidualnej (np. okulary ochronne).

. Integrator musi przeprowadzi¢ analize ryzyka dla wszystkich podtgczonych chwytakéw.

. Nie nalezy przebywa¢ w maksymalnym obszarze roboczym podczas pracy

Integrator musi ocenic¢ ryzyko uwiezienia osoby.

Jesli osoba zostanie uwigziona przez ramieg, nalezy wykonac jedna z trzech ponizszych czynnosci, aby jg uwolni¢, nawet jesli zasilanie
jest odciete.

. Uzyj narzedzia do awaryjnego odblokowania w odpowiednich otworach przegubu, ktéry ma zosta¢ odblokowany, aby
odblokowacé robota i przesung¢ go recznie.

. Odkrec¢ podstawe ramienia od miejsca montazu.
. Recznie przesun ramie.

W przypadku braku bezposredniego zagrozenia i zablokowania ramienia nalezy uzy¢ narzedzia do awaryjnego odblokowania.

A OSTRZEZENIE

Ryzyko przygniecenia ramienia podczas uzywania narzedzia do awaryjnego odblokowywania

Ryzyko uwiezienia przez ramie podczas odblokowywania przegubow
. Przed odblokowaniem i podczas odblokowywania nalezy podtrzymywac ramie.
. Nie nalezy umieszczac¢ gtowy ani innych czesci ciata miedzy lub pod ogniwami ramienia.

. Nie nalezy umieszcza¢ czesci ciata (zwlaszcza rak i palcow) miedzy ogniwami ramienia, chwytakiem lub
nieruchomymi przedmiotami.

. Nie uzywaj narzedzia do awaryjnego odblokowania, gdy ramieg jest podtgczone do zasilania.
. Nalezy uzywac¢ wytgcznie dostarczonego narzedzia do awaryjnego odblokowania.

. Narzedzie do awaryjnego odblokowania nalezy przechowywac w poblizu ramienia.

Czynnos¢: Awaryjne odblokowanie

INSTRUKCJA
BEZPIECZENST

1. Naci$nij przycisk zatrzymania awaryjnego, aby zatrzymaé dziatanie robota.

2.  Wyjmij narzedzie do odblokowania z podstawy pilota.
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3.  Przytrzymaj segmenty ramienia.

4. W6z narzedzie do odblokowywania do odpowiednich otworéw trapezowych i odblokuj jedno lub wiecej potaczen, jedno po
drugim.

Otwory sg oznaczone etykietg ,Emergency Unlock” (Awaryjne odblokowanie).

Segment ramienia mozna teraz przesuwac recznie. Jesli odblokowanie nie powiedzie sie, uzytkownik powinien sprébowac
ponownie, upewniajac sie, ze narzedzie do awaryjnego odblokowania jest wiozone prostopadle do otworu.

Rysunek 9: Awaryjne odblokowanie

UWAGA

Nalezy pamigta¢, ze po wtozeniu narzedzia do odblokowywania segment ramienia w kierunku nadgarstka ramienia moze spas¢
pod wptywem grawitac;ji.

UWAGA

. Integrator musi upewnic sie, ze narzedzie do odblokowywania jest przechowywane w uchwycie u podstawy robota.
. Nie nalezy wyjmowac¢ narzedzia do odblokowywania, chyba ze jest to konieczne w sytuacji awaryjnej.

*  Narzedzie do odblokowywania musi by¢ zawsze w zasiegu reki.

. Nalezy uzywac¢ wytacznie oryginalnego narzedzia do odblokowywania.

. Narzedzie do odblokowywania powinno by¢ uzywane wytgcznie w sytuacjach awaryjnych.
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Czynnos¢: Odsuwanie reczne

# -
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Rysunek 10: Odsuwanie reczne

INSTRUKCJA
BEZPIECZENST
WA

W przypadku bezposredniego zagrozenia zycia:
1. Naci$nij przycisk zatrzymania awaryjnego, aby zatrzymaé dziatanie robota.
2. Recznie wyciagnij lub wypchnij ramie z niebezpiecznej pozycji.

3. Zabezpiecz ramie robota przed upadkiem.

UWAGA

Reczne wyciaganie lub popychanie ramienia spowoduje jego uszkodzenie, poniewaz przeguby zostang przecigzone.

. Ramig nalezy recznie wycigga¢ lub popychaé tylko w sytuacjach krytycznych dla bezpieczenstwa.

410 Funkcje bezpieczenstwa

A OSTRZEZENIE

Gorace powierzchnie i prowadzenie podczas przywracania

W temperaturze otoczenia powyzej 30 °C powierzchnia robota moze sta¢ sie zbyt goraca, aby ja dotyka¢. Dlatego w przypadku
naruszenia funkcji bezpieczenstwa, ktére wymaga recznego prowadzenia podczas przywracania, nalezy przestrzegaé
nastepujacych zasad:

. Odzyskiwanie moze by¢ wykonywane wytacznie przez personel specjalnie przeszkolony do takich sytuacji.

. Przed przystapieniem do odzyskiwania nalezy sprawdzi¢, czy temperatura powierzchni nie przekracza dopuszczalnych
wartosci. Czas schtadzania zalezy od poprzedniej operacji i temperatury otoczenia.

. Podczas wykonywania tej procedury zaleca sie noszenie rekawic ochronnych odpornych na wysoka temperature.

UWAGA

Franka Research 3 rozréznia dwa rodzaje funkcji bezpieczenstwa: funkcje monitorujace i funkcje zatrzymujace.

Funkcje monitorujgce gwarantuja, ze nie zostang przekroczone limity, np. predkos¢ (SLS-J), pozycja (SLP-C).
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Funkcje zatrzymania sg uruchamiane w przypadku naruszenia monitorowania lub sygnatu bezpieczenstwa. Jest to
zadaniem operatora bezpieczenstwa.
Obowigzek uwzglednienia czasu hamowania i drogi hamowania podczas konfigurowania limitéw.

UWAGA

Podiaczenie urzadzen zewnetrznych z oddzielnym zasilaniem moze zagrozi¢ funkcji bezpieczenstwa systemu, jesli
nie sg przestrzegane parametry elektryczne.

Ponadto napiecia w podtgczonych urzadzeniach musza by¢ albo SELV, albo odpowiednio izolowane od sygnatéw podtaczonych
do systemu.

Bezpieczne wejscia

Nazwa Klasa bezpi f ja zatr

P ) 24

Opis

Ztacze X3 w podstawie robota
zapewnia jedno bezpieczne wejscie do
podtaczenia wytacznika awaryjnego.

X3.1 — Wytacznik awaryjny PLd/Kat. 3 Wytacznik kategorii 1

X4 — Zewnetrzne uruchomienie Ztacze X4 w podstawie robota PLd/Kat. 3 Zwolnienie lub catkowite naci$niecie przycisku
zapewnia jedno bezpieczne wejscie aktywujacego powoduje uruchomienie funkcji
przeznaczone dla 3-pozycyjnego bezpieczenstwa SMSS. Reakcja w przypadku
zewnetrznego urzadzenia naruszenia SMSS zalezy od aktywnego scenariusza
aktywujacego. bezpieczenstwa.

Przycisk aktywacyjny W poblizu kohierza na uchwycie PLd/Kat. 3 Tryb pracy ,Programowanie’: zatrzymanie kategorii 1
pilota robota znajduje sie 3- (patrz predefiniowany scenariusz ,Bezczynno$c”)
pozycyjny przycisk aktywujacy. Tryb pracy ,Wykonanie”: Reakcja zalezna od

konfiguracji SMSS w scenariuszu ,Praca”.
Podczas naruszenia funkcji bezpieczenstwa lub
usuwania btedéw petne naci$nigcie lub zwolnienie
przycisku aktywujacego powoduje zatrzymanie kategorii
1.

X3.2 — Bezpieczne Ztacze X3 w podstawie robota PLd/Kat. 3 Zalezy od konfiguracji w scenariuszach

zapewnia dwa dodatkowe bezpieczne
wejécia. Zachowanie tych dwdch wejsé
mozna skonfigurowa¢ w ustawieniach
bezpieczenstwa.

wejscie 1 X3.3 — bezpieczenstwa.

Bezpieczne wejscie 2

Funkcje monitorowania

Nazwa Skrot Opis Ocena 0Odzyskiwanie w przypadku naruszenia
bezpiec UWAGA: Operator moze przywrocié
zenstw

wszystkie naruszenia.

A Gdy SLP-C jest aktywowany, robot nie moze by¢ sterowany przez FCI!

PLd/
Cat.3

Bezpieczna ograniczona
pozycja kartezjanska

Monitorowanie pozycji kartezjanskiej
okreslonych punktéw na ramieniu.
Pozycja jest sprawdzana wzgledem
obszaru kartezjanskiego
zdefiniowanego przez uzytkownika.

Monitorowane sg nastepujace punkty:

Naruszenie ograniczen pozycji lub orientacji
zostanie pokazane w interfejsie
uzytkownika Desk of Franka.

¢ Odblokuj hamulce robota.

* Wyprowadz robota poza
ograniczenia pozycji kartezjanskiej.
Interfejs uzytkownika Franka
pokazuje, czy ograniczenia pozycji
nie sa juz naruszane.

* Kotnierz
* tokie¢
* Nadgarstek

Zakoncz przywracanie, naciskajac

¢ Sfery narzedzi zdefiniowane przez przycisk Potwierdz w interfejsie Desk.

klienta Monitorowanie mozna
skonfigurowac tak, aby sygnalizowato
naruszenie, gdy jeden lub

wiecej punktéw znajduje sie w zdefiniowanej
przestrzeni lub gdy jeden lub wigcej
punktéw znajduje sig poza

zdefiniowanymi limitami.

Parametryzacija:
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A Gdy SLS-C je

* Model efektora koncowego (do
pigciu kul)
o Promien kazdej kuli
o  Pozycja $rodka kazdej kuli
wzgledem kotnierza
Wskazoéwka: Jest to ustawienie ogdine,
ktére bedzie miato wplyw na wszystkie
funkcje bezpieczenstwa wykorzystujace
ten model narzedzia.
* Monitorowana przestrzen kartezjanska
(pole)
* Naruszenie, jesli wewnatrz/na zewnatrz

st aktywne, robot nie moze by¢ sterowany przez FCI!

(linia zasilajaca 48 V). Zachowanie
SEEPO mozna skonfigurowaé w
ustawieniach bezpieczenstwa. Mozna
np. skonfigurowac¢, aby SEEPO
wytaczato zasilanie po uruchomieniu
zatrzymania awaryjnego.
Parametryzacja:

¢ Ogolna konfiguracja, czy SEEPO
jest aktywny, czy nie

* Wyzwalacze wytaczenia SEEPO

Bezpieczna ograniczona SLsC Monitorowanie predkosci kartezjanskiej PLd/ Naruszenie ograniczenia predkosci jest
predkos¢ kartezjanska okreslonych punktéw konstrukciji Cat.3 wyswietlane w oknie dialogowym interfejsu
ramienia. Monitorowane sg nastepujace uzytkownika Franka.
punkty: ¢ Potwierdz przekroczenie, naciskajac
* Kotnierz przycisk w wyskakujacym okienku.
o tokie¢ Nie sg konieczne zadne dalsze procedury
« Nadgarstek naprawcze.
o Srodki sfer narzedzi zdefiniowanych
przez klienta
Parametryzacja:
* Ograniczenie predkosci kartezjanskiej
Bezpiecznie monitorowany SMSS Monitorowanie bezruchu w przestrzeni PLd/ W interfejsie uzytkownika Franka
stan spoczynku kartezjanskiej okreslonych punktéw Kat. 3 wys$wietlane jest okno dialogowe dotyczace
konstrukcji ramienia. Monitorowane sg naruszenia.
nastepujace punkty: ¢ Potwierdz naruszenie, naciskajac
* Kotnierz przycisk.
o tokie¢ Nie jest konieczne wykonywanie zadnych
+ Nadgarstek dodatkowych procedur naprawczych.
* Srodki sfer narzedziowych
zdefiniowanych przez klienta
Uzytkownik nie moze zmienia¢ parametréow
tej funkcji bezpieczenstwa.
Bezpieczne wylaczenie SEEPO Bezpiecznie wytacz zasilanie PLb/ Moc efektora koricowego mozna ponownie
zasilania efektora koncowego dostarczane do efektora koricowego Kat. b wiaczy¢ w ustawieniach lub na pasku bocznym

Desk.

Wewnetrzne funkcje monitorowania (hie mozna ich parametryzowac ani konfigurowa¢ w zasadach bezpieczenstwa)

Nazwa Skroét

Bezpiecz SLP-J
na
ogranicz
ona
pozycja
przegub
u

Opis

Monitorowanie pozycji
kazdego przegubu w
przestrzeni przegubowej.
Ta funkcja bezpieczenstwa
jest uzywana wylacznie
wewnetrznie w celu
ochrony ograniczen
przegubow ramienia,
zapobiegania kolizjom
wiasnym i lokalnym

Ocena
bezpiec
zenstw
a

Reakcja

Gdy SLP-J jest aktywowany, robot nie moze by¢ sterowany przez

PLd/ -
Cat3

Naprawa w przypadku naruszenia

UWAGA: Operator moze przywréci¢ wszystkie naruszenia.

Okno dialogowe w interfejsie uzytkownika Franka
informuje uzytkownika o naruszeniu i umozliwia
przywrécenie danych.

¢ Odblokuj przegub, ktéry ma zosta¢ przesuniety,
klikajac ikone odblokowania w oknie dialogowym
przywracania.

¢ Aby wiaczy¢ ruch przywracajacy, nacisnij
zewnetrzne urzadzenie aktywujace.
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zaciskanie. Nie jest to ¢ Przesun przegub, naciskajac przyciski +/- w oknie
dostepne w scenariuszach dialogowym przywracania.
zdefiniowanych przez

. N Wskazéwka: Przeguby w stanie naruszenia mozna
uzytkownika.

przesuwac tylko w kierunku przeciwnym do naruszonego
Jest to funkcja ograniczajaca. ograniczenia. Wszystkie pozostate przeguby mozna
przesuwaé w obu kierunkach, aby ustawi¢ robota w bardziej
dogodnej pozycji.

Bezpiecz SLSJ Moni t o r owanie predkosci PLd, Kat. 1 W interfejsie uzytkownika Franka wy$wietlane jest okno
na pojedynczego przegubu w Kat.3 Zatrzy dialogowe dotyczace naruszenia.

ograniczo przestrzeni przegubowej. manie 1. Potwierdz naruszenie, naciskajac przycisk. Nie
na Ta wewnetrzna funkcja jest konieczne wykonywanie dalszych procedur
predkosé bezpieczenstwa stuzy np. przywracania

przegubu do zapobiegania szybkim '

ruchom podczas
przywracania pozycji

przegubu.
Bezpieczna SLD SLD monitoruje PLd, Kat. 1 W interfejsie uzytkownika Franka wy$wietlane jest okno
ograniczona pojedyncze potaczenie, Kat. 3 Stop dialogowe btedu bezpieczenstwa.
odlegtos¢ aby pozostato ono w 1. Potwierdz btad, naciskajac przycisk. Nie sg

dopuszczalnym zakresie
pozyciji.

Ta wewnetrzna funkcja
bezpieczenstwa jest uzywana
np. w celu zapobiegania
nadmiernemu ruchowi podczas
procedury otwierania hamulca.

wymagane zadne dodatkowe procedury naprawcze.

Funkcje zatrzymania

Nazwa Opis Klasa bezpieczenstwa

Kategoria 0 zatrzymanie Ramig zostaje natychmiast zatrzymane poprzez odcigcie zasilania silnikow i PLd/Kat. 3
uruchomienie hamulcow.

Kategoria 1 zatrzymanie Ramig zostaje zatrzymane w sposéb kontrolowany za pomoca normalnego PLd/Kat. 3
sterowania silnikami, az do catkowitego zatrzymania kazdego przegubu.
Hamulce sg uruchamiane, a zasilanie silnikéw jest odtaczane po catkowitym
zatrzymaniu.

Monitorowane jest opéznienie predkosci kartezjanskiej.

Zatrzymanie kategorii 2 Ramig jest zatrzymywane w sposéb kontrolowany za pomocg normalnego PLd/Kat. 3
sterowania silnikami, az do catkowitego zatrzymania kazdego przegubu. Po
zatrzymaniu stan zatrzymania jest bezpiecznie monitorowany.

Monitorowane jest przyspieszenie kartezjanskie.

Bezpieczne wyjscia

Nazwa Opis Klasa bezpieczenistwa
Bezpieczne wytgczenie Wytaczenie zasilania efektora koncowego (linia zasilajgca 48 V). PLb/Kat. b
zasilania efektora

koncowego

Dalsze oceny bezpieczenstwa

3-stopniowy przycisk aktywacyjny znajdujacy sie w poblizu kotnierza robota jest zgodny z normami IEC 60204-1:2016 i IEC 60947-5-
8:2006.

3-stopniowe zewnetrzne urzadzenie aktywujace dostarczane przez Franka Robotics jest zgodne z normami IEC 60204-1:2016 i IEC
60947-5-8.

Funkcja zatrzymania awaryjnego zapewniona przez Franka Robotics jest zgodna z normami IEC 60204-1:2016 i EN ISO 13850:2015.

4.10.1 Inne dziatania zwiazane z bezpieczenstwem (w przypadku bledéw bezpieczenstwa)

Odzyskiwanie pozycji przegubu

Tylko operatorzy bezpieczenstwa moga przywrdcic pozycje przegubdw.
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Okno dialogowe w interfejsie uzytkownika Franka informuje uzytkownika o btedzie i umozliwia przywrdcenie prawidtowego dziatania.

Szczegoblowe instrukcje dotyczace korygowania biedu mozna znalez¢ w rozdziale 8 ,,Rozwigzywanie probleméw” w instrukcji obstugi
odpowiadajacej wersji systemu (np. 5.6.0 lub 5.8.0).

Naprawa bledéw bezpiecznego wprowadzania danych

Btedy bezpiecznego wprowadzania danych mozna naprawié, potwierdzajac odpowiednie okno dialogowe w interfejsie uzytkownika Franka, jesli
potwierdzenie tych danych jest skonfigurowane w Watchman.

Inne bledy bezpieczenstwa

Inne btedy bezpieczenstwa zazwyczaj nie sg mozliwe do naprawienia. Aby naprawic¢ takie btedy, nalezy sprobowa¢ ponownie uruchomié
system. Jedli btad nadal wystepuje, nalezy skontaktowac¢ sie ze sprzedawca lub firmg Franka Robotics.

Ogolne informacje dotyczace wszystkich przypadkéw
] W przypadku naruszenia bezpieczenstwa robot nie pozwala na ruch, dopdki nie zostanie przywrécona sprawnosc.
. W przypadku naruszenia bezpieczenstwa podstawa miga powoli na czerwono.
. W razie potrzeby interfejs uzytkownika Franka wyswietli kreatora odzyskiwania, aby przeprowadzi¢ procedure odzyskiwania.
. Tylko operator bezpieczenstwa moze przywrécié pozycje potaczen.
. Operator moze wykonac¢ wszystkie pozostate operacje przywracania.

Dalsze srodki dotyczace mozliwego rozwiazywania problemow opisano w rozdziale 8 Rozwigzywanie probleméw w odpowiedniej instrukcji
obstugi odpowiadajacej wersji systemu (np. 5.6.0 lub 5.8.0).

4.11 Dodatkowe informacje dotyczace planowania i wstepnej instalacji
systemu robotycznego

Zgodnie z normami EN 1SO 10218-2 i EN ISO 8373 system robotyczny rozumiany jest jako robot skonfigurowany jako kompletny system
wraz z urzadzeniami peryferyjnymi, takimi jak narzedzia robotyczne, elementy obrabiane, technologia przenosnikéw oraz wszystkie
zwigzane z tym urzadzenia i wyposazenie ochronne. Ze wzgledu na ruchy robotéw i zintegrowane aplikacje system robotyczny
stanowi potencjalne zagrozenie dla oséb zaangazowanych w czynnosci zwigzane z obstugg, montazem lub konserwacjg. Zadaniem
zaréwno producenta, jak i instalatora systemu robotycznego jest analiza i ocena tych zagrozen oraz zapewnienie odpowiednich
$rodkéw ochronnych.

Niniejsza specyfikacja opiera sie na przepisach, regulacjach i wytycznych obowigzujacych w poszczegdlnych krajach, a zatem
zalezy od lokalizacji (miejsca eksploatacji) robota.

W Europejskim Obszarze Gospodarczym (EOG) obowigzujg przepisy ogdlne, ktére mogg byé uzupetnione odpowiednimi przepisami
krajowymi, przepisami branzowymi i wewnetrznymi przepisami przedsiebiorstwa.

Planujac system robotyczny, nalezy zatem zapoznac sie z przepisami obowigzujacymi w miejscu instalacji i odpowiednio je uwzglednié.

Ten rodzaj przemystu moze réwniez prowadzi¢ do réznych specyfikacji. Na przykiad, czy system robotyczny bedzie wykorzystywany w
badaniach przemystowych czy naukowych?

Jak wspomniano powyzej, lokalizacja systemu robotycznego determinuje, jakie przepisy, regulacje i prawa nalezy przestrzega¢. W
Europejskim Obszarze Gospodarczym (EOG) we wszystkich krajach obowigzujg dyrektywa maszynowa i zharmonizowane normy
europejskie. Ponadto nalezy uwzgledni¢ lokalne przepisy, takie jak ustawa o bezpieczenstwie produktéw, ustawa o odpowiedzialnos$ci za
produkt oraz rozporzadzenie w sprawie bezpieczenstwa i higieny pracy w Niemczech.

Ponizej wymieniono najwazniejsze przepisy i regulacje dotyczace budowy systemu robotycznego.
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Normy / dyrektywy Opis

RL 2006/42/EG Dyrektywa maszynowa Parlamentu Europejskiego i Rady Europejskiej

ISO 12100 Bezpieczenstwo maszyn — Ogolne zasady projektowania — Ocena ryzyka i ograniczanie ryzyka

1ISO 102182 Roboty i urzadzenia robotyczne — Wymagania bezpieczenstwa dla robotéw przemystowych —
Czes$¢ 2: Systemy robotyczne i integracja

ISO/TS 15066 Roboty i urzadzenia robotyczne — Roboty wspétpracujace

ISO 13854 Bezpieczenstwo maszyn — Minimalne odstepy pozwalajace unikna¢ zgniecenia czesci ciata
ludzkiego

ISO 13855 Bezpieczenstwo maszyn — Umiejscowienie zabezpieczen w odniesieniu do predkosci zblizania
sie czesci ciata ludzkiego

ISO 13850 Bezpieczenstwo maszyn — Funkcja zatrzymania awaryjnego — Zasady projektowania

ISO 11161 Bezpieczenstwo maszyn — Zintegrowane systemy produkcyjne — Wymagania podstawowe

IEC 60204-1 Bezpieczenstwo maszyn — Urzadzenia elektryczne maszyn — Cze$¢ 1: Wymagania ogolne

1ISO 138491 Bezpieczenstwo maszyn — Czesci uktaddw sterowania zwigzane z bezpieczenstwem — Czes¢ 1:
Ogodlne zasady projektowania

1ISO 13849-2 Bezpieczenstwo maszyn — Czesci ukladoéw sterowania zwigzane z bezpieczenstwem — Czes¢ 2:
Walidacja

ISO 13482 Roboty i urzadzenia robotyczne — Wymagania bezpieczenstwa dotyczace robotéw do opieki osobistej

Zasadniczo zawsze obowigzuje ten sam cel: =>zmniejszenie ryzyka obrazen ciata u ludzi.

Mozna zatem stwierdzié, ze zaden system robotyczny nie moze by¢ eksploatowany bez odpowiednich $rodkéw ochronnych. Srodki

ochronne moga obejmowac na przykfad:

»  Urzadzenie zabezpieczajace

Znaki

VVVYVYVYVYYVYV

Oznaczone obszary

Elektro-czute urzadzenia ochronne
Ogrodzenia i/lub bariery fizyczne

Przyciski zatrzymania awaryjnego
Elementy sygnalizacyjne
Urzadzenia zabezpieczajace system sterowania

»  Wewnetrzne funkcje bezpieczenstwa robota (szczegéfowe informacje znajduja sie w sekcji 4.10 niniejszej instrukcji)
Ze wzgledu na rézne mozliwe zastosowania robota firma Franka Robotics nie moze zapewni¢ jednolitych wytycznych dotyczacych
okreslania wymaganych urzadzen zabezpieczajgcych podczas integracji systemu robotycznego. Odpowiedzialno$¢ za bezpieczng
realizacje systemu robotycznego spoczywa na integratorze / operatorze.
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Bardzo dobry i szczegdtowy przewodnik dotyczacy projektowania systemow robotycznych znajduje sie réwniez na stronie internetowej DGUV
(niemieckiego ubezpieczenia spotecznego od wypadkow) => Informacja DGUV 209-074.

Ponizsze wyjasnienia opisuja $rodki, ktére stanowig istotng cze$é planowania systemu robotycznego. Srodki te nalezy nastepnie uzupetni¢
niezbgednymi szczegétami wynikajacymi z przepiséw i specyfikacji dotyczacych danego zastosowania.

. Analiza:

Analiza obejmuje opis rozwigzania automatyzacyjnego, a jednoczesnie zawezenie funkcji planowanego systemu. Ta czesé
nazywana jest przeznaczeniem. Nalezy réwniez udokumentowaé nieprzeznaczenie, tj. warunki i czynnosci, ktérych nie
wolno wykonywa¢ za pomocg tego systemu. Szczegdtowy opis zadania stanowi cze$é pdzniejszej oceny ryzyka i utatwia
okreslenie ryzyka dla poszczegolnych zagrozehn w dalszym przebiegu planowania.

Stworzenie koncepcyjnego uktadu utatwia przeglad planowanego systemu. Powinien on przedstawia¢ wszystkie komponenty,
w tym powigzane urzadzenia peryferyjne.

Kolejnym krokiem jest analiza zrédet potencjalnego zagrozenia zwigzanego z systemem robotycznym. Wymienienie
poszczegolnych elementdw wraz z zagrozeniami, jakie stwarzaja, pozwala na przejrzystg ocene ryzyka. W razie potrzeby
umozliwia to réwniez zgrupowanie skutkéw zagrozen.

Wszystkie elementy systemu robotycznego, ktére majg zosta¢ zintegrowane, nalezy traktowac jako potencjalne Zzrédta
zagrozenia. Oprocz robota obejmuje to wszystkie elementy, ktére majg zosta¢ zintegrowane, takie jak narzedzia, urzadzenia,
systemy przenosnikéw, szafy sterownicze i urzadzenia zabezpieczajace, ale takze zagrozenia, ktére moga wynika¢ z
potaczenia tych elementéw ze soba.

. Ocena ryzyka:

Ocena ryzyka stuzy do analizy i oceny zrédet zagrozeh oraz poziomu wynikajacego z nich ryzyka obrazen ciata, a takze do
okreslenia niezbednych srodkéw ograniczajacych ryzyko.

Procedura wymaganej oceny ryzyka zgodnie z dyrektywga maszynowgq zostata opisana w normie DIN EN ISO 12100.
Istniejg rézne tabele i narzedzia, ktére umozliwiajg uporzadkowane wdrozenie (patrz odniesienie powyzej tych wykazéw).
Podstawowa struktura oceny ryzyka sktada sie z nastepujacych elementéw:

. Dane dotyczace planowanego systemu (oznaczenie maszyny, numer seryjny itp.)

. Ograniczenia systemu robotycznego

. Okreslenie wymaganych przepiséw i norm

. Uktad systemu robotycznego

. Oznaczenie zrédet zagrozenia w uktadzie

. Ocena zrodet zagrozen w odniesieniu do poszczegodlnych czynnosci i trybdw pracy. W tym celu mozna zastosowac rézne
procedury oceny. Procedura ta zostata szczegétowo opisana w normie.

Procedura okreslania srodkéw ograniczajacych ryzyko zostata réwniez opisana w normie, wytycznych i literaturze przedmiotu.

Zasadniczo w przypadku ograniczania ryzyka obowiazuje nastepujaca kolejnosé srodkow:
- Unikanie zagrozenia

- Ograniczanie poprzez konstrukcje zintegrowang z bezpieczenstwem

- Ograniczenie poprzez mechaniczne urzadzenia zabezpieczajace

- Ograniczanie poprzez kontrolowane urzadzenia ochronne

- Ograniczanie poprzez srodki organizacyjne

Przy ustalaniu $rodkéw nalezy zawsze spetniaC wymagania okreslone w normach zharmonizowanych. Zmniejsza to ciezar
dowodu dzieki domniemaniu zgodnosci z norma.
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1. Uktad:

W ostatecznym uktadzie systemu robotycznego wszystkie $rodki ochronne powinny byé narysowane w skali. Powinno by¢
jasne przyporzadkowanie $rodkéw ochronnych okreslonych w ocenie ryzyka.

V. Faza realizacji:

Konfiguracja systemu i wdrozenie okreslonych srodkéw ochronnych.

V. Weryfikacja:

Po skonfigurowaniu systemu, w tym wszystkich $rodkéw ochronnych, nalezy przeprowadzi¢ weryfikacje srodkéw ochronnych
zgodnie z odpowiednimi normami. Na przyktad testowanie srodkéw ochronnych technologii sterowania jest okreslane w
normie 13849-2 jako ,weryfikacja bezpieczenstwa funkcjonalnego”, a wymagania dotyczace walidacji sgq w niej
uregulowane.

Protokot weryfikacji jest niezbednym elementem procesu odbioru systemu robotycznego.
VI Akceptacja:

Ostateczne przyjecie systemu robotycznego obejmuje szczegodtowe rejestrowanie wszystkich wyzej wymienionych
poszczegolnych etapéw. W zastosowaniach przemystowych dystrybutor wymaga deklaracji zgodnosci (CE) zgodnie z
dyrektywg maszynowa. Deklaracja zgodnosci (CE) jest rowniez wymagana, jesli system robotyczny jest konfigurowany do
Luzytku wiasnego” w ramach badan wewnetrznych. W przypadku systemoéw robotycznych wykorzystywanych w badaniach i
laboratoriach konieczne jest rowniez zaprojektowanie dziatania robotow w sposéb bezpieczny dla ludzi oraz wdrozenie
odpowiednich $rodkéw ochronnych. Dyrektywa maszynowa definiuje systemy robotyczne do celéw badawczych jako systemy
zaprojektowane do okreslonego celu badawczego i zbudowane wylgcznie do uzytku tymczasowego. Decydujacym
czynnikiem jest zatem to, czy system ma charakter tymczasowy (np. jednorazowy eksperyment, ktéry zostanie nastepnie
zdemontowany — bez CE — lub staty jako wyposazenie laboratorium — wymagane CE).
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5 PRZEGLAD SPRZETU

Ponizszy rysunek przedstawia minimalng konfiguracje systemu i przyktadowe okablowanie.

Left

X3

Back

Front

Rysunek 11: Przeglad wyposazenia

1 Ramie

Kabel zasilajacy

Urzadzenie zatrzymania awaryjnego

Gtéwne gniazdo zasilajace

Kabel potaczeniowy

Urzadzenie interfejsowe (nie wchodzi w sktad zestawu) z
interfejsem uzytkownika Franka

Sterowanie 10 | Zewnetrzne urzadzenie aktywujace
Ethernet (sie¢) 11 | Narzedzie do awaryjnego odblokowania
Wylacznik zasilania 12 | Podiaczenie do uziemienia funkcjonalnego
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51 Ramie

Ramieg sktada sie z nastepujacych elementow:

Rysunek 12: Przeglad ramienia

Nadgarstek

1 Pilot tokie¢

2 Pilot-Grip Ramie

&) Pilot-Disc Uchwyt na narzedzie do awaryjnego odblokowania
4 X6 - Ztacze efektora koncowego 10 Lampka stanu

5 Kotnierz do efektora koncowego 11 Podstawa

6
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Wskazniki przegubow

Strzatki umieszczone po obu stronach przegubdéw wskazujg pozycje wyjsciowa robota. Numery poszczegdlnych przegubdw sg
wyraznie oznaczone. Wskazniki plus i minus ilustrujg kierunek dodatniego i ujemnego obrotu przegubu.

Rysunek 13: Tréjkaty odniesienia

Wskazniki Swiatowego uktadu wspétrzednych

Wskazniki na podstawie dostarczajg informacji na temat $wiatowego ukfadu wspétrzednych. Osie X i Y sg wyraznie zaznaczone, co
sugeruje obecnos¢ osi Z.

Rysunek 14: Wskazniki $wiatowego uktadu wspéirzednych
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Znaki wyréwnania

Aby utatwi¢ zmiane potozenia robota w sytuacjach, gdy kotki nie s wystarczajace, na podstawie umieszczono znaki wyréwnania.

Rysunek 15: Znaki wyréwnania podstawy

Pilot — widok z géry

Czesci biurka i zintegrowane efektory koncowe moga by¢ obstugiwane bezposrednio z ramienia robota za pomoca dysku pilota.
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Rysunek 16: Pilot

1 Przycisk trybu pilota 6 Lampka stanu
2 Przycisk potwierdzenia 7 Przycisk wiaczajacy
& Przycisk programowania 8 Przycisk trybu przewodnika
4 Przycisk Usun 9 Przycisk przewodni
5 Klawisze strzatek
Pilot

Pilot to interfejs uzytkownika zintegrowany bezposrednio z ramieniem, stuzacy do sterowania robotem i tatwej interakcji z
efektorami koncowymi i pulpitem. Pilot sklada sie z dysku pilota (1-6) i uchwytu pilota (7-9).

Wiecej informacji na temat pulpitu mozna znalez¢ w rozdziale 5 Pulpit w instrukcji obstugi odpowiadajacej wersji systemu (np. 5.6.0 lub
5.8.0).

Pilot-Disc (1-6)

Pilot-Disc znajduje sie na gorze pilota i stuzy do interakcji z systemem robota. Mozna przetacza¢ sie miedzy sterowaniem ramieniem a
efektorem korcowym, naciskajac przycisk Pilot-Mode (1) na Pilot-Disc. Wybierz poszczegoélne aplikacje, skonfiguruj je lub wprowadz
pozycje, recznie ustawiajgc ramie w zadanej pozycji i naciskajac przycisk Teach (3).

Pilot-Grip (7-9)

Pilot-Grip znajduje sie w poblizu koncéwki robota i stanowi cze$¢ konstrukcji robota. Pilot-Grip posiada przycisk sterujacy, przycisk
aktywacyjny oraz przycisk trybu sterowania.

Przycisk trybu pilota (1)

Naciskajac przycisk trybu pilota (1), uzytkownik przetacza sie miedzy uzywaniem klawiszy strzatek dysku pilota do nawigacji po biurku a
sterowaniem zintegrowanymi efektorami konncowymi (np. reka Franka).
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Przycisk potwierdzenia (2)

Jesli przycisk Potwierdz jest pod$wietlony, wszystkie zmiany wprowadzone w menu kontekstowym zostang potwierdzone i nastapi
przejscie do nastepnej sekcji. Przycisk Potwierdz zapisuje wszystkie dokonane wybory.

Przycisk Teach (3)

Zapisz pozycje ramienia lub pozycje efektora koricowego, przesuwajac ramie lub efektor koricowy do Zzadanej konfiguracji i
naciskajac przycisk Naucz.

Przycisk Usun (4)

Jesli przycisk Usun jest podswietlony, jego nacisnigcie powoduje usuniecie wybranej pozy lub sekcji.

Klawisze strzatek (5)

Klawisze strzatek moga stuzy¢ do nawigacji po biurku lub sterowania zintegrowanymi efektorami koncowymi, w zaleznosci od trybu
pilota. W trybie efektora koncowego przypisanie klawiszy zalezy od aktywnego efektora koncowego.

Przycisk wiaczajacy (7)

Przycisk aktywujacy znajduje sie po lewej stronie uchwytu pilota i po naci$nigeciu do pozycji srodkowej umozliwia ruchy robota. Aby
poruszy¢ robotem, nalezy nacisna¢ przycisk aktywujacy do potowy, jednoczes$nie naciskajac przycisk prowadzacy. Przycisk aktywujacy
posiada certyfikat bezpieczenstwa zgodny z wymaganiami normy EN ISO 10218-1. Trzy pozycje przycisku aktywujacego stuzg do
zatrzymania, ponownej aktywacji lub poruszania robotem. Aby natychmiast zatrzymac¢ robota, nalezy zwolni¢ lub catkowicie nacisnaé
przycisk aktywujacy. Po zatrzymaniu nalezy najpierw catkowicie zwolni¢ przycisk, a nastepnie ponownie nacisnaé go do pozycji
srodkowej, aby ponownie aktywowacé robota.

Rysunek 17: Przetaczanie stanu przycisku aktywujacego

Rysunek 18: Przycisk wiaczajacy
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Przycisk trybu przewodnika (8)

Rysunek 19: Przycisk trybu prowadzenia

Przycisk trybu prowadzenia znajduje sie w gérnej czesci uchwytu pilota i umozliwia uzytkownikowi przetgczanie miedzy réznymi
trybami prowadzenia poprzez nacisniecie przycisku trybu prowadzenia. Dostepne tryby prowadzenia to: tylko translacja, tylko rotacja
, swobodne ruchy i ruchy zdefiniowane przez uzytkownika.

Rysunek 20: Przycisk trybu prowadzenia

Przycisk prowadzenia (9)

Rysunek 21: Przycisk prowadzenia

Przycisk sterujacy znajduje sie po prawej stronie uchwytu pilota. Aby poruszy¢ robotem, nalezy nacisng¢ przycisk sterujacy,
jednoczesnie naciskajgc do potowy przycisk aktywujacy (7).
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Rysunek 22: Przycisk prowadzenia

Podstawa ramienia

Left Right

|4 N

— 3 D -6

:@W

1 X1 — potaczenie z ztaczem sterujgcym 4 Punkt wprowadzenia narzgdzia do awaryjnego
odblokowania

. |

N @ ©

Rysunek 23: Porty potaczeniowe w podstawie robota

2 | X3 - Zigcze bezpiecznych wejsé 5 X4 — Ztacze zewnetrznego wigczania

3 Lampka stanu 6 X5 — Ztgcze sieciowe robota

Podstawa robota posiada kilka portow do podtaczenia i obstugi réznych urzadzen:

. X1 — potaczenie z uktadem sterowania
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. X3 — sygnaty bezpieczenstwa

o X3.1 — Wyigcznik awaryjny: Nacisniecie przycisku wytacznika awaryjnego spowoduje uruchomienie polecenia
zatrzymania kategorii 1, ktére zatrzyma robota i opcjonalnie odetnie zasilanie efektora koncowego. Zachowanie to
mozna skonfigurowa¢ w programie Watchman.

o  X3.2, X3.3 — Bezpieczne wejscia: Port X3 umozliwia podtgczenie dwoch dodatkowych bezpiecznych wejs¢. Ich dziatanie
mozna skonfigurowaé w programie Watchman. Wiecej informacji na temat programu Watchman mozna znalezé¢ w
rozdziale 5.3 odpowiedniej instrukcji obsfugi odpowiadajacej wersji systemu (np. 5.6.0 lub 5.8.0).

o X4 - Zewnetrzne wigczenie

3-pozycyjne zewnetrzne urzadzenie aktywujace umozliwia uruchomienie funkcji , Test & Jog” (Test i impuls), gdy system znajduje sie w
trybie programowania.
umozliwia ruch robota Franka Research 3. Programy mozna uruchamia¢ za pomoca pulpitu.

. X5 — sie¢ robota

Urzadzenie interfejsowe z przegladarkowym interfejsem uzytkownika Franka mozna podtaczy¢ do portu Ethernet X5.

Aby korzystac¢ z konfigurowalnych wej$¢ bezpieczenstwa (X3.2, X3.3), nalezy zamontowa¢ niestandardowe ztacze z odpowiednimi
sygnatami bezpieczenstwa. W takim przypadku nie mozna juz korzysta¢ z istniejacego wytacznika awaryjnego. Dlatego tez
funkcja wytacznika awaryjnego musi by¢ zintegrowana z kanatem X3.1 w niestandardowym ztaczu.

Domyslinie bezpieczne kanaty wejsciowe X3.2 i X3.3 sg przypisane do funkcji bezpieczenstwa SMSS w scenariuszu ,Praca” w
Watchman. Zatézmy, ze do X3.2 i X3.3 nie sg podtgczone zadne zewnetrzne urzadzenia bezpieczenstwa (tylko wylacznik
awaryjny Franka Robotics jest podiaczony do X3.1). Wejscia te bedg traktowane jako ,aktywne”, co oznacza, ze nie bedzie
mozna poruszac robotem zgodnie z domysinymi regutami scenariusza ,Praca”. W zaleznosci od analizy ryzyka i zagrozen
wiasciwej dla danego zastosowania, domys$ine reguty moga zosta¢ zmienione, aby umozliwi¢ ruchy robota niezaleznie od X3.2
i X3.3.

Konierz efektora koncowego

Efektory koricowe, takie jak Franka Hand, mozna podiaczy¢ za pomoca kotnierza efektora koncowego. Kotnierz efektora koricowego zostat
opracowany zgodnie z odpowiednimi normami jakosci DIN ISO 9409-1-A50.

Wiecej informacji mozna znalezé w rozdziale 7.8 Montaz efektorow koricowych w niniejszej instrukcji.
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Rysunek 24: Konierz efektora koricowego

UWAGA

I 1

Franka Hand nie jest czescia certyfikowanej maszyny.

5.2 Sterowanie

UWAGA

Obstuga ramienia jest dozwolona wytgcznie przy uzyciu sterownika dostarczonego przez firme Franka Robotics.

Sterownik jest gléwna jednostka sterujaca i stanowi czes¢ Franka Research 3. Gtéwna jednostka sterujgca realizuje monitorowanie i
sterowanie konstrukcjg mechaniczng robota.

441.8 mm

76.2 mm
88 mm

465 mm

482 mm

Rysunek 25: Wymiary i porty potaczeniowe sterownika
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| 1 | C2 — zlgcze sieciowe hali produkcyjnej | 2 | C1 — ztacze potaczeniowe z ramieniem

CE

2-\

Rysunek 26: Porty potaczeniowe

| 1 | C3 — Ztacze zasilania | 2 | Przetacznik zasilania

Instalacja

Sterownik miesci sie w szafie rackowej 2RU 19”.

6 ZAKRES DOSTAWY | WYPOSAZENIE
DODATKOWE

6.1 W zestawie

Ramie
. 1x ramie
. 1x narzedzie do awaryjnego odblokowania
®  4x$ruba (ISO 4762, M8x20, ST 10.9 A2K)
*  4xpodktadka (ISO 7089, M8, ST HV300 A2K)
*  1x$ruba (ISO 4762, M5x8, ST 8.8 A2K)
. 1x podktadka zabkowana (DIN 6797-A, M5, ST A2K)

. 1x skrocona instrukcja montazu FR3 (numer dokumentu: R02040)
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Rysunek 27: Zakres dostawy Ramig

Sterowanie
] 1x Sterowanie

. 1x kabel zasilajacy dostosowany do danego kraju

Rysunek 28: Zakres dostawy Sterowanie

Urzadzenia

. 1x zewnetrzne urzadzenie
aktywujace

. 1x urzadzenie zatrzymania
awaryjnego

Rysunek 29: Zakres dostawy urzadzen
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Akcesoria

. 1x Kabel potgczeniowy

n#

Rysunek 30: Zakres dostawy Kabel potaczeniowy

an

6.2 Nie zawarte w zestawie

Dodatkowe akcesoria, np. pompa cobot, mozna znalez¢ na stronie https://franka.world/.

Nastepujace elementy wyposazenia nie sg zawarte w zestawie:
. Urzadzenie interfejsowe

o  Tablet/notebook/komputer
Urzadzenie interfejsowe powinno by¢ wyposazone w przegladarke (Chrome, Chromium lub Firefox), port Ethernet i
najlepiej w funkcje dotykowa.

. Materiat
o  Kabel Ethernet z wtyczkg RJ 45 do podtaczenia urzadzenia interfejsu do ramienia
o Kabel Ethernet z wtyczkg RJ 45 do opcjonalnego podtaczenia sterownika do sieci firmowej lub stacji roboczej PC

o  Akcesoria montazowe (zalecane przez Franka Robotics): 2x kotki 6 mm h8 do precyzyjnego montazu ramienia, jesli ma
to zastosowanie

o  Plyta podstawowa do montazu ramienia (w zaleznosci od ptyty podstawowej moga by¢ potrzebne rézne $ruby i
podktadki, patrz tabela w rozdziale 7.4 Montaz ramienia w niniejszej instrukcji.

o  Funkcjonalny kabel uziemiajgcy z uchem
. Narzedzia
o Klucz imbusowy do montazu ramienia na ptycie podstawowej
o Srubokret do podtaczenia przewodu uziemiajacego
o  Poziomica do zapewnienia poziomego montazu ramienia

o  Klucze dynamometryczne do dokrecania $rub momentem 30 Nm

6.3 Dostepne czesci zamienne i akcesoria

Czesci zamienne do Franka Research 3 obejmujg miedzy innymi:
. Ramie
. Sterowanie wraz z kablem zasilajagcym dostosowanym do danego kraju
. Zewnetrzne urzadzenie aktywujace
. Urzadzenie zatrzymania awaryjnego
. Kabel potaczeniowy (2,5 m, 5 m lub 10 m)
. Narzedzie do awaryjnego odblokowania

. Franka Hand (nie stanowi czesci certyfikowanej maszyny)
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. Pompa Cobot (nie stanowi czesci certyfikowanej maszyny)

7 MOCOWANIE | INSTALACJA

A osTRzEZENIE

Ciezki sprzet

Ze wzgledu na ciezar wiasny i konstrukcje geometryczng podnoszenie i przenoszenie sprzetu moze spowodowac urazy plecéw,
a w przypadku upadku — powazne urazy palcoéw rak i stop.

. Podczas transportu, montazu lub demontazu sprzetu nalezy zawsze nosi¢ $rodki ochrony indywidualnej (np. obuwie
ochronne).

. Sprzet nalezy zawsze podnosi¢ z pomoca drugiej osoby.
. Urzadzenie nalezy ustawi¢ na réwnej powierzchni, aby zapobiec jego przechyleniu lub przesunigciu.

. Nalezy przestrzegac przepisow firmy dotyczacych podnoszenia ciezaréw i Srodkéw ochrony indywidualne;j.

UWAGA

Ramie nie jest stabilne bez przykrecenia do podstawy.

Przeglad interfejséw udostepnianych przez sterownik i ramie

-+ Safety Rated

User
Interface

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

Control

{oxa

i ExternalEnabling } | EmergencyStop

evice evice

=
e Hand

+2 configurable Safe Inputs other third-party
(congurable in Watchman) end effectors

Rysunek 31: Przeglad interfejsow
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7.1 Rozpakowywanie sprzetu

Rysunek 32: Opakowanie

1 Arm 4 Urzadzenie zatrzymania awaryjnego i zewnetrzne urzadzenie
aktywujace
Sterowanie 5 Opcjonalne (np. Franka Hand)

Kabel potaczeniowy

UWAGA

Zawsze przechowuj oryginalne opakowanie na wypadek przeniesienia robota.

Rozpakowywanie
Procedura

1. Zdejmij gérng pokrywe zewnetrznego opakowania.
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Rysunek 33: Rozpakowywanie gtéwnego kartonu

2. Podnies gorne pudetka wewnetrzne i odtoz je na bok.

Rysunek 34: Wyjmowanie poszczegéinych kartondéw

3. Rozsun zewnetrzne pudetko, aby uzyska¢ dostep do dolnego pudetka wewnetrznego.
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( |
Rysunek 35: Kartony wewnetrzne

Rozpakowywanie ramienia

Procedura
1. Ostroznie otworz pudetko, usuwajac samoprzylepne paski uszczelniajace na gorze kartonowego pudetka.
2. Otworz folie ochronna.

3. Zdejmij gérng warstwe ochronna.

Rysunek 36: Otwérz pudetko z ramienia

4.  Zdejmij $rodkowa warstwe ochronna.
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Rysunek 37: Rozpakowanie ramienia

5. Chwyc¢ ramig ostroznie w wskazanych miejscach do podnoszenia, wyjmij je z dolnej warstwy ochronnej i odtéz na bok.

Rysunek 38: Wyjmij ramig

Rozpakowywanie sterownika
Procedura
1. Ostroznie otworz pudetko, usuwajac samoprzylepne paski uszczelniajgce na gérze kartonowego pudetka.

2. Otworz folie ochronna.
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3. Wyjmij kabel zasilajacy i gérna pokrywe.

Rysunek 39: Otwarte opakowanie sterownika

4.  Zdejmij gorng warstwe ochronna.

Rysunek 40: Usuwanie opakowania

5. Chwy¢ sterownik w wskazanych miejscach do podnoszenia, ostroznie wyjmij go z dolnej warstwy ochronnej i odt6z na
bok.
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Rysunek 41: Wyjmowanie sterownika

7.2 Prawidlowe miejsce instalacii

7.2.1 Maksymalna i zabezpieczona przestrzen
Klasyfikacja przestrzeni
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Rysunek 42: Klasyfikacja przestrzeni

Maksymalna przestrzen robocza

Zabezpieczona przestrzen

Zabezpieczenie obwodu
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Maksymalna przestrzen robocza
Przestrzen, ktdrg moga pokry¢ ruchome czesci robota oraz przestrzen, ktéra moga pokry¢ efektor koricowy i obrabiany przedmiot.

Przestrzen zabezpieczona
Okreslona przez zabezpieczenie obwodowe (patrz rysunek)

Nalezy korzysta¢ z dostarczonych funkcji bezpieczenstwa, aby zmniejszy¢ ryzyko przypadkowych kolizji spowodowanych
nieoczekiwanym ruchem ramienia. Funkcje monitorujace sa uruchamiane tylko w przypadku naruszenia. Integrator
bezpieczenstwa musi wzig¢ pod uwage czasy zatrzymania, odlegtosci i tolerancje.

Analiza ryzyka specyficzna dla danego zastosowania moze okresli¢ strefe zagrozenia wiekszg niz maksymalna przestrzen
robocza w niektérych zastosowaniach.

7.2.2 Warunki otoczenia: Arm

Dopuszczalne warunki w miejscu instalacji

Temperatura otoczenia

Od +15 °C do +25 °C (normalna)

+5 °C do +45 °C (rozszerzone)

IP 20

Normalna praca (bez obnizania parametréw): od +15°C do +25°C, wilgotno$¢ 60% bez kondensaciji

Rozszerzona praca (bez obnizania parametréow systemu bezpieczenstwa, mozliwe obnizenie wydajnosci): od +5°C do +45°C,
wilgotnos¢ bez kondensacji 90%

Przechowywanie i transport: od -10°C do

+60°C Wzgledna wilgotno$¢ powietrza

Od 20% do 80%, bez kondensacji

Miejsce instalacji

W pomieszczeniach zamknietych
Nie narazony na bezposrednie dziatanie promieni stonecznych
Brak wibracji, brak przyspieszajacych fundamentéw

Pola magnetyczne sg dopuszczalne tylko w podanym zakresie specyfikacji.

Prosze zapoznac sie z punktem 4.2 ,,Informacja o odpowiedzialnosci” w niniejszej instrukcji.

Orientacja instalacji

Ramie moze by¢ instalowane wylacznie w pozycji pionowej (podstawa pozioma wzgledem powierzchni

ziemi, bez zawieszenia ramienia) Otoczenie

Powietrze
Wolne od substanciji tatwopalnych (pyt, gaz, ciecz)

Wolne od agresywnych mediow
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. Wolne od substancji korozyjnych

. Wolne od latajgcych przedmiotow

. Wolne od rozpryskujacych sie cieczy

. Bez strumieni sprezonego powietrza
Stopien zanieczyszczenia

. Stopien 2 (zgodnie z normg EN 60664)

. Wystepuje wytacznie suche, nieprzewodzace zanieczyszczenie; sporadycznie moze wystapi¢ tymczasowa przewodnosé
spowodowana kondensacjg

Wysokos$¢ instalacii
. <2000 m n.p.m.
Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna
. Warunki srodowiskowe muszg by¢ zgodne z ogdlnymi wymaganiami dla urzadzen przemystowych zgodnie z normg EN

61000-6-4, poniewaz system jest zaprojektowany z uwzglednieniem odpowiedniej tolerancji emisji zgodnie z normg EN
61000-6-2.

UWAGA

Aby nie zagrozi¢ bezpieczenstwu funkcjonowania systemu, nalezy zapewni¢ stopien zanieczyszczenia 2 zgodnie z norma EN
60664.

Odpowiednia wentylacja

UWAGA

Ciepto wytwarzane przez elementy i moduty elektroniki mocy wewnatrz ramienia jest odprowadzane przez
powierzchni.

e  Zainstaluj ramie w odpowiednio wentylowanym miejscu.
. Nie wystawiaj ramienia na bezposrednie dziatanie promieni stonecznych.

. Nie nalezy przemalowywac, okleja¢ ani owija¢ ramienia.

Uwagi dotyczace ergonomii

UWAGA

Aby unikna¢ przegrzania, system przestanie dziata¢, gdy przekroczy rozszerzony zakres temperatur. Uzytkownik zostanie o tym
poinformowany za posrednictwem interfejsu uzytkownika Franka.

Postepuj zgodnie z dalszymi instrukcjami wy$wietlanymi w interfejsie uzytkownika Franka.

UWAGA

Aby unikna¢ przegrzania silnikdw, system przestanie dziata¢, jesli wewnetrzne czujniki wykryja nadmierng temperature w
uzwojeniach. Uzytkownik zostanie o tym poinformowany za posrednictwem interfejsu uzytkownika Franka.

Postepuj zgodnie z dalszymi instrukcjami wy$wietlanymi w interfejsie uzytkownika Franka.

UWAGA
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Zainstaluj ramie w ergonomicznej pozycji do nauki.

7.2.3 Warunki otoczenia: Sterowanie

Dopuszczalne warunki w miejscu instalacji
Temperatura otoczenia
. Od +15 °C do +25 °C (normalna)
e Od+5°Cdo+45°C
(rozszerzone) Wzgledna wilgotnos$¢

powietrza
. 20% do 80%, bez kondensac;ji
Miejsce instalaciji
. W pomieszczeniach zamknietych
. Nie wystawia¢ na bezposrednie dziatanie promieni stonecznych
. Brak wibracji
. Pola magnetyczne sg dopuszczalne tylko w podanym zakresie specyfikaciji.
Prosze zapoznac sie z punktem 4.2 ,,Informacja o odpowiedzialnosci” w niniejszej instrukcji.

. Obudowa wymaga minimalnego stopnia ochrony odpowiadajacego IP4X lub IPXXD, jesli znajduje sie w miejscach dostepnych
dla wszystkich osob.

Orientacja instalacji

. Urzadzenie mozna instalowac wytgcznie w pozycji poziomej na powierzchni ziemi.
. Montaz w katownikach, np. pod stotami

. Montaz w szafach sterowniczych (2U, 4HP)

Zasilanie

. Aby zapewni¢ stabilnos¢ i bezpieczenstwo systemu, nalezy zapewnic stabilne zasilanie, ktére utrzymuje wystarczajacg moc
do sterowania, aby umozliwi¢ kontrolowane wytgczenie w przypadku odciecia zasilania.

Srodowisko otoczenia
. Powietrze
. Wolne od substanciji tatwopalnych (pyt, gaz, ciecz)
. Wolne od agresywnych mediow
. Wolne od substancji korozyjnych
. Wolne od latajacych przedmiotéw
. Wolne od rozpryskujacych sie cieczy

. Wolne od strumieni sprezonego

powietrza Stopien zanieczyszczenia
. Stopien 2 (zgodnie z normg EN 60664)

. Wystepuje wytgcznie suche, nieprzewodzace zanieczyszczenie; sporadycznie moze wystapié tymczasowa przewodnos$é
spowodowana kondensacjg
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Wysoko$¢ instalacji:

. <2000 m n.p.m.

Jesli nie jest to otwarte dla wszystkich osdéb, istotny jest tylko stopien zanieczyszczenia 2 i nalezy go zapewnic.

Aby nie zagrozi¢ bezpieczenstwu funkcjonowania systemu, nalezy zapewni¢ stopien zanieczyszczenia 2 zgodnie z norma
EN 60664.

Wymieniona powyzej obudowa nie nadaje sie do ochrony przed wyzszymi stopniami zanieczyszczenia. W tym przypadku
wymagany jest jeszcze wyzszy stopien ochrony IP.

7.3 Przygotowanie miejsca instalacji

Prawidtowe miejsce instalacji

Przed instalacjg nalezy przygotowac¢ miejsce instalacji. Prosze zapoznac sie z rozdziatem 7.4 Prawidfowe miejsce instalacji w niniejszej instrukcji.

A OSTRZEZENIE

Nieprawidtowe dziatanie i nieoczekiwane ruchy spowodowane nieprawidtowa instalacja
Ryzyko powaznych obrazen, takich jak zmiazdzenie palcéw, dioni, gérnej czesci ciata lub glowy.
. Robota nalezy wiacza¢ tylko wtedy, gdy ramie jest prawidtowo zamontowane na platformie.

. Ramie nalezy instalowaé wytacznie na réwnych, nieruchomych i stabilnych platformach. Przyspieszenia i wibracje
wywotane przez platforme sg niedopuszczalne.

. Nie montowaé ramienia w pozycji wiszacej ani na pochytych lub nieréwnych platformach.
. Wypoziomuj platforme i zainstaluj robota w pozycji pionowe;.

. Po 100 godzinach pracy dokre¢ sruby odpowiednim momentem dokrecania.

7.3.1 Ramie

Obnizenie parametrow

Podczas pracy Franka Research 3 w rozszerzonym zakresie temperatur uzytkownik moze by¢ zmuszony do zmniejszenia parametrow
dynamicznych (przyspieszenie, maksymalna predkos¢ itp.), aby unikna¢ przegrzania systemu i jego komponentéw. W przeciwnym razie
Franka Research 3 zatrzyma swojq prace.

Stabilna platforma

Ramie jest wyposazone w bardzo czutg technologie czujnikdéw i precyzyjnie dostrojone algorytmy sterowania. Algorytm sterowania
wymaga instalacji na stabilnej, wypoziomowanej, nieruchome;j i niewibrujacej platformie w pozycji pionowej. Maksymalny dopuszczalny kat
nachylenia wynosi 0,1°.

Podczas pracy statycznej i dynamicznej podstawa montazowa musi wytrzymac¢ nastepujace maksymalne sity:

. moment przechylajgcy: 280 Nm
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. moment obrotowy wokét osi: 190 Nm
. sita pozioma: 300 N

] sita pionowa: 410 N

6
Rysunek 43: Przygotowanie ptyty podstawy
1 Moment obrotowy przechylajacy 4 Sita pozioma
Moment obrotowy wokét osi 5 Sita pionowa
Przednia 6 Wyréwnana powierzchnia

Przygotowanie plyty podstawy

Wymagane materiaty

. Szczegdbtowy schemat montazu ptyty

podstawowej. Procedura

. Do pozycjonowania otworéw nalezy uzy¢ rysunku technicznego.

UWAGA

Zwr6¢ uwage na potozenie ramienia na rysunku technicznym i odpowiednio wyréwnaj je na ptycie podstawy.

Rozstaw otworéw jest dostosowany do elastycznych elementéw montazowych firmy ITEM. Dwa otwory (&d 6 mm H7) na kotki
ustalajace w kotnierzu montazowym umozliwiajg doktadny i powtarzalny montaz ramienia za pomocg 2 kotkéw @6 h8 (patrz tabela w
rozdziale 7.4 ,Montaz ramienia”).
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Rysunek 44: Szablon do wiercenia
1 Przod 3 Gwint dla uziemienia funkcjonalnego M5
2 | Otwory na $ruby M8 4 Otwory na kotki ustalajace @6H7

7.3.2 Sterowanie

Miejsce montazu
Umie$¢ sterowanie poziomo w przewidzianym miejscu.

Alternatywnie
Zainstaluj sterownik w szafie przeznaczonej dla urzadzen 19-calowych.

Wiecej informacji mozna znalez¢ w rozdziale 7.2 Prawidfowe miejsce instalacji niniejszej instrukcji.

UWAGA

Podtaczenie zasilania musi by¢ wykonane za pomoca odpowiedniego sprzetu, np. za pomocg dostarczonego kabla dostosowanego
do danego kraju.

Upewnij sig, ze gtéwne zasilanie i gtéwny wytacznik sg tatwo dostepne.

Odpowiednia wentylacja

UWAGA

Ciepto wytwarzane przez elementy i moduty elektroniczne wewnatrz sterownika jest odprowadzane przez wewnetrzny system
wentylacyjny.

*  Urzadzenie sterujgce nalezy zainstalowa¢ w odpowiednio wentylowanym miejscu.
. Nie wystawiaj sterownika na bezposrednie dziatanie promieni stonecznych.

. Urzadzenie sterujace nalezy umiesci¢ w odpowiedniej odlegtosci miedzy wentylatorami przednimi/tylnymi a elementami
zakrywajacymi (40 mm z obu stron).

. Upewnij sie, ze wentylatory sterownika nie sg pokryte brudem.

A OSTRZEZENIE
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Ciezki sprzet

Ze wzgledu na ciezar wtasny i czesciowo ze wzgledu na konstrukcje geometryczng podnoszenie i przenoszenie sprzetu moze
spowodowac urazy plecéw, a w przypadku upadku — powazne urazy palcow rak i stép.

. Podczas transportu, montazu lub demontazu sprzetu nalezy zawsze nosic¢ srodki ochrony indywidualnej (np. obuwie
ochronne).

. Sprzet nalezy ustawia¢ na réwnych powierzchniach, aby zapobiec jego przechyleniu lub przesunieciu.

. Nalezy przestrzegac przepisow firmy dotyczacych podnoszenia ciezaréw i sSrodkéw ochrony indywidualne;j.

7.4 Montaz ramienia
Ramie nalezy solidnie przymocowa¢ do ptyty podstawy za pomocg czterech srub o odpowiedniej wielkosci. W tym celu w kotnierzu
podstawy ramienia znajduja sie cztery otwory o $rednicy 9 mm.

Do podnoszenia ramienia nalezy uzywac¢ wytacznie wyznaczonych

punktéw podnoszenia. Wymagane narzedzia i materiaty

. Podktadki i $Sruby zalezg od powierzchni, na ktérej montowany jest robot. Szczegdtowe informacje znajdujg sie w ponizszej
tabeli.

. 1x $ruba z tbem cylindrycznym z gniazdem szesciokatnym M5x8 (klasa wytrzymatosci 8.8 A2K)
. 1x podktadka zgbkowana M5 (klasa wytrzymatosci A2K)

. Klucze dynamometryczne do dokrecania srub z momentem 30 Nm

Robot na aluminiowym stole | Robot na stole stalowym Robot na profilach aluminiowych ITEM
Sruby I1SO 4762 - M8x25 - 10.9 | 1SO 4762 — M8x20 — 10.9 (w zestawie)
Podktadki 1SO 7089-8,4-HV300 Podktadki (w zestawie)
Minimalna dtugos¢ gwintu 16 mm | 11 mm | Profile konstrukcyjne linii 8
Moment dokrecania 30 Nm
Inne Nalezy stosowa¢ wytacznie nakretki T-Slot
M8 Heavy Duty ITEM 0.0.420.83.

Uszkodzenie materialowe ramienia

Przesuwanie ramienia na site w stanie zablokowanym spowoduje chwilowe zeslizgniecie sie czgsci wewnetrznych, co
doprowadzi do utraty kalibracji i uszkodzenia ramienia.

. Aby uniknaé¢ nadmiernego obcigzenia przegubéw ramienia, nalezy je przenosi¢, podnosi¢ i transportowac wytacznie w
miejscach wskazanych w niniejszej instrukcji.

. Ramie nalezy obchodzi¢ sie delikatnie, nawet po ustawieniu i wiaczeniu lub wytaczeniu.
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Nalezy upewni¢ sie, ze podczas pracy statycznej i dynamicznej sg obstugiwane maksymalne sity i momenty obrotowe. Wiecej

informacji mozna znalez¢ w

patrz rozdziaf 7.5 Przygotowanie miejsca instalacji w niniejszej instrukcji.

Warunki wstepne

Do montazu ramienia potrzebne sg dwie osoby.

Przygotowana plyta podstawowa.

Prosze zapozna¢ si¢ z rozdziatem 7.5 Przygotowanie miejsca instalacji, sekcja ,,Przygotowanie ptyty podstawy” w niniejszej instrukcji.

Procedura

1.

2
3.
4

5.

Podnies$ ramie.
Przenies$ ramie w wyznaczone miejsce.
Wyréwnaj ramie zgodnie z wczesniej wyznaczonymi otworami w plycie podstawy.

Osoba 1: Trzymaj ramie.

Osoba 2: Za pomocg czterech $rub zamontowacé go do ptyty podstawy, dokrecajac momentem obrotowym 30 Nm.

Rysunek 45: Montaz ramienia

Podtacz uziemienie funkcjonalne do podstawy ramienia.

Ramig zostato pomysinie zamontowane do pfyty podstawy.

Ramie nie powinno by¢ zasilane, dopdki nie zostanie ponownie sprawdzone, czy jest prawidtowo zamontowane.
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7.5 Ustawienie elementu sterujacego

A OsTRZEZENIE

Ciezki sprzet

Ze wzgledu na ciezar wiasny i czesciowo ze wzgledu na konstrukcje geometryczng podnoszenie i przenoszenie sprzetu moze
spowodowac urazy plecéw, a w przypadku upadku — powazne urazy palcow rak i stop.

. Podczas transportu, montazu lub demontazu sprzetu nalezy zawsze nosi¢ srodki ochrony indywidualnej (np. obuwie
ochronne).

. Sterownik nalezy umiesci¢ na réwnej powierzchni, aby zapobiec jego przechyleniu lub przesunigciu.

. Nalezy przestrzega¢ przepiséw firmy dotyczacych podnoszenia ciezaréw i sSrodkéw ochrony indywidualne;j.

Uszkodzenia materiatowe ramienia i sterowania

Przesuwanie ramienia na site w stanie zablokowanym spowoduje chwilowe zeslizgniecie sie czgsci wewnetrznych, co
doprowadzi do utraty kalibracji i uszkodzenia ramienia.

. Nalezy unika¢ wstrzgsow.
. Ostroznie odktadaj urzadzenia.

. Zawsze przechowuj i transportuj urzadzenia w oryginalnym opakowaniu, nawet wewnatrz budynkow.

Pozycjonowanie

Procedura
1. Osoba 1: Chwy¢ sterownik w wskazanych miejscach do podnoszenia.
2. Osoba 2: Wyjmij opakowanie piankowe z urzagdzenia sterujgcego.

3. Umie$¢ sterownik poziomo w wyznaczonym miejscu i upewnij sie, ze zapewniona jest odpowiednia wentylacja.
Alternatywna opcja:
Przymocuj sterownik w szafie przeznaczonej dla urzadzen 19-calowych.

Prosze zapoznac sie z rozdziatem 7.4 Prawidiowe miejsce instalacji w niniejszej instrukciji.
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7.6 Okablowanie i instalacja elektryczna

Stan techniczny

NIEBEZPIECZENSTWO

Uszkodzone przewody lub nieprawidtowa instalacja elektryczna

Ryzyko obrazen ciata w wyniku porazenia pradem elektrycznym, a takze uszkodzenia mienia
. Uzywaj urzadzenia Franka Research 3 wytacznie w dobrym stanie technicznym.

. System zatrzymania awaryjnego i urzadzen zabezpieczajgcych moze by¢ instalowany wytgcznie przez wykwalifikowany
personel.

. Sprawdz kable i instalacje elektryczne.

Odstoniete przewody i kable

Operatorzy moga sie potkna¢ i upas¢ z powodu odstonietych przewoddw i kabli w maksymalnym obszarze roboczym. Dlatego:

. Kable nalezy zawsze uktada¢ w bezpieczny sposéb.

UWAGA

Do systemu mozna podtaczac wytacznie urzadzenia z izolacjg galwaniczng do 60 V w porcie Ethernet.

UWAGA

Nie nalezy wymienia¢ ani odtaczaé podtgczonego ramienia, gdy sterownik jest wtaczony.
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1.7 Podiaczanie do interfejsu robota

7.7.1 Schemat potaczen

Left

0?@

Back Front c2| c1

56

Rysunek 46: Przeglad schematu potaczen

7.7.2 Interfejsy

X3 — Bezpieczne wejscia

Bezpieczne wejscia (X3.n) zawsze majg dwa oddzielne kanaty, oznaczone jako A i B. Kazdy kanat jest realizowany za pomocg pinéw p i
n, ktére musza by¢ potaczone za pomoca przetacznika bezpotencjatowego. Podczas normalnej pracy oba kanaty muszg znajdowac sie w
tym samym stanie (otwartym/zamknietym) i nie moga by¢ potagczone; kazdy inny stan spowoduje awarie systemu bezpieczenstwa.

Bezpieczne wejscia sg galwanicznie odizolowane od systemu robota i innych interfejséw robota, chociaz wszystkie bezpieczne
wejscia majg wspdlng domene elektryczna, niezaleznie od ztacza interfejsu.

Interfejs X3 znajduje sie u podstawy ramienia robota i obstuguje trzy bezpieczne sygnaty wejsciowe. X3.1 zapewnia integracje wylacznika
awaryjnego robota, a X3.2 i X3.3 zapewniajg dwa dowolnie konfigurowalne wejscia bezpieczenstwa. Ztacze to 12-pinowe ztgcze zenskie
M12 z kodowaniem A.

Charakterystyka elektryczna bezpiecznych wejs¢ dla X3:

. napiecie sygnatu 24 V; prad sygnatu 30 mA
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M12, 12 PIN, meskie

Ztagcze M12 Panel X3 na ramieniu
standardowe
kodowanie A dla
ramienia: X3 X3.1A i i
pin signal X3.1B 5 5 Awaryiny
E = | o 10 10 Stop
2 X3.1Bp ./1:/1-
3 X3.3Ap ‘ 2 9
4 X3.3An X3.2A "
5 X3.3Bp X3.2B " .
j :2229 | —1 12 9 12
.2An |
8 X3.2B /‘/T 7 7 Konfigurowalne
orm bezpieczne wejscia
9 X3.1An X3.3A 3 5
10 X3.1Bn X3.3B 5
11 | X3.38p | o1 i 5
12 X3.2Bn ./I'/T g 5

Rysunek 47: X3 — Bezpieczne wejcia

X4 — Zewnetrzne sterowanie

Interfejs X4 znajduje sie u podstawy ramienia robota i przenosi jeden bezpieczny sygnat wejsciowy. Ztgcze to jest 4-pinowym ztgczem
zenskim M12 z kodowaniem A. Ziacze to jest przeznaczone do tymczasowego podiaczenia zewnetrznego urzadzenia
aktywujacego podczas faz roboczych, gdy jest to wymagane.

Jesli to mozliwe, nalezy zawsze uzywaé dostarczonego zewnetrznego urzadzenia aktywujgcego.

Jesli ma by¢ uzywane oddzielne zewnetrzne urzadzenie aktywujgce, musi ono by¢ zgodne z normami IEC 60204 1 i DIN EN
60947 5 8.

X5 — sie¢ robota

Zigcze X5 znajduje sie na podstawie robota i zapewnia wewnetrzng sie¢ robota poprzez gniazdo Ethernet. Sie¢ robota posiada
zintegrowany serwer DHCP. Urzadzenie obstugowe mozna podigczy¢ do X5. Wpisujac adres URL robot.franka.de, mozna uzyskac
dostep do interfejsu internetowego Franka Ul robota. Adres IP interfejsu X5 mozna skonfigurowaé¢ w ustawieniach.

W ustawieniach domysinych zapisany jest adres IP 192.168.0/24. Wéwczas robot jest dostgpny pod adresem IP 192.168.0.1. Serwer
DHCP przypisuje klientom adresy z zakresu od 100 do 150, tj. przy ustawieniach domysinych od 192.168.0.100 do 192.168.0.150.

X6 — Efektor koncowy

Interfejs X6 znajduje sie na nadgarstku ramienia robota i przenosi sygnaty z robota taczacego sie z efektorem koncowym. Ziacze to 8-
pinowe ztacze zenskie typu Snap-in IP67 serii 620 firmy Binder.
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Rysunek 48: Interfejs X6

. Napiecie nominalne 48 + 3 VDC.
. Nominalny prad podtrzymujacy 0,5 A w temperaturze 25°C.

. Maksymalne obcigzenie pojemnosciowe 220 pF.

Interfejs efektora koncowego nie wymienia zadnych informacji zwigzanych z bezpieczenstwem. Nie zapewniono zadnych dyskretnych ani
opartych na protokole srodkéw bezpiecznego przesytania danych. Jesli SEEPO jest aktywne, interfejs ten nie zapewnia zasilania 48 V.
Zasilanie efektora koncowego nie jest uziemione.

W przypadku podtaczenia dodatkowych urzadzen nalezy sprawdzi¢, czy zamierzona funkcja dziata zgodnie z oczekiwaniami.
C2 Potaczenie sieciowe

Interfejs C2 znajduje sie z przodu jednostki sterujacej. Zapewnia on potaczenie Ethernet, za pomoca ktérego jednostke sterujgcg mozna
podigczy¢ do sieci systemowej/firmowej, a takze do Internetu.

Potaczenie sieciowe mozna skonfigurowa¢ w ustawieniach. W ustawieniach domysinych dla tego interfejsu aktywowany jest klient
DHCP. Mozliwe jest réwniez reczne ustawienie potaczenia sieciowego w celu integracji z istniejaca siecia. Nalezy pamigtac, ze sie¢
robotéw i sie¢ firmowa nie moga mie¢ identycznego zakresu adresow IP.

7.7.3 Podiaczanie uziemienia funkcjonalnego

Aby spetni¢ okreslone poziomy kompatybilnosci elektromagnetycznej, konieczne jest podiaczenie uziemienia funkcjonalnego.

Wymagane materiaty
e Sruba z gwintem M5
. 1x podktadka zgbkowana M5
. Kabel uziemienia funkcjonalnego

Zalecamy stosowanie kabla miedzianego o przekroju co najmniej 1,5 mm? i maksymalnej dtugo$ci 5 m.
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Rysunek 49: Podtaczenie uziemienia funkcjonalnego

Procedura

1.  Poditacz uziemienie funkcjonalne do gwintu M5 podstawy ramienia w wskazanym miejscu po jednej stronie i
do pobliskiej, dobrze uziemionej czesci (np. solidnej metalowej listwy uziemiajacej) po drugiej stronie.

2. Umies¢ podktadke zabkowang M5 we wskazanym miejscu u podstawy ramienia, aby zapewni¢ uziemienie funkcjonalne.

3. Przymocowac koricéwke kablowa przewodu uziemienia funkcjonalnego za pomoca $ruby M5.

4. Podtacz drugi koniec kabla do pobliskiej, dobrze uziemionej czesci (np. solidnej metalowe;j listwy uziemiajace;).

UWAGA

Bezpieczenstwo elektryczne systemu nie zalezy od potaczenia uziemienia funkcjonalnego. Potaczenie uziemienia
funkcjonalnego nie nadaje si¢ do rozprzestrzeniania potaczen ochronnych na podigczone urzadzenia, takie jak efektory
koncowe. Wszystkie urzadzenia znajdujgce sie w poblizu robota muszg by¢ zainstalowane zgodnie z odpowiednimi
wymaganiami elektrycznymi, w tym potaczeniami ochronnymi, jesli majg zastosowanie.

7.7.4 Okablowanie

Kabel potaczeniowy ramienia, kabel zatrzymania awaryjnego, kabel zewnetrznego urzadzenia aktywujacego oraz okablowanie
specyficzne dla uzytkownika nie moga by¢ narazone na nastepujace czynniki:

. Mechaniczne przenoszenie i przeciaganie po szorstkich powierzchniach ($cieranie)
. Eksploatacji bez prowadnic (zawijanie)
. Rolki prowadzace i wymuszone prowadzenie, nawijanie i przewijanie na begbnach kablowych (naprezenie)

*  Wysokie naprezenia rozciagajace, mate promienie, zginanie w innej ptaszczyznie i/lub czeste cykle robocze
Podiaczanie ramienia do sterowania

Wymagany materiat:

. Kabel taczacy
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UWAGA

Do potaczenia elektrycznego miedzy ramieniem a sterownikiem nalezy uzywac¢ wytacznie kabli potaczeniowych dostarczonych
przez firme Franka Robotics.

Procedura

1. Ostroznie umie$é port ztacza (czes¢ zenska) na ztaczu X1 i upewnij sig, ze trojkatne oznaczenie jest skierowane do
gory.

Rysunek 50: Podtgczenie kabla taczacego do ramienia

2. Wtyczke wsuwa sie do portu ztacza, obracajac ruchoma przednia cze$é zigcza.
Dokre¢ recznie i sprawdz prawidtowo$¢ zamocowania, delikatnie pociagajac wtyczke.

4. Zastosuj te sama zasade, aby podtaczyé drugi koniec kabla potaczeniowego (strona meska) do ztacza C1 z przodu
sterownika.

Rysunek 51: Podigczenie kabla taczacego do sterownika
Podtaczanie zewnetrznego urzadzenia aktywujacego
Wymagane materiaty:

. Zewnetrzne urzadzenie aktywujace

dostarczone przez producenta Procedura
1. Upewnij sie, ze kotek prowadzacy jest skierowany we wtasciwym kierunku.

2. Zewnetrzne urzadzenie aktywujace do ztacza X4.
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Rysunek 52: Podtaczenie zewnetrznego urzadzenia aktywujacego

3. Wityczke wsuwa sie do portu ztacza, obracajac ruchoma przednig czes¢ ztacza.
4. Dokreci¢ recznie.
Podlaczanie urzadzenia sterujacego (do obstugi za pomoca interfejsu uzytkownika Franka)
Wymagane materiaty:
. Urzadzenie interfejsowe

Prosze zapoznac¢ sie z rozdziatem 2.1.1 Podflaczanie urzadzenia interfejsu uzytkownika w odpowiedniej instrukcji obstugi
odpowiadajacej wersji systemu (np. 5.6.0 lub 5.8.0).

. Kabel Ethernet z wtyczkg RJ 45 (nie dotaczony) Procedura

. Podtacz urzadzenie interfejsu i ztacze X5 w podstawie ramienia za pomoca kabla Ethernet.

Rysunek 53: Podtaczenie urzadzenia obstugowego
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Podtaczanie sterownika do zasilania

UWAGA

Nalezy pamieta¢ o podtaczeniu obowigzkowego mechanizmu blokujacego do ztacza C14 na kablu zasilajgcym.

UWAGA

Dopuszczalna czestotliwo$¢ zasilania: 50-60 Hz
Napiecie zasilania: 100-240 V AC Prad

uptywowy: < 10 mA

Wymagane materiaty:

. Kabel zasilajacy dostosowany do
danego kraju Procedura

1. Podtgcz kabel zasilajgcy do sterownika.

2. Podtacz kabel zasilajacy do zasilacza.
Podtaczanie urzadzen zabezpieczajacych

Jesli chcesz podtaczy¢ zewnetrzne urzgdzenia zabezpieczajgce w celu spowolnienia ramienia i/lub zatrzymania go za pomoca
wytacznikéw kategorii 1 lub 2 (zgodnie z normg IEC 60204 1).

Prosze zapoznac sie z rozdziatem 4.7 Instalacja urzadzen zabezpieczajacych w niniejszej instrukcji.

A\ OSTRZEZENIE

Ryzyko obrazen
Podtaczenie urzadzen zewnetrznych z oddzielnym zasilaniem moze zagrozi¢ bezpieczenstwu systemu. Ryzyko powaznych
obrazen, takich jak zmiazdzenie, rozdarcie skory i przebicie przez ramig i chwytaki.

*  Nalezy upewnic sie, ze napigcia w podtgczonych urzadzeniach sg zgodne z SELV lub odpowiednio izolowane od sygnatéw
podfaczonych do systemu.

UWAGA

Uszkodzenia materialne

Podtaczenie urzadzen zewnetrznych z oddzielnym zasilaniem moze spowodowaé uszkodzenie systemu, jesli nie sg przestrzegane
parametry elektryczne.

. Napiecia w podtgczonych urzadzeniach muszg by¢ SELV lub odpowiednio izolowane od sygnatéw podtaczonych do systemu.

UWAGA
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Uszkodzenia fizyczne kabli
Niewtasciwe obchodzenie sie z kablami prowadzi do ich uszkodzenia.
. Nie nalezy zgina¢, sktada¢ ani zwija¢ kabla potgczeniowego.

. Utéz kabel potaczeniowy w taki sposéb, aby nie byt nadmiernie obcigzony.

Uszkodzenia materiatowe ramienia lub chwytakéw

Nieprawidtowe podtgczanie lub odtgczanie przewodéw pod napieciem lub efektoréw koncowych podczas pracy prowadzi do
uszkodzenia sprzetu.

. Nie podiaczaj ani nie odtaczaj kabli, gdy Franka Research 3 jest podtaczona do zasilania.

. Nie podiaczaj ani nie odtaczaj chwytakéw, gdy Franka Research 3 jest podtaczona do zasilania.

Korzystanie z dostarczonego urzadzenia zatrzymania awaryjnego

Wymagane materiaty

. Dostarczone urzadzenie zatrzymania awaryjnego lub urzadzenie zabezpieczajace dostarczone przez klienta (nie wchodzi w zakres
dostawy)

. W przypadku korzystania z urzadzenia zabezpieczajgcego dostarczonego przez klienta: dodatkowy kabel potgczeniowy (nie
wchodzi w zakres dostawy)

Procedura
1. podtaczyé dostarczone urzadzenie zatrzymania awaryjnego do zacisku X3.
lub

Podtacz ziacze dopasowane do wymagan klienta do zlgcza X3 oraz urzadzenia zabezpieczajgce, ktére majg byc¢
podtaczone (nie wchodzg w zakres dostawy). Podtacz urzadzenie zabezpieczajgce do ztgcza X3.

Rysunek 54: Podtaczenie urzadzenia zabezpieczajacego (w tym przypadku urzadzenia sterujgcego zatrzymaniem awaryjnym

2. Wtyczke wsuwa sie do gniazda ztacza, obracajac ruchoma przednia cze$é zlgcza.
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3.  Dokreci¢ recznie

Wiecej informacji na temat bezpiecznego wprowadzania danych mozna znalez¢ w rozdziale 4.10 Bezpieczne wprowadzanie danych w niniejszej instrukcji.
Wiecej informacji na temat bezpiecznego wprowadzania danych mozna znalezé w rozdziale 4.10 Bezpieczne funkcje niniejszej instrukcji.

Wiecej informacji mozna znalez¢ w rozdziale 4.7 Instalacja urzadzen peryferyjnych bezpieczerstwa w niniejszej instrukcji.

Przed pierwszym uruchomieniem i w regularnych odstepach czasu nalezy sprawdzi¢ prawidtowe dziatanie urzadzen
bezpieczenstwa.

7.8 Montaz efektoréw koncowych

A OSTRZEZENIE

Spadajace i/lub latajace narzedzia z efektoréw koncowych

Narzedzia pozostawione w efekcie konncowym moga sta¢ sie pociskami podczas pézniejszych ruchéw ramienia i spowodowaé
obrazenia.

. Nie pozostawiaj zadnych narzedzi wewnatrz robota.

Ostre krawedzie, spiczaste elementy i ruchome czesci

Podtaczone koncéwki robota mogg spowodowac obrazenia rak, palcéw, gérnej czesci ciata i glowy.
e  Zawsze nalezy nosi¢ $rodki ochrony indywidualnej (np. okulary ochronne).

. Integrator musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka kazdego zamocowanego efektora koricowego.

. Nie nalezy przebywa¢ w maksymalnym obszarze roboczym podczas pracy.

Podtaczenie urzadzen zewnetrznych z oddzielnym zasilaniem moze zagrozi¢ bezpieczenstwu systemu, jesli
nie sg zgodne z parametrami elektrycznymi.

Ponadto napiecia w podtgczonych urzadzeniach musza by¢ albo SELV, albo odpowiednio izolowane od sygnatéw podtaczonych
do systemu.

Ramie posiada kotnierz do mechanicznego potaczenia z chwytakiem.

Informacje na temat kotnierza efektora koricowego mozna znalez¢ w rozdziale 7.3.1 Ramie niniejszej instrukcji.

Nalezy pamietac¢, ze uchwyt pilota jest obrécony o 45° wzgledem kotnierza efektora koncowego.
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Interfejs X6 — Efektor koncowy

Ztacze elektryczne X6 na kotnierzu efektora korncowego moze stuzy¢ do zasilania efektora koricowego w razie potrzeby oraz do

komunikacji z kontrolerem za posrednictwem magistrali CAN. NALEZY PAMIETAC, ze zlacze X6 zostalo skonfigurowane
specjalnie dla reki Franka i inne urzadzenia moga nie by¢ kompatybilne z tym ztaczem. Jesli ma zosta¢ podtaczony efektor koncowy,

ktérego nie mozna podiaczy¢ bezposrednio do takiego portu, mozna odpowiednio zaprojektowac i wykonaé¢ zewnetrzne okablowanie do

zasilania i sterowania efektorem koricowym.

Szczegéblowy opis okablowania interfejsu X6 znajduje sie w rozdziale 7.6 Okablowanie i instalacja elektryczna niniejszej instrukcji.

Interfejs efektora koncowego nie wymienia zadnych informacji zwigzanych z bezpieczenstwem. Nie zapewniono zadnych dyskretnych ani
opartych na protokole $rodkéw bezpiecznego przesytania danych. Jesli SEEPO jest aktywne, interfejs ten nie zapewnia zasilania 48 V.

Otwieranie i zamykanie efektorow koncowych

Nieprawidtowe dziatanie sterowania moze prowadzi¢ do nieoczekiwanego otwierania i zamykania efektoréw kofncowych.
. Nalezy zawsze nosi¢ srodki ochrony indywidualnej (np. okulary ochronne).

. Integrator musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka dla kazdego podtgczonego efektora koncowego.

. Nie nalezy przebywaé w maksymalnym obszarze roboczym podczas pracy.

Ruchome ramie

Ryzyko powaznych obrazen, takich jak zmiazdzenie, rozdarcie skory i przebicie

e  Zawsze nalezy nosi¢ $rodki ochrony indywidualnej (np. okulary ochronne).

. Integrator musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka dla kazdego podtgczonego efektora koncowego.

. Nie nalezy przebywa¢ w maksymalnym obszarze roboczym podczas pracy.

Po podtaczeniu efektora koncowego nalezy przeprowadzi¢ ocene ryzyka. Ocena ryzyka zalezy od efektora koncowego i
obejmuje miedzy innymi nastepujace elementy:

. Efektory konicowe o ostrych krawedziach lub spiczastych koncach
. Ruch lub obrét ostrych obrotowych efektoréw koricowych

. Nieoczekiwany ruch ramienia prowadzacy do uderzenia lub zmiazdzenia cztowieka przez efektora koncowego

Konieczna jest dodatkowa ocena ryzyka zwigzanego z mozliwg awarig efektora konicowego. Ocena ryzyka awarii zalezy od efektora
koncowego i obejmuje miedzy innymi nastepujace elementy:

. Nieprawidtowe dziatanie sygnatu zatrzymania ochronnego, prowadzace do nie zatrzymania sie efektora koncowego podczas
otwierania/zamykania

. Ocena utraty mocy efektora koricowego i jego funkgji

. Awarie sterowania prowadzace do nieoczekiwanego otwarcia/zamkniecia efektora koncowego
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1

Informacje dotyczace montazu i demontazu efektora koncowego mozna znalez¢ w odpowiedniej instrukcji obstugi efektora
koncowego.

7.9 Praktyczne wskazowki dotyczace uzytkowania i pozycjonowania Franka Research
3

7.9.1 Zuzycie energii

W standardowym trybie pracy Franka Research 3 wymaga $redniej mocy elektrycznej wynoszacej 140-350 W. Tymczasowo z zasilacza
mozna pobra¢ moc elektryczng do 600 W.

W przypadku nieoczekiwanej utraty zasilania Franka Research 3 prébuje wykonaé zatrzymanie kategorii 1. Jesli zgromadzona
energia nie wystarczy, zostanie wykonane zatrzymanie kategorii O.

Po zatrzymaniu awaryjnym ramie mogto utraci¢ kalibracje lub ulec uszkodzeniu. Jesli podczas nastepnego uruchomienia
zostang wykryte nieprawidtowosci, uzytkownik zostanie o tym poinformowany i powinien postepowac¢ zgodnie z instrukcjami
zawartymi w Desk.

7.9.2 Limity ESD

UWAGA

Aby spetni¢ okreslone poziomy EMC, wymagane jest podiaczenie uziemienia funkcjonalnego.

Rysunek 55: Punkty pomiarowe Pomiar ESD

Wartosci podane w tabeli zostaty zmierzone w temperaturze 24,2 °C i wilgotnosci wzglednej 44 %.
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Rezystancja wzgledem ziemi re Napiecie powierzchniowe [V] Odlegtos¢ do ESDS [mm]

[Ohm]
Robot powlekajacy (1) 15,5 x 10° 13 0
Zderzak przedramienia (2) 20,3 x 10° 30 0
Ostona nadgarstka wraz z zderzakiem (3) 24,3 x 10° 850 25
Kotnierz (4) 50,0 x 10° 0 0
Pilot-Grip (5) 25,7 x10° 279 25
Franka Hand (bez opuszka palca) (6) 38,1 x10° 615 25

Podane odlegtosci odpowiadajg normie DIN EN 61340-5-1. Powyzej 125 V do 2000 V wymagana jest odlegtos$¢ 25 mm.

UWAGA

Zaleca sig sprawdzenie odlegtosci zgodnie z wymaganiami aplikacji i normg DIN EN 61340-5-1.

7.9.3 Projektowanie przestrzeni roboczej

A\ OSTRZEZENIE

Nieoczekiwany ruch ramienia

Ryzyko powaznych obrazen, takich jak zmiazdzenie palcéw, dioni, gérnej czesci ciata, gtowy.
. W maksymalnym obszarze roboczym nie moga znajdowac sie ostre krawedzie.

. Nie przechowuj zadnych ostrych przedmiotéw w maksymalnym obszarze roboczym.

. Zainstaluj ramie w ergonomicznej pozycji nauczania.

Rysunek 56: Projekt obszaru roboczego

Podczas planowania instalacji nalezy zapewni¢ wystarczajaca ilo$¢ wolnej przestrzeni roboczej wokét robota.
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UWAGA

W przypadku procedur przywracania sprawnosci po awarii moze by¢ konieczne przesuniecie przegubéw do pozyciji
odniesienia ramienia. Dlatego zaleca sie uwzglednienie ponizszej pozycji podczas planowania konfiguracji, aby robot
mogt w razie potrzeby osiggna¢ pozycje odniesienia.

Rysunek 57: Pozycja odniesienia przegubu ramienia

7.9.4 Pozycje odniesienia dla wszystkich siedmiu przegubéw
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Rysunek 58: Pozycje odniesienia przegubow
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UWAGA

W przypadku biedéw potozenia przegubow nalezy zapoznac¢ sie z rozdziatami 8.1.4 i 8.1.5 odpowiedniej wersji instrukcji obstugi,
dostosowanej do zainstalowanego systemu (np. v5.6.0 lub v5.8.0).

7.9.5 Bezpieczenstwo osobiste i ergonomia

Wolna przestrzen do cofania

UWAGA

Ponizsze informacje dotyczace uzytkowania i umiejscowienia ramienia stanowig praktyczne wskazoéwki i mogg nie by¢
wyczerpujgce w odniesieniu do konkretnego zastosowania. Nie zastepujg one oceny zagrozen i ryzyka, ale mogg sugerowac
opcje rozmieszczenia.

Ludzie instynktownie cofajg si¢ przed nieoczekiwanymi ruchami. Dlatego obszar, w ktérym stoi operator lub inne osoby, powinien
zapewnia¢ wystarczajaca przestrzen do cofniecia sie lub odskoczenia.

Ponadto nalezy upewnic¢ sig, ze przestrzen ta jest wolna od przeszkdéd (np. kabli, przedmiotéw), aby zapobiec potknieciu sie i zranieniu
0s0b.

Najwieksza mozliwa odlegtos¢ od ramienia

A OSTRZEZENIE

Ruchome ramie

Ryzyko uwiezienia przez ramie.

¢ W kazdym momencie nalezy utrzymywaé ramie w jak najwiekszej odlegtosci, aby operator mégt zareagowac i cofngg sie.
. Nie obstuguj ramienia, obejmujac je.

° Nie nalezy umieszcza¢ gtowy ani innych czesci ciata miedzy segmentami ramienia lub pod nimi.

. Nie nalezy umieszcza¢ czesci ciata (zwtaszcza rak i palcow) miedzy ramieniem, chwytakiem lub nieruchomymi
przedmiotami.

. W przypadku bezposredniego zagrozenia zycia:
1. Naciénij przycisk zatrzymania awaryjnego, aby zatrzymaé dziatanie robota.

2. Recznie wyciagnij lub wypchnij ramie z niebezpiecznej pozycii.

Rysunek 59: Odlegto$¢ ramienia od glowy
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Rysunek 60: Odlegto$¢ ramienia od uderzenia

Rysunek 61: Odlegto$¢ ramienia od ucisku dioni

Ochrona oczu

A OsTRZEZENIE

Nieoczekiwany ruch ramienia i wyciek oleju
Kontakt z wyciekajgcym olejem moze spowodowac¢ podraznienie oczu lub skory.

Korzystanie z réznych aplikacji, obstugiwanych chwytakéw i otaczajacych obiektéw moze prowadzi¢ do zgniecenia, rozdarcia
skory i przebicia.

. Zawsze nalezy nosi¢ okulary ochronne.
Odziez i bizuteria

Luzna odziez lub bizuteria moga si¢ zaczepi¢ o rami¢
Zahaczona odziez lub bizuteria mogg spowodowac utrate réownowagi i ryzyko upadku personelu.
. Nie nalezy nosi¢ luznej odziezy ani odziezy z wstazkami.

. Nie nalezy nosi¢ luznej bizuterii, np. naszyjnikéw lub bransoletek.
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Rysunek 62: Sprzet ochronny — nie nalezy nosi¢ bizuterii
Wiegcej informacji

Na widocznych powierzchniach moga pojawi¢ sie $lady korozji. Nie ma to wptywu na funkcjonalno$¢ robota.

Ponizsze informacje majg charakter praktyczny i moga nie by¢ wyczerpujace w zakresie zapobiegania rdzewieniu. W
przypadku wystapienia rdzy firma Franka Robotics nie ponosi zadnej odpowiedzialnosci ani nie udziela gwarancji, poniewaz rdza
nie wptywa na dziatanie urzadzenia.

. Nalezy zapewni¢ zgodno$¢ z zakresami wilgotnosci i temperatury podczas uzytkowania, transportu i przechowywania.

. Robota nalezy przechowywa¢ w materiatach ograniczajgcych wilgotnos¢, na przykiad w suchych workach.

. Podczas obstugi, instalacji i nauczania zadania nalezy pracowa¢ wytacznie czystymi i suchymi rekami.

. Zamknigcie za pomoca tasm samoprzylepnych

8 ZASTOSOWANIE

8.1 Wiaczanie

A\ NIEBEZPIECZENS

Zwarcie spowodowane kondensacja powstata podczas transportu urzadzenia z chtodniejszego do cieplejszego i bardziej
wilgotnego otoczenia

Ryzyko obrazen zagrazajacych zyciu spowodowanych porazeniem pradem elektrycznym.
. Po transporcie nalezy pozostawi¢ urzadzenia w celu aklimatyzacji.

. Nie wigcza¢ mokrych urzadzen.

Warunek wstepny
. Kable musza by¢ prawidtowo podtgczone.
. Nalezy podtaczy¢ zewnetrzne zrédio zasilania.

. Zostawi¢ maksymalng przestrzen

robocza. Procedura

1. Wigczy¢ sterowanie.
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Rysunek 63: Wigczanie sterowania

Sterowanie jest teraz wigczone.

Rysunek 64: Niebieskie diody stanu na ramieniu

Mozna zaobserwowac nastepujaca sekwencje:

System chtodzenia zostanie uruchomiony, co bedzie widoczne i styszalne.
Uruchomienie moze potrwac¢ okoto 1 minuty.
Kontrolki stanu na pilocie i po obu stronach podstawy zaczng migac.

Po zakonczeniu uruchamiania dioda stanu bedzie $wieci¢ nieprzerwanie na niebiesko, wskazujgc, ze robot znajduje sie w
stanie zatrzymania w trybie wykonywania.

Jesli lampka stanu miga na czerwono, oznacza to wystepowanie btedu bezpieczenstwa. Nalezy sprawdzi¢, czy wigczono
zatrzymanie awaryjne lub czy urzadzenie zatrzymania awaryjnego zostato prawidtowo podtgczone do wejscia X3.

System blokady bezpieczenstwa jest aktywny. Potaczenia sg nadal zablokowane mechanicznie. Informacje na temat
odblokowania systemu blokady bezpieczenstwa mozna znalez¢ w sekcji ,Wstepne wskazowki w przypadku awarii” w rozdziale
10 ,,Konserwacja i utylizacja” niniejszej instrukcji.

R02210/1.0/PL Franka Robotics GmbH © 79



8.2 Testy bezpieczenstwa robota Franka Research 3

8.2.1 Autotest systemu robotycznego

Autotesty sterowania sg wykonywane podczas pracy systemu. Ramie jest wytaczane i wiaczane ponownie w celu wykonania autotestow
ramienia.

Ryzyko obrazen spowodowanych spadajacymi przedmiotami

Podczas cyklu zasilania ramienia zasilanie efektora koncowego jest odtaczane. Przedmioty moga spas¢ z efektora koncowego,
co moze spowodowac obrazenia.

. Nalezy usuna¢ wszystkie przedmioty z efektora koricowego.

o Wyjdz ze strefy zagrozenia.

UWAGA

Co 24 godziny uzytkownik musi uruchomi¢ diagnostyke bezpieczenstwa w celu wykrycia potencjalnie niebezpiecznych awarii
podczas pracy. W pasku bocznym system ostrzeze uzytkownika na 2 godziny przed uptywem tego czasu.

W przypadku przekroczenia czasu robot zatrzyma wszystkie operacje i poprosi uzytkownika o uruchomienie autotestu. W tym celu pojawi
sie komunikat, z ktérego mozna uruchomi¢ autotest.

Samotest mozna réwniez uruchomi¢ recznie w dowolnym momencie. W tym celu nalezy postepowac zgodnie z ponizszymi instrukcjami
Uruchom Franka Ul na urzadzeniu interfejsu.

Przejdz do ,Ustawien”.

Przejdz do ,Pulpit nawigacyjny”.

A e b =

Kliknij przycisk ,EXECUTE” obok wys$wietlacza odliczajacego czas do rozpoczecia autotestu.

A OSTRZEZENIE

Spadajace przedmioty z efektorow koncowych spowodowane odcigeciem zasilania, gdy konfiguracja SEEPO jest aktywna
Ryzyko powaznych obrazen, takich jak zmiazdzenie, rozdarcie skory i przebicie przez ramie i koncowki chwytakowe.
®  Zawsze nos$ srodki ochrony indywidualnej (np. obuwie ochronne).

. Aby zapobiec spadaniu przedmiotéw, nalezy uzywa¢ odpowiedniego typu efektora koncowego.

* W ocenie ryzyka zgodnie z normg 10218 nalezy uwzgledni¢ ksztatt, teksture i cigzar chwytanych przedmiotéw.
2. Uzycie lekkich i/lub okragtych przedmiotéw moze znacznie zmniejszy¢ ryzyko.
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8.2.2 Regularne testowanie funkcji bezpieczenstwa

Niektore funkcje bezpieczenstwa musza by¢ regularnie testowane. Dotyczy to nastepujacych funkcji bezpieczenstwa:

Funkcja bezpieczenstwa Test

Urzadzenie zatrzymania awaryjnego 1. Nacisna¢ urzadzenie zatrzymania awaryjnego, gdy robot nie jest aktywny.
2. Sprawdz, czy hamulce sg zablokowane.

Urzadzenie umozliwiajace prowadzenie 1. Zwolnij przycisk aktywujacy Pilot-Grip podczas prowadzenia.

Robot musi sie zatrzymac.

2. Nacisnag catkowicie przycisk aktywujgcy Pilot-Grip podczas prowadzenia.
Robot musi sie zatrzymac.

Zewnetrzne urzadzenie aktywujace 1. Zwolnij przycisk aktywujacy zewnetrznego urzadzenia aktywujacego podczas testowania zadania.

Robot musi sig zatrzymac.

2. Podczas testowania zadania nalezy catkowicie nacisna¢ przycisk aktywujacy urzadzenia aktywujacego
zewnetrznego.

Robot musi sie zatrzymac.

Dowolny przetacznik podtagczony do X3.2 lub 1. Aktywuj przelacznik.
X33 2. Sprawdz, czy skonfigurowana funkcja bezpieczenstwa zostata uruchomiona zgodnie z oczekiwaniami.

*  Aktywuj system zatrzymania awaryjnego podczas uruchamiania co 12 miesiecy.

. Ponownie podtgcz system zatrzymania awaryjnego podczas uruchamiania co 12 miesigcy.
. Co 12 miesigcy sprawdz dziatanie wszystkich instalacji bezpieczenstwa, np. systemu zatrzymania awaryjnego.

. Sprawdz wszelkie dodatkowe $rodki bezpieczenstwa, ktére zostaty podjete w celu zapewnienia bezpiecznej pracy.

1

Wiecej informacji na temat systemu zatrzymania awaryjnego mozna znalez¢ w rozdziale 4.7 Instalacja urzadzen peryferyjnych
bezpieczenstwa w niniejszej instrukcji.

8.2.3 Testowanie wylacznika awaryjnego

A OSTRZEZENIE

Ryzyko powaznych obrazen spowodowanych nieprawidtowym dziataniem urzadzenia zatrzymania awaryjnego

Uzycie niesprawnej awaryjnej blokady bezpieczenstwa do zatrzymania pracy w sytuacji awaryjnej moze spowodowac
uwiezienie, co prowadzi do powaznych obrazen, takich jak zmiazdzenie, rozdarcie skory i przebicie przez ramie i chwytaki.

. Urzadzenie zatrzymania awaryjnego nalezy przechowywac w bezpiecznym miejscu.
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UWAGA

Uszkodzenia materialne

Efektor koncowy, elementy obrabiane lub otoczenie moga ulec uszkodzeniu, jesli urzadzenie zostanie zatrzymane w

niekorzystnym momencie procesu.

. Urzadzenie zatrzymania awaryjnego nalezy uzywac wytgcznie w sytuacjach krytycznych dla bezpieczenstwa.

UWAGA

Wszelkie uszkodzenia ramienia powstate w wyniku nacisniecia przycisku zatrzymania awaryjnego nie spowodujg obrazen oséb,

poniewaz ramie zatrzyma sie bezpiecznie niezaleznie od uszkodzenia.

UWAGA

Po uruchomieniu wytacznika awaryjnego ramie mogto utraci¢ kalibracje lub ulec uszkodzeniu. Jesli podczas nastepnego

uruchomienia zostang wykryte nieprawidtowosci w dziataniu, uzytkownik zostanie o tym poinformowany.

UWAGA

Nalezy wzig¢ pod uwage inne zainstalowane urzadzenia oprécz Franka Research 3, ktére réwniez zostang wytaczone przez

wytacznik awaryjny.

Warunek wstepny
. Franka Research 3 musi by¢ w stanie spoczynku, bez uruchomionych zadan.
. Sworznie blokujgce systemu blokady awaryjnej musza by¢ otwarte.

. Ramig nie moze sie poruszaé.

Procedura

1. Oczy$é przestrzen wokét ramienia, aby uniknaé uszkodzenia chwytanych przedmiotéw lub otoczenia.

2. Zapomoca prowadnicy ustaw ramie w pozycji wolnej od przeszkad, np. 200 mm nad nieruchomymi przedmiotami.
3. Uruchom wytacznik awaryjny.

Ramie opusci sie lekko z charakterystycznym kliknieciem, gdy wpadnie w mechaniczne rygle blokujace.

UWAGA

Szczegofowe instrukcje znajduja sie w instrukcji obstugi, rozdziaf 2.1 Pierwsze podfaczenie, w instrukcji obsfugi odpowiadajacej wersji

systemu (np. 5.6.0 lub 5.8.0).
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8.3 Wylaczanie i ponowne uruchamianie

A OsTRZEZENIE

Spadajace przedmioty z efektoréw koncowych spowodowane odcieciem zasilania

Przedmioty spadajace z chwytaka mogg spowodowac obrazenia rak, palcow, stép i palcow stop.
. Nalezy zawsze nosi¢ $rodki ochrony indywidualnej (np. obuwie ochronne).

. Aby zapobiec spadaniu przedmiotéw, nalezy stosowa¢ odpowiedni typ chwytakow.

* W ocenie ryzyka zgodnie z normg 10218 nalezy uwzgledni¢ ksztatt, teksture i cigzar chwytanych przedmiotéw.
2. Uzycie lekkich i/lub okragtych przedmiotéw moze znacznie zmniejszy¢ ryzyko.

Wytaczenie

UWAGA

System jest catkowicie wylaczony dopiero wtedy, gdy wentylatory przestang pracowac.
Wociaz dziatajace wentylatory wskazuja, ze Franka Research 3 nie zostata jeszcze catkowicie wytaczona. Powtorz

instrukcje bezpieczenstwa dotyczace wytaczania Franka Research 3.

INSTRUKCJA
BEZPIECZENST

Procedura

1. Wyjdz ze strefy zagrozenia.

2. W interfejsie uzytkownika Franka przejdz do menu uzytkownika, wybierz opcje ,Wytacz” i kliknij ja.
System blokady zabezpieczajgcej zostanie aktywowany.

Franka Research 3 zostanie wytgczona.

Ponowne uruchomienie

Wytacz system w Desk i poczekaj, az wentylatory sie wylacza. Wylacz przetgcznik zasilania na panelu sterowania. Odczekaj minute
przed ponownym uruchomieniem Franka Research 3. Aby ponownie uruchomi¢ Franka Research 3, wigcz przetacznik zasilania z tytu
panelu sterowania. Franka Research 3 rozpocznie ponowne uruchamianie.

UWAGA

Aby unikna¢ niezamierzonego ponownego wigczenia systemu, zabezpiecz kabel potaczeniowy w bezpiecznym miejscu.

Odtaczanie urzadzenia Franka Research 3 od zasilania
Procedura

1. Wyjdz z maksymalnego obszaru roboczego.

2. Przejdz do interfejsu uzytkownika Franka.

3. W menu uzytkownika wybierz opcje ,Wytacz’.
System sie wyfgczy.
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4. Wylgcz przetacznik zasilania z tytu sterownika.

5. Wyciagnij kabel z tytu sterownika.

Aby unikna¢ niezamierzonego ponownego uruchomienia systemu, schowaj przewdd zasilajacy w bezpiecznym miejscu.

Franka Research 3 jest odfgczony od zasilania.

9 SYSTEM WSKAZNIKOW LED ROBOTA

9.1 Przeglad wskaznikéw stanu

Kontrolki stanu po obu stronach podstawy $wieca sie odpowiednim kolorem, podobnie jak sygnalizacja $wietlna. Kontrolki stanu migaja
powoli podczas uruchamiania, gdy Franka Research 3 wymaga uwagi lub gdy uzytkownik wprowadza wartosci. Podczas innych proceséw
kontrolki $wieca sig kolorem odpowiadajacym stanowi Franka Research 3. Okragta kontrolka stanu posrodku Pilot-Disc réwniez wskazuje
stan Franka Research 3.

Gdy operator wspotpracuje z ramieniem, lampka stanu na Pilot-Disc jest wylaczona.

Wiecej informacji na temat zachowania koloréw mozna znalez¢é w rozdziale 8.1 ,,Wiaczanie” niniejszej instrukcji.

A\ OSTRZEZENIE

Niebezpieczne i niekontrolowane ruchy ramienia
Ryzyko powaznych obrazen, takich jak zgniecenie, rozdarcie skoéry i przebicie przez ramie i chwytaki.

3 Nalezy upewnic sie, ze efektory korcowe i/lub masa obiektu oraz srodek ciezkosci (CoM) sg prawidtowo
sparametryzowane.

. Podczas pracy nalezy trzymacé sie z dala od obszaru roboczego.

UWAGA

Predko$¢ ruchu w trybie uczenia lub prowadzenia recznego jest wstepnie ustawiona. Predko$é mozna zmniejszy¢ zgodnie z
oceng ryzyka ramienia w ramach jego zastosowania.

Robot wykorzystuje szes¢ réznych koloréw diod LED do komunikowania swojego stanu pracy. Swiatta te moga pojawiaé sie w dwéch wzorach:
¢ Swiatto ciagte (statyczne) — wskazuje stan stabilny

. Migajace (btyskajace) — wskazujace stan przejsciowy lub wymagajacy uwagi
Wskazniki LED sg widoczne w trzech kluczowych miejscach:

. Interfejs biurka

. Podstawa robota
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L Dysk pilota

Kazda kombinacja koloréw i wzoréw dostarcza kluczowych informacji o aktualnym stanie robota i tym, czy jest on
bezpieczne w obstudze. Te wizualne sygnaty maja na celu zwiekszenie $wiadomosci operatora i poprawe bezpieczenstwa.

9.2 Zachowanie diod LED po aktywacji

. Diody LED podstawy:
Zawsze aktywne. Nieustannie odzwierciedlajg one stan operacyjny robota i stanowig gtéwny punkt odniesienia dla
stanu systemu.

. Diod LED pilota:
Aktywne tylko podczas programowania lub recznego sterowania. Dostarczajq informacji zwrotnych dotyczacych interakcji
uzytkownika w tych trybach.

Lista kontrolna uruchomienia dla operatoréw
Podczas wigczania robota nalezy zawsze:
1. Sprawdz, czy wszystkie lampki kontrolne dziatajg prawidtowo.
2. Upewnij sig, ze diody LED sg dobrze widoczne z miejsca pracy.
3.  Prawidtowo interpretuj sygnaty $wietine, aby okresli¢, czy robot znajduje sie w trybie:
®  w trybie IDLE (bezczynnosci) lub TEACH (uczenia)
. wykonuje zadanie
® W stanie btedu lub ostrzezenia

L Oczekuje na polecenie uzytkownika
Wazne kwestie dotyczace bezpieczenstwa

To, czy zblizanie sie do robota w kazdym stanie jest bezpieczne, zalezy od analizy ryzyka i zagrozen wiasciwej dla danego zastosowania
oraz skonfigurowanych scenariuszy bezpieczenstwa. Chociaz wskazniki LED pomagajg zidentyfikowaé¢ stan robota, nie sg one
certyfikowanymi funkcjami bezpieczenstwa.

W razie watpliwosci przed zblizeniem sie do robota nalezy zawsze zastosowac odpowiednie srodki bezpieczenstwa:
. Nacisnij przycisk zatrzymania awaryjnego
. Wiacz zatrzymanie ochronne

. Sprawdz, czy robot jest w bezpiecznym stanie za pomoca interfejsu uzytkownika
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9.3 Wzory migania

Wzér Czestotliwosé Znaczenie

Powolne ~0,6 Hz (okoto 2 blyski co 3 sekundy) Wskazuje przejscie migdzy stanami lub prosbe o uwage
miganie uzytkownika

Szybkie ~2 Hz (okoto 2 btyski na sekunde) Ostrzega, ze rozpoczyna sie ruch, robot porusza sie powoli
miganie lub system jest aktualizowany

Btad i utrata komunikacji

Jesli wskaznik wizualny lub urzadzenie sterujace wykryje utrate komunikacji, sygnalizuje to btad za pomoca statego czerwonego Swiatta.

9.4 Logika priorytetow diod LED

. System LED zawsze wys$wietla stan o najwiekszym znaczeniu.
L W przypadku wystgpienia wielu zdarzen jednoczes$nie wyswietlany jest kolor o najwiekszym znaczeniu.

. W ramach tego samego poziomu priorytetu wyswietlana jest tylko jedna kolorystyka, aby unikna¢ nieporozumien.

9.5 Tabela odniesienia koloréw diod LED

Kategoria LED Wzér Status Znaczenie Dziatanie
Kolor Wzér uzytkownika
Biaty Statyc System w stanie spoczynku lub w B/ E
zny trybie TEACH.
Bezpieczne

zblizania. Gotowy
do uruchomienia.

System robotyczny Biaty Powolny Uruchamianie lub wytgczanie. Nie
Status Miga przerywac.
Poczekaj
do zakonczenia.
Biaty Szybkie Aktualizacja Nie odiaczaj
Miga systemu.

ani nie przerywaj.
Poczekaj
do zakonczenia.
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Kategoria LED
Kolor

Zotty

Hamulce Zoty

Zotty

Ostrzezenia

Bledy
bezpieczenstwa

Zotty

R02210/1.0/PL

Wskaznik
LED

Wzor

Statyczny

Powolne
miganie

Statyczny

Powolne
miganie

Statyczny

Powolne
miganie

Szybkie
miganie

Powolne
miganie

Status Znaczenie

Hamulce zablokowane/odblokowane.

Oczekiwanie na zakonczenie
uruchamiania.

Stan ostrzegawczy.

Ostrzezenie: wymagana.

Powazne btedy (np.
bezpieczenstwa, systemu,
komunikacji).

Naruszenie bezpieczenstwa lub btad
aplikaciji.

Trwa usuwanie btedu.

Wymagane wprowadzenie danych w
celu usuniecia btedu. Usuniecie
btedu mozliwe po wprowadzeniu
danych przez uzytkownika (np.
przekroczenie limitéw potaczenia
podczas recznego prowadzenia)
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Dziatanie uzytkownika

[ Uzywane
podczas hamowania.

T _= Poczekaj, az

zapali sie state
z6ttym lub kolejnej
instrukciji.

Nie
zbliza¢ sig. Sprawdz
interfejs uzytkownika.

Sprawdz interfejs

uzytkownika i
potwierdz
ostrzezenie.

——® Nie

zbliza¢ sie. Zbadaj za
pomocg interfejsu
uzytkownika.

Sprawdz interfejs

uzytkownika.

Zblizaj sie tylko wtedy,
gdy jest to bezpieczne
i masz odpowiednie
przeszkolenie.

Poczekaj lub

zresetuj za pomocag
interfejsu
uzytkownika.

Odblokuj

przegub lub zresetu;j
aby wznowic
dziatania.
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Kategoria

Wykonanie

Wspéipraca

Tryb wykonania

Konflikty

R02210/1.0/PL

Statyczny

LED Wzér
Kolor Wzér

Szybkie
miganie

Powolne
miganie

Statyczny

Powolne
miganie

Powolne
miganie

Magenta Statyczny

Powolne
miganie

Magenta

Zadanie wykonywane autonomicznie.

Status Znaczenie

Wkroétce rozpocznie sie wykonanie (np.
odliczanie FCI).

Zadanie aktywne w trybie wspomagania.

Faza wykonania gotowa. Hamulce
zalgczone.

Hamulce otwarte lub tryb wspoétpracy
(brak aktywnego zadania).

Wykonanie przerwane. Oczekiwanie
na informacje zwrotna.

Wykryto sprzeczne dane wejsciowe
(np. sterowanie reczne a
automatyzacja).

Wprowadz dane, aby rozwigza¢
konflikt.
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Nie
zbliza¢ sie. Robot
jest w ruchu.

Dziatanie uzytkownika

®_—e Nie
zbliza¢ sie.
Egzekucja
wkrotce.

i Podejdzz
Opieka. Przestrzegaj
protokotow
bezpieczenstwa.

Podejdz z
ostroznoscig. Roboty
mogq zaczac sie
poruszac.

i Robot moze
lekko poruszac.
Mozna bezpiecznie
sie zblizy¢.

“ Nalezy
informacje
zwrotna, aby
wznowi¢. Robot
wstrzymany.

——e Nie
. Rozwigz konflikt
danych wejsciowych.

i Podaj dane
wejsciowe

lub wskazéwki, aby
kontynuowac.
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10 KONSERWACJA | UTYLIZACJA

10.1 Konserwacja

Ramie i sterowanie robota Franka Research 3 zostaty zaprojektowane z myslg o bezawaryjnej pracy przez okoto 20 000 godzin w
normalnych warunkach eksploatacyjnych. Normalne warunki eksploatacyjne przyjete za podstawe zostalty opracowane na
podstawie réznych reprezentatywnych zastosowan systemu robotycznego i zweryfikowane poprzez analizy i testy. Jesli zastosowanie
klienta znacznie odbiega od tych podstawowych warunkéw eksploatacyjnych, czas trwania moze ulec wydtuzeniu lub skréceniu w
pewnych okolicznosciach.

Jesli system zbliza sie do tego czasu pracy, zaleca sie skontaktowanie sie z pomoca techniczng Franka Robotics ((support@franke.de ).
Ocena danych dziennika systemu przez zespo6t pomocy technicznej wskaze wéwczas wszelkie niezbedne dziatania.

Jesli podczas kontroli wzrokowej wykryto uszkodzenie konstrukcji robota, nalezy go wylaczy¢ z eksploatacji niezaleznie od
aktualnego czasu pracy.

. Co 12 miesiecy podczas uruchamiania nalezy aktywowaé system zatrzymania awaryjnego.
. Podczas uruchamiania co 12 miesigecy nalezy ponownie podtgczy¢ system zatrzymania awaryjnego.
. Co 12 miesiecy sprawdza¢ dziatanie wszystkich instalacji bezpieczenstwa, np. systemu zatrzymania awaryjnego.

. Sprawdz wszelkie dodatkowe Srodki bezpieczenstwa, ktdre zostaty podjete w celu zapewnienia bezpiecznej pracy.

10.2 Czyszczenie

A NEBEZPIECZENS

Ryzyko porazenia pradem elektrycznym

Niewtasciwe uzycie ptynnych srodkéw czyszczacych, a takze nieprawidtowe odiaczenie urzadzen od zasilania moze prowadzi¢ do
Smiertelnych wypadkéw.

. Nie nalezy czysci¢ urzadzen, ktére nie zostaty bezpiecznie odtaczone od zasilania.

. Nie uzywaj ptynnych $rodkéw czyszczacych do czyszczenia urzadzen.

Podczas czyszczenia nalezy pamigta¢ o nastgpujacych kwestiach:
. Czyszczenie moga wykonywac wytacznie wykwalifikowane osoby.
. Czyszczenie jest dozwolone tylko wtedy, gdy Franka Research 3 jest bezpiecznie zatrzymana i odtgczona od zasilania.
. Wyltaczanie i odtaczanie urzgdzenia moze by¢ wykonywane wylacznie przez wykwalifikowane osoby.
. Nie uzywaj zadnych ptynéw do czyszczenia urzadzenia.
. Nie uzywaj zadnych chemicznych $srodkéw czyszczacych.

. Elementy urzadzenia mozna czysci¢ wytacznie suchg szmatka.
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. Do urzadzenia nie moze dostac¢ sie wilgo¢.

. Nie nalezy wywiera¢ duzej sity na ramig. Czesci przeznaczone do czyszczenia nalezy podtrzymywac recznie, aby nie
przecigzaé i nie uszkodzi¢ ramienia.

UWAGA

Uszkodzenia materialne urzadzen

. Do czyszczenia urzadzen nie wolno uzywac ptynnych srodkéw czyszczacych.

10.3 Utylizacja

Utylizacja

Utylizacja urzadzenia Franka Research 3 musi by¢ zgodna z odpowiednimi przepisami, normami i regulacjami obowigzujacymi w danym kraju.

Bateria

Sterownik zawiera baterie pastylkowa. Baterie nalezy utylizowa¢ oddzielnie, zgodnie z odpowiednimi przepisami, normami i regulacjami
obowigzujgcymi w danym kraju.

Aby wyja¢ baterie, nalezy otworzy¢ element sterujacy.

Otwarcie urzadzenia sterujgcego jest dozwolone wytgcznie w celu wyjecia baterii pastylkowej podczas jej utylizacji.

Zwrot odpadéw opakowaniowych

W celu zwrotu zuzytych opakowan prosimy o kontakt z firmg Franka Robotics.

10.4 Mechaniczna wymiana sterownika

Aby wymieni¢ sterownik mechanicznie, nalezy postepowac zgodnie z ponizszymi instrukcjami:
. Wykonaj kopie zapasowa, jesli uszkodzony sterownik nadal na to pozwala.
. Wytacz robota.
. Wytacz sterownik za pomocg gtéwnego wytacznika.
. Odtacz sterownik od zasilania sieciowego.
. Odtacz ztacze wtykowe C1 (kabel potaczeniowy do robota) oraz ztgcze sieciowe C2 w sterowniku.

. Wymien uszkodzony sterownik na sterownik zamienny. Przestrzegaj wymaganych warunkéw $rodowiskowych dla
sterownika (patrz rozdziat 10 ,Montaz i instalacja”).

] Podtacz kabel potgczeniowy robota do ztagcza wtykowego C1 na sterowniku.

. Nawiaz potaczenie sieciowe C2

. Podtacz sterownik do zasilania sieciowego

. Podtacz urzadzenie sterujgce do ztacza X5 w podstawie robota za pomoca kabla Ethernet.

. Wigcz sterowanie za pomocag gtéwnego wytacznika.
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11 ROZWIAZYWANIE PROBLEMOW

Rozwiagzywanie probleméw i odniesienia dotyczace btedéw bezpieczenstwa
Lista mozliwych do usuniecia bledéw bezpieczenstwa znajduje sie w rozdziale 4.10 — Funkcje bezpieczenstwa niniejszej instrukcji.

Aby rozwigza¢ ponizsze problemy, zapoznaj sie z rozdziatlem Rozwiazywanie probleméw w instrukcji obsfugi odpowiadajacej wersji systemu (np. 5.6.0
lub 5.8.0).

. Gtosny dzwiek klikniecia podczas wytaczania

. Bfad ograniczenia potaczenia

. Btad pozycji przegubu

. Nie udato sie odblokowa¢ potaczen

. Robot nie konczy uruchamiania

. Na pulpicie stale wyswietla sie komunikat ,Wytgczanie systemu”
L Robot nie uruchamia sie po wtaczeniu sterownika

. Niespodziewane zatrzymanie, po ktérym nastepuje ponowne uruchomienie

Jesli odzyskiwanie nie powiedzie sig, problem moze wynika¢ z uszkodzenia sprzetu lub awarii oprogramowania. W takich przypadkach:
1. Nalezy natychmiast wytaczy¢ system.
2. Wylacz robota z eksploatacji.

3.  Skontaktuj sie z partnerem serwisowym lub obstuga klienta Franka. Kontakt: support@franka.de

Kontaktujac sie z pomoca techniczna, prosimy poda¢ numer seryjny ramienia oraz pliki dziennika robota.
Pliki dziennika mozna pobra¢ za posrednictwem: Desk Szczegdtowe instrukcje znajdujg sie w rozdziale 13.2 — Pobieranie dziennika w
instrukcji obstugi.

12 DANE TECHNICZNE

Najnowsza karta danych Franka Research 3 (numer dokumentu: R02212) jest dostepna pod adresem:

] Link https://franka.de/documents

. Znajdziesz tam arkusz danych zatytutowany:
,»FR3 Arm v2.0” dostepny w jezyku angielskim i niemieckim.

Prawdopodobienstwo awarii na godzine zostato oszacowane w temperaturze 40 °C. Jednak ocena bezpieczenstwa dotyczy
wszystkich funkcji w catym zakresie temperatur, w tym w rozszerzonym zakresie temperatur.

Jesli do obliczen wykorzystuje sie wartosci prawdopodobienstwa awarii systemu na godzine, nalezy wzia¢ pod uwage temperature.
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Aby uzyska¢ wigcej informacji na temat prawdopodobienstwa awarii na godzine, skontaktuj sie z firmg Franka Robotics pod
adresemsupport@franka.de .

12.1 Warunki otoczenia podczas dostawy i transportu

System mozna przechowywacg i transportowa¢ w zakresie temperatur od -25 °C do +70 °C.

13 TRANSPORT | OBSLUGA

A OSTRZEZENIE

Ciezki sprzet

Ze wzgledu na ciezar wtasny i czesciowo ze wzgledu na konstrukcje geometryczng podnoszenie i przenoszenie sprzetu moze
spowodowac urazy plecéw, a w przypadku upadku powazne urazy palcéw rak i stop.

. Podczas transportu, montazu lub demontazu sprzetu nalezy zawsze nosi¢ srodki ochrony indywidualnej (np. obuwie
ochronne).

. Zawsze podnos$ sprzet z pomoca drugiej osoby.
. Sprzet nalezy ustawia¢ na réwnych powierzchniach, aby zapobiec jego przechyleniu lub przesunieciu.

. Nalezy przestrzega¢ obowigzujacych w firmie przepiséw dotyczacych podnoszenia ciezaréw i sSrodkéw ochrony
indywidualnej.

Uszkodzenia materiatowe ramienia, chwytakow i przedmiotéw w maksymalnym obszarze roboczym

Wrazliwe elementy elektromechaniczne ramienia i chwytakéw moga ulec uszkodzeniu, jesli chwytaki zostang podtaczone do
ramienia podczas ustawiania go w pozyciji transportowe;j.

. Przed ustawieniem ramienia w pozycji transportowej nalezy zdemontowa¢ wszystkie efektor koncowy i

osprzet. Nie nalezy pozostawia¢ luznych przedmiotéw w maksymalnym obszarze roboczym.

A NIEBEZPIECZENS
TWO

Uszkodzenia materiatowe ramienia i sterowania

Wstrzasy mechaniczne moga spowodowaé uszkodzenie lub utrate kalibracji wrazliwych elementéw elektromechanicznych
ramienia i sterowania. Nalezy unika¢ wstrzaséw.

. Nie nalezy odktadac urzadzen w sposéb gwattowny.

. Urzadzenia nalezy zawsze przechowywac i transportowa¢ w oryginalnym opakowaniu, nawet wewnatrz budynkoéw.

13.1 Procedura

Aby zapewni¢ bezpieczne i pewne przemieszczanie robota Franka Research 3, uzytkownicy muszg postepowac¢ zgodnie z trzyetapowa
procedura. Proces ten ma kluczowe znaczenie dla ochrony robota przed uszkodzeniami podczas obstugi, transportu lub
przechowywania.
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Warunki wstepne
. Nalezy zdjaé¢ z ramienia chwytak i osprzet.

. Robot musi porusza¢ sie swobodnie, bez przeszkdd, aby przyjac¢ pozycje transportowa. W przypadku przeszkod w
komarce robota nalezy rozwazy¢ przesunigcie robota blizej pozycji transportowej za pomoca rgcznego prowadzenia.

Procedura sktada sie z nastepujacych krokéw:

13.1.1 Krok 1. Pozycja transportowa ramienia

Przed rozpoczeciem obstugi lub transportu robota nalezy najpierw ustawi¢ go w bezpiecznej i kompaktowej konfiguracji zwanej trybem
transportowym.

W tym celu nalezy uzyé¢ funkcji ,Move to pack pose” (Przenies$ do pozycji pakowania) znajdujacej sie w menu Settings (Ustawienia) interfejsu
uzytkownika Franka. Dzigki temu wszystkie

przeguby sa prawidtowo ustawione, co minimalizuje ryzyko uszkodzenia podczas podnoszenia lub pakowania.

Szczegdtowe instrukcje wraz z ilustracjami dotyczace przygotowania robota do trybu transportowego za pomoca funkc;ji ,Przejdz do
pozycji pakowania” w ustawieniach trybu programowania i wykonywania w interfejsie uzytkownika Franka mozna znalez¢ w rozdziale
13.5 Pozycja transportowa ramienia w odpowiedniej instrukcji obstugi odpowiadajacej wersji systemu (np. 5.6.0 lub 5.8.0).

Nastepnie postepuj zgodnie z instrukcjami dotyczacymi obstugi, podnoszenia i ponownego pakowania ramienia opisanymi w punktach
13.1.2i 13.1.3 niniejszej instrukciji.

13.1.2 Krok 2. Obstuga i podnoszenie

Zawsze podnos$ ramie w pozycjach przeznaczonych do podnoszenia (patrz rysunek ponizej), aby nie przecigza¢ przegubéw ramienia
podczas obstugi i podnoszenia. W szczegdlnosci ramie nie moze by¢ nigdy przenoszone w pozycji wysunietej, gdy jedna osoba trzyma
kazdy koniec ramienia.

Rysunek 65: Pozycje do podnoszenia
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UWAGA

Uszkodzenia fizyczne ramienia

Przesuwanie ramienia na site w stanie zablokowanym spowoduje chwilowe zeslizgniecie sie czesci wewngtrznych, co doprowadzi
do utraty kalibracji i uszkodzenia ramienia.

. Aby unikna¢ nadmiernego obcigzenia przegubéw ramienia, nalezy je przenosié, podnosic i transportowac¢ wytacznie w
miejscach wskazanych w niniejszej instrukcji.

. Ramig nalezy obchodzi¢ sie delikatnie, nawet podczas ustawiania i wigczania lub wytaczania.

UWAGA

Nie nalezy stawa¢ ani opiera¢ sie o ramie.

UWAGA

Nalezy zwréci¢ uwage na ciezar.

Waga ramienia wynosi okoto 17,8 kg.

A\ OSTRZEZENIE

Ciezki sprzet

Ze wzgledu na ciezar wiasny i konstrukcje geometryczng podnoszenie i przenoszenie sprzetu moze spowodowac urazy plecow,
a w przypadku upadku — powazne urazy palcow rak i stop.

. Podczas transportu, montazu lub demontazu sprzetu nalezy zawsze nosi¢ srodki ochrony indywidualnej (np. obuwie
ochronne).

. Sprzet nalezy umieszczaé na réwnych powierzchniach, aby zapobiec jego przechylaniu sie lub przesuwaniu.

. Nalezy przestrzegac przepisow firmy dotyczacych podnoszenia ciezaréw i sSrodkéw ochrony indywidualne;j.

A\ OSTRZEZENIE

Uszkodzone elementy

Zagrozenia elektryczne moga prowadzi¢ do powaznych obrazen.

. Sprawdz, czy opakowanie jest w dobrym stanie i spetnia swojg funkcje ochronng.

3 Sprawdz, czy kable, wtyczki i obudowa mechaniczna nie majg peknie¢ ani uszkodzen izolacji.

. Nie uzywaj uszkodzonych kabli, wtyczek i obudowy mechanicznej do pracy. W razie watpliwosci skontaktuj sie z Franka
Robotics.

UWAGA

Uszkodzenia materialowe ramienia i sterowania
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Wstrzasy mechaniczne mogg spowodowaé uszkodzenie lub utrate kalibracji wrazliwych elementéw elektromechanicznych
ramienia i sterowania.

. Nalezy unika¢ wstrzasow.
. Ostroznie odktadaj urzadzenia.

Urzadzenia nalezy zawsze przechowywac i transportowa¢ w oryginalnym opakowaniu, nawet w przypadku transportu na
krétkich dystansach.

Uszkodzenia materialne ramienia, chwytakéw i przedmiotow znajdujacych sie w maksymalnym obszarze roboczym

Wrazliwe elementy elektromechaniczne ramienia i chwytakow moga ulec uszkodzeniu, jesli chwytaki zostang podtaczone do
ramienia podczas ustawiania go w pozyciji transportowe;j.

. Przed ustawieniem ramienia w pozycji transportowej nalezy zdemontowa¢ wszystkie chwytaki koricowe.

. Nie pozostawiaj luznych przedmiotéw w maksymalnym obszarze roboczym.

13.1.3 Krok 3. Ponowne pakowanie ramienia

Warunki wstepne

. Robot musi znajdowac sig¢ w pozycji transportowe;.
Procedura

1. Otwérz pudetko.

2. Chwyé ramie w dwoch wskazanych miejscach do podnoszenia i ostroznie umiesé je w dolnej warstwie ochronne;.

Rysunek 66: Podnoszenie ramienia
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3. Widz srodkowag warstwe ochronna.

4. W16z gérng warstwe ochronna.

5. Zamknij powloke foliowa.

6.  Zamknij pudetko.

R02210/1.0/PL

Rysunek 67: Pakowanie ramienia

Rysunek 68: Zamkniecie pudetka
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14 ZALACZNIK

141 Czasy zatrzymania i odlegtosci

Ponizszy schemat przedstawia czasy hamowania i drogi hamowania osi od 1 do 4 zgodnie z wymaganiami normy EN ISO 10218-1.

Ponizsza tabela ilustruje wspdlnestanowiska dla  réznych réznych rozszerzenia
stanow rozszerzenia rozszerzenia
Rozszerzenie 100% Rozszerzenie 66% Rozszerzenie 33%
Potaczenie
1
Potaczenie
Potaczenie
3
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Potaczenie
4

Rysunek 69: llustracja stanéw przedtuzenia

14.2 Kategoria zatrzymania 0

Ponizsza tabela zawiera podsumowanie maksymalnych wartosci osi 1-4 dla kategorii zatrzymania 0. Testy sg przeprowadzane
wylacznie w najgorszym scenariuszu dla kazdego potaczenia (100% rozciagniecia, 100% predkosci, 100% tadownosci).

Potaczenie maks. droga hamowania [rad] maks. czas hamowania [s]

1 0,422 0,585
2 0,412 0,914
3 0,444 0,662
4 0,211 0,560

Te same wyniki podsumowano na ponizszych ilustracjach.

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

0451 0.444 —e— Joint 1
—=— Joint 2
giﬁ —— Joint 3
—&— Joint 4
0.40F
T
o
"
20351
[}
@
[=}
o
£
20.30F
=]
v
0.25F
0.221,
96 98 100 102 104
Velocity (%)

Rysunek 70: Droga hamowania
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Joint 1 - Stop Category: Catl

—e— Payload 33%, Ext 33%
—&— Payload 33%, Ext 66%
064 Payload 33%, Ext 100%
" | <4~ Payload 66%, Ext 33%
~— Payload 66%, Ext 66%
- Payload 66%, Ext 100%
0.5 4 ~#- Payload 100%, Ext 33%
. —@— Payload 100%, Ext 66%
3 ~#- Payload 100%, Ext 100%
804
3
»
=}
o
g
g 0.3
g
A
0.2
0.1

33% 66% 100%
Velocity (%)

Rysunek 71: Odlegtos¢, zatrzymanie Cat0, wszystkie przeguby, 100% wysuniecia, 100% predkosci, 100% tadownosci

14.3 Kategoria zatrzymania 1

Ponizsza tabela podsumowuje maksymalne wartosci osi 1-4 dla kategorii zatrzymania 1.

Przegub maks. droga hamowania [rad]maksymalny czas hamowania
[s]
1 0,660 0,652
2 0,681 0,559
3 0,536 0,407
4 0,355 0,313
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CATO Vel:100% Ext:100% Load:100%
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Rysunek 72: Czas, Stopp Cat0, wszystkie przeguby, 100% rozciagnigcie, 100% predkos¢, 100% tadownosé

14.3.1 Potaczenie 1

Joint 1 - Stop Category: Catl

Payload & Extension
—a— Payload 33%, Ext 33%
—a— Payload 33%, Ext 66% L
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33% 66%
Velocity (%)

Rysunek 73: Czas, zatrzymanie Cat1, przegub 1

14.3.2 Potaczenie 2
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Joint 2 - Stop Category: Catl
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Rysunek 74: Odlegto$¢, zatrzymanie Cat1, przegub 2
Joint 2 - Stop Category: Catl
Payload & Extension
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Rysunek 75: Czas, zatrzymanie Cat1, przegub 2
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14.3.3 Potaczenie 3

Stopping Distance (rad)

Joint 3 - Stop Category: Catl

0.54

0.4 1

0.34

0.2 1

0.1 1

Payload 33%, Ext 41%
Payload 33%, Ext 66%
Payload 33%, Ext 100%
Payload 66%, Ext 41%
Payload 66%, Ext 66%
Payload 66%, Ext 100%
Payload 100%, Ext 41%
Payload 100%, Ext 66%
Payload 100%, Ext 100%

biideetts

33% 66% 100%
Velocity (%)

Rysunek 76: Czas, Stopp Cat1, potgczenie 3

14.3.4 Potaczenie 4

Stopping Time (s)

Joint 3 - Stop Category: Catl

0.45 4

0.40 4

0.35 4

0.30 4

0.25 4

0.20 4

Payload & Extension

Payload 33%, Ext 41%
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SALLEERE;
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Rysunek 77: Czas, zatrzymanie Cat1, potaczenie 3

14.4 Kategoria zatrzymania 2

Ponizsza tabela zawiera podsumowanie maksymalnych wartosci osi 1-4 dla kategorii zatrzymania 2.
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Potaczenie

maks. droga hamowania [rad] maks. czas zatrzymania [s]

1 0,650 0,651
2 0,679 0,567
3 0,534 0,405
4 0,340 0,308

14.4.1 Potaczenie 1

Joint 1 - Stop Category: Cat2
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Rysunek 78: Odlegtos¢, Stopp Cat2, potaczenie 1
Joint 1 - Stop Category: Cat2
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Rysunek 79: Czas, Stopp Cat2, potaczenie 1
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14.4.2 Potaczenie 2

Joint 2 - Stop Category: Cat2
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Rysunek 80: Odlegtos¢, Stopp Cat2, potaczenie 2
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Rysunek 81: Czas, zatrzymanie Cat2, potaczenie 2
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14.4.1  Potaczenie 3

Joint 3 - Stop Category: Cat2

Payload & Extension
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Rysunek 82: Odlegtos¢, Stopp Cat2, potaczenie 3

Joint 3 - Stop Category: Cat2

Payload & Extension
Payload 33%, Ext 41%
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Rysunek 83: Odlegtos¢, Stopp Cat2, potaczenie 3
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14.4.2 Czas Potaczenie 4

Joint 4 - Stop Category: Cat2
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Rysunek 84: Odlegtos¢, Stopp Cat2, potaczenie 4

Joint 4 - Stop Category: Cat2
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Rysunek 85: Czas, Stopp Cat2, potaczenie 4

R02210/1.0/PL Franka Robotics GmbH © 106



14.5 Czasy reakcji

Wejscie Czas reakgiji silnika Czas reakcji Bezpieczny
uchwyt wyjsciowy
Dane wejsciowe uzytkownika 42 ms 48 ms
Naruszenie funkcji bezpieczenstwa 36 ms 42 ms
42 ms 48 ms
Reakcja centralna — btad wspolny 42 ms 48 ms
Reakcja centralna — btad podrzedny 10 ms -
Reakcja lokalna — btad wspdiny 10 ms -
Reakcja lokalna — blad podrzedny 30ms 36 ms
Reakcja — btad sterowania gtéwnego

14.6 Doktadno$é pozycji bezpiecznej

W przypadku stosowania jakiejkolwiek funkcji bezpieczenstwa opartej na pomiarze bezpiecznej pozycji nalezy uwzgledni¢ ograniczong

doktadnosc.

Gléwne czynniki, ktére nalezy wzig¢ pod uwage, obejmuja miedzy innymi elastycznos$¢ konstrukciji, tolerancje mechaniczne, tolerancje
montazowe, przetwarzanie sygnatéw oraz doktadno$¢ czujnikéw.

Na wptyw tych czynnikéw na doktadnos¢ silnie oddziatujg sity zewnetrzne, tadownos$é¢, stan dynamiczny, taki jak predkos¢ i konfiguracja

kinematyczna (pozycja).

Podczas parametryzacji funkcji bezpieczenstwa, ktére majg by¢ stosowane w aplikacji, nalezy wzig¢ pod uwage doktadnos$¢ pozycji
bezpieczenstwa. Wielko$¢ marginesu bezpieczenstwa zalezy w duzym stopniu od wyzej wymienionych czynnikéw, dlatego nalezy ja

oceniac¢ i weryfikowa¢ indywidualnie.
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15 SLOWNICZEK

Nazewnictwo

Opis

Administrator

Administrator to osoba upowazniona przez osobe odpowiedzialng do uzyskiwania dostepu do systemu
robotycznego i korzystania z interfejsu uzytkownika Desk w nastepujacy sposoéb:

Administrator ustawia i zmienia role, prawa dostepu oraz hasta.

Administrator ustawia i zmienia parametry systemu niezwigzane z bezpieczehstwem (np. podczas zmiany
ustawien efektora koncowego).

Administrator programuje i uczy system robota.

Aplikacja Aplikacje to modutowe programy robotyczne, z ktérych kazda reprezentuje czesciowy etap zadania robota.
Mozna je kupi¢ w sklepie Franka Store i sparametryzowa¢ w Desk, aby utworzy¢ cate zadania
automatyzaciji.

Ramig Ramig to dotykowe ramig robota z siedmioma osiami. Jest ono czgscig Franka Research 3.

Osie Ramie sktada sie z siedmiu kolejnych osi. Ruch jest generowany w osiach.

Kartezjanskie Przestrzen kartezjanska to tréjwymiarowa przestrzen, w ktorej wszystkie osie (X, Y i Z) sg prostopadte.

Kategoria 0 Zatrzymanie kategorii 0 to zatrzymanie poprzez natychmiastowe odciecie zasilania sitownikéw maszyny

Zatrzymanie (zgodnie z normag EN 60204:2019).

Zatrzymanie
kategorii 1

Zatrzymanie kategorii 1 to kontrolowane zatrzymanie z zasilaniem dostepnym dla sitownikéw maszyny w
celu osiggniecia zatrzymania, a nastepnie odcigcie zasilania po osiagnieciu zatrzymania (zgodnie z normg
EN 60204:2019).

Zatrzymanie
kategorii 2

Zatrzymanie kategorii 2 to kontrolowane zatrzymanie z zasilaniem dostepnym dla elementow
uruchamiajacych maszyne (zgodnie z norma EN 60204:2019).

Srodek ciezkosci
(CoM)

Srodek masy to $rodek ciezkosci obiektu. W tym punkcie dziata sita grawitacji.

Przestrzen
wspotpracy

Przestrzen dostepna zaréwno dla operatora, jak i robota podczas wykonywania zadan.

Kabel taczacy

Kabel potaczeniowy taczy ramie z panelem sterowania.

Sterownik Sterownik jest gtéwng jednostka sterujaca i stanowi cze$¢ Franka Research 3. Giéwna jednostka sterujaca
umozliwia monitorowanie i kontrole konstrukcji mechanicznej robota.

Biurko Desk to intuicyjny, graficzny interfejs uzytkownika firmy Franka Robotics, stuzgcy do wymiany informaciji i
wydawania polecen. Jest on czescig interfejsu uzytkownika Franka.

Urzadzenie Urzadzenie zatrzymania awaryjnego musi by¢ podfaczone do systemu, aby zatrzymac¢ Franka Research 3 i

zatrzymania wykona¢ zatrzymanie kategorii 1 w przypadku awarii. Spowoduje to hamowanie Franka Research 3 z

awaryjnego maksymalng mocg i mechaniczne zablokowanie ramienia za pomoca rygli blokujacych.
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Nazewnictwo

Opis

Urzadzenie zatrzymania awaryjnego jest podiaczone do ztacza X3 u podstawy ramienia.

Etykiety
awaryjnego
odblokowania

Etykiety awaryjnego odblokowania znajdujg sie w trzech réznych miejscach na ramieniu. Wskazujg one,
gdzie nalezy uzyé narzedzia do awaryjnego odblokowania, aby recznie przesung¢ robota w sytuacji
awaryjnej.

Awaryjne
odblokowanie

Uzycie narzedzia do awaryjnego odblokowania w celu odblokowania systemu blokady bezpieczenstwa i
recznego przesuniecia ramienia nazywa sie awaryjnym odblokowaniem.

Narzedzie do
awaryjnego
odblokowania

Narzedzie do awaryjnego odblokowania stuzy do recznego odblokowania systemu blokady bezpieczenstwa
w sytuacji awaryjnej. Za pomoca tego narzedzia mozna poruszac¢ ramieniem nawet wtedy, gdy nie jest ono
zasilane.

Dyrektywa EMI Dyrektywa EMI (2014/30/WE), zwana dyrektywg EMI, reguluje kompatybilno$¢ elektromagnetyczng
2014/30/UE urzadzen w Europejskim Obszarze Gospodarczym, Szwaijcarii i Turcji.

Przycisk Przycisk aktywujacy jest czescig uchwytu Pilot-Grip i urzadzenia Pilot. Umozliwia on aktywacje
wiaczajacy ruchu ramienia.

Zewnetrz Zewnetrzne urzgdzenie aktywujace jest podtgczone do ztacza X4 w podstawie ramienia. Przycisnigecie
ne zewnetrznego urzadzenia aktywujacego do potowy pozwala na testowanie i uruchamianie automatycznych
urzadzeni programoéw robota, o ile urzadzenie pozostaje wcisniete do potowy.

e

aktywujac

e

System blokady
zabezpieczajacej

System blokady bezpieczenstwa blokuje wszystkie siedem osi ramienia. Ramie utrzymuje swojg pozycje, nawet
po wytaczeniu zasilania.

Zasada FCC 47 FCC to Federalna Komisja £acznosci. Jest to niezalezna agencja rzadowa Stanéw Zjednoczonych regulujaca

CFR cze$¢ 15 kwestie zwigzane z facznoscig radiowa, satelitarng i kablowa. Reguluje ona kwestie dotyczace
kompatybilnosci elektromagnetycznej urzadzen.

Franka Franka Robotics GmbH (w skrécie FR) to nazwa firmy. Opracowalismy i obecnie produkujemy Franka

Robotics Research 3.

GmbH

Franka Ramie i elementy systemu sterowania tworza system Franka Research 3, zwany po prostu Franka Research

Research 3/

System
Franka
Research 3

3.

Sklep Franka

Franka Store to sklep internetowy Franka Robotics, oferujacy aplikacje, pakiety i sprzet, ktére mozna fatwo
zamowic online. Jest on czescig Franka World: https://franka.world/

Franka Ul

Franka Ul to framework oprogramowania dla interfejsu uzytkownika dostepnego w przegladarce internetowej
dla Franka Research 3. Zawiera interfejsy ,Desk”, ,Watchman” i ,Settings”.
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Franka World

Franka World to platforma internetowa, ktéra tgczy klientéw, partneréw oraz twércéw oprogramowania i
sprzetu, ktorych dziatalno$¢ koncentruje sie wokét produktow i ustug Franka Robotics. Franka World
zapewnia narzedzia do zarzadzania Franka Research 3, dostep do sklepu internetowego z stale
poszerzajaca sie ofertg oprogramowania i sprzetu oraz mozliwos¢ dotgczenia do aktywnej i petnej pasji
spotecznosci.

Nazwa

Opis

Odwiedz strone htips://franka.world/, aby skorzystaé ze wszystkich zalet.

Prowadzenie
/ Prowadzenie
reczne

Prowadzenie opisuje poruszanie robotem poprzez interakcje haptyczng, np. w celu nauczenia go nowej
pozyciji.

Przycisk
prowadzenia

Przycisk prowadzenia znajduje sie po prawej stronie uchwytu pilota. Ramie mozna poruszac, naciskajac
przycisk prowadzenia i naciskajac do potowy przycisk aktywujacy.

Tryb prowadzenia

Tryby prowadzenia utatwiajg prowadzenie poprzez blokowanie lub odblokowywanie réznych
kierunkéw lub obrotéw w przestrzeni, np. poruszanie ramieniem w trzech kierunkach. Mozna przetaczac¢
sie miedzy trybami prowadzenia za pomoca przycisku trybu prowadzenia na uchwycie pilota lub
bezposrednio z pulpitu.

Reka/ Reka
Franka

Reka jest elektrycznym chwytakiem réwnoleglym z dwoma palcami i jest dostepna opcjonalnie. Reka moze
by¢ uzywana do Franka Production3, Franka Research 3 i mocowan zgodnych z konstrukcjg kotnierza
ISO. Reka jest efektorem koncowym. Nie jest czeScig certyfikowanej maszyny.

Integrator

Integrator jest odpowiedzialny za montaz czesciowo ukonczonych maszyn w gotowe maszyny poprzez
potaczenie robota z innym sprzetem lub inng maszyna, w tym dodatkowymi robotami, w celu
utworzenia systemu maszynowego.

Integrator przeprowadza réwniez odpowiednie oceny ryzyka w celu zidentyfikowania ryzyka resztkowego
oraz jego wyeliminowania i zminimalizowania zgodnie z normg ISO 12100.

Integrator jest odpowiedzialny za bezpieczenstwo koncowego zastosowania.

Interakcja

Franka Research 3 zostata zaprojektowana tak, aby byta tatwa w programowaniu i obstudze oraz aby
szybko uczy¢ sie i ponownie uczy¢ nowych zadan. Gdy Franka Research 3 znajduje sie w trybie
Lmonitorowanego zatrzymania” lub jest sterowana (tryb nauczania), podstawa Franka Research 3 jest biata, co
oznacza, ze ramig jest gotowe do interakgji.

Urzadzenie
interfejsowe

Urzadzenie interfejsowe, czyli dostepny w sprzedazy komputer PC, tablet lub NOTICEbook z przegladarkg
internetowa, jest podtaczone do podstawy ramienia za pomocg kabla Ethernet. Dostep do interfejsu uzytkownika
Franka mozna uzyska¢ w przegladarce internetowej za posrednictwem urzadzenia interfejsowego.

Dyrektywa
niskonapiecio
wa

Dyrektywa niskonapieciowa (2014/35/WE), zwana dalej dyrektywa niskonapigciowa (LVD), reguluje
bezpieczenstwo urzadzen sterowanych elektronicznie w Europejskim Obszarze Gospodarczym,
Szwaijcarii i Turcji.

2014/35/WE

Dyrektywa Dyrektywa maszynowa (2006/42/EG), zwana dalej dyrektywa maszynowg Iub MD, reguluje
maszynowa znormalizowany poziom ochrony w celu zapobiegania wypadkom zwigzanym z maszynami i czesciowo
(2006/42/UE) ukonczonymi maszynami w Europejskim Obszarze Gospodarczym, Szwajcarii i Turcji.

Maksymalna Przestrzen, ktérg moga zajmowac ruchome czesci robota, oraz przestrzen, ktérg mogg zajmowac
przestrzen efektor koricowy i obrabiany przedmiot.

robocza

Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Maksymalna i zabezpieczona przestrzen w rozdziale Prawidiowa
instalacja.
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Operator

Operator jest uprawniony do dostepu do Franka Research 3 i korzystania z interfejsu uzytkownika Desk w
celu korzystania z Franka Research 3 w granicach okreslonych przez osobe odpowiedzialng i
administratora. Operator moze uruchamiaé, monitorowaé i zatrzymywa¢ zamierzone dziatanie Franka
Research 3. W ramach Desk role ,operatora” mozna przypisa¢ uzytkownikom. Operatorzy maja
ograniczony dostep do Desk.

Nazewnictwo

Opis

Pilot Pilot to interfejs uzytkownika na ramieniu stuzacy do sterowania i obstugi ramienia i/lub Desk. Obejmuje on
uchwyt Pilot-Grip i dysk Pilot-Disc.

Pilot-Disc Pilot-Disc jest cze$cig Pilota i stuzy do interakcji z ramieniem i/lub biurkiem.

Pilot-Grip Pilot-Grip jest czescig pilota i stuzy do recznego prowadzenia.

Pozycja Pozycja to potaczenie potozenia i orientacji w przestrzeni.

Srodki ochronne

Srodki ochronne stuzg zmniejszeniu ryzyka zgodnie z punktem 3.19 normy ISO 12100. Sg one
wdrazane i oceniane przez nastepujace osoby:

Projektant i/lub integrator (konstrukcja zintegrowana z zabezpieczeniami, zabezpieczenia i srodki ochronne
uzupetniajace, informacje dotyczace uzytkowania)

Osoba odpowiedzialna/integrator (organizacja: bezpieczne procedury pracy, nadzoér, systemy zezwolen na
prace; zapewnienie i stosowanie dodatkowych zabezpieczen; stosowanie $srodkéw ochrony indywidualnej;
szkolenia)

Osoba
odpowiedzialn
a

Osoba odpowiedzialna jest odpowiedzialna za przestrzeganie przepiséw dotyczacych bezpieczenstwa i
higieny pracy oraz rozporzgdzenia w sprawie bezpieczenstwa eksploatacji. Osoba odpowiedzialna za
Franka Research 3 obejmuje miedzy innymi przedsiebiorce, dyrektora instytutu, pracodawce lub
petnomocnika odpowiedzialnego za uzytkowanie Franka Research 3.

Dyrektywa RoHS

Dyrektywa RoHS (2011/65/UE), zwana dalej dyrektywg RoHS, ogranicza stosowanie niektorych

2011/65/UE niebezpiecznych substancji w sprzecie elektrycznym i elektronicznym w Europejskim Obszarze
Gospodarczym, Szwajcarii i Turcji.
Obszar Zabezpieczenie obwodowe okresla przestrzen chroniona.
zabezpieczony N - iy , _— . . . . .
Wigcej informacji mozna znalez¢ w sekcji Klasyfikacja przestrzeni w rozdziale Prawidfowa instalacja.
Zasady Zasada bezpieczenstwa skiada sie z parametryzowanej funkcji bezpieczenstwa, opcjonalnych warunkéw

bezpieczenstwa

aktywaciji oraz reakcji, ktéra ma zosta¢ wykonana w przypadku naruszenia funkcji bezpieczenstwa.

Scenariusze
bezpieczenst
wa

Zestaw zasad bezpieczenstwa zdefiniowanych w Watchman, obejmujacy konkretng sytuacje ryzyka, np.
scenariusz ,Test & Jog” obejmujacy wszystkie zasady dla trybu Test & Jog.

Konfiguracja
bezpieczenstwa

Definicja ogélnych ustawien zwiazanych z bezpieczenstwem, takich jak bezpieczne zachowanie wejscia lub
model kolizji efektora koricowego.

SEEPO Funkcja bezpieczenstwa ,Bezpieczne wytgczenie zasilania efektora kohcowego”. Szczegdtowe informacije
znajdujg sie w rozdziale Funkcje bezpieczenstwa.

Interfejs Interfejs ustawien to interfejs uzytkownika dostepny za posrednictwem przegladarki internetowej, stuzacy

ustawien do konfigurowania parametréw Franka Research 3 niezwigzanych z bezpieczenstwem, np. ustawien

sieciowych, rél uzytkownikéw lub haset. Stanowi on cze$¢ struktury oprogramowania Franka Ul.
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Pojedynczy punkt

kontroli (SPoC)

Pojedynczy punkt kontroli (SPoC) to funkcja, ktéra pozwala tylko jednemu uzytkownikowi na raz
uruchamia¢ krytyczne dziatania, tj. edytowaé ustawienia systemu i zadania lub uruchamia¢ aktywne
dziatania robota, takie jak odblokowywanie przegubdéw i uruchamianie zadan.

SLD Funkcja bezpieczenstwa ,Bezpieczna ograniczona odlegto$¢”. Szczegotowe informacje znajduja sie w
rozdziale Funkcje bezpieczenstwa.

Nazewnictwo Opis

SLP-C Funkcja bezpieczenstwa ,Bezpiecznie ograniczona pozycja kartezjanska”. Szczegdlowe informacje znajduja,
sie w rozdziale Funkcje bezpieczenstwa.

SLP-J Funkcja bezpieczenstwa ,Bezpiecznie ograniczony kat przegubu”. Szczegdtowe informacje znajdujg sie w
rozdziale Funkcje bezpieczenstwa.

SLS-C Funkcja bezpieczenstwa ,Bezpiecznie ograniczona predko$c¢ kartezjanska”. Szczegétowe informacje znajdujg
sie w rozdziale Funkcje bezpieczenstwa.

SLS-J Funkcja bezpieczenstwa ,Bezpiecznie ograniczona predko$¢ przegubu”. Szczegdtowe informacje znajduja
sie w rozdziale Funkcje bezpieczenstwa.

SMSS Funkcja bezpieczenstwa ,Bezpiecznie monitorowany postoj”. Szczegétowe informacje znajdujg sie w
rozdziale Funkcje bezpieczenstwa.

Droga Droga hamowania to odlegto$¢, jaka ramie pokonuje od momentu otrzymania sygnatu zatrzymania do

hamowani catkowitego zatrzymania.

a

Czas hamowania

Czas hamowania to czas, ktory uptywa od momentu otrzymania sygnatu zatrzymania, np. przez urzadzenie
awaryjne, do momentu catkowitego zatrzymania ramienia.

Zadanie

Zadanie w Desk reprezentuje catg procedure automatyzacji. Zadanie sktada sie z jednej lub kilku aplikacji.

Nauczanie

Nauczanie opisuje proces parametryzacji zadania i zawartych w nim aplikacji poprzez reczne sterowanie
robotem lub efektorem koncowym. Obejmuje to miedzy innymi nauczanie ,pozycji” poprzez sterowanie
robotem w celu osiggniecia tych pozycji.

Btad sledzenia

Rzeczywisty ruch ramienia podaza za ruchem docelowym z niewielkim odchyleniem, tzw. btedem $ledzenia.

Watchman

Watchman to interfejs uzytkownika dostepny w przegladarce internetowej, stuzacy do ustawiania i wizualnej
weryfikacji parametréow zwigzanych z bezpieczenstwem robota Franka Research 3, np. monitorowanej
predkosci lub monitorowanych przestrzeni zwigzanych z bezpieczenstwem. Jest on czescig interfejsu
uzytkownika Franka.

Przegladarka
internetowa

Aplikacja dziatajagca na urzadzeniu interfejsowym, stuzaca jako potaczenie z interfejsem uzytkownika
Franka. Przegladarka internetowa zapewnia srodowisko dla interfejsu Desk, Watchman i Settings. Przyktady
obejmuja: Chrome, Edge i Firefox.
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