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1 O SPOLECNOSTI FRANKA ROBOTICS

6 FRANKA ROBOTICS

UmozZnéni primyslové automatizace

Spolec¢nost Franka byla zaloZena v roce 2016 a je platformovou spolecnosti v oblasti robotiky se sidlem v
Mnichové a vyrobnimi zdvody v Bavorsku.

Roboticka platforma Franka je hojné vyuZzivana ve vyzkumu i mimo néj, a to diky svému jedine¢nému ovladacimu
rozhrani, technologii pfipominajici lidsky smysl pro dotyk a velké komunité vyzkumnik( a disruptor(i v oblasti
robotiky a umélé inteligence.

Od listopadu 2023 je spole¢nost Franka Robotics soucasti spolecnosti Agile Robots AG, ktera predstavuje silnou
alianci odbornik{i v oboru. Spole¢né usilujeme o pokrok v oblasti inovaci ve vyzkumu a priimyslové automatizaci
utvarejici budoucnost robotiky.

Navrzeno, vyvinuto, vyrobeno a servisovano v Némecku.

Predstavujeme Franka World - digitalni robotickou platformu

Po novém vymezeni robotiky a vytvoreni komunity jsme spustili novou digitalni robotickou platformu, ktera
propojuje digitalni svét s fyzickym svétem.

Franka World umoznuje komunitni interakci mezi vyzkumniky, partnery, zakazniky, vyvojari, dodavateli a roboty.
Vsichni uzivatelé navic mohou snadno ziskat integrovany pristup k produktlim a sluzbam a spravovat cely sv(j
roboticky park nezavisle na své fyzické poloze. Franka World také umozZiuje snadné nasazeni a aktualizaci robota.

Usilujeme o svét, ve kterém mize kazdy pouzivat robota, a toho miZeme dosahnout propojenim svéta. Vazime
si nasi komunity odbornik( na robotiku, akademikt a nadsenctl, od kterych se uc¢ime kazdy den.

Sami jsme cleny této komunity, a proto se zavazujeme, Ze se budeme navzajem podporovat a spole¢né se nam
bude darit. Franka Robotics - certifikovana roboticka platforma s hmatovou inteligenci.
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2 PRAVA NA UZiVANI A VLASTNICKA PRAVA

2.1 Obecné

Chranéné ochranné znamky

Tato pfirucka k vyrobku odkazuje na chranéné ochranné znamky, které nejsou vyslovné oznaceny v pokracujicim
textu. Absence takového oznaceni nemusi znamenat, Ze prisluSny nazev vyrobku je prost prav tretich stran.
N4asledujici ochranné znamky jsou chranéné ochranné znamky:

Franka a Franka Robotics jsou registrované ochranné znamky.

Microsoft je registrovand ochranna znamka a Windows je oznaceni spolecnosti Microsoft Corporation ve
Spojenych statech a dalsich zemich.

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

Prava k ochrannym znamkam

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

Pouziti koédu s otevienym zdrojovym kédem

Uplny seznam viech open-source licenci, které Franka Research 3 pouziva, je k dispozici v nabidce Nastaveni
uzivatelského rozhrani Franka .

2.2 ldentifikace

Odstranéni identifikace

Oznameni o autorskych pravech, sériova Cisla a jakékoli jiné oznaceni, které identifikuje produkt nebo provozni
software, nesmi byt odstranéno nebo upraveno.

R02210/1.EN Franka Robotics GmbH © 7
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3 PROHLASENI O ZACLENENI A CERTIFIKATY

3.1 Prohlaseni o zaclenéni

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

Description of the partly completed machinery:

Product identification: Franka Production 3 / Research 3 components: Control, Arm

Model/Type:

Control (#295341) in combination with Arm FP3 (#290101) or FR3 (#290102), each with running number
starting from 2320001.

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:

11.2;1.1.3;1.1.5;1.1.6;1.2.1;1.2.2; 1.2.3; 1.2.4.1; 1.2.4.2; 1.2.4.3; 1.2.4.4; 1.2.5; 1.2.6; 1.3.1; 1.3.2; 1.3.3;
1.3.4;1.36;1.3.7,1.3.8;1.3.8.1; 1.3.8.2; 1.3.9; 1.4.1; 1.4.2.1; 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 VII.

Applied harmonized standards:

Electrical safety

Standard Name

EN 60204-1:2018
|EC 60204-1:2016
EN 60664-1:2007
IEC 60664-1:2007

EN 60664-4:2006
IEC 60664-4:2005

Safety of machinery — Electrical equipment of machines

— Part 1: General requirements

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

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

EN 60529:1991/A1:2000/A2:2013
IEC 60529:1989/AMD1:1999/A2:2013

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

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

EN 61800-5-1:2007/A1:2017-04
IEC 61800-5-1:2007
/AMD1:2016

Machinery safety

Standard Name

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

EN ISO 12100:2010
1S0 12100:2010

Document No.: RO2011

R02210/1.EN

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

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

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

Page 1/2
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EN I1SO 13849-1:2015
1SO 13849-1:2015

EN 1SO 13849-2:2012
1SO 13849-2:2012

EN I1SO 13850:2015
1SO 13850:2015

EN iSO 14118:2018
1SO 14118:2017

EN 61310-1:2008
IEC 61310-1:2007

EN 61310-2:2008
IEC 61310-2:2007

EMC

Standard

EN IEC 61000-6-1:2019
IEC 61000-6-1:2016

EN IEC 61000-6-2:2019
IEC 61000-6-2:2016

EN 61000-6-3:2007
/A1:2011/AC:2012-08
1EC 61000-6-3:2020

EN IEC 61000-6-4:2019
IEC 61000-6-4:2018

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

EN 61326-3-1:2017
1EC 61326-3-1:2017

CISPR 11:2015+AMD1:2016
+AMD2:2019 CSV

Safety of machinery — Safety-related parts of control systems
— Part 1: General principles for design

Safety of machinery — Safety-related parts of control systems
— Part 2: Validation

Safety of machinery — Emergency stop function

— Principles for design

Safety of machinery

— Prevention of unexpected start-up

Safety of machinery — Indication, marking and actuation

— Part 1: Requirements for visual, acoustic and tactile signals
Safety of machinery — Indication, marking and actuation

— Part 2: Requirements for marking

Name

Electrical compatibility (EMC) — Part 6-1: Generic standards

— Immunity standard for residential, commercial and light-industrial environments
Electrical compatibility (EMC) — Part 6-2: Generic standards

— Immunity standard for industrial environments

Electrical compatibility (EMC) — Part 6-3: Generic standards
— Emission standard for residential, commercial and light-industrial environments

Electrical compatibility (EMC) — Part 6-4: Generic standards

— Emission standard for industrial environments

Electrical compatibility (EMC) — Part 6-7: Generic standards

— Immunity requirements for equipment intended to perform functions in a safety-
related system (functional safety) in industrial locations

Electrical equipment for measurement, control and laboratory use — EMC
requirements — Part 3-1: Immunity requirements for safety-related systems and for
equipment intended to perform safety-related functions (functional safety)

— General industrial applications

Industrial, scientific and medical equipment

— Radio-frequency disturbance characteristics — Limits and methods of measurement

We commit to transmit, in response to a reasoned request by the market surveillance authorities, relevant
documents on the partly completed machinery. The industrial property rights remain unaffected!

Important note!

The partly completed machinery must not be put into service until the final machinery into which it is to be
incorporated has been declared in conformity with the provisions of Directive 2006/42/EC on Machinery,
where appropriate, and until the CE Declaration of Conformity according to Annex Il A is issued.

Representative in EU, authorized to compile

the relevant technical documentation:

Franka Robotics GmbH
Frei-Otto-StraRe 20
80797 Miinchen
Germany

Date, location
25.01.2024
Munich, Germany

Document No.: R02011

R02210/1.EN

Manufacturer:
Franka Robotics GmbH
Frei-Otto-Strale 20
80797 Minchen

Germany
Jin Zhengxun, CEO //
2 S/ -
— ﬁ/ -~ //
= Ce W\
7/
l/ Page 2/2
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3.2 Certifikaty

Certifikaty TUV SUD RAIL a TUV SUD PS naleznete pod nasledujicim odkazem:

3.3 Dalsi prohlaseni

3.3.1 RoHS / REACH / WEEE / smérnice o bateriich

Dalsi informace
Stav: V roce 2015 bylo na zakladé Zadosti o povoleni k provozu na tizemi Ceské republiky vydano povoleni k
provozu na tizemi Ceské republiky: 01.04.2022 Franka Research 3
Omezeni nebezpecnych latek (RoHS):

Soucasti Control a Arm nespadaji do plsobnosti smérnice EU 2011/65/EU o omezeni nebezpecnych latek,
ale presto splnuji pozadavky na omezené latky a maximalni hodnoty koncentraci, které jsou povoleny v
homogennich materialech:
e Olovo (0,1 %)
Rtut (0,1 %)
kadmium (0,01 %)
Sestimocny chrom (0,1 %)
Polybromované bifenyly (PBB) (0,1 %)
Polybromované difenylethery (PBDE) (0,1 %)

Plati také nasledujici vyjimky:

6a: Olovo jako legujici prvek v oceli pro obrabéni a v pozinkované oceli obsahujici do 0,35 % hmotnostnich
olova.

6b: Olovo jako legujici prvek v hliniku obsahujicim do 0,4 % hmotnostnich olova.

6c: Slitina médi obsahujici az 4 % hmotnostni olova

7a: Olovo v pajkach s vysokou teplotou tani (tj. slitiny na bazi olova obsahujici 85 % hmotnostnich nebo vice
olova).

7c-l: Elektrické a elektronické soucastky obsahujici olovo ve skle nebo keramice jiné nez dielektricka
keramika v kondenzatorech, napf. piezoelektronickych zafizenich, nebo ve smési se sklenénou nebo
keramickou matrici.

REACH:

Spole¢nost FRANKA ROBOTICS GmbH je "naslednym uzivatelem" ve smyslu nafizeni REACH. Nase vyrobky
jsou vyhradné nechemické vyrobky (priimyslové pfedméty). Kromé toho se za béZnych podminek pouziti a
podminek, které |ze rozumné predvidat, neuvoliiuji Zadné latky (¢lanek 7, REACH).

Potvrzujeme, Ze naSe vyrobky neobsahuji vice nez 0,1 procenta hmotnosti zadné z latek uvedenych na
zverejnéném seznamu agentury ECHA (SVHC), pokud se na né nevztahuji vyjimky z RoHS (viz vyse).
Rozsiteni zverejnéna kandidatskym seznamem ECHA jsou pfifazena k nasim vyrobkdm, a pokud je znamo,
Ze néktera z téchto noveé pridanych latek je obsazena v nasich vyrobcich, budeme vas o tom neprodlené
informovat.

Toto potvrzeni bylo vytvoreno na zakladé aktualné dostupnych informaci od nasich dodavatelt.

Smérnice o odpadnich elektrickych a elektronickych zafizenich:

Soucasti Control a Arm nepodléhaji smérnici 2002/96/ES o sbéru, recyklaci a vyuziti elektrozafizeni.
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Smérnice o bateriich:
Vyrobek Control obsahuje baterii BIOS.

Likvidace baterii:

Smérnice 2006/66/ES o bateriich uklada povinnost vracet dobijeci a nedobijeci baterie; nelikvidujte je
spolecné se spotrebitelskym odpadem. Likvidujte je v souladu se zakonnymi nafizenimi a odevzdejte je k
recyklaci. Baterie budou recyklovany.

Znacky pod preskrtnutym odpadkovym kosem oznacuiji latky olovo (Pb), kadmium (Cd) nebo rtut (Hg).

3.3.2 CinaRoHS 2

©®

‘ Toxické a nebezpecné latky a prvky / BEMNEENYRFAITE

Nazev dilu , . Sestimocny Polybromovan Polybromované
EB£ TR o REt LRI chrom é bifenyly difenylethery
Al K =) — T
A 2 " A | zEEx | zaTxm
it (He) (cd) (Criv) (PBB) (PBDE)
Kontrola
fos| 52 X e} (e} O o o
Rameno FP3
B2 FP3 X O (6] o (0] (0]
Pripojovaci kabel
robota (e} (e} (¢} (e} o o
EEL
25m/5m/10m
Zarizeni pro nouzové
zastaveni o o o o o o
REELEE
Externi povolovaci
zafizeni o o o o o o
IMNERZ IR

Tato tabulka je zpracovana v souladu s ustanovenimi normy SJ/T 11364-2006.
AFKIRIESI/T 11364-20069HE 4wl -

O: Oznacuje, ze uvedena nebezpecna latka obsazena ve vsech homogennich materidlech pro tuto ¢ast je pod limitnim pozadavkem GB/T
26572-2011.

O: FERZHB oy T ¥ B B R T i A 4 R A T-GB/T 26572-2011 8RR EE K,

X: oznacuje, Ze uvedena nebezpecna latka obsaZena alespoii v jednom z homogennich material( pouzitych pro tuto ¢ast prekracuje limitni
pozadavek GB/T 26572-2011.

X For AR R B 20 —Fh T & WA 4 B 5 T GB/T 26572-201 1 IR = E 3K,

(Podniky mohou v této kolonce déle uvést technické vysvétleni pro oznaceni "X" na zékladé svych skutec¢nych okolnosti)

(EWITREB S HSERER - FULAEPHE—PRMIR "X "W ERAREE)
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3.4 Oznaceni na zarizeni

Rameno
Stitek typu
FRANKA ROBOTICS
Made in Germany
Am B I127-1: 73681343
Version / B / &% | 1\-J3: Franka Research 3
Serial number / 515 / 23 #2 | Y7 ES: 290102-2320001 i
Production date / /"R 4% 2/ WERH: 01204 Lo
Document number / X#-514 / 24 #2 | XEFS: R02210
Payload /| H3 &% / 82 293/ A40-K 3kg
Reach / R IR | 472l [ )-F: 855 mm .
Mass / [ii& | 2% / YA 18kg

Obr. .31 : typovy stitek

Stitek pro nouzové odemknuti

Tri stitky nouzového odemknuti na rameni ukazuji na mista zasunuti, do kterych je tfeba zasunout nastroj pro
nouzové odemknuti, aby bylo mozZné v pfipadé nouze ru¢né odemknout bezpecnostni uzamykaci systém.

Obr. .32 : Stitek nouzového odblokovani

Pad tézkého ramene pfi pouziti nastroje pro nouzové odblokovani

Nebezpeci zachyceni ramenem pri odblokovani kloub.

Pred a béhem odemykani rameno podeprete.
Nevkladejte hlavu ani jiné ¢asti téla mezi ¢lanky Ramena nebo pod né.

Neumistujte ¢asti téla (zejména ruce, prsty) mezi ¢lanky Ramena, koncovy efektor nebo stacionarni
predméty.

Nepouzivejte nastroj pro nouzové odblokovani, pokud je rameno napajeno.
Pouzivejte pouze dodany nastroj pro nouzové odblokovani.

Nastroj pro nouzové odblokovani skladujte v blizkosti ramene.
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Stitek s horkymi povrchy

Obr. .33 : Stitek horkych povrcht

Horké povrchy a vedeni

Pri okolnich teplotach nad 30 °C muze byt povrch robota prilis horky na dotek. Proto neni pri teplotach
nad 30 °C povoleno pouzivat funkci Assist v rezimu Execution.

Funkéni zemni stitek

Stitek funkéniho uzemnéni ukazuje na misto, kde Ize k rameni pfipojit funkéni uzemnéni.

A+

Obr. .34 : Stitek funkéniho uzemnéni

Stitek polohy zvedani

Stitek polohy zvedani oznacuje mista, ve kterych Ize rameno zvedat.

Obr. .35 : Stitek polohy zvedani

Ovladani

Stitek typu

9 FRANKA ROBOTICS Control / #i / 5loi / 3 bA=)b

= EER: 75674217 "@‘ [E S
#s | YUPNES: 295341-2320001
Production date / 4~ A / 44 2 [ #i5 A {1 03-2024

Supply voltage / # B H I [ H 100V AC - 240V AC

Fullload current / 518t / 27 =4 & FEH: 25A(at240V)6.0A(at 100V) .
it / MAC 4 I MACT EL&: 00:80:41:ae:fd:7e

Mains freq |  HE 4% /40 504 TREM#E.  50-60 Hz @ =k

Mass | 8 | 22 | 32: Tkg Is

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

Obr. .36 : Ovladani typovych stitka

Model number / £ 5 / 2¢
Serial number / 515 / 22

g
14
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Externi povolovaci zafizeni

Typovy stitek

9 FRANKA ROBOTICS
Made in Germany

External Enabling Device /

SMEPRERE 2R BN 43

PR R=TIT IS A: 78674562

Serial number { {315 | 4% ¥z /

YUPNES: 296880-2320001 .,

Production date / 47 B / %

AU BERH: 122023 ¢

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

Obr. .37 : Typovy stitek externiho zafizeni

Zarizeni pro nouzové zastaveni

Typovy stitek

FRANKA ROBOTICS

Made in Germany % 3
Emergency Stop Device /
ERBILREE 188 ‘

K | BEFLLTIMR: 78567385
Serial number / 515 / 28 Hs
YUFIES: 302267-2320001
Production date / £/~BH] / 44 ¢

| 8 A H:12-2023 D
Frei-QOtto-Str. 20, 80797 Munich, Germany

Obr. .38 : Typovy stitek zafizeni pro nouzové zastaveni
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4 SAFETY

4.1 Bezpecnostni pokyny a obecné udaje

Vystrazna upozornéni

Pred instalaci, uvedenim do provozu a provozem zafizeni si peclivé prectéte tento navod a veskerou dalsi
dokumentaci. Vezméte na védomi bezpecnostni pokyny i obecné udaje.

Vystrazna upozornéni jsou umisténa nasledovné:

Typ nebezpeci
Moiné nasledky nebezpeci
Uhybné/vyhybaci manévry, které je tfeba provést

V této prirucce jsou pouzita nasledujici vystrazna upozornéni:

A NEBEZPECI

NEBEZPECI oznacuje nebezpecnou situaci, ktera, pokud se ji nevyhnete, miize mit za nasledek smrt nebo
vazné zranéni.

A VAROVANI

VAROVANI oznacuje nebezpecnou situaci, kterd maze mit za nasledek smrt nebo vazné zranéni, pokud se ji
nevyhnete.

UPOZORNENI oznacuje nebezpecnou situaci, ktera by mohla vést k lehkému nebo stfedné tézkému zranéni,
pokud se ji nevyhnete.

UPOZORNEN/

UPOZORNENI oznacuije informace, které jsou povazovany za dileZité, ale netykaji se nebezpedi.

BEZPECNOSTNI
POKYNY

BEZPECNOSTNI INSTRUKCE oznacuji procesy, které je tieba prisné dodrzovat.

Oznaceni

1
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Oznacuje, kde Ize ziskat dalsi informace.

4.2 Upozornéni na odpovédnost

Franka Research 3 byla vyvinuta v souladu s pfislusSnymi normami kvality. V priibéhu vyvoje bylo provedeno
posouzeni nebezpecdi a rizik podle normy EN ISO 12100, které je zakladem pro Franka Research 3 a tuto prirucku.

Rameno je vybaveno pfirubou koncového efektoru ISO podle normy DIN ISO 9409-1-A50.

Tento dokument obsahuje montazni navod pro Franka Research 3 jako ¢astecné zkompletovany stroj. Obsahuje
popis podminek, které musi byt spinény, aby spravné zabudovani do konecného strojniho zarizeni neohrozilo
bezpecnost a zdravi (napt. priloha | smérnice o strojnich zafizenich 2006/42/ES ).

4.3 Zamyslené pouziti

Franka Research 3 je uréena vyhradné pro pouziti ve vyzkumu a vyvoji v akademickém a prlimyslovém prostiedi.
Systém smi byt pouzivan pouze v fadném technickém stavu, k uréenému tcelu a v rdmci technickych specifikaci
a provoznich podminek, s védomim bezpecnosti a mozZnych nebezpedi.

Tento systém Franka Research 3 je urcen vyhradné k pouziti, které je popsano v tomto navodu.

Normalni a rozsifené pracovni podminky, za kterych by mél robot pracovat, jsou uvedeny v kapitole8
"TECHNICKE SPECIFIKACE " a v kapitole10.2 "Spravna instalace Misto ".

4.4 Nespravné pouziti

A NEBEZPECI

Nespravné pouziti pfistroje Franka Research 3

Nebezpeci ohrozeni Zivota a riziko zranéni, jakoz i riziko poskozeni, poskozeni robota a dalSich hmotnych
statka.

e Franka Research 3 pouZivejte pouze v bezvadném technickém stavu.

e Franka Research 3 pouZzivejte pouze v okolnich a provoznich podminkach popsanych v tomto dokumentu.
Nespravnym pouzivanim robota Franka Research 3 zanikd zaruka a odpovédnost vyrobce. Jakékoli pouZiti
odlisné od uré¢eného pouziti je povaZovano za nespravné poufziti a neni pfipustné.

Za nespravné pouziti se povaZzuje jakékoli pouziti, které se odchyluje od varovani, upozornéni a pokyn0
uvedenych v této pFirucce a v priru¢ce Zacindme, zejména, nikoli vSak vyluéné, nasledujici pouziti:

e  Preprava osob nebo zvirat

e Preprava bez obalové pdzy a originalniho baleni
e Pouziti jako horolezecka pomtcka

e  Opirani o rameno

e Pouziti v oblastech s nebezpecim vybuchu

e Pouziti pod zemi

e Pouziti pro manipulaci s radioaktivnimi predméty
e Pouziti ve venkovnim prostredi

e  Pouziti jako zdravotnicky prostfedek

e  Pouziti jako sluZzebni paze, napt. pro péci o seniory
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e Pouziti v blizkosti déti

e  Manipulace s kapalinami
e  Pouziti v jiné nez svislé montazni poloze
e Pouziti mimo stanovené provozni meze

Upravy Franka Research 3, které spole¢nost Franka Robotics vyslovné nepovoluje, nejsou povoleny a povedou
ke ztraté zaruky a narokiim z odpovédnosti. Mezi nepovolené Gpravy patfi mimo jiné nasledujici:

e Jakékoli Upravy mechanické konstrukce
e Lakovani
e  Obalovani robotické konstrukce, pokud se nepouziva zarizeni s certifikaci FE.
Spolecnost Franka Robotics povoluje pouze nasledujici Gpravy Franka Research 3:
e Instalace externiho systému vedeni kabell (m(Ze mit vliv na pohyb a chovani systému pfi Fizeni)
e  Montaz zafizeni na prirubu
e  Zakryti otvor( pro Srouby
Je zakadzano otevirat rameno a skfin ovladani a dalsi zafizeni.
Robot smi byt pouZzivan pouze na mistech, kde je zajistén dostatecny prostor a bezpecné pouzivani.

Spolec¢nost Franka Robotics neruci za Skody zplsobené namontovanym zafizenim nebo skody zplsobené
nespravnym pouzivanim.

4.5 Obecna mozna nebezpeci a bezpecnostni opatreni pri praci s
roboty

Shrnuti moznych nebezpeci

Rozsahly, ale nikoliv konec¢ny seznam p,ebezpe(:l’, ktera obecné mize predstavovat roboticky systém, naleznete
podle normy EN ISO 10218-1:2011 PRILOHA A.

Zvlastni pozornost je zde vénovana nasledujicim nebezpecim, kterd mdze predstavovat Franka Research 3:

A NEBEzZPECI

Nebezpeci elektrického proudu nebo pozaru a nebezpecné vypary
Ohen a vypary mohou zpUsobit dychaci potiZze, podrazdéni oci, poskozeni plic, otravu a mohou vést k amrti.

e Nepouzivejte pristroj Franka Research 3 mimo jeho uvedené specifikace.

A NEBEZPECI

Poskozené vodice nebo nevhodna elektricka instalace

Nebezpeci poranéni osob elektrickym proudem, jakoz i materialni Skody.

e  Pristroj Franka Research 3 pouZivejte pouze v bezvadném technickém stavu.
e Systém nouzového zastaveni instalujte pouze s kvalifikovanym personalem.

e  Zkontrolujte kabely a elektrickou instalaci.
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A NEBEZPECI

Nebezpeci doutnajiciho pozaru

Prilis mnoho zafizeni pfipojenych k napajecimu systému mdze vést k pretizeni elektrické instalace a mlze mit
za nasledek doutnajici pozary, které mohou zpUsobit smrt nebo vazné poskozeni osob.

e  Pripojte zafizeni Franka Research 3 odpovidajicim zptsobem, aby nedoslo k pretizeni elektrické instalace.

e Nainstalujte odpovidajicim zplisobem zarizeni na ochranu proti pretizeni.

A VAROVANI

Predméty padajici z koncovych efektorti v disledku preruseni napajeni.
Predméty padajici z chapadla mohou vést k poranéni rukou, prstt, chodidel a prst(.
e Vzdy pouZivejte osobni ochranné pomdcky (napi. bezpeénostni obuv).

e Pouzivejte vhodny typ chapadel, abyste zabranili padu predméta.

A VAROVANI

Pady a neocekavané pohyby robota, zejména v oblastech ohrozenych zemétresenim.

Nebezpeci vaznych poranéni, jako je rozdrceni, potrhani kiize a propichnuti.

e  Plosinu vyrovnejte.

e Rameno instalujte pouze na rovné, nepohyblivé a stabilni plosiny. Zrychleni a vibrace nejsou pripustné.
e Rameno neinstalujte na visici, naklonéné nebo nerovné plosiny.

e Plosinu vyrovneijte do svislé polohy.

e Zajistéte spravné polozené a tésné sSroubové spojeni.

e Po 100 hodinach provozu dotahnéte srouby spravnym utahovacim momentem.

e Pokud je zarizeni provozovano v oblasti ohrozené zemétresenim, zohlednéte prislusné posouzeni
nebezpedi a rizik.

A VAROVANI

Nebezpecné a nekontrolované pohyby ramene

Nebezpeci vazného poranéni, napriklad rozdrceni, roztrzeni kiize a propichnuti od ramene a koncovych
efektord.

e Ujistéte se, ze koncovy efektor a/nebo hmotnost uchopeného objektu a hmotnostni stfed (CoM) jsou
spravné parametrizovany.

e Béhem provozu se nepriblizujte k pracovnimu prostoru.

Poskozené kabely, zastrcky, mechanicka skfin nebo tnik oleje.

Kontakt s unikajicim olejem muze zpUsobit podrazdéni oc¢i nebo pokozky.
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Rizika spojena s elektrickym proudem mohou vést k téZkym zranénim.

e  Pristroj Franka Research 3 pouzivejte pouze v bezvadném technickém stavu.

e Poskozené kabely, zastrcky a mechanické pouzdro nepouzivejte k provozu. V pfipadé pochybnosti
kontaktujte spole¢nost Franka Robotics.

Zdravy stav

Prosakujici mazivo nebo olej dutinami konstrukénich prvka robota.
Podrazdéni kdze a o¢i.

e  Zastavte provoz stroje.

e Kontaktujte vyrobce.

e Pouzivejte rukavice.

e Pri zasazeni oci nebo kize vyhledejte |ékarskou pomoc.

Poruchy

UPOZORNENI

O pripadnych poruchach bude provozovatel informovan prostrednictvim aplikace Desk. Poruchy je tfeba pred
pokrac¢ovanim v provozu odstranit.

e Pri odstranovani pripadnych poruch postupujte podle pokynt v uzivatelském rozhrani Franka. Mize byt
nutny restart systému.

PretiZeni kloubt

UPOZORNENI

Offline pretiZzeni vsech kloub(i robota miZze vést k jeho materialnimu poskozeni.
e Provedte posouzeni rizik s ohledem na predvidatelné nespravné pouziti .

e Dodrzujte varovani systému, abyste v pripadé potreby vyradili robota z provozu.

4.6 Mozna nebezpeci a bezpecnostni opatreni souvisejici s
aplikaci

Pfi planovani a navrhovani aplikace a provadéni posouzeni nebezpedi a rizik pro dokoncené stroje je tfeba vzit v

Gvahu nasledujici mozné aspekty souvisejici s bezpecnosti. Integrator je povinen provést analyzu rizik.

Funkce a vlastnosti riznych trovni bezpecnosti

Franka Research 3 nabizi funkce a vlastnosti riznych Grovni bezpecnosti. VSechny bezpecnostni funkce a jim
odpovidajici bezpecnostni stupné jsou popsany v ¢asti Bezpec¢nostni funkce v kapitole4.11 "Bezpecnostni funkce
". VSechny ostatni funkce popsané v této kapitole nejsou klasifikovany jako bezpecnostni stupné podle norem
EN ISO 13849-1 nebo EN 62061. Na dostupnost téchto funkci se proto nesmite spoléhat.

UPOZORNUJEME, Ze integrator je povinen provést analyzu rizik.
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Neocekavany pohyb

Neocekavany pohyb ramene

PouZiti réznych aplikaci, manipulovanych koncovych efektor( a okolnich pfedmétt maze zpUlsobit rozdrceni
mezi segmenty ramene a naraz a kolizi.

o Ujistéte se, Ze koncovy efektor a/nebo hmotnost objektu a stfed hmotnosti (CoM) jsou spravné
parametrizovany.

e Béhem provozu se nepriblizujte k maximalnimu pracovnimu prostoru.

Zachyceni uvnitf dokonceného stroje

A VAROVANI

Nebezpeci zachyceni ¢asti téla nebo osoby

Nebezpeci vazného poranéni, napriklad rozdrceni, roztrzeni kiize a propichnuti od ramene a koncovych
efektord.

e Nevkladejte casti téla mezi segmenty Ramena.
e V pripadé akutniho smrtelného nebezpedi:
1. Stisknutim zarizeni nouzového zastaveni zastavte provoz robota.

2. Rucné vytahnéte nebo vytlacte Rameno z nebezpecné polohy.

Dalsi informace naleznete v ¢asti Nouzové odblokovani v kapitole4.9 "Ruéni pohyb ramene ".

Zapojeni koncovych efektor

UPOZORNENI

Pokud se s pristrojem Franka Research 3 pouziva koncovy efektor, sniZzuje se maximalni pripojitelné uzitecné
zatizeni o hmotnost koncového efektoru a jeho vnéjsi kabelaze.

UPOZORNENI

Externi kabelaz zvysuje zatiZzeni a kroutici momenty ramene, coZ maze ovlivnit vykonnost ovladani zafizeni
Franka Research 3.

Iniciace pohybu externé zapojenych koncovych efektort, pridruzenych zafizeni.

UPOZORNEN/

Vzhledem k rldznym konfiguracim, nainstalovanym aplikacim a sluzbam mu(Ze Franka Research 3 vysilat
protokoly do pfipadné pripojenych stroju (v¢. spousténi pohybu), externé zapojenych koncovych efektort a
dalsich pridruzenych zarizeni. Uvédomte si prosim mozna souvisejici rizika spojena s pouzivanim externich
zarizeni.

Dalsi informace naleznete v ¢asti Zahjeni pohybu v kapitole13.6.11 "Test & Jog ".
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Jeden bod ovladani
Franka Research 3 Ize ovladat prostfednictvim jediného pripojeni Franka Ul nebo polni sbérnice. Mechanismy

Single Point of Control (SPoC) zajistuji ovladani pouze jednim zdrojem. SPoC se vztahuje i na polni sbérnice. Dalsi
informace o SPoC naleznete v kapitole13.2 "Jeden bod ovladani .

A

UPOZORNENI

Neocekavany pohyb ramene

Nebezpeci vazného poranéni, napriklad rozdrceni, roztrzeni kize a propichnuti od Ramena a koncovych
efektoru.

o Ujistéte se, Ze koncovy efektor a/nebo hmotnost objektu a stfed hmotnosti (CoM) jsou spravné
parametrizovany.

e Béhem provozu se nepriblizujte k pracovnimu prostoru.

e V pripadé akutniho smrtelného nebezpeci:
1. Stisknéte zarizeni nouzového zastaveni, abyste zastavili provoz robota.
2. Rucné vytahnéte nebo vytlacte rameno z nebezpecné polohy.

e V pripadé nebezpeci, které neohroZzuje Zivot:

1. V pripadé ohrozeni Zivota pouZijte nouzovy odblokovaci nastroj a presurite rameno.

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

A VAROVANI

Horké povrchy

Dlouhodoba manipulace s kovovymi nebo plastovymi segmenty ramene po intenzivnim provedeni tkolu mize
zpUsobit tepelné popaleniny.

o Nedotykejte se segmentt ramene déle nez 60 sekund po zastaveni pristroje Franka Research 3 po
intenzivnim provedeni Glohy pri maximalnim uzitecném zatizeni a prodlouzené teploté.

A VAROVANI

Horké povrchy a vedeni
Pri okolnich teplotach nad 30 °C mUiZe byt povrch robota prilis horky na to, abyste se ho mohli dotknout. Proto
neni pri teplotach nad 30 °C povoleno pouzivat funkci Assist v reZimu Execution.

Ucinky zavisi na tkolu a prostiedi.

Pozadované bezpeénostni pokyny zavisi na posouzeni rizik (s ohledem na horké povrchy).

BEZPECNOSTNI
POKYNY

Pfi prodlouzenych teplotach okoli mezi 25 °C a 45 °C (po intenzivnim provadéni tlohy a po nastaveni Franka
Research 3 do stavu "monitorované zastaveni") musi integrator zavést opatieni a vyhodnotit rizika pfi delsim
dotyku ramene (< 60 s), aniz by doslo k tepelnému popaleni (EN ISO 13732-1:2006). Opatieni zahrnuji mimo
jiné nasleduijici:

e Doba ochlazeni robota.
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e Vypnuti robota na urcitou dobu.

e  Upozornéni obsluhy.
e  Oznaceni mist, ktera jsou s nejvétsi pravdépodobnosti horka.

e  Zakaz pfistupu k robotu.

BEZPECNOSTNI
POKYNY

Integrator musi provést opatreni pro dotyk povrchd ramene, koncového efektoru a priruby koncového
efektoru s ohledem na mozné zahrati, které mulze vést k tepelnym popalenindm (EN I1SO 13732-1:2006).
Opatreni zahrnuji mimo jiné nasledujici:

e Doba ochlazovani robota.

e Vypnuti robota na urcitou dobu.

e  Upozornéni obsluhy.

e  Oznaceni mist, ktera jsou s nejvétsi pravdépodobnosti horka.

e  Zakaz pristupu k robotu.

4.7 Instalace bezpecnostnich periferii

Instalace nouzového zastaveni

Zarizeni nouzového zastaveni je tfeba instalovat podle obecné platnych a uznavanych technickych norem, napr.
evropskych norem EN 60204 a souvisejicich.

Zarizeni nouzového zastaveni dodavané spolecnosti Franka Robotics je tfeba pfipojit k portu X3.1. K portu X3
mohou byt pfipojena i jina zafizeni nez zarizeni nouzového zastaveni dodané spolec¢nosti Franka Robotics.

Zarizeni pripojena k signalu nouzového zastaveni musi odpovidat normé EN 60947-5-5 nebo EN 62061.

Odpojena zarizeni, ktera jiz neplni bezpecnostni funkci, ukladejte mimo zarizeni, aby nedoslo k jejich chybné
aktivaci.

UPOZORNENI

Pripojené zarizeni nouzového zastaveni umistéte tak, aby bylo v pripadé nouze vzdy dosazitelné, ale aby bylo
mozné zabranit jeho nahodnému pouziti.
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Obr. .41 : Pfipojeni zafizeni nouzového zastaveni

| 1 | X3 - konektor bezpecnych vstupt | 2 ‘ Zarizeni nouzového zastaveni |

Doba zastaveni a vzdalenost

Doba zastaveni (tj. doba, kterd uplyne mezi poZzadavkem na nouzové zastaveni a Gplnym zastavenim ramene) a
vzdalenost zastaveni (tj. vzdalenost, kterou rameno urazi po aktivaci nouzového zastaveni do Uplného zastaveni)
byly méreny podle normy EN ISO 10218-1, pfiloha B. Dobu zastaveni a vzdalenost naleznete v priloze tohoto
dokumentu.

4.8 Systém uzamykani s ochranou proti selhani

Systém uzamykani s ochranou proti selhani

KdyzZ je rameno odpojeno od napdjeni, blokovaci Srouby automaticky zablokuji vSech sedm kloubt. Blokovaci
Srouby mechanicky blokuji jakykoli pohyb tykajici se kloubd, takZe rameno z(istane v poloze, i kdyZ neni napajeno.

Vzhledem k technologii téchto zajistovacich sroubl nelze pfi odpojeni napéajeni zachovat presnou polohu.
Zajistovaci srouby se uzamknou se slysitelnym cvaknutim a rameno se snizi o nékolik centimetr(l. Zejména v
kloubech, které jsou vzhledem ke svému nastaveni a poloze obzvlasté ovliviiovany gravitaci.

Odblokovani bezpecnostniho blokovaciho systému

Jakmile se bezpecnostni blokovaci systém odemkne, kazda osa se mirné pohne.

4.9 Rucni pohyb ramene

Pohyb ramene bez elektrického napajeni

Presouvani ramene

Nebezpeci vazného poranéni, napriklad rozdrceni, natrzeni kiize a propichnuti.

e Vzdy pouzivejte osobni ochranné pomucky (nap¥. ochranné bryle).

e Integrator musi provést analyzu rizik pro vSechny pripojené koncové efektory.

e Béhem provozu nestlijte v maximalnim pracovnim prostoru.
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UPOZORNENI

Integrator musi posoudit riziko, Ze dojde k zachyceni osoby.
Pokud dojde k zachyceni osoby ramenem, postupujte podle jedné ze tfi nize uvedenych moznosti uvolnéni,
abyste ji osvobodili i po odpojeni napajeni.

e Pomoci nastroje pro nouzové odblokovani u pfislusnych otvord kloubu, ktery ma byt odblokovan,
robota odemknéte a pohybujte s nim rucné.

e  Odsroubujte zakladnu ramene z jeho montazniho mista.
e Ramenem pohybujte ru¢né.

V pripadé neakutniho nebezpedi a zaseknuti Ramena pouzijte Nastroj pro nouzové odblokovani.
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A VAROVANI

Pad tézkého ramene pfi pouziti nastroje pro nouzové odblokovani
Nebezpeci zachyceni ramenem pii odblokovani kloubt.

e Pred a béhem odemykani rameno podeprete.

o Nevkladejte hlavu ani jiné ¢asti téla mezi ¢lanky Ramena nebo pod né.

e Neumistujte Casti téla (zejména ruce, prsty) mezi ¢lanky Ramena, koncovy efektor nebo stacionarni
predméty.

e Nepouzivejte nastroj pro nouzové odblokovani, pokud je rameno napajeno.
e Pouzivejte pouze dodany nastroj pro nouzové odblokovani.

e Nastroj pro nouzové odblokovani skladujte v blizkosti ramene.

Akce: Nouzové odblokovani

BEZPECNOSTNI
POKYNY

1. Stisknutim Zarizeni pro nouzové odblokovani zastavte provoz robota.
2. Vezméte odblokovaci nastroj ze zakladny pilota.

3. Podrzte segmenty ramene.
4

Zasunte odblokovaci nastroj do prislusnych lichobéznikovych otvor(i a postupné odemknéte jeden nebo
vice kloub.

Otvory jsou oznaceny stitkem "Nouzové odblokovani'.

Segmentem ramene Ize nyni ru¢né pohybovat.

Obr. .42 : Nouzové odblokovani

UPOZORNENI

Uvédomte si, Ze jakmile je vloZzen odblokovaci nastroj, mize segment Ramena smérem k zapésti Ramena
gravitacné spadnout.
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UPOZORNENI

e Integrator musi zajistit, aby byl odblokovaci nastroj uloZen v drzaku na zakladné robota.
e  Odemykaci nastroj nevyjimejte, pokud se nejedna o nouzovou situaci.

e  Odemykaci nastroj musi byt vzdy v dosahu.

e Pouzivejte pouze originalni odblokovaci nastroj.

e Odemykaci nastroj pouzivejte pouze v pripadé nouze.

Akce: Odemknéte odemykaci zafizeni: Ru¢ni odsunuti

# -+

Nz

Obr. .43 : Ru¢ni odtlaceni

BEZPECNOSTNI
POKYNY

V pripadé akutniho smrtelného nebezpeci:
1. Stisknutim zarizeni nouzového zastaveni zastavte provoz robota.
2. Rucné vytahnéte nebo vytlacte rameno z nebezpecné polohy.

3. Zajistéte rameno robota proti padu.

UPOZORNENI

Rucni tahani nebo tlaceni ramene vede k jeho poskozeni, protoZe klouby jsou pretizené.

e Rameno by mélo byt rucné vytahovano nebo odsouvano pouze v situacich, které jsou kritické z hlediska
bezpecnosti.

4.10 Bezpecnostni koncepce

Koncepce bezpecnosti systému Franka Research 3 poskytuje jednoduchy pristup k zajisténi bezpecnosti
robotického systému v ramci jeho cilové aplikace. Systém poskytuje soubor bezpecénostnich funkci, které jsou v
souladu s normou EN ISO 13849-1. Dalsi informace o bezpec¢nostnich funkcich naleznete v kapitole4.11
"Bezpecnostni funkce ".

Pomoci nastroje Franka Ul Watchman mliZze bezpecnostni operator pouZivat tyto bezpecnostni funkce v
takzvanych bezpecnostnich pravidlech a scénérich k pokryti rizik identifikovanych v analyze rizik provedené pro
robotickou burku a aplikaci.

Konfigurace bezpecnostniho systému prostrednictvim nastroje Watchman je rozdélena do dvou ¢asti:

e V nastaveni bezpecnosti se konfiguruji obecnd nastaveni dllezita pro bezpecnost (napr. definovani
chovani bezpecénych vstupu).

e Bezpecnostni scénare umoziuji pokryt riizné situace vhodnymi bezpecnostnimi opatfenimi.

Kazdy bezpecnostni scénaf mize definovat jedno nebo vice bezpecnostnich pravidel pro pokryti urcité
situace/stavu, ve kterém se robot mize nachazet.
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Kazdé bezpecnostni pravidlo se sklada z bezpecnostni funkce, volitelnych podminek (definujicich, kdy je pravidlo
aktivni) a reakce spusténé pfi poruseni bezpecnostni funkce.

Pomoci bezpec¢nostniho nastaveni a bezpecnostnich scénari mlze operator nastavit bezpecnostni systém podle
potreb zjisténych analyzou rizik. Franka Research 3 se dodava s preddefinovanou a predem ovérenou sadou
scénarl. Pokud jsou vhodné k pokryti potfeb odhalenych analyzou rizik, Ize toto nastaveni pouzit out-of-the-
box.

Pokud jsou poZadovana specificka bezpecnostni pravidla a scénare, mize bezpecnostni operator preddefinované
scénare a pravidla upravit pomoci nastroje Watchman. Nékteré bezpecnostni scénare jsou uréeny pouze pro
¢teni nebo obsahuji pevné stanovend pravidla, aby byla zajisténa minimalni sada bezpecnostnich opatreni
béznych pro vétsinu aplikaci. Obecné jsou tyto predvolby definovany normou ISO 10218-1.

Bezpecnostni operator musi vSechna vlastni bezpe¢nostni nastaveni a scénare pred jejich potvrzenim a aktivaci
na robotu ovérit.

Preddefinované bezpecnostni scénare pokryvaji mozné provozni stavy systému.

UPOZORNENI

Béhem obnovy porusenych bezpecnostnich funkci se systém prepne na preddefinovany scénar obnovy, aby
zajistil bezpeénou obnovu. Plvodni scénaf (napt. Prace), ve kterém doslo k poruseni, jeho pravidla a zejména
porusena bezpecnostni funkce nejsou béhem obnovy aktivni. Jakmile je zotaveni dokonceno, systém se
prepne zpét do plvodniho scénére. Integrator musi pri provadéni posouzeni nebezpedi a rizik specifickych
pro aplikaci pro dokoncéené strojni zarizeni vzit v Gvahu preddefinované scénare obnovy.

Scénare pro stavy v rezimu programovani

Necinnost (pouze pro ¢teni)

e UZivatel mlzZe byt v blizkosti robota, ale neinteraguje s nim. Robot je v bezpecné sledovaném klidovém
stavu.

e Jedna se o vychozi stav v reZimu Programovani, pokud neni aktivni Zadny jiny reZzim nebo pokud jsou
pritomny konfliktni vstupy.

Ucéeni (nastavitelné)
e  UzZivatel mizZe robota vést rukou.
e  Bezpecny aktivaéni signal: Stisknuti aktiva¢niho tlac¢itka umisténého na rukojeti Pilot-Grip.
e  Bezpecnostni obsluha mdze prizplsobit preddefinovany limit rychlosti.

Test & Jog (pfizpusobitelné)

e UZivatel sleduje a ovéfuje provadéni vytvorené Ulohy a palcl robota prostfednictvim uzivatelského
rozhrani Franka .

e  Signal bezpe¢né aktivace: Externi aktivaéni zafizeni (X4).

e  Bezpecnostni operator si mize preddefinovany limit rychlosti pfizptsobit.
Otevirani/zavirani brzd (pouze pro ¢teni)

e Aktivni pri otevieni nebo zavreni brzd.

e  Prodlouzeni pohybu a rychlost jsou bezpe¢né omezeny.

Scénare pro stavy v rezimu provadéni

Prace (pfizpUsobitelné)

e  Robot pracuje samostatné provedenim ukolu.
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e Tento scénar je predem naplnén pravidly aktivujicimi bezpe¢nostni funkci bezpe¢né monitorovaného
zastaveni (SMSS), ktera zastavi robota, kdyZ jsou otevieny vstupy X3.2 nebo X3.3. Je tfeba nastavit
pravidlo pro spusténi funkce "Bezpecné monitorovany klidovy rezim" v ramci "Prace", aby bylo mozné
prepnout do rezimu "Asistent".

e  Bezpecnostni operator mlze v rdmci tohoto scénare upravit véechna pravidla.
Assist (pFizpUsobitelné)
e Spolec¢na operace "rucni vedeni " definovana normou ISO 10218-1 v reZimu provadéni.

e Signal bezpecné aktivace: Stisknuti aktivacniho tlacitka umisténého na rukojeti Pilot-Grip, kdyz je robot
v bezpecné sledovaném klidovém stavu.

e  Bezpecnostni operator mulze prizpUsobit limit rychlosti pro tento rezim a/nebo pridat viastni pravidla.

Otevirani/zavirani brzd (pouze pro ¢teni)
e  Aktivni, kdyz jsou brzdy otevieny nebo zavieny.

e  Prodlouzeni pohybu a rychlost jsou bezpec¢né omezeny.

Chybové/poruchové stavy

Nasledujici stavy nejsou pri béZzném provozu robota aktivni. Aktivnimi se stavaji pouze v pripadé, Ze dojde k
poruseni bezpecnostnich funkci v ostatnich stavech nebo k chybam ddlezitym z hlediska bezpecnosti.

Prace neplatna (pouze pro ¢teni)

Pokud neni k dispozici Zadny platny bezpecnostni scénar pro pracovni rezim, aktivuje se jako zaloha scénar "Work
invalid", ktery zabrani pohybu robota.

Violation idle (pouze pro ¢teni)

Tento stav je aktivni poté, co je porusena néktera bezpecnostni funkce a byla provedena pfislusna reakce.

Zotaveni (chyba polohy, poruseni kloubniho limitu nebo poruseni prostoru) (pouze pro ¢teni)
Tento stav je aktivni, kdyZ se robot zotavuje z porusené bezpec¢nostni funkce nebo chyby.

Signal aktivace bezpecného systému: V zavislosti na typu poruseni nebo chyby.

Programming

release External release Pilot-Grip’s
Enabling Device l l Enabling Button
press External press Pilot-Grip’s
Test & Jog ~®— Enabling Device ™ Idle — Enabling Button % Teach
select “Execution” select “Programming”
in DESK in DESK
Work ~— SMSS deactivated Monitored Stop —— press Pilot-Grip’s —p» Assist (optional)

Enabling Button

X T T release Pilot-Grip’s
BNSS ecuvated Enabling Button

Execution

Obr. .44 : Stavy béhem normalniho provozu.
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4.11 Bezpecnostni funkce

A VAROVANI

Horké povrchy a vedeni pfi obnové

Pri okolnich teplotach nad 30 °C mdze byt povrch robota prilis horky na dotek. Proto je tfeba v pripadé vyskytu
poruseni bezpecnostni funkce, které vyzaduje vedeni rukou béhem zotavovani, dodrZzovat nasledujici pokyny:

e  Zotavovani smi provadét pouze personal specialné vyskoleny pro tuto situaci.

e Pred obnovou je tfeba vyhodnotit povrchové teploty, aby byly v mezich, kterych se Ize dotknout. Doba
ochlazovani zavisi na predchozim provozu a okolnich teplotach.

e Pritomto postupu se doporucuje pouzivat tepelné odolné ochranné rukavice.

UPOZORNENI

Franka Research 3 rozlisuje dva druhy bezpec¢nostnich funkci: kontrolni funkce a funkce zastaveni.
Monitorovaci funkce zarucuji, Ze nebudou prekro¢eny mezni hodnoty, napf. rychlost (SLS-J), poloha (SLP-C)....

Zastavovaci funkce se spoustéji pri poruseni monitorovani nebo bezpecnostniho vstupu. Povinnosti
provozovatele bezpecnostnich systém( je pri konfiguraci limitd zohlednit casy zastaveni a vzdalenosti
zastaveni.

UPOZORNENI

Pripojeni externich zafizeni se samostatnym napajenim muze ohrozit bezpecnostni funkci systému, pokud
nejsou dodrZeny elektrické jmenovité hodnoty.

Kromé toho musi byt napéti v pripojenych zafizenich bud SELV, nebo vhodné oddéleno od signala
pripojenych k systému.

Bezpecné vstupy

Nazev Popis Bezpecnostni Reakce na zastaveni

hodnota

X3.1 - Nouzové zastaveni Konektor X3 v zakladné robota PLd/ Cat.3 Zastaveni kategorie 1
poskytuje jeden bezpecny vstup
pro pfipojeni nouzového zastaveni.

X4 - Externi povoleni Konektor X4 v zakladné robota PLd/ Cat.3 Uvolnénim nebo Uplnym stisknutim tlacitka
poskytuje jeden bezpecny vstup Enabling se aktivuje bezpecnostni funkce
uréeny pro pripojeni 3polohového SMSS. Reakce v pripadé poruseni SMSS zavisi
externiho povolovaciho zafizeni. na aktivnim bezpec¢nostnim scénafi.

Povolovaci tlacitko Tripolohové tlacitko Enabling PLd/ Cat.3 Provozr?| rezim Pvrograrpovanl ; Za,Ster?m "

R ‘ix . . kategorie 1 (viz preddefinovany scénar "Idle").
Button je umisténo v blizkosti I o .
piiruby na pilotni rukojeti robota. Provozr_n rezim Provedenl,: l,?fe.akce’ v zavislosti

na konfiguraci SMSS ve scénafi "Prace".
Béhem poruseni bezpec¢nostni funkce nebo
obnoveni chyby vyvola Uplné stisknuti nebo
uvolnéni povolovaciho tla¢itka zastaveni
kategorie 1.

X3.2 - Bezpecny vstup 1 Konektor X3 na zakladné robota PLd/ Cat.3 Zavisi na konfiguraci v bezpec¢nostnich

X3.3 - Bezpe&ny vstup 2 poskytuje dva dalsi bezpe¢né scénéfich.
vstupy. Chovani téchto dvou
vstupt |ze nakonfigurovat v
bezpecnostnim nastaveni.
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Monitorovaci funkce

Nazev Zkratka Popis Bezpecnostni | Obnova v pfipadé poruseni

hodnoceni UPOZORNENI: Provozovatel mize
obnovit vsechna poruseni.

A Pokud je aktivovan SLP-C, nelze robota ovladat pomoci FCI!

Bezpecné omezena SLP-C Sledovani kartézské polohy PLd /kat. 3 Porusené meze polohy nebo
kartézska poloha urcitych bodd na rameni. Poloha orientace se zobrazi v Desce
se kontroluje vici uzivatelem uZivatelského rozhrani Franka.
definované kartézské oblasti. « Odblokovani brzd robota.
Monitorovany jsou nasledujici « Vyvedte robota mimo kartézsky
body: limit polohy. UZivatelské rozhrani
e Pfiruba Franka zobrazi, zda jiZz nejsou
o Koleno poruseny limity polohy.
o Zapésti o Dokoncete zotaveni stisknutim

o Zakaznikem definované sféry tlacitka Potvrdit v okné Desk.

nastroje
Monitorovani Ize nakonfigurovat
tak, aby signalizovalo poruseni
bud tehdy, kdyZ se jeden nebo
vice bod(l nachazi uvnitf
definovaného prostoru, nebo kdyz
se jeden nebo vice bod{ nachazi
mimo definované meze.

Parametrizace:
¢ Model koncového efektoru (az
pét sfér)
o  Polomér kazdé sféry
o Poloha stfedu kazdé koule
vzhledem k prirubé
Tip: Toto nastaveni je obecné a
ovlivni véechny bezpecnostni
funkce pouzivajici tento model
nastroje.
o Sledovany kartézsky prostor
(pole)
e Poruseni, je-li uvnitf/vné

A Kdyz je aktivovan SLS-C, nelze robota ovladat pomoci FCI!

Bezpecné omezeni SLS-C Sledovani kartézské rychlosti PLd/kat. 3 Poruseni limitu rychlosti se zobrazi v
kartézské rychlosti urcitych bodd na konstrukci dialogu v uzivatelském rozhrani
ramene. Monitorovany jsou Franka.
nasledujici body: o Poruseni potvrdte stisknutim
e Pfiruba tlacitka ve vyskakovacim hlaseni.
e Koleno Zadny dalsi postup obnovy neni
o Zapésti nutny.

o stiedy zakaznikem
definovanych nastrojovych sfér

Parametrizace:
o Limit pro kartézskou rychlost

Bezpecné sledovany SMSS Sledovani klidového stavu v PLd/ Cat.3 V uzivatelském rozhrani Franka se
klidovy rezim kartézském prostoru urcitych zobrazi dialogové okno poruseni.
bodd na konstrukci ramene. e Potvrdte poruseni stisknutim
Monitorovény jsou nasledujici tlagitka .
body: Zadny dalsi postup obnovy neni
e Pfiruba nutny.
e Koleno
o Zapésti

o stfedy zakaznikem

definovanych nastrojovych sfér
UZivatel nemdZe ménit parametry
této bezpecnostni funkce.

Bezpecné vypnuti SEEPO Bezpecné vypnéte napajeni PLb /kat. b Nap3jeni koncového efektoru Ize
koncového efektoru poskytované koncovému efektoru opét zapnout v Nastaveni nebo v
(48 V napéjeci vedeni). Chovani postrannim panelu Desk.

funkce SEEPO lIze nakonfigurovat
v bezpecnostnim nastaveni. Napf.
Ize nakonfigurovat, Ze SEEPO
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vypne napajeni, kdyz se spusti
nouzové zastaveni.
Parametrizace:

e Obecna konfigurace, zda je
SEEPO aktivni, nebo ne.

e Spoustéce vypnuti SEEPO

Interni monitorovaci funkce (neparametrizovatelné a konfigurovatelné v bezpecnostnich pravidlech)

Nazev Zkratka Popis Hodno Reakce Naprava v pfipadé poruseni
ceni
bez?.ec UPOZORNENI: Obsluha méiZze obnovit viechna
nost! poruseni.

Pokud je aktivovana funkce SLP-J, nelze robota ovladat pomoci FCI!

Bezpecn SLP-J Sledovani polohy PLd/ - Dialog v rdmci uZivatelského rozhrani Franka
é kazdého kloubu v Cat.3 informuje uZivatele o poruseni a umoZiuje obnovu.
omezeno kloubnim prostoru. o Kloub, ktery ma byt pfesunut, odemknéte
Poloha Tato bezpeénostni kliknutim na ikonu odemknuti v dialogu pro
kloubu funkce se pouziva pouze obnovu.
|nterné,k °Fhfaf‘é o Chcete-li povolit obnoveni pohybu, stisknéte
kloubnich limitd ramene, externi povolovaci zafizeni.

t;:‘fm ;‘;‘:;%":;C:’g:l « Pohybujte kloubem stisknutim tlacitek +/- v

Neni k dispozici v dialogu pro obnoveni.

uzivatelsky definovanych Tip: Klouby v poruseném stavu Ize pohybovat
scénarich. pouze smérem od poruseného limitu. VSemi
ostatnimi klouby Ize pohybovat obéma sméry, aby

Jedna se o omezujici se robot dostal do vhodnéjsi pozice.

funkci.
Bezpecn SLS-J Sledovani rychlosti PLd, Kat. 1 V uzivatelském rozhrani Franka se zobrazi
é jednoho kloubu v kat. 3 Stop dialogové okno pro poruseni.
omezeni kloubnim prostoru. 1. Potvrdte poruseni stisknutim tlacitka .
Rychlost Tato interni bezpecnostni Zadny dalsi postup obnovy neni nutny.
kloubu funkce se pouziva napf. k

zabranéni rychlym
pohybdm pfi obnové

polohy kloubu.
Bezpecn SLD Funkce SLD sleduje, aby PLd, Kat. 1 V uzivatelském rozhrani Franka se zobrazi
é se jeden kloub pohyboval kat. 3 Stop dialogové okno s bezpecnostni chybou.
omezena v ramci povoleneho 1. Chybu potvrdte stisknutim tlacitka .
vzdaleno polohového okna. Sy ke . ,
. Zadny dalsi postup obnovy neni nutny.
st Tato interni bezpe¢nostni

funkce se pouziva napf. k
zabranéni nadmérnému
pohybu p¥i otevirani

brzdy.
Funkce zastaveni
Nazev Popis Bezpecnostni hodnoceni
Kategorie O Rameno se okam?Zité zastavi odpojenim napajeni od motorQ a pouzitim PLd/kat. 3
zastaveni brzd.
Zastaveni kategorie Rameno se zastavuje fizené pomoci bézného ovladani motora az do PLd/kat. 3
1 zastaveni kazdého kloubu. Brzdy jsou aktivovany a po zastaveni je

vykon motoru odpojen.
Sleduje se zpomaleni kartézské rychlosti.

Zastaveni kategorie Rameno se zastavuje fizené pomoci bézného ovladani motora az do PLd/kat. 3
2 zastaveni kazdého kloubu. Po zastaveni je bezpe¢né monitorovano
zastaveni.

Sleduje se zpomaleni kartézské rychlosti.

Bezpecné vystupy
Nazev Popis Bezpecnostni hodnoceni
Bezpecné vypnuti Vypne napajeni koncového efektoru (48 V napéjeci vedeni). PLb / Catb
koncového
efektoru
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Dalsi bezpecnostni hodnoceni

Tristupriové zapinaci tlacitko v blizkosti priruby robota je realizovano v souladu s normami [EC 60204-1:2016 a
IEC 60947-5-8:2006.

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

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

Dalsi zotaveni souvisejici s bezpecnosti (v pfipadé bezpecnostnich chyb)

Obnova po chybé spole¢né polohy
Chyby spolec¢né polohy mohou obnovit pouze bezpecnostni operatofi.
Dialogové okno v uzivatelském rozhrani Franka informuje uzZivatele o chybé a umoznuje jeji obnoveni.

Podrobny navod, jak chybu opravit, naleznete v kapitole13.8 "Reseni problémi ".

Obnova chyby bezpecného vstupu

Chyby bezpecnych vstupl Ize obnovit potvrzenim prislusného dialogu v uzivatelském rozhrani Franka Ul, pokud
je potvrzeni pro tyto vstupy nakonfigurovano v programu Watchman.

Dalsi bezpecnostni chyby

Ostatni bezpecnostni chyby obvykle nelze obnovit. Pro zotaveni z téchto chyb se pokuste restartovat systém.
Pokud chyba pretrvava, kontaktujte svého dodavatele nebo spole¢nost Franka Robotics.

Obecné informace pro vsechny pfipady

V pripadé bezpecnostni chyby robot neumozni pohyb, dokud neni provedeno zotaveni.

V pripadé poruseni bezpecnosti zakladna pomalu ¢ervené blika.

V pripadé potreby zobrazi uzivatelské rozhrani Franka Ul priivodce obnovou, ktery provede postup obnovy.
Chyby polohy kloubu miiZe obnovit pouze operator bezpecnosti.

Vsechny ostatni obnovy mize provadét operator.

Dalsf opateni pro pfipadné odstranéni zavad jsou popsana v kapitole13.8 "Reseni problém0 .

4.12 Dalsi informace pro planovani a pocatecni instalaci
robotického systému

Podle norem EN ISO 10218-2 a EN ISO 8373 se robotickym systémem rozumi robot, ktery je nastaven jako
kompletni systém s perifernimi zafizenimi, jako jsou robotické nastroje, obrobky, dopravni technika a vSechna
prislusna zafizeni a ochranné pomdcky. Vzhledem k pohybu robota a integrovanym aplikacim predstavuje
roboticky systém potencialni nebezpeci pro osoby, které se podileji na Cinnostech obsluhy, montaze nebo Udrzby.
Ukolem vyrobce i montéra robotického systému je analyzovat a vyhodnotit tato nebezpeci a zajistit vhodna
ochranné opatreni.

Tato specifikace vychazi ze zakon(, predpisti a smérnic, které jsou specifické pro danou zemi, a zavisi tedy na
prislusné lokalité (misté provozu) robota.

V Evropském hospodarském prostoru (EHP) plati zastresujici predpisy, které mohou byt doplnény pfislusnou
legislativou specifickou pro danou zemi, predpisy specifickymi pro dané odvétvi a internimi podnikovymi
predpisy.

Pfi planovani robotického systému je proto nutné se informovat o pfedpisech v misté instalace a odpovidajicim
zplsobem je zohlednit.

R02210/1.EN Franka Robotics GmbH © 7



SAFETY

Typ odvétvi mlze také vést k odlisSnym specifikacim. Bude napriklad roboticky systém pouZzivan v pramyslovém
vyzkumu nebo ve vyzkumu?

Jak bylo uvedeno vyse, umisténi robotického systému urcuje, jaka rGzna pravidla, predpisy a zakony je tfeba
dodrzovat. V Evropském hospodarském prostoru (EHP) plati ve véech zemich smérnice o strojnich zafizenich a
harmonizované evropské normy. Dale je treba brat v Gvahu mistni pravni predpisy, jako je zadkon o bezpecnosti
vyrobku, zdkon o odpovédnosti za Skodu zplsobenou vadou vyrobku a nafizeni o bezpecnosti a ochrané zdravi
pfi praci v Némecku.

Normy / smérnice Popis
RL 2006/42/EG Maschinenrichtline des Européischen Parlaments und des Europaischen Rates
ISO 12100 Bezpecnost strojnich zafizeni - Obecné zasady pro navrhovani - Posuzovani a

snizovani rizika

ISO 10218-2 Roboty a roboticka zafizeni - Bezpeénostni poZadavky na primyslové roboty - Cast
2: Robotické systémy a integrace

ISO/TS 15066 Roboty a roboticka zarizeni - Kolaborativni roboty

ISO 13854 Bezpecnost strojnich zatizeni - Minimalni mezery zabranuijici rozdrceni ¢asti
lidského téla

ISO 13855 Bezpecnost strojnich zafizeni - Umisténi ochrannych prvk( s ohledem na rychlost

priblizeni ¢asti lidského téla

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

ISO 11161 Bezpecnost strojnich zarizeni - Integrované vyrobni systémy - Zakladni poZzadavky

IEC 60204-1 Bezpecnost strojnich zatizeni - Elektricka zafizeni strojdi - Cast 1: Obecné
poZadavky

ISO 13849-1 Bezpecnost strojnich zafizeni - Bezpe¢nostni asti fidicich systémii - Cast 1:

Obecné zasady pro navrhovani

ISO 13849-2 Bezpecnost strojnich zafizeni - Bezpe¢nostni ¢asti fidicich systémii - Cast 2:
Validace
ISO 13482 Roboty a roboticka zafizeni - Bezpecnostni pozadavky na roboty pro osobni péci

V zéasadé plati vzdy stejny cil: => sniZeni rizika zranéni osob.
Lze tedy konstatovat, Ze Zadny roboticky systém nesmi byt provozovan bez pfislusnych ochrannych opatreni.
Ochrannymi opatfenimi mohou byt napr:
»  bezpecnostni ochranné zarizeni
ochranné zafizeni citlivé na elektrotechniku
oploceni a/nebo fyzické zabrany
oznacené prostory
Znacky

Tlacitka nouzového zastaveni

YV V V V V

Indikacni prvky
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» Bezpecnostni zafizeni fidiciho systému

> Vnitfni bezpecnostni funkce robota (viz kapitola4.11 "Bezpecnostni funkce ").

Vzhledem k rliznym mozZnostem pouZiti robota nemize spole¢nost Franka Robotics poskytnout jednotny navod
pro urceni pozadovanych ochrannych zafizeni pfi integraci robotického systému. Odpovédnost za bezpecnou
realizaci robotického systému nese integrator / provozovatel.

Velmi dobry a podrobny priivodce konstrukci robotickych systému je popsan také na webovych strankach DGUV
(némecké socialni irazové pojisténi) =>

V nasledujicich vysvétlivkach jsou popsana opatreni, kterd jsou nezbytnou soucasti planovani robotického
systému. Tato opatreni je pak tfeba doplnit o nezbytné tdaje z predpist a specifikaci aplikace.

Analyza:

Analyza zahrnuje popis automatizac¢niho feSeni a soucasné zizeni funkce planovaného systému. Tato
Cast se nazyva zamyslené pouziti. Musi byt zdokumentovano i nezamyslené pouZiti, tj. podminky a
¢innosti, které se s timto systémem nesmi provadét. Podrobny popis Ukolu je soucasti nasledného
posouzeni rizik a zjednodusuje stanoveni rizik pro prislusna nebezpeci v dalsim pribéhu planovani.

Vytvoreni koncepcéniho usporadani usnadnuje prehled o planovaném systému. Ten by mél zobrazovat
vSechny komponenty véetné souvisejicich periferii.

Dalsim krokem je analyza zdroju potencidlniho nebezpeci robotického systému. Do nasledného
hodnoceni rizik vnese jasno, pokud je uvedeno, kterd komponenta predstavuje jaké nebezpeci. V
pripadé potreby to také umoziuje seskupit Ucinky nebezpedi.

Za mozné zdroje nebezpedi je tfeba povazovat vsechny soucasti robotického systému, které maji byt
integrovany. Kromé robota sem patfi vsechny komponenty, které maji byt integrovany, jako jsou
nastroje, zafizeni, dopravnikové systémy, ovladaci skfiné a ochranna zafizeni, ale také nebezpeci, ktera
mohou vzniknout v disledku vzajemné kombinace komponent.

. Posouzeni rizik:

Posouzeni rizik slouzi k analyze a vyhodnoceni zdroj(i nebezpeci a Grovné vyslednych rizik zranéni osob,
jakoz i ke stanoveni nezbytnych opatreni ke sniZeni rizik.

Postup pozadovaného posouzeni rizik podle smérnice o strojnich zafizenich je popsan v normé DIN EN
ISO 12100. Existuji rzné tabulky a nastroje, které umoznuji strukturované provedeni (viz odkaz nad
témito seznamy). Zakladni struktura posouzeni rizik se skldda z nasledujicich prvka:

e Udaje o planovaném systému (oznaceni stroje, vyrobni ¢islo atd.)
e Limity robotického systému

e Urceni pozadovanych predpisti a norem

e Usporadani robotického systému

e Oznaceni zdrojl nebezpedi v usporadani

e Posouzeni zdrojl nebezpeci s ohledem na pfislusné ¢innosti a provozni rezimy. K tomuto Ucelu Ize
pouzit rdzné hodnotici postupy. Postup je podrobné vysvétlen v normé.

Postup pro stanoveni opatreni ke snizeni rizik je rovnéz popsan v normé a v pokynech a odkazech
na literaturu.

V zéasadé plati pro snizovani rizik nasledujici prioritizace opatreni:
- Predchazeni nebezpedi

- Snizeni rizika prostrednictvim prirozené bezpecné konstrukce
- Snizeni pomoci mechanickych ochrannych zafizeni

- Snizeni pomoci ochrannych zafizeni souvisejicich s ovladanim
- Snizeni pomoci organizacnich opatreni

Pri urcovani opatreni by mély byt vzdy dodrZeny specifikace z harmonizovanych norem. Tim se snizuje
dikazni bremeno vzhledem k pfedpokladu shody podle normy.
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Usporadani:
V kone¢ném usporadani robotického systému by méla byt vsechna ochranna opatieni zakreslena v
méfitku. Mélo by byt jasné prifazeni k ochrannym opatrenim identifikovanym v posouzeni rizik.

Faze realizace:

Nastaveni systému a realizace definovanych ochrannych opatreni.

Ovérovani:
Po nastaveni systému vcetné vsech ochrannych opatreni je tfeba provést ovéreni ochrannych opatreni

v souladu s pFislusnymi normami. Napfiklad testovani ochrannych opatfeni fidici techniky je v normé
13849-2 oznacovano jako "ovéreni funkéni bezpec¢nosti" a pozadavky na ovéreni jsou v ni upraveny.

Tento protokol o ovéreni je nezbytnou soucasti pro prejimku robotického systému.

Prejimka:

Konec¢na prejimka robotického systému zahrnuje podrobny protokol o vsech jednotlivych vyse
uvedenych krocich. V primyslovych oblastech pouziti je distributorem vyZzadovano prohlaseni o shodé
(CE) v souladu se smérnici o strojnich zafizenich. Prohlaseni o shodé (CE) je vyzadovano také v pfipadé,
Ze je roboticky systém nastaven pro "vlastni pouziti" ve vnitropodnikovém vyzkumu. U robotickych
systém0 ve vyzkumu a v laboratofi je rovnéz nutné navrhnout provoz robot( tak, aby byl bezpecny pro
osoby, a zavést vhodna ochranna opatreni. Smérnice o strojnich zafizenich definuje robotické systémy
pro vyzkumné ucely jako systémy urcéené pro konkrétni vyzkumny ucel a konstruované pouze pro
docasné pouziti. Rozhodujici tedy je, zda méa systém docasné pouziti (napf. jednordzovy experiment,
ktery bude nasledné demontovan - bez CE - nebo trvalé pouziti jako zafizeni v laboratofi - vyZadovano
CE).
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5 ROLE A PERSONAL

Nedostatecné kvalifikovany personal
Nedostatec¢né kvalifikovany personal mize zplsobit vazna zranéni sobé nebo jinym osobam.
e Dukladné si prectéte prirucku a vyreste pripadné dotazy.

Vsechny osoby, které vstupuji do pracovniho prostoru robota, musi vyuZzit svych znalosti a zkusenosti, byt
si védomy moznych rizik tykajicich se robotického systému a chovat se primérené obezretné.

e Zodpovédna osoba musi uZivatele vyslovné informovat o omezenich a limitech systému Franka Research
3.

Intoxikovany personal

Intoxikovany personal mlze zpUsobit vazna zranéni sobé nebo jinym osobam nebo mize zplsobit materidlni
Skody na strojich a zarizenich.

e Nepracujte s pristrojem Franka Research 3 pod vlivem drog, alkoholu nebo Iék ovliviiujicich reakce.

5.1 Personal

Odpovédna osoba

Odpovédna osoba odpovida za dodrZzovani predpist o ochrané zdravi pfi praci a nafizeni o bezpecnosti provozu.
Odpovédnou osobou za Franka Research 3 mize byt zejména podnikatel, reditel Ustavu, zaméstnavatel nebo
povérena osoba odpovédna za pouzivani Franka Research 3.

Odpovédna osoba odpovida za nasleduijici:
e  Odpovédna osoba musi plnit kontrolni povinnosti.

e  Odpovedna osoba musi zajistit, aby vSichni zaméstnanci pracujici s Franka Research 3 méli pro tuto
¢innost odpovidajici kvalifikaci a byli informovani o moZnych nebezpecich, ktera miZe Franka Research
3 predstavovat.

e  Odpovédna osoba musi v danych intervalech zajistovat skoleni a instruktaze k vytvareni a upevinovani
povédomi o rizicich.

Uzivatel

Uzivatelé systému jsou osoby, které se primo podileji na provozu systému. Provoz systému je rozdélen na riizné
Ukoly, které pokryvaji riizné faze provozu systému:

e Administrativni ikoly
e Ukoly souvisejici s bezpec¢nosti
e  Provoz systému

Podle pridélenych ukol( musi mit uZivatelé kvalifikované znalosti z predmétné oblasti Ukolu, bezpec¢nostni
pokyny a $koleni o robotickém systému. PoZadovana kvalifikace je popsana niZe v popisu uZivatelskych roli.
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Integrator

Integrator je odpovédny za sestaveni ¢astecné dokonceného strojniho zafizeni do kone¢ného strojniho zafizeni
spojenim robota s dal$im zafizenim nebo jinym strojem, véetné dalSich robotd, a vytvorenim strojniho systému.

Integrator rovnéz provadi prislusné posouzeni rizik, aby identifikoval zbytkova rizika a odstranil je nebo
minimalizoval.

Integrator odpovida za bezpecnost finalni aplikace.

Dalsi informace o tématech souvisejicich s odpovédnosti naleznete v kapitole4.2 "Upozornéni na odpovédnost

UPOZORNENI

Robota smi obsluhovat pouze kvalifikovany nebo dostatecné vyskoleny personal, ktery ma odpovidajici
technické dovednosti. Kvalifikace uvedeného persondlu zahrnuje mimo jiné odborné technické vzdélani,
vysokoskolské vzdélani technického sméru nebo odbornou praxi v oblasti robotiky nebo automatizace.

Spolecnost Franka Robotics navrhuje skoleni zamérené na konkrétni produkt, které provadi spole¢nost Franka
Robotics, jeji partneri a pobocky.

5.2 Uzivatelské role

Operator

Operator mizZe pristupovat k systému Franka Research 3 a vyuzivat uZivatelské rozhrani Franka Ul k pouZivani
systému Franka Research 3 v ramci limit( definovanych odpovédnou osobou , administratorem a bezpecénostnim
operatorem. Operator mUiZze vyuzivat uzivatelské rozhrani Franka Ul nasledujicim zplsobem:

e  Spustit, sledovat a zastavit zamysleny provoz systému Franka Research 3.
e Stahovat a vybirat tlohy

e  Zobrazeni tloh a nastaveni aplikace

e  Zobrazit stav systému (sit, robot, koncovy efektor).
e  Zobrazit bezpecnostni nastaveni

e  Zamknout/odemknout klouby

e  Spustit/zastavit tlohu

¢ Vedeni (bez moznosti ukladani poz)

e  Prepinani rezimu Pilot

e  Presun do transportni pozice pro baleni

e  StaZeni soubor(l protokolu ze systému

e Vypnuti a restart systému

Obsluha mé& pouze omezeny pfistup k uzivatelskému rozhrani Franka.

Administrator

Spravce ma vsechna prava, kterd ma operator. Administrator je osoba povérena odpovédnou osobou k nastaveni
a pristupu k robotickému systému a k vyuZzivani uZivatelského rozhrani Franka Ul nasledujicim zplsobem:

e  Sprava uZivatell (vytvareni, aktualizace a mazani uzivatel(; pfidélovani roli a Gprava hesel).

e Nastaveni a zména parametri systému nesouvisejicich s bezpecnosti (napf. zména nastaveni koncovych
efektort).
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e  Programovani a vyuka robotického systému

e Instalace aktualizaci systému, funkci a aplikaci
e  Upravovat konfiguraci systému

e  Vytvaret, upravovat a nastavovat parametry uloh

Bezpecnostni operator

Bezpecnostni operator ma stejnd prava jako operator a navic ma pravo nastavovat a ovérovat bezpecnostni
nastaveni. Bezpecnostni operator miize pouzivat rozhrani Franka Ul nasledujicim zpQsobem:

e  Upravovat bezpecnostni konfigurace
e  Programovat a ucit roboticky systém
e Vytvaret, upravovat a nastavovat parametry tloh

e  Obnovovat specifické bezpecnostni chyby

UPOZORNENI

Uzivatelské role by mél prebirat pouze kvalifikovany nebo dostatecné vyskoleny personal. Méli by byt
pouceni o chovani v nouzovych nebo nestandardnich situacich. Odpovédna osoba musi vybrat personal na
zakladé zkusenosti, Skoleni nebo podobnych stavajicich povinnosti v oblasti robotiky, automatizace,
pramyslové bezpecnosti a ochrany zdravi pfi praci.

Pridélovani uzivatelskych roli

Prifazeni spravce

PFi prvnim prihlaseni je vytvoreni uZivatele administratora povinné.
1. Zadejte uzivatelské jméno.
2. Zadeijte heslo.
3. Potvrdte heslo.

Prihlasovaci Gdaje administratora r by mély byt bezpecné uloZeny. Jediny zpUsob, jak ziskat pFistup k roli spravce
bez hesla, je provést obnoveni tovarniho nastaveni, které odstrani vdechny predchozi informace.

UPOZORNENI

Vzdy pouZivejte bezpecna hesla, abyste zabranili pristupu neopravnénych osob do systému.

Vytvareni a GUpravy uzivatell

Vzdy musi byt definovan alespon jeden uZivatel s roli Administrator. To znamen3, Ze posledniho spravce nelze
odstranit. Kazdému uZzivateli musi byt pfifazena role, pficemz stejnou roli mize mit nékolik uZivatel(. Franka
Research 3 podporuje vyse popsané role.

Postup

1. Prihlaste se do uzivatelského rozhrani programu Franka. Informace o uzivatelském rozhrani Franka
najdete v kapitole13.6 "Uzivatelské rozhrani Franka ".

2. Prejdéte do ¢asti Nastaveni.
Kliknéte na kartu Users (UZivatelé).

4. Pridejte nové uzivatele nebo upravte stavajici.
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6 PREHLED ZARIZENI

Na nasledujicim obrazku je znazornéna minimalni konfigurace systému a priklad kabelaze.

Q9
. — 2
3]
L] @ 8 m
? Front
7 5
Obr. .61 : Prehled vybaveni
1 Rameno 7 | Napajeci kabel
Zarizeni nouzového zastaveni 8 | Sitova zasuvka
3 Pripojovaci kabel 9 | Zafizeni rozhrani (neni soucasti dodavky) s
rozhranim Franka Ul
4 | Ovladani 10 | Externi povolovaci zafizeni
5 Ethernet (sit) 11 | Nastroj pro nouzové odblokovani
6 | Vypina¢ napéjeni 12 | Pfipojeni k funkénimu uzemnéni
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6.1 Rameno

Rameno ma nasledujici soucasti:

Obr. .62 : Prehled Rameno

1 Pilot 7 Koleno

2 Pilotni rukojet 8 Mékky chranic

3 Pilot-Disc 9 Rameno

4 | X6 - Konektor koncového efektoru 10 | Drzak pro nouzovy odblokovaci nastroj
5 Priruba pro koncovy efektor 11 | Kontrolka stavu

6 | Zapésti 12 | Zakladna

R02210/1.EN
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PREHLED ZARIZENi
Pilot - pohled shora

Casti stolu a integrované koncové efektory Ize ovladat pfimo z robotického ramene prostiednictvim kotouge
Pilot-Disc.

Obr. .63 : Pilot
1 | Tlacitko Pilot-Mode 6 Stavova kontrolka
2 Potvrzovaci tlacitko 7 Povolovaci tlacitko
3 | Tlacitko uceni 8 Tlacitko navadéciho reZzimu
4 | Tlacitko mazani 9 Tlacitko pro navadéni
5 | Tlacitka se Sipkami
Pilot

Pilot je uZivatelské rozhrani integrované pfimo do ramene pro navadéni robota a snadnou interakci s koncovymi
efektory a stolem. Pilot se skldd4 z Pilot-Disc (1-6) a Pilot-Grip (7-9).

Dalsi informace o Desk naleznete v Casti Desk v kapitole13.2 "Jeden bod ovladani ".

Pilot-Disc (1-6)

Pilot-Disc je umistén na horni ¢asti robota Pilot a slouZzi k interakci se systémem robota. Mezi ovladanim ramene
nebo koncového efektoru lze prepinat stisknutim tlac¢itka Pilot-Mode (1) na disku Pilot-Disc. Jednotlivé aplikace
vybirejte, parametrizujte nebo zadavejte pozice ru¢nim navedenim Ramena do poZadované pozice a stisknutim
tlac¢itka Teach (3).

Pilot-Grip (7-9)

Pilot-Grip je umistén v blizkosti $pi¢ky robota jako soucast jeho konstrukce. Rukojet Pilot-Grip obsahuje tlacitko
navadéni, tlacitko povoleni a tlac¢itko rezimu navadéni.

Tlaéitko Pilot-Mode (1)

Stisknutim tlac¢itka Pilot-Mode (1) uzivatel pfepind mezi pouzivanim tlacitek se Sipkami na disku Pilot-Disc k
navigaci po stole nebo k ovladani integrovanych koncovych efektor(i (nap¥. rukojeti Franka ).
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Potvrzovaci tlacitko (2)

Pokud sviti tlacitko Potvrdit, potvrdi se vSechny zmény provedené v kontextové nabidce a prejde se na dalsi ¢ast.
Tlacitko Potvrdit uloZi vSechny provedené volby.

Tlacitko Vyuka (3)

Ulozte pdzu ramene nebo koncového efektoru tak, Ze presunete rameno nebo koncovy efektor do pozadované
konfigurace a stisknete tlacitko Teach.

Tlacitko Delete (4)

Pokud sviti, stisknutim tla¢itka Delete (Smazat) odstranite vybranou pdzu nebo sekci.

Tlacitka se Sipkami (5)

Tlacitka se Sipkami mohou v zavislosti na reZimu Pilot-Mode bud' navigovat po pozici Desk, nebo ovladat
integrované koncové efektory. V rezimu koncovych efektor zavisi prifazeni kldves na aktivnim koncovém
efektoru.

Povolovaci tlacitko (7)

Tlacitko Enabling se nachazi na levé strané rukojeti Pilot-Grip a po stisknuti do stfedni polohy umoZzriuje pohyby
robota. Chcete-li robotem pohybovat, stisknéte tlacitko Enabling do poloviny a soucasné stisknéte tlacitko
Guiding. Tlacitko Enabling Button ma bezpecnostni tfidu podle pozadavkd normy EN ISO 10218-1. Tti polohy
tlac¢itka Enabling Button robota bud zastavi, znovu aktivuji, nebo jim pohybuji. Chcete-li robota okamzité zastavit,
uvolnéte nebo zcela stisknéte tlacitko Enabling Button. Po zastaveni jej nejprve zcela uvolnéte a poté jej znovu
stisknéte do stfedni polohy, abyste robota znovu zapnuli.

Obr. .64 : prepinani stavu Tlacitko povoleni

Obr. .65 : Tlacitko povoleni
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Tlacitko vodiciho rezimu (8)

Obr. .66 : Tlacitko navadéciho rezimu

Tlacitko Guiding-Mode se nachazi na horni strané rukojeti Pilot-Grip a umoziiuje uzivateli pfepinat mezi rdznymi
zpUsoby navadeéni stisknutim tlacitka Guiding-Mode. Mozné rezimy Guiding-Mode jsou pouze translace, pouze
rotace, volné pohyby a uZivatelem definovany pohyb.

Obr. .67 : Tlacitko rezimu navadéni

Tla&itko navadéni (9)

O

Obr. .68 : Tlacitko navadéni

Tlacitko navadéni se nachdazi na pravé strané pilotni rukojeti. Stisknéte tlac¢itko Guiding a soucasné do poloviny
stisknéte tlacitko Enabling (7), abyste mohli robotem pohybovat.
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Obr. .69 : Navadéci tlacitko

Zakladna ramene

Left Right

N
[

Obr. .610 : Pfipojovaci porty na zakladné robota

1 | X1 - pfipojeni k ovlddacimu konektoru 5 Misto pro zasunuti ndstroje pro nouzové
odblokovani

2 | X2 -Vyhrazeno 6 X4 - Externi povolovaci konektor

3 | X3 - Konektor bezpecnych vstupt 7 X5 - Konektor sité robota

4 | Stavova kontrolka

Zakladna robota ma nékolik portl pro pripojeni a podporu riiznych zafizeni:
e X1 - pfipojeni k ovladani

e X2 - Digitélni vstupy a vystupy
Pripojeni nese dva nezabezpecené digitaini vstupy a vystupy. Vstupy a vystupy a napdjeni 24 V jsou
galvanicky oddéleny od systému robota a ostatnich rozhrani robota. Funkénost fyzickych port( zavisi
na konkrétni verzi softwaru.
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e X3 - Bezpecnostni signaly

o X3.1 - Nouzové zastaveni: Stisknutim zafizeni nouzového zastaveni se spusti prikaz zastaveni
kategorie 1, ktery zastavi robota a volitelné prerusi napajeni koncového efektoru. Toto chovani lze
nakonfigurovat v programu Watchman.

o X8.2, X3.3 - Bezpecné vstupy: Port X3 umoznuje dva dalsi bezpecné vstupy. Jejich chovani Ize
nakonfigurovat v aplikaci Watchman. Dalsi informace o programu Watchman naleznete v &asti
Watchman v kapitoleError! Reference source not found.Error! Reference source not found. ".

o X4 - Externi povoleni

Tripolohové externi povolovaci zafizeni povoluje "Test & Jog", kdyz je systém v rezimu programovani.
Umoziiuje pohyb Franka Research 3. Programy Ize spoustét prostrednictvim Desk.

e X5 -Sit robott

Zarizeni rozhrani, na kterém bézi uzivatelské rozhrani Franka zaloZené na prohlizeci, Ize pfipojit k portu
Ethernet X5.

UPOZORNENI

Pro vyuziti konfigurovatelnych vstupl Safe (X3.2, X3.3) je tfeba sestavit vlastni konektor s prislusnymi
bezpecnostnimi signaly. Pritom jiZ nelze pouzit stavajici nouzové zastaveni. Proto musi byt funkce nouzového
zastaveni integrovana pro kanal X3.1 ve vlastnim konektoru.

UPOZORNENI

Ve vychozim nastaveni jsou kandly Bezpecny vstup X3.2 a X83.3 prifazeny bezpecnostni funkci SMSS ve
scénari "Prace" v programu Watchman. Predpokladejme, ze k X3.2 a X3.3 nejsou pripojena zadna externi
bezpecnostni zarizeni (k X3.1 je pFipojeno pouze nouzové zastaveni Franka Robotics). Tyto vstupy budou
povazovany za "aktivované", coZ znamena, Ze robotem nebude mozné pohybovat pomoci vychozich pravidel
scénare "Prace". V zavislosti na analyze rizik a nebezpeci specifické pro danou aplikaci Ize vychozi pravidla
zménit tak, aby umoZnovala pohyb robota bez ohledu na X3.2 a X3.3.
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Priruba koncového efektoru
Koncové efektory, jako je napfiklad Franka Hand , Ize pfipojit pfes prirubu koncového efektoru. Priruba

koncového efektoru byla vyvinuta v souladu s prislusnymi normami kvality DIN ISO 9409-1-A50. Dalsi informace
naleznete v kapitole10.7 "MontaZ koncového efektoru s ".

Dé6H7 x8 l‘_

=

88
D 63h8
0

Obr. .611 : Pfiruba koncového efektoru

UPOZORNENI

Franka Hand neni soucasti certifikovaného strojniho zarizeni.

6.2 Ovladani

UPOZORNENI

Provoz ruky je povolen pouze s ovladanim dodanym spolecnosti Franka Robotics.

monitorovani a fizeni mechanické konstrukce robota.

441.8 mm
6\6‘
2
oo

(o]
£
E|E
o~
o |8
™~

‘ 465 mm

482 mm
Obr. .612 : Rozméry a pfipojovaci porty ovladani
| 1 | C2 - sitovy konektor v dilné | 2 | C1 - Pfipojeni ke konektoru ramene
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[wim

2ﬁ

Obr.6:.13

| 1 | C3 - Konektor napajeni | 2 | Vypina¢ napajeni

Instalace
Ridici jednotka se vejde do 19" racku 2RU.
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7 ROZSAH DODAVKY A DALSIi VYBAVENI

7.1 Soucasti baleni je

Rameno
e Ixrameno
e 1x nastroj pro nouzové odblokovani
e 4x3roub (ISO 4762, M8x20, ST 10.9 A2K)
e 4xpodlozka (ISO 7089, M8, ST HV300 A2K)
e 1x3roub (ISO 4762, M5x8, ST 8.8 A2K)
e  1x zubova podlozka (DIN 6797-A, M5, ST A2K)
e 1x stru¢ny navod k instalaci FR3 (¢islo dokumentu: R02040)

Obr. .71 : rozsah dodavky Rameno
Ovladani
e 1xovladaci prvek

e 1x napajeci kabel pro danou zemi

E’Eﬁ

Obr. .72 : rozsah dodavky Ovladani
Zarizeni
e 1x externi povolovaci zafizeni

e 1x zafizeni pro nouzové zastaveni

&

Obr. .73 : rozsah dodavky zafizeni
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Prislusenstvi

e 1x propojovaci kabel

Obr. .74 : Rozsah dodavky Pripojovaci kabel

7.2 Neni soucasti baleni

Dalsi prislusenstvi, napf. pumpu cobot, naleznete na adrese https://franka.world/.
Nasledujici vybaveni neni soucasti dodavky:
e  Zafizenirozhrani

o Tablet/NOTICEbook/PC
Zafizeni rozhrani by mélo byt vybaveno prohlizecem (Chrome, Chromium nebo Firefox),
ethernetovym portem a idealné s dotykovou funkci.

e  Materidl
o Ethernetovy kabel s konektorem RJ 45 pro pfipojeni zafizeni rozhrani k rameni.

o Ethernetovy kabel s konektorem RJ 45 pro volitelné pripojeni fidici jednotky k podnikové siti nebo
pracovni stanici PC.

o montazni prislusenstvi (doporucené spole¢nosti Franka Robotics): 2x 6 mm h8 koliky pro pfesnou
montaz ramene, pokud je to vhodné.

o Zakladni deska pro montdz ramene (v zavislosti na zakladni desce mohou byt zapotiebi riizné
Srouby a podlozky, viz tabulka v kapitole10.4 "Montaz ramene ").

o Funkéni zemnici kabel s okem

e Naradi
o Sestihranny kli¢ pro montaZ ramene na zakladni desku
o Sroubovak pro piipojeni funkéniho zemniciho kabelu
o Vodovaha pro zajisténi vodorovné instalace ramene

o Momentové klice k utazeni sroubli s 30 Nm

7.3 Dostupné nahradni dily a prislusenstvi

Nahradni dily pro Franka Research 3 zahrnuji mimo jiné:
e rameno
e ovladani v¢etné napajeciho kabelu pro danou zemi
e  Externi povolovaci zafizeni
e  Zarizeni pro nouzové zastaveni
e  Pripojovaci kabel (2,5 m, 5 m nebo 10 m)
e Nastroj pro nouzové odblokovani
e  Franka Hand (neni soucasti certifikovaného strojniho zafizeni)

o Cerpadlo Cobot (neni sou¢asti certifikovaného strojniho zafizeni)

R02210/1.EN Franka Robotics GmbH © 7
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8 TECHNICKE SPECIFIKACE

ARM

Stupné volnosti
Uzitecné zatizeni
Maximalni dosah

Snimani sily/motoru

Omezeni polohy kloubu

Montazni priruba
Montazni poloha
Hmotnost

Stupen ochrany

Teplota okoli
Vlhkost vzduchu

7
3kg
855 mm

Rozhrani

Snimac krouticiho momentu
na strané spoje ve vSech 7

osach
A1, A3
A2

A4

A5

A6

A7

-166° / 166°
-105°/105°
-176°/-7°
-165°/165°
25°/265°
-175°/175°

DIN ISO 9409-1-A50

Svisle
~17,8 kg
P40

+5°Caz +45°C

20-80%,

UzZivatelska rozhrani na
Pilotni rukojet ramene

UZivatelska rozhrani na
Pilotni disk ramene

nekondenzujici

Ethernet (TCP/IP) pro vizualni
intuitivni programovani s Desk
Vstupy s bezpecnostnimi
hodnotami pro nouzové zastaveni
a externi povolovaci zafizeni

2 konfigurovatelné vstupy s
bezpecnostnim hodnocenim pro
bezpecnostni pojistky nebo jina
ochranna zafizeni (zafizeni OSSD
prostiednictvim pfipojitelného
externiho prevodniku OSSD)
Hardware pripraveny pro: 2x DI a
2x DO (24V, izolované,
charakteristika EN 61131-2 typ 3,
vzorkovaci frekvence 100 Hz).
Ovléadaci konektor

Konektor pro koncovy efektor
Integrovany vodici spinac s
bezpecnostnim stupném povoleni
Tlacitko pro navadéni

Tla¢itko rezimu navadéni

Stavova kontrolka
Voli¢ pilotniho rezimu

Tlacitka se Sipkami, uceni,
potvrzeni, mazani

OVLADANI VYKON

Velikost ovladani (19")

Napajeci napéti

Sitova frekvence

Spotieba energie

Aktivni korekce uciniku (PFC)
Hmotnost

Stupen ochrany

Okolni teplota

Vlhkost vzduchu

Permittet montazni orientace

483 x 355 x89 mm (D xS xV)

100-240V ac Limity rychlosti kloubl
50-60 Hz

~80W Hranice kartézské rychlosti
ano Opakovatelnost polohy *
~7kg Interakce

1P20 Vodici sila

+5°Caz+45°C

20-80 %, bez kondenzace

horizontalni

Pohyb

Monitorované signaly

Nastavitelna translacni tuhost

Nastavitelna rota¢ni tuhost

A1-A4: 150°/s
A5-A7: 301°/s () (s) (FC) (pouziti) (A6: 239°/s

do 2 m/s rychlost koncového
efektoru

< £0,1 mm (1S09283)

~25N

10-3000 N/m

1-300 Nm/rad

poloha kloubu, rychlost,

tocivy moment kartézska poloha,
sila

1 Vyse uvedené hodnoty se vztahuji k pracovnimu prostoru o rozmérech 0,4 x 0,4 x 0,4 m, pfi¢emz [0,498/0,0/0,226]m je méFeno jako stiedovy bod, osa Z pfiruby je
orientovana rovnobézné se zemskou tiZi a koleno sméfuje vzhiru (na zakladé normy ISO 9283, pfiloha A).

R02210/1.EN
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TECHNICKE SPECIFIKACE

Rozhrani o Ethernet (TCP/IP) pro
pripojeni k internetu
a/nebo k dilné

e napdjeci konektor IEC

60320C14 (V-Lock)

o Konektor ramene

PRISLUSENSTVIi

PIné integrované koncové e Dvouprsty chapadlo
LAY e Vakuové chapadlo
Fieldbusses e Modbus/TCP

e OPCUA

Vyzkumné rozhrani

1kHz Franka Control Interface (FCI)

SAFETY

Certifikace

EN ISO 13849-1:2015 Bezpecnost strojnich zafizeni -
Casti fidicich systému souvisejici s bezpecnosti
ReZimy spoluprace

Monitorované zastaveni s bezpecnostnim stupném
Rucni vedeni

Kontrola rychlosti a separace podle bezpecnostnich norem

Bezpecnostni parametrizace a validace

Watchman

Sprava uzivatell

Bezpecnostni funkce

Nouzové zastaveni (x3.1)

Externi povolovaci zafizeni (x4)

Povolovaci tla¢itko

Dva konfigurovatelné bezpe¢né vstupy (x3.2 a x3.3)

SLP-C: Bezpecné omezena kartézska poloha

SLS-C: Bezpecné omezena kartézska rychlost

SLP-J: Bezpe¢né omezeny Uhel kloubu

SLS-J: Bezpecné omezena rychlost kloubt
SLD: Bezpe¢né omezena vzdalenost

SEEPO: Bezpecné vypnuti koncového efektoru

Zastavovaci funkce

Zastaveni kategorie O

Zastaveni kategorie 1

Zastavka kategorie 2

Nejhorsi pripad bezpeéné kartézské presnosti polohy pro funkce

zastaveni

Bezpecnostni hodnoty podle EN ISO 13849-1

PFH PLd / kat. 3 bezpeénostnich funkci (pravdépodobnost poruch za

hodinu)

R02210/1.EN

certifikovano spole¢nosti TUV SUD Product Service

plné integrovano v PLd / kat. 3
plné integrovano v PLd / Cat. 3

realizovatelné v kombinaci s externimi ochrannymi zafizenimi az
do drovné

PLd / Cat. 3

uzivatelské rozhrani pro nastaveni a validaci bezpecnostnich
parametr(.

Spréava pristupu na zakladé roli

PLd / kat. 3
PLd / Cat. 3
PLd / Cat. 3
PLd / Cat. 3

PLd / Cat. 3 UPOZORNENI: FCI nemiize ovladat robota, pokud je aktivni
SLP-C.

PLd / Cat. 3 UPOZORNENI: FCI nemiiZe ovladat robota, kdy? je aktivni
SLS-C.

PLd / Cat. 3
aktivni SLP-J.

UPOZORNENI: FCI nemiize ovladat robota, pokud je

PLd / Cat. 3
PLd / Cat. 3
PLb / kat. b

PLd / Cat. 3
PLd / kat. 3
PLd / kat. 3

50 mm

<1x10%7)

Franka Robotics GmbH ©
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TECHNICKE SPECIFIKACE

PFH bezpe¢nostnich funkci PLb / kat. b (pravdépodobnost poruchy za < 1 x 10t7)
hodinu)

ROZMERY A PRACOVNI PROSTOR

Nazvy os se vzdalenostmi odkazi [mm] Vyrovnavaci osa 7 s Frankovou rukou

R02210/1.EN Franka Robotics GmbH © 7



TECHNICKE SPECIFIKACE

1188

) M@ a

IS0 CUBE

333

362 365

SO S

Pracovni prostor | bo¢ni pohled [mm] Pracovni prostor | pohled shora [mm]

UPOZORNENI

Pravdépodobnost poruchy za hodinu byla vyhodnocena pri teploté 40 °C. Hodnoceni bezpecnosti vsak plati pro
vsechny funkce v daném teplotnim rozsahu, véetné rozsireného teplotniho rozsahu.

Pokud se pro vypocet pouzivaji systémové hodnoty pravdépodobnosti poruchy za hodinu, zohlednéte teplotu.

Dalsi informace o pravdépodobnosti poruchy za hodinu ziskate od spolecnosti Franka Robotics na adrese
support@franka.de.

R02210/1.EN Franka Robotics GmbH © 7



PREPRAVA A MANIPULACE

9 PREPRAVA A MANIPULACE

A VAROVANI

Tézka zarizeni
Vzhledem k vlastni hmotnosti a geometrické konstrukci miZe zvedani a manipulace se zarizenim zpQsobit
poranéni zad a v pripadé padu vazné poranéni prstd rukou, nohou a chodidel.

e Pri prepravé, montdZi nebo demontazi zafizeni vzdy pouZivejte osobni ochranné pomdcky (napr.
bezpecnostni obuv).

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

e Dodrzujte firemni predpisy tykajici se zvedani bremen a osobnich ochrannych pomuicek.

A VAROVANI

Poskozené soucasti

Elektricka rizika mohou vést k tézkym zranénim.

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

e  Zkontrolujte kabely, zastrcky a mechanicky kryt, zda nejsou prasklé a porusené izolace.

e Poskozené kabely, zastrcky a mechanické pouzdro nepouzivejte k provozu. V pripadé pochybnosti
kontaktujte spolecnost Franka Robotics.

UPOZORNENI

Materialni poskozeni ramene a ovladani

Mechanické narazy mohou zpUsobit poskozeni nebo ztratu kalibrace citlivych elektromechanickych soucasti
ramene a ovladani.

e Vyvarujte se otres(.
e  Zarizeniopatrné odlozte.

e Zafrizeni vzdy skladujte a prepravujte v plvodnim obalu, a to i pri prepravé na kratkou vzdalenost.

UPOZORNENI

Materialni poskozeni ramene, koncovych efektort a predmétd v maximalnim pracovnim prostoru.

Citlivé elektromechanické soucasti ramene a koncovych efektorti se mohou poskodit, pokud jsou koncové
efektory pripojeny k rameni pfi jeho uvadéni do prepravni polohy.

e Pred uvedenim ramene do prepravni polohy odmontujte vSechny koncové efektory.

e V maximalnim pracovnim prostoru nenechavejte volné predmeéty.

R02210/1.EN Franka Robotics GmbH ©



PREPRAVA A MANIPULACE
9.1 Okolni podminky pri dodavce a prepravé

Systém Ize skladovat a prepravovat v teplotnim rozmezi -25 °C az +70 °C.

Manipulace a zvedani

Rameno zvedejte vzdy v polohach uréenych pro zvedani (viz graf niZe), abyste pfi manipulaci a zvedani pfilis
nenamahali klouby ramene. Rameno se zejména nikdy nesmi prenaset ve vysunuté poloze, kdy kazdy konec
ramene drzi jedna osoba.

Obr. .91 : Zvedaci polohy

UPOZORNENI

Poskozeni materialu na rameni

Presouvani ramene silou v uzamceném stavu vede k momentalnimu sklouznuti vnitfnich ¢asti, coz zplsobi
ztratu kalibrace a poskozeni ramene.

e S ramenem manipulujte, zvedejte jej a prepravujte pouze v mistech uvedenych v tomto navodu, aby
nedochazelo k nadmérnému namahani kloubt ramene.

e Sramenem je tfeba zachazet Setrné i pri nastavovani a zapinani a vypinani.

UPOZORNENI

Na rameno nestoupejte a neopirejte se o néj.

UPOZORNEN/

Davejte pozor na hmotnost.

Hmotnost ramene je priblizné 17,8 kg.

R02210/1.EN Franka Robotics GmbH © 7



MONTAZ A INSTALACE

10 MONTAZ A INSTALACE

A VAROVANI

Tézka technika

Vzhledem k vlastni hmotnosti a geometrické konstrukci miize zvedani a manipulace se zarizenim zpusobit
poranéni zad a v pripadé padu vazné poranéni prstd rukou, nohou a chodidel.

Pri prepravé, montazi nebo demontdzi zarizeni vzdy pouZivejte osobni ochranné pomdcky (napf.
bezpecnostni obuv).

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

Dodrzujte firemni predpisy o zvedani bremen a osobnich ochrannych pomtckach.

UPOZORNENI

Pred montaZi a instalaci systému si peclivé prectéte kapitolu4 "SAFETY " a kapitolu9 "PREPRAVA A
MANIPULACE ".

UPOZORNENI

Rameno nestoji stabilné, aniz by bylo prisSroubovano k zakladné.

Prehled rozhrani poskytovanych ovladanim a ramenem

--- Bezpecnostni oznaceni m
C3

Ll UZivatelské Psaci stal | | Nastaveni | | Watchman c2
UzZivatelské Ovladani
rozhrani
i\ly | |
N\, S
C? Pilotni disk i Pilot-Grip i
Rameno  — ‘TttttttTTeeoe

[ (<) ()

i Externi povolovaci | } Zafizeni nouzového } 2x digitalni vstupy 2x digitalni vystupy napt. Franka Hand
Zzafizeni . FEE P (zatim nenik dispozici) (zatim nenik dispozici)

+ 2 konfigurovatelné bezpe¢né dalsi koncové
vstupy efektory tretich

Obr. .101 : Prehled rozhrani
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MONTAZ A INSTALACE
10.1 Vybaleni zafizeni

Obr. .102 : Baleni

1 | Rameno 4 | Zarizeni nouzového zastaveni a externi povolovaci
zarizeni

2 | Ovladani 5 | Volitelné (nap¥. Franka Hand)

3 | Pripojovaci kabel

UPOZORNENI

Pro pripad premisténi robota si vzdy uschovejte originalni obal.

R02210/1.EN

Franka Robotics GmbH ©




MONTAZ A INSTALACE
Rozbalovani

Postup

1. Sundejte horni viko vnéjsi krabice.

Obr. .103 : Rozbalte hlavni krabici

2. Zvednéte horni vnitini krabice a odloZte je stranou.

Obr. .104 : Vyjmuti jednotlivych kartonu

3. Roztahnéte vnéjsi krabici od sebe, abyste ziskali pFistup ke spodni vnitni krabici.

Obr. .105 : Vnitfni kartony
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MONTAZ A INSTALACE
Vybalovani ramene

Postup
1. Opatrné otevrete krabici odstranénim tésnicich lepicich paskd na horni strané kartonu.
2. Otevrete féliovy potah.

3. Odstrarite vrchni ochrannou vrstvu.

Obr. .106 : Otevieni krabice z ramene

4. Odstrante prostfedni ochrannou vrstvu.

Obr. .107 : Vybalte rameno

5. Opatrné uchopte rameno Arm v uvedenych mistech pro zvedani, vyjméte jej ze spodni ochranné vrstvy
a odloZte stranou.

Obr. .108 : Vyjmuti ramene
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MONTAZ A INSTALACE
Vybaleni ovladani

Postup
1. Opatrné otevrete krabici odstranénim tésnicich lepicich paskd na horni strané kartonu.
2. Otevrete féliovy potah.

3. Odstrante napajeci kabel a horni viko.

Obr. .109 : Otevieni krabice ovladani

4. Odstrante horni ochrannou vrstvu.

Obr..1010 : Vyjmuti obalu

5. Uchopte regulator v uvedenych mistech pro zvedani, opatrné jej vyjméte ze spodni ochranné vrstvy a
odloZte stranou.

Obr..1011 : Ovladani vytahu
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MONTAZ A INSTALACE
10.2 Spravna instalace Misto

10.2.1 Maximalné a bezpec¢né zajistény prostor

Klasifikace prostort

R /
/
\
/
\
7
N
7
N
< 7
! ”
~ -

Sio e

Obr. .1012 : Klasifikace prostort
1 | Maximalni pracovni prostor 3 | Zabezpeceni obvodu

2 | Chranény prostor

e Maximalni pracovni prostor
Prostor, ktery mohou pohyblivé ¢asti robota zamést, plus prostor, ktery mliZze zamést koncovy efektor

a obrobek.

e  Chranény prostor
Vymezeny obvodovym jisténim (viz grafika).

UPOZORNEN/

Vyuzivejte poskytované bezpecnostni funkce ke zmirnéni pripadného rizika ndhodné kolize s neocekavané
se pohybujicim ramenem. Kontrolni funkce se spusti pouze pfi jejich poruseni. Integrator bezpec¢nosti musi
vzit v ivahu dobu zastaveni, vzdalenost a tolerance.

UPOZORNEN/

Analyza rizik specifickd pro danou aplikaci mtze v nékterych aplikacich definovat nebezpecnou zénu vétsi,
nez je maximalni pracovni prostor.
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MONTAZ A INSTALACE
10.2.2 Okolni podminky: Arm

Pripustné podminky v misté instalace
Okolni teplota
e +15°Caz +25 °C (normalni)
e +5°Caz +45 °C (rozsifena)
e 1IP20
e BéZny provoz (bez odlehcovani): +15 °C az +25 °C, 60% nekondenzujici vihkost

e Rozsifeny provoz (bez snizeni hodnoceni bezpecnostniho systému, snizeni vykonu mozné) : +5°C az
+45°C, 90% nekondenzujici vihkost vzduchu

e  Skladovani a preprava: -10°C az +60°C
Relativni vlhkost vzduchu
e 20 % az 80 %, nekondenzuijici
Misto instalace
e  Vnitini prostory, v uzavienych budovach
e Nevystaveno pfimému slunecnimu zareni
e Zadné vibrace, zadné zrychlujici se prvky

o Magneticka pole jsou pripustna pouze v uvedeném rozsahu specifikaci. Viz kapitola4.2 "Upozornéni na
odpovédnost ".

Orientace instalace

e Rameno smi byt instalovano pouze ve svislé poloze (zdkladna vodorovné se zemskym povrchem, zZadné
zavésené rameno).

Okolni prostredi
e Vzduch
e Bez hoflavych latek (prach, plyn, kapalina)
e  Bez agresivnich médii
e Bez korozivnich latek
e  Bezlétajicich predmétl
e  Bez stfikajicich kapalin
e  Bez proud( tlakového vzduchu
Stupen znedisténi
e  Stupen 2 (podle EN 60664)

e Dochazi pouze k suchému, nevodivému znecisténi; prileZitostné se mize vyskytnout docasna vodivost
zpUsobena kondenzaci vody

Nadmorska vyska nastaveni
e <2000 m nad morem
Elektromagnetickd kompatibilita

e  Podminky prostfedi musi odpovidat obecnym priimyslovym zafizenim podle EN 61000-6-4, protozZe
systém je navrzen pro prislusnou toleranci emisi podle EN 61000-6-2.

UPOZORNEN/

Aby nebyla ohrozena bezpecnostni funkce systému, zajistéte stupen znecisténi 2 podle EN 60664.
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MONTAZ A INSTALACE

Dostatecné vétrani

e

UPOZORNENI
Teplo produkované vykonovymi elektronickymi souc¢astmi a moduly uvnitf ramene je odvadéno pres jeho
povrch.
e Rameno instalujte na dostatecné vétraném misté.
e Nevystavujte rameno pfimému slunec¢nimu zareni.

e Rameno nepremalovavejte, nepolepujte ani nebalte.

Ergonomické hledisko

UPOZORNENI
Aby se zabranilo prehrati, systém prestane pracovat, kdyz prekroci rozsifreny teplotni rozsah. UZivatel bude
informovan prostrednictvim uzivatelského rozhrani Franka.
Postupujte podle dalsich pokyn( v uzivatelském rozhrani Franka UI.

UPOZORNENI
Aby se zabranilo prehrati motor(, systém prestane pracovat, pokud vnitini cidla zjisti nadmérné teploty ve
vinuti. UZivatel bude informovan prostrednictvim uzivatelského rozhrani Franka.
Postupujte podle dalsich pokyn( v uzivatelském rozhrani Franka.

UPOZORNENI

Rameno nainstalujte do ergonomické vyukové polohy.

10.2.3 Okolni podminky: Ovladani

Pripustné podminky v misté instalace

Okolni teplota
e +15°C az+25 °C (normalni)
e +5°Caz+45 °C (rozsifena)

Relativni vlhkost vzduchu
e 20 % az 80 %, nekondenzuijici

Misto instalace
e Vnitfni prostory, v uzavienych budovach
e Nevystaveno primému slune¢nimu zareni
e Bezvibraci

e  Magnetickd pole jsou pfipustna pouze v uvedeném rozsahu specifikaci. Viz kapitola4.2 "Upozornéni na
odpovédnost "

e Kryti vyzaduje minimalni stupen ochrany odpovidajici IP4X nebo IPXXD, pokud je umistén na mistech
pristupnych vsem osobam.
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MONTAZ A INSTALACE
Orientace instalace

e  Zafizeni smi byt instalovano pouze vodorovné na zemském povrchu.
e  Montaz do thlovych drZzakd, napf. pod stoly
e  Montaz do rozvadéca (2U, 4HP)

Napéjeni

e Aby byla zajisténa stabilita a bezpecnost systému, zajistéte stabilni napajeni, které udrzuje dostatecny
vykon pro Fizeni, aby se pfi vypnuti napajeni kontrolované vypnulo.

Okolni prostredi
e Vzduch
e  Bez hoflavych latek (prach, plyn, kapalina)
e  Bezagresivnich médii
e Bez korozivnich latek
e  Bezlétajicich predmétl
o  Bez strikajicich kapalin
e Bez proudu tlakového vzduchu
Stupen znecisténi
e  Stupen 2 (podle EN 60664)

e Dochazi pouze k suchému, nevodivému znecisténi; prileZitostné se mize vyskytnout docasna vodivost
zpUsobena kondenzaci vody

Nadmorska vyska nastaveni:

e <2000 m nad mofem

UPOZORNENI

Pokud neni pristupny vSem osobam, je relevantni pouze stupen znecisténi 2, ktery je tfeba zajistit.

UPOZORNENI

Aby nebyla ohrozena bezpecnostni funkce systému, zajistéte stupen znecisténi 2 podle normy EN 60664.

Vyse uvedeny kryt neni vhodny k ochrané pred vyssimi stupni znecisténi. Zde je zapotrebi jesté vyssi IP.
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MONTAZ A INSTALACE
10.3 Priprava mista instalace

Spravné misto instalace

Pred instalaci pripravte misto instalace. Viz kapitolal10.2 "Spravna instalace Misto ".

A
UPOZORNENI

Poruchy a neocekavané pohyby v disledku nespravné instalace
Nebezpeci vazného poranéni, napf. rozdrceni prstd, rukou, horni ¢asti téla, hlavy.
e Robota zapinejte pouze tehdy, kdyz je rameno spravné nainstalovano na plosiné.

e Rameno instalujte pouze na rovné, nepohyblivé a stabilni plosiny. Zrychleni a vibrace vyvolané plosinou
nejsou pripustné.

e Rameno neinstalujte zavésené ani na naklonéné nebo nerovné plosiny.
e Plosinu vyrovnejte a robota instalujte ve vzprimené poloze.

e Po 100 hodinach provozu utdhnéte Srouby spravnym utahovacim momentem.

10.3.1 Rameno

Derating

Pfi provozu systému Franka Research 3 v rozsifeném teplotnim rozsahu mize byt nutné snizit dynamické
parametry (zrychleni, maximalni rychlost atd.), aby nedoslo k prehiati systému a jeho soucasti. V opa¢ném pripadé
prestane zarizeni Franka Research 3 pracovat.

Stabilni platforma

Rameno je vybaveno vysoce citlivou senzorovou technologii a vyladénymi fidicimi algoritmy. Ridici algoritmus
vyzaduje instalaci na stabilni, vyrovnanou, nepohyblivou a nevibrujici plosinu ve vzpfimené poloze. Maximalni
povoleny Uhel naklonu je 0,1°.

P¥i statickém a dynamickém provozu musi byt z montazni zakladny vydrZeny nasledujici maximalni sily:
e naklapéci moment: 280 Nm
e tocivy moment kolem osy: 190 Nm
e sila ve vodorovném sméru: 300 N

e vertikdlni sila: N 300 N: 410 N

C =1 D
@ — ol __-

Obr. .1013 : Priprava zakladni desky
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1 | Naklapéci moment 4 | Vodorovna sila
2 | Tocivy moment kolem osy 5 Svisla sila
3 | Predni 6 | Vyrovnany povrch

Priprava zakladni desky
Pozadovany material

e  Podrobné rozvrzeni montaze zakladni desky
Postup

e  Pro umisténi otvort pouzijte technicky vykres.

UPOZORNENI

Vsimnéte si polohy ramene na technickém vykresu a podle toho jej vyrovnejte na zakladni desce.

Roztec otvoru je navrZena tak, aby byla kompatibilni s flexibilnimi montaznimi dily podle ITEM. Dva otvory (@ 6
mm H7) pro hmozdinky v montazni prirubé umoZziuji pfesnou a opakovatelnou montaz ramene pomoci 2 x @6
h8 hmozdinek (viz tabulka v kapitole10.4 "Montaz ramene ").

(190)
0

16 ‘;‘
A T
7a )|
1
_ - 4+ = Y

(226) | 77
DEHT7 127
G | 4 Y
e i)
NG 2@~ '
mm !
(RN 80
134 + 0.02

Obr..1014 : Vrtaci Sablona
1 | Prednistrana 3 Zavit pro funkéni zemni¢ M5
2 | Otvory pro Srouby M8 4 Otvory pro vyrovnavaci koliky @6H7

10.3.2 Ovladani

Misto instalace
Umistéte ovladaci prvek vodorovné na uréené misto.

Alternativni reseni:

Instalace do stojanu urceného pro 19palcova zafizeni. Dalsi informace naleznete v kapitole10.2 "Spravna
instalace Misto ".
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UPOZORNENI

Pripojeni k napajeni musi byt provedeno pomoci vhodného zafizeni, napf. pomoci dodaného kabelu pro
danou zemi.

Ujistéte se, Ze hlavni privod a hlavni vypinac jsou snadno pristupné.

Dostatecné vétrani

UPOZORNENI

Teplo produkované vykonovymi elektronickymi souc¢astmi a moduly uvnitf Fidici jednotky je odvadéno
vnitfnim ventilaénim systémem.

e Ovladac nainstalujte na dostatecné vétraném misté.
e Nevystavuijte ridici jednotku prfimému slunec¢nimu zareni.

e Ovladac¢ umistéte v dostatec¢né vzdalenosti mezi prednimi/zadnimi ventiladtory a krycimi soucastmi (40
mm na obou stranach).

e Dbejte na to, aby ventilatory ridici jednotky nebyly pokryty necistotami.

A VAROVANI

Tézka zarizeni
Zvedani a manipulace se zafizenim muZze kvali vlastni hmotnosti a ¢astecné kvili geometrickému provedeni
zpUsobit poranéni zad a v pripadé padu i vazné poranéni prstli rukou, nohou a chodidel.

e Pri prepravé, montaZi nebo demontazi zafizeni vzdy pouzivejte osobni ochranné pomlcky (napf.
bezpecnostni obuv).

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

e Dodrzujte firemni predpisy tykajici se zvedani bremen a osobnich ochrannych pomucek.

10.4 Montaz ramene

Rameno musi byt pevné spojeno se zakladni deskou pomoci ¢ty sSroubl vhodné velikosti. K tomuto Gcelu jsou v
zakladni prirubé ramene k dispozici ¢tyfi otvory o praméru 9 mm.

Ke zvedani ramene pouzivejte pouze uréené zvedaci body.
Potrebné nastroje a material

e PodloZzky a Srouby zavisi na povrchu, na ktery je robot namontovan. Podrobnosti naleznete v nize
uvedené tabulce.

e 1x 3roub s valcovou hlavou a vnitfnim sestihranem M5x8 (pevnostni tfida 8,8 A2K)
e 1x zubova podlozka M5 (pevnostni tfida A2K)

e  Momentové klice k utazeni Sroubt s 30 Nm.
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Robot na hlinikovém stole St?)IIJ:t na ocelovém Robot na hlinikovych profilech ITEM
Srouby 1SO 4762 - M8x25 - 10.9 1SO 4762 - M8x20 - 10,9 (soucasti dodavky)
Podlozky 1SO 7089-8,4-HV300 Podlozky (soucasti dodavky)
Minimalni délka zavitu 16 mm 11 mm Konstrukéni profily fady 8
Utahovaci moment 30 Nm
Ostatni PouZivejte pouze matice ITEM
0.0.420.83 Heavy Duty T-Slot M8.

UPOZORNENI

Poskozeni materialu na rameni

Pohyb ramene silou v uzamcéeném stavu vede k momentalnimu prokluzu vnitinich ¢asti, coz zplsobi ztratu
kalibrace a poskozeni ramene.

e S ramenem manipulujte, zvedejte ho a prepravujte pouze v mistech uvedenych v tomto navodu, aby
nedoslo k nadmérnému namahani kloubt ramene.

e S ramenem je tfeba zachazet Setrné, i kdyz je nastaveno a zapnuto nebo vypnuto.

UPOZORNENI

Dbejte na to, aby byly pri statickém a dynamickém provozu zachovany maximalini sily a tocivé momenty.
Dalsi informace naleznete v ¢asti Stabilni plosina na10.3 "Priprava mista instalace ".

Predbézné podminky

e K montazi ramene jsou zapotiebi dvé osoby.

e  Pripravena zakladni deska. Viz ¢ast Priprava zakladni desky v kapitole10.3 "Pfiprava mista instalace ".
Postup

1. Zvednéte rameno.

2. Preneste rameno na urcené misto.

3. Vyrovnejte rameno odpovidajicim zplsobem do prfedem pfipravenych otvord na zakladni desce.

4

Osoba 1: Drzte rameno.
Osoba 2: Pomoci Ctyr sroubl jej pripevnéte k zakladni desce utahovacim momentem 30 Nm.
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Obr..1015 : Montaz ramene

5. Pripojte funkéni uzemnéni k zakladné ramene.

Rameno je tspésne namontovdno na zdkladni desku.

UPOZORNENI

Rameno by nemélo byt napéajeno, dokud nebude znovu ovérena spravna montaz.

10.5 Umisténi ovladaciho prvku

A

UPOZORNENI

Tézka zarizeni
Zvedani a manipulace se zafizenim muZe vzhledem k jeho vlastni hmotnosti a castecné i geometrické
konstrukci zpUsobit poranéni zad a v pripadé padu i vazné poranéni prstli rukou, nohou a chodidel.

e Pri prepravé, montazi nebo demontazi zafizeni vzdy pouzivejte osobni ochranné pomicky (napf.
bezpecnostni obuv).

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

e Dodrzujte firemni predpisy tykajici se zvedani bremen a osobnich ochrannych pomucek.

UPOZORNEN/

Materialni poskozeni ramene a ovladace

Pohyb ramene silou v zablokovaném stavu vede k momentalnimu prokluzu vnitinich ¢asti, coz zptsobi ztratu
kalibrace a poskozeni ramene.

e Vyvarujte se naraz(.
e  Zarizeni opatrné odlozte.

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

R02210/1.EN Franka Robotics GmbH ©



MONTAZ A INSTALACE
Polohovani

Postup
1. Osoba 1: Uchopte zafizeni Control v uvedenych polohach pro zvedani.
2. Osoba 2: Odstrante z ovladace pénovy obal.
3. Umistéte ovladac ve vodorovné poloze na urcené misto a zajistéte radné vétrani.
Alternativni moznost:

Upevnéte fidici jednotku do stojanu ur¢eného pro 19palcové jednotky. Dalsi informace naleznete v
kapitole10.2 "Spravna instalace Misto ".

10.6 Zapojeni a elektricka instalace

Zvukovy stav

A NEBEzZPECI

Poskozené vodice nebo nevhodna elektricka instalace

Nebezpedi trazu elektrickym proudem a materialnich skod

e  Pristroj Franka Research 3 pouzivejte pouze v dobrém technickém stavu.

e Systém nouzového zastaveni a bezpecnostnich periferii instalujte pouze s kvalifikovanym personalem.

e  Zkontrolujte kabely a elektrickou instalaci.

Obnazené vodice a kabely

Obsluha miZze zakopnout a spadnout kvili obnaZzenym dratdm a kabel@im v maximalnim pracovnim prostoru.
Proto:

e Vzdy pokladejte kabely bezpecné.

UPOZORNENI

K systému lze pfipojit pouze zafizeni s galvanickym oddélenim do 60 V v portu Ethernet.

UPOZORNEN/

Pripojené rameno nevyménujte ani neodpojujte, pokud je fidici jednotka zapnuta.
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10.6.1 Schéma pripojeni

@ Q@

R

Obr. .1016 : Prehledové schéma pripojeni

10.6.2 Rozhrani

X2 - Digitalni 10s

Rozhrani X2 je umisténo na zakladné robota. Poskytuje hardwarové rozhrani pro nezabezpecené digitalni vstupy
a vystupy. Toto rozhrani neni povoleno ve vsech - zejména starsich - verzich softwaru.

Vstupy a vystupy a napajeni 24 V poskytované na X2 jsou galvanicky oddéleny od systému robota a ostatnich
rozhrani na robotu.

Konektor je osmipinovy konektor M12 s kédovanim A.

Napajeni 24 V je fizeno robotem. Privadéni napajeni do téchto pint neni nutné ani pripustné. Maximalni celkovy
vystupni proud pro 24V piny a digitalni vystupy je 500 mA.

Vstupni charakteristiky
e Vstup 24V podle [EC 61131-2typ 3
e Vstupni filtr s dolni propusti 15 kHz
e Vzorkovaci frekvence 1 kHz
Vystupni charakteristiky
e Vysoka uroven vystupu 24 V DC; vystupni proud na vystup max. 250 mA

e  Frekvence aktualizace 1 kHz
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signal
X2.3
+24V
X2.4
+24V
X2.1
GND
X2.2
GND
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Obr. .1017 : Rozhrani X2

X3 - Bezpecné vstupy

Bezpec¢né vstupy (X3.n) maji vzdy dva samostatné kandly, oznacené A a B. Kazdy kanal je realizovan
prostrednictvim svych p- a n-pin(, které musi byt pfipojeny pres plovouci prepinac. Pfi béZném provozu musi byt
oba kandly ve stejném stavu (otevieno/uzavieno) a nesmi byt propojeny; jakykoli jiny stav vyvola poruchu
bezpecnostniho systému.

Bezpecné vstupy jsou galvanicky oddéleny od systému robota a ostatnich rozhrani na robotu, ackoli vsechny
bezpecné vstupy sdileji spolecnou elektrickou oblast bez ohledu na konektor rozhrani.

Rozhrani X3 je umisténo na zakladné ramene robota a prenasi tfi bezpecné vstupni signaly. X3.1 zajistuje integraci
nouzového zastaveni robota, X3.2 a X3.3 poskytuji dva volné konfigurovatelné bezpecnostni vstupy. Konektor
je dvanactipinovy konektor M12 s kédovanim A.

Elektrickd doménova charakteristika bezpecnych vstup(l pro X3:
e  signdlni napéti 24 V; signalni proud 30 mA

M12, 12 PIN, samec

se standardnim Konektor M12

Panel X3 na rameni

kédovanim A pro

X3.1A

T,
S

signal

X3.1Ap

X3.1Bp

X3.3Ap

X3.1B

10

X3.3An

X3.2A

X3.3Bp

X3.2B

X3.2Ap

X3.2An

X3.2Bp
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zastaveni
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Obr..1018 : X3 - bezpecné vstupy

X4 - Externi povoleni

Rozhrani X4 je umisténo na zakladné robotického ramene a nese jeden signal bezpecného vstupu. Konektor je
¢tyrkolikovy M12 konektor s kdédovanim A. Tento konektor je uréen k docasnému pfipojeni externiho
povolovaciho zafizeni béhem provoznich fazi, kdy je to nutné.

Pokud je to mozné, vZdy pouZivejte dodané externi povolovaci zafizeni.

Upozornéni:

Pokud ma byt pouZito samostatné externi povolovaci zafizeni, musi toto externi povolovaci zarizeni spliovat
pozadavky norem IEC 60204 1 a DIN EN 60947 5 8.
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X5 - Sit robott

Konektor X5 se nachazi na zakladné robota a zajistuje vnitini sit robota prostrednictvim ethernetové zasuvky. Sit
robota ma integrovany server DHCP. K X5 Ize pfipojit obsluzné zafizeni. Zadanim adresy URL robot.franka.de Ize
pristupovat k webovému rozhrani Franka Ul robota. IP adresu rozhrani X5 Ize nakonfigurovat v nastaveni.

Ve vychozim nastaveni je uloZena IP adresa 192.168.0/24. Robot je pak dostupny pod IP adresou 192.168.0.1.
Server DHCP pridéluje klientim adresy v rozsahu 100 az 150, tj. pfi vychozim nastaveni 192.168.0.100 az
192.168.0.150. V tomto pripadé je mozné nastavit IP adresu v rozmezi 100 az 150.

X6 - koncovy efektor

Rozhrani X6 je umisténo na zapésti robotické paze a prenasi signaly z robota pfipojujiciho se ke koncovému
efektoru. Konektor je Binder 8-pinova samice Snap-in fady 620 s krytim IP67.

signal

48V
CAN_H 7 1
CAN_L 6 oo 2

reserved

=5
5

reserved

reserved 8

reserved
GND

O IN|O|N DW=
9]

Obr. .1019 : Rozhrani X6

e Jmenovité napéti48 + 3 VDC.
e Jmenovity zadrZzny proud 0,5 A pfi 25 °C.

e Maximalni kapacitni zatéz 220 pF.

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

Pokud jsou pfipojena dalsi zafizeni, vyzkousejte, zda zamyslena funkce funguje podle ocekavani.

C2 Sitové pripojeni
Rozhrani C2 se nachazi na predni strané fidici jednotky. Poskytuje ethernetové pripojeni, jehoZ prostfednictvim
Ize Fidici jednotku pFipojit k systémové/firemni siti a také k internetu.

Sitové pripojeni Ize nakonfigurovat v nastaveni. Ve vychozim nastaveni je pro toto rozhrani aktivovan klient
DHCEP. Sitové pripojeni je mozné nastavit také ru¢né pro zac¢lenéni do stavajici sité. Upozorfiujeme, Ze sit robota
a firemni sit nesmi mit shodny rozsah IP adres.
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10.6.3 Pripojeni funkcni zemé

UPOZORNENI

Pro splnéni uvedenych trovni EMC je nutné pripojit funkéni uzemnéni.

Pozadovany material
e  Sroubovy zavit M5
e  1x zubova podlozka M5
e  Kabel funkéniho uzemnéni

Doporu¢ujeme pouzit Cu kabel o priifezu minimalné 1,5 mm2a maximalni délce 5 m.

Obr. .1020 : Pfipojeni funkéniho uzemnéni

Postup

1. Pripojte funkéni uzemnéni k zavitu M5 zakladny ramene na uvedeném misté na jedné strané a k blizké,
dobte uzemnéné ¢asti (napt. pevné kovové uzemnovaci tyc¢i) na druhé strané.

2.  Umistéte zubovou podlozku M5 na vyznacené misto na zakladné ramene pro funkéni uzemnéni.

Sroubem M5 zajistéte kabelovou koncovku kabelu funkéniho uzemnéni.

4. Druhou stranu kabelu pripojte k blizké dobfe uzemnéné ¢asti (napf. k pevné kovové uzemnovaci tyci).

UPOZORNENI

Elektrickd bezpeénost systému nezavisi na funkénim uzemnéni. Funkéni zemni spojeni neni vhodné k sifeni
ochranného pospojovani na pripojena zarizeni, jako jsou koncové efektory. VSechna zafizeni v blizkosti
robota musi byt instalovana v souladu s jejich prislusnymi elektrickymi poZadavky, véetné pripadného

ochranného pospojovani.
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10.6.4 Zapojeni

UPOZORNENI

Kabel pro pripojeni ramene, kabel pro nouzové zastaveni, kabel pro externi povolovaci zafizeni a specificka
kabelaz uZivatele nesmi byt mimoradné vystaveny nasledujicim vliviim:

mechanické manipulaci a pretahovani pres drsné povrchy (odér)
Provozu bez voditek (zalomeni)
Vodici valecky a nucené vedeni, navijeni a previjeni na kabelové bubny (namahani).

Velké namahani v tahu, malé poloméry, ohybani do jiné roviny a/nebo c¢asté pracovni cykly.

Pripojeni ramene k ovladani

Pozadovany material:

Spojovaci kabel

UPOZORNENI

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

Postup

Opatrné nasadte konektorovy port (samici misto) na konektor X1 a ujistéte se, Ze trojuhelnikova znacka
sméruje nahoru.

Obr. .1021 : Pfipojeni propojovaciho kabelu ramene

Samotnou zastrcku vtahnéte do konektorového portu otocenim pohyblivé predni ¢asti konektoru.
Rucné dotdhnéte a vyzkousejte spravné uchyceni mirnym zataZenim za zastrcku.

Stejny princip pouzijte pro pfipojeni druhého konce pripojovaciho kabelu (sam¢iho mista) s konektorem
C1 na predni strané ovladace.
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Obr. .1022 : pfipojeni propojovaciho kabelu k ovladani

Pripojeni externiho povolovaciho zafizeni
Potrebny material:
e Dodavané externi povolovaci zafizeni
Postup:
1. Ujistéte se, ze vodici kolik sméfuje spravnym smérem.

2. Externi povolovaci zafizeni pripojte ke konektoru X4.

Obr. .1023 : Pripojeni externiho povolovaciho zafizeni

3.  Samotnou zastrcku vtahnéte do portu konektoru otocenim pohyblivé predni ¢asti konektoru.

4, Otocte rukou na tésno.

PFipojeni opera¢niho zafizeni (pro ovladani prostfednictvim rozhrani Franka Ul )
Potfebny material:

e Rozhrani zafizeni ( viz kapitola11.4 "Pocate¢ni konfigurace ").

e Ethernetovy kabel s konektorem RJ 45 (neni sou¢asti dodavky)
Postup

e  Propoijte zafizeni rozhrani a konektor X5 na zakladné ramene pomoci kabelu Ethernet.
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Obr. .1024 : Pripojeni provozniho zafizeni

Pripojeni ovladaciho zafizeni k napajeni

UPOZORNENI

Ujistéte se, Ze jste pripojili povinny blokovaci mechanismus ke konektoru C14 na napajecim kabelu.

UPOZORNENI

Povolena frekvence napajeni: 50 - 60 Hz
Napajeci napéti: 100 - 240V AC

Zemni svod: < 10 mA

Potrebny material: Vnitfni vodic: 1:
e Napdjeci kabel pro danou zemi
Postup:
1. Pripojte napéjeci kabel k fidici jednotce.

2. Pripojte napajeci kabel ke zdroji napajeni.

Pripojeni ochrannych zafizeni

Pokud chcete pfipojit externi bezpecnostni zafizeni pro zpomaleni ramene a/nebo jeho zastaveni pomoci zarazek
kategorie 1 nebo 2 (podle IEC 60204 1), prectéte si kapitolu4.7 "Instalace bezpecénostnich periferii
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A VAROVANI

Nebezpeci poranéni
Pripojeni externich zarizeni se samostatnym napajenim muize ohrozit bezpecnostni funkce systému.

Nebezpedi vazného poranéni, napfiklad rozdrceni, roztrzeni kiize a propichnuti od ramene a koncovych
efektord.

e Zajistéte, aby napéti v pripojenych zafizenich bylo bud SELV, nebo vhodné izolované od signalt
pripojenych k systému.

UPOZORNENI

Poskozeni materialu

Pripojeni externich zarizeni se samostatnym napajenim m{Ze pfi nedodrzeni elektrickych jmenovitych hodnot
zpUsobit poskozeni systému.

e Napéti v pripojenych zarizenich musi byt bud SELV, nebo vhodné oddélené od signalli pripojenych k
systému.

UPOZORNENI

Materialni poskozeni kabel(i
Nespravna manipulace s kabely vede k jejich poskozeni.
e Pripojovaci kabel neohybejte, neskladejte ani nevalejte.

e Pripojovaci kabel pokladejte tak, aby nebyl nadmérné namahan.

UPOZORNENI

Poskozeni materialu ramene nebo koncovych efektort

Nebezpecné pripojeni nebo odpojeni kabelll pod napétim nebo koncovych efektort béhem provozu vede k
poskozeni zafizeni.

e Nepripojujte ani neodpojujte kabely, pokud je Franka Research 3 pripojena k napajeni.

e Nepripojujte ani neodpojujte koncové efektory, kdyz je Franka Research 3 pripojena k napajeni.

Pouziti dodaného zafizeni pro nouzové zastaveni

Potfebny material

e Dodané zafizeni pro nouzové zastaveni nebo ochranné zafizeni dodané zdkaznikem (neni soucasti
dodavky).

e  Pri pouziti ochranného zafizeni dodaného zikaznikem: dodatecny pfipojovaci kabel (neni soucasti
dodavky).

Postup
1. Pripojte dodané zafizeni nouzového zastaveni ke svorce X3.

nebo
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Pripojte zakaznikem nakonfigurovany odpovidajici konektor ke svorce X3 a pfipojovanému ochrannému
zafizeni (neni soucasti dodavky). Pripojte ochranné zafizeni ke konektoru X3.

Obr. .1025 : PFipojeni ochranného zafizeni (zde povelové zafizeni pro nouzové zastaveni)

2. Samotna zastrcka se do konektorového portu zasouva otacenim pohyblivé predni ¢asti konektoru.

3. Otocte rukou a utdhnéte

Dalsi informace o bezpecnych vstupech naleznete v kapitole "Bezpecny vstup" na4.11 "Bezpecnostni funkce ".
Dalsi informace o bezpecnostnich funkcich naleznete v kapitole4.11 "Bezpecnostni funkce ".

Dalsi informace o bezpecnostnich nastavenich naleznete v kapitoleError! Reference source not found.Error!
Reference source not found. ".

Dalsi informace o zafizenich naleznete v kapitole4.7 "Instalace bezpecnostnich periferii .

UPOZORNENI

Pred prvnim uvedenim do provozu a v pravidelnych intervalech je tfeba zkontrolovat spravnou funkci
bezpecnostnich zarizeni.

10.7 Montaz koncového efektoru s

A

UPOZORNENI

Padajici a/nebo odlétavajici nastroje z koncovych efektort

Nastroje, které zlistanou zasunuté v koncovém efektoru, se mohou pfi pozdéjsich pohybech ramene
promeénit v projektily a vést ke zranéni.

e Nenechavejte zadné nastroje uvnitr robota.

Konstrukce s ostrymi hranami a spicatymi ¢astmi a pohyblivé ¢asti
Pripojené koncové efektory mohou zplsobit poranéni rukou, prstt, horni ¢asti téla a hlavy.

e Vzdy pouzivejte osobni ochranné pomucky (nap¥. ochranné bryle).
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e Integrator musi provést posouzeni rizik kazdého pripojeného koncového efektoru.

e  Béhem prace nestljte v maximalnim pracovnim prostoru.

UPOZORNENI

Pripojeni externich zafizeni se samostatnym napajenim muze ohrozit bezpecnostni funkci systému, pokud
nedodrzi elektrické jmenovité hodnoty.

Kromé toho musi byt napéti v pripojenych zarizenich bud SELV, nebo vhodné oddéleno od signalti pripojenych
k systému.
Rameno ma prirubu pro mechanické pripojeni koncového efektoru. Informace o pfirubé koncového efektoru
naleznete v kapitole10.3.1 "Rameno ".

UPOZORNUJTE, Ze pilotni rukojet ma v(ici prirubé koncového efektoru natoceni 45°.

Rozhrani X6 - koncovy efektor

Elektrickou pripojku X6 na prirubé koncového efektoru Ize v pripadé potreby pouzit k napajeni koncového
efektoru a ke komunikaci s fidici jednotkou prostfednictvim sbérnice can. UPOZORNUJEME, Ze pfipojeni Xé
bylo nakonfigurovano specialné pro Franka Hand a jind zafizeni nemusi byt s timto pripojenim kompatibilni.
Pokud ma byt pripojen koncovy efektor, ktery nelze primo pripojit k takovému portu, Ize odpovidajicim zplisobem
navrhnout a realizovat externi zapojeni pro napajeni a ovladani koncového efektoru.

Podrobny popis zapojeni rozhrani X6 viz kapitola10.6 "Zapojeni a elektricka instalace ".

Rozhrani koncového efektoru si nevyménuje Zadné informace tykajici se bezpecnosti. Nejsou k dispozici zadné
diskrétni ani protokolarni prostredky pro bezpecny prenos dat. Pokud je aktivni SEEPO, neni na tomto rozhrani
k dispozici zadné napajeni 48 V.

Otevirani a zavirani koncovych efektor(

Poruchy fidici jednotky mohou vést k neocekdvanému otevreni a zavieni koncovych efektor.
e Vzdy pouzivejte osobni ochranné pomucky (nap¥. ochranné bryle).

e Integrator musi u kazdého pripojeného koncového efektoru provést posouzeni rizik.

e Béhem provozu nestlijte v maximalnim pracovnim prostoru .

Pohyblivé rameno

Nebezpedci vazného poranéni, napriklad rozdrceni, natrzeni kiize a propichnuti.

e Vzdy pouzivejte osobni ochranné pomucky (nap¥. ochranné bryle).

e Integrator musi provést posouzeni rizik u kazdého pripojeného koncového efektoru.

e Béhem provozu nestlijte v maximalnim pracovnim prostoru.

UPOZORNEN/
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Po pripojeni koncového efektoru je tieba provést posouzenirizik. Posouzeni rizik zavisi na koncovém efektoru
a zahrnuje mimo jiné nasleduijici:

e  Ostré nebo spicaté koncové efektory
e Pohyb nebo otaceni ostrych rotujicich koncovych efektort

e Neocekavané se pohybujici rameno vedouci k ndrazu nebo rozdrceni ¢lovéka koncovym efektoru

Pro rizika moZného selhani koncového efektoru je nutné provést dalsi posouzeni rizik. Posouzeni rizika selhani
zavisi na koncovém efektoru a zahrnuje mimo jiné nasleduijici:

e porucha ochranného signalu zastaveni, ktera vede k nezastaveni otevirani/zavirani koncového efektoru
e vyhodnoceni ztraty vykonu koncového efektoru a jeho funkci

e poruchy ovladani vedouci k neocekavanému otevieni/zavieni koncového efektoru

Informace o montazi a demontazi koncového efektoru naleznete v prislusném navodu k obsluze koncového
efektoru.

10.8 Praktické tipy pro pouziti a umisténi z Franka Research 3

10.8.1 Spotreba energie

Pro standardni provoz vyzaduje Franka Research 3 primérny elektricky prikon 140-350 W. Docasné lze z
napajeciho zdroje odebirat elektricky prikon az 600 W.

V pripadé neocekavaného vypadku napdjeni se Franka Research 3 pokousi kat. 1 zastavit. Pokud ulozena
energie nestaci, spusti se kat. O se provede zastaveni.

Po nouzovém zastaveni mohlo dojit ke ztraté kalibrace ramene nebo k jeho poskozeni. Pokud jsou pfi dalSim
spusténi zjistény zavady, bude uzivatel informovan a mél by postupovat podle pokynt v ¢asti Desk.
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10.8.2 Limity ESD

UPOZORNEN(

Pro splnéni uvedenych tdrovni EMC je nutné pripojit funkéni uzemnéni.

Obr. .1026 : Méfici body Méreni ESD

Hodnoty uvedené v tabulce byly naméreny pri teploté 24,2 °C a relativni vihkosti 44 %.

Odpor viéi zemi R [Ohm] Povrchové napéti [V] Vzdalenost od ESDS [mm]
Povlakovy robot (1) 15,5 x 107 13 0
Naraznik predlokti (2) 20,3 x 107 30 0
Plast na zapésti véetné narazniku (3) 24,3 x10° 850 25
Pfiruba (4) 50,0x 10° 0 0
Pilotni rukojet (5) 25,7 x10° 279 25
Franka Hand (bez hrotu prstu) (6) 38,1x 107 615 25

Uvedené vzdalenosti odpovidaji normé DIN EN 61340-5-1. Pro napéti nad 125 V do 2 000 V je vyZadovana
vzdalenost 25 mm.

UPOZORNENI

Doporucujeme zkontrolovat
DIN EN 61340-5-1.

vzdalenosti podle poZadavku aplikace a normy

10.8.3 Konstrukce pracovniho prostoru

A

UPOZORNENI

Neocekavany pohyb ramene

Nebezpeci vazného poranéni, napr. rozdrceni prstl, rukou, horni ¢asti téla, hlavy.

eV maximalnim pracovnim prostoru neméjte ostré hrany.

eV maximalnim pracovnim prostoru nemeéjte Zzadné sSpicaté predmeéty.

e Rameno instalujte do ergonomické vyukové polohy.

R02210/1.EN
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Obr. .1027 : Konstrukce pracovniho prostoru

PFi planovani instalace dbejte na to, aby byl kolem robota dostatec¢ny volny pracovni prostor.

UPOZORNENI

Pro postupy obnovy v pripadé poruchy mlze byt nutné presunout klouby do referenc¢nich poloh ramene.
Proto se doporucuje pri planovani instalace zohlednit nize uvedenou polohu, aby robot mohl v pripadé
potreby dosahnout referencni polohy.

Obr. .1028 : Referencni poloha kloubli ramene

10.8.4 Osobni bezpecnost a ergonomie

Volny prostor pro zasouvani

UPOZORNEN/

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

Lidé se instinktivné zatahuji pred neocekdvanymi pohyby. Proto by prostor, kde stoji obsluha nebo jiné osoby,
mél umoznovat dostatecny prostor pro zasunuti nebo odskoceni.

Dale zajistéte, aby tento prostor byl bez prekazek (napf. kabelll, predméta), aby o né lidé nezakopli a neublizili si.
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Co nejvétsi vzdalenost od ramene

A VAROVANI

Pohybujici se rameno
Nebezpeci zachyceni ramenem.
e Udrzujte rameno v co nejvétsi vzdalenosti, aby obsluha mohla v daném okamziku reagovat a zasunout se.
e Neobsluhujte rameno, kdyZ ho objimate.
e Nevkladejte hlavu ani jiné ¢asti téla mezi segmenty ramene nebo pod né.
e Neumistujte ¢asti téla (zejména ruce, prsty) mezi rameno, koncovy efektor nebo stacionarni predméty.
e V pripadé akutniho smrtelného nebezpeci:
1. Stisknutim zarizeni nouzového zastaveni zastavte provoz robota.

2. Rameno z nebezpecné polohy ru¢né vytahnéte nebo vytlacte.

Obr. .1029 : Vzdalenost k rameni narazejicimu do hlavy

Obr. .1031 : Vzdalenost k pazi Stisknuti ruky
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Ochrana oci

A VAROVANI

Neocekavany pohyb ramene a unik oleje
Kontakt s unikajicim olejem muze zpUsobit podrazdéni o¢i nebo pokozky.

PouZiti riznych aplikaci, manipulovanych koncovych efektorti a okolnich pfedméti muze vést k rozdrceni,
potrhani kiiZze a propichnuti.

e Vzdy pouzivejte ochranné bryle.

Odév a Sperky

Volny odév nebo sperky, které se zachyti do ramene
Zachyceny odév nebo Sperk mize zpUsobit nevyvazenost a riziko padu personalu.
e Nenoste volné obleceni nebo obleceni se stuhami

e Nenoste volné sperky, napr. nahrdelniky nebo naramky.

VA

Obr. .1032 : Ochranné prostiedky nenosi $perky

Dalsi informace

Na viditelnych povrsich se mize objevit koroze. Tato skutecnost nema vliv na funkénost robota.

UPOZORNENI

Nasledujici informace jsou praktické a nemusi byt vyCerpavajici, pokud jde o prevenci koroze. V pripadé
vyskytu rzi spolecnost Franka Robotics neprebira Zzadnou zaruku ani odpovédnost, protoZe rez nema vliv na
funkénost.

e Dbejte na dodrZovani vihkostnich a teplotnich rozsaht pri pouzivani, prepraveé a skladovani.
e Skladujte robota v materialech snizujicich vlhkost, napriklad v suchych saccich.

e Pracujte pouze ¢istyma a suchyma rukama, zejména pri manipulaci, instalaci a pfi vyuce tkolu.
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10.9 Prebalovani ramene

A VAROVANI

Tézké vybaveni

Z dlvodu vlastni hmotnosti a ¢astecné i geometrické konstrukce mulze zvedani a manipulace se zafizenim
zpUsobit poranéni zad a v pripadé padu i vazné poranéni prstli rukou, nohou a chodidel.

e Pri prepravé, montdZi nebo demontaZzi zafizeni vzdy pouZivejte osobni ochranné pomdcky (napr.
bezpecnostni obuv).

e  Zarizenivzdy zvedejte s pomoci druhé osoby.
e  Zarizeni musi byt umisténo na rovném povrchu, aby se zabranilo jeho naklonéni nebo posunuti.

e Dodrzujte platné podnikové predpisy o zvedani biremen a osobnich ochrannych prostredcich.

UPOZORNENI

Materialni poskozeni ramene, koncovych efektort a predmét v maximalnim pracovnim prostoru.

Citlivé elektromechanické soucasti ramene a koncovych efektori se mohou poskodit, pokud jsou koncové
efektory pripojeny k rameni pfi jeho uvadéni do prepravni polohy.

e Pred uvedenim ramene do prepravni polohy odmontujte vSechny koncové efektory a pridavna zarizeni .

eV maximalnim pracovnim prostoru nenechavejte volné predméty.

UPOZORNENI

Poskozeni materialu na rameni a ovladani

Mechanické narazy mohou zpUsobit poskozeni nebo ztratu kalibrace citlivych elektromechanickych soucasti
ramene a ovladace. Vyvaruijte se otres(.

e  Pristroje neodkladejte hrubé.

e  Zarizeni vzdy skladujte a prepravujte v plvodnim obalu, a to i uvniti budov.

Preprava predstavuje ramene.

Chcete-li uvést zafizeni Franka Research 3 do reZimu prepravy , pouZijte funkci Move to pack pose (Pfesunout
do pozice baleni) v Nastaveni v uZivatelském rozhrani Franka.

Predpoklad
e Koncovy efektor a pfidavna zafizeni musi byt z Ramena sejmuty.

e Robot se musi volné pohybovat, aniz by byl zatizen prekazkami, aby mohl zaujmout transportni pézu. V
pripadé prekazek v robotické burice zvazte priblizeni robota k transportni péze pomoci ru¢niho vedeni.

1

Chcete-li vyjmout koncové efektory z ramene, podivejte se na pokyny v navodu k obsluze koncového
efektoru.
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Postup

1. Prihlaste se do uZivatelského rozhrani v uZivatelském rozhrani Franka.
2. Kliknéte na polozku Nastaveni.

3. Prejdéte na polozku Systém.

4. V zavislosti na rezimu provadéni

a. Vrezimu Programovani: Kliknéte a podrzte tlacitko "Presunout do pozice baleni".
b. Vrezimu Provadéni: Kliknéte na tlacitko "Move to pack pose" a pockejte, dokud se pohyb
nedokonci.

Rameno se automaticky presune do transportni pozice, dokud je tlacitko stisknuté. Pokud je robot v reZimu
Programovadni, je pro pohyb robota nutné také stisknout povolovaci zarizeni.

UPOZORNENI

Systém sleduje pripojeni ovladaciho prvku Franka Ul hold-to-run s maximalnim ¢asovym limitem 1 s. Pokud
dojde ke ztraté spojeni béhem stisknuti ovladaciho prvku hold-to-run, systém se zastavi.

Postup

1. Prejdéte do nabidky Nastaveni:

Dashboard

2 e
Build hash 70b4Bbdct3 Serial Number 3099692320001
@ Users
Status ok Status connected
Sal ok End Effectar ing...
£ End Effector - o
——
5% Modbus TCP
A= e () svoo Fioor network w2rsa 143,22
X i [ robot network 192188111724
@ System
& Franka World
@ Safety

Obr.10 .33: Nastaveni

2. Prejdéte na polozku Systém:

83 Dashboard Franka a6y 100 Ofsabe Robet It Lghts P 101 s

all Network

@ Users

& End Effector

@ Calibration

&2 Modbus TCP

5 Software Updates

@ Safety
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Obr.10 .34: Systém

3. Je tfeba odblokovat brzdy a podrzZet x4, aby se robot zac¢al pohybovat (rezim programovani):

SETTINGS

& Dashboard Fraska A 100 hasbe Rokot it i Lghes o aron bl

ooll Network

A Users

€ End Effector These logs provide readabie insights into robot activity i

@ Calibration

&% Modbus TCP

@ Software Updates

@ Ssafety

Obr.10 .35: Odblokovani brzd.

4. Pottebujete podrzet x4, abyste zacali pohybovat robotem (rezim programovani):

SETTINGS

B2 Dashboard Franka AP 100 Dosabite Bt nfication ights (Mo erron bl

atll Network

7 Users

& End Effector These logs provide readable insights into robot activity.

@ Calibration

&% Modbus TCP.

& Software Updates

@ Safety

Obr.10 .36: Externi povolovaci zafizeni x4

5. Potfeba odemknout brzdy pro zahajeni pohybu robota (Provadéci rezim):
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SETTNGS ® tiee | S wa oo s

B8 Dashboard

Mo features installed. Go to the Franka World page to download features

abll Network

@ Users These logs are encrypted and used by our supgort teams, They are not user -readable.
£ End Effector

These Iogs provide readable insights into rabot activity.

@ Calibration

s +

&% Modbus TCP

@z Software Updates

@ Safety et Plesse make sure o robot carefull

Obr.10 .37: Brzdy odblokovany rezim provadéni

6. Tlacitko Moving to Pack Pose je povoleno (Programovani)

SETTINGS

8 Dashboard R 15 Dl bt icain ght Gomerrer bl 10
o0l Network . IR - .

Y Users

& End Effector These logs provide readable insights nto robot activiy.

@ Calibration

53 Modbus TCP

#s Software Updates

@ Safety Make sure (0 keep the hold-to-run but

Obr.10 .38: Tlacitko Pack Pose aktivované v reZzimu programovani.

7. Tlacitko Moving to Pack Pose aktivovéno (Execution)
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ool Network . .
System Logs (For Support Use!
These logs are encrypred ipport teams, They are not
@ Users
& End Effector
These logs pravide readable insights nto robat activiy.
@ Calibration DOWNLOADCYCLICDATA & DOWNLOAD EVENT DATA &
Fac
52 Modbus TCP
and crosted tasks s well s and
File after the
Syster reset it your systen Is nat online, Cansult the Franka World manual for more informatior

&% Software Updates
Maove Robet to Pack Pose

@ Safety Warning: Plesse

Legal information

Obr.10 .39: Tlacitko Pack Pose aktivované v rezimu provadéni

8. Uvolnéni tlacitka x4 pFedtim, nez robot dosidhne polohy Pack Pose (reZim programovani)

Pack pose not reached.

Youreleased the move to pack pose button too early. Please continue holding.

the e x4 a 5 35 notification

appears,

Obr.10 .40: NeZ robot dosdhne Pack Pose v reZzimu programovani.

9. Tlacitko Abort Move to Pack Pose (ReZim provadéni)

UPOZORNENI

Preruseni nevyvola zadny dalsi dialog. Obrazovka se jednoduse vrati do stavu, kdy je povoleno tlacitko
"Move to Pack Pose" (rezim provadéni).
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BH Dashboard i ety <omissoning e [ 140
. 180
oill Network
System Logs {For Support Use)
These logs ypted and used by our suppo . They are
) Users

STEMLOGS &
£ End Effector Public Logs (User-readable)

These logs provide readable insights inte robot activity.

@ Calibration T e DOWNLOADEVENTDATA &
Factory Reset
&% Modbus TCP
Warning: This willreset the system,. Your configuration and created tasks as well s al nstalled apps and
fieatures will be deleted. You should have access to your Franka Workd account and uplad a Status File after the
System reset f your system is nat enline. Consult the Franka World manual for mere Information.

FACTORVRESET A
#5 Software Updates
Move Robot to Pack Pose

@ Safety

ABORT MOVE TO PACK POSE

Legal informatior

Open-Source Licens GPL Ofter

Obr.10 .41: Tla¢itko Abort move to pack pose (Pferusit pfesun do pdzy baleni) v rezimu provadéni

10. Presun do balici p6zy dokoncen

UPOZORNENI

Programovani - Provedeni nevyvola dalsi vyskakovaci okno.

SETTINGS

Move to pack pose completed

v/

Do you want to shut down now?

Obr.10 .42: Pfesun do pozice baleni dokoncen

Opétovné zabaleni ramene
Predpoklad

e Robot musi byt v transportni pozici.
Postup

1. Otevrete krabici.
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2. Uchopte rameno v uvedenych pozicich pro zvedani po dvou a opatrné jej vliozte do spodni ochranné
vrstvy.

Obr.10 .43: Zvedani ramene

3. Vlozte prostifedni ochrannou vrstvu.

Obr. .1033 : Baleni ramene
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4. Vlozte horni ochrannou vrstvu.

Obr. .1034 : Uzavreni krabice

5. Uzavrete féliovou vrstvu.

6. Krabici uzavrete zalepenim pomoci lepicich prouzkd.
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OPATRENI

11 OPATRENI

11.1 Zapnuti

A NEBEZPECI

Zkrat v dusledku vzniklé kondenzace pfi prevozu zafizeni z chladnéjsiho do teplejsiho a vlh¢iho prostredi.
Nebezpeci ohrozeni Zivota v dlsledku trazu elektrickym proudem.
e Po prepravé nechte zarizeni aklimatizovat .

o Nezapinejte mokré zarizeni.

Predbézné podminky
e  Kabely musi byt spravné zapojeny.
e  Externi zdroj napajeni musi byt pripojen.
e  Ponechte maximalni pracovni prostor .
Postup

1. Zapnéte ovladani.

Obr. .111 : Zapnuti ovladani.

Control je nyni zapnuty.

R02210/1.EN Franka Robotics GmbH ©



OPATRENI

Obr. .112 : Modré stavové kontrolky na rameni.

MuzZete dodrZet nasledujici posloupnost:

Chladici systém se aktivuje a je viditelny a slysitelny.
Spusténi mZe trvat priblizné 1 minutu.
Zacnou blikat stavové kontrolky na pfistroji Pilot a na obou stranach zakladny.

Po dokonceni zavadéni bude stavova kontrolka nepretrzité svitit modre, coZ znamena, Ze robot je ve
stavu zastaveni v rezimu Execution.

Pokud stavova kontrolka blika cervené, existuje bezpecnostni chyba. Poté zkontrolujte, zda je povoleno
nouzové zastaveni nebo zda bylo ke vstupu X3 spravné pripojeno zafizeni nouzového zastaveni.

Je aktivni systém nouzového blokovani. Klouby jsou stdle mechanicky zablokovany. Informace o
odblokovani bezpec¢nostniho blokovaciho systému naleznete v ¢asti Predbézné pokyny.

V pfipadé poruchy viz kapitoly15.1 "Udrzba ",16 "SERVIS A PODPORA " a13.8 "Redeni problém0

11.2 Systém LED indikatort robota

Robot pouziva Sest odlisnych barev LED diod, které informuji o jeho provoznim stavu. Tyto kontrolky se mohou
zobrazovat ve dvou vzorcich:

Staly (staticky) - indikuje stabilni stav.

blikajici (blikani) - indikuje pfechodny stav nebo stav vyZadujici pozornost.

LED indikatory jsou viditelné na tfech klicovych mistech:

Stolni rozhrani
Zakladna robota

Pilotni disk
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Kazda kombinace barev a vzor( poskytuje dllezité informace o aktualnim stavu robota a o tom, zda je bezpecné
s nim komunikovat. Tyto vizualni signdly jsou navrzeny tak, aby zvySovaly informovanost a bezpec¢nost obsluhy.

Aktivacni chovani LED diod

e  Zakladni LED diody:
Vzdy aktivni. Neustale odrazeji provozni stav robota a jsou hlavnim ukazatelem stavu systému.

e  Pilotni LED diody:
Aktivni pouze béhem programovani nebo ru¢niho navadeéni. Poskytuji zpétnou vazbu specifickou pro
interakci uzivatele béhem téchto rezima.

Kontrolni seznam pro uvedeni do provozu pro operatory
Pri zapinani robota vzdy:
1. Zkontrolujte, zda vsechny kontrolky spravné fungu;ji.
2. Ujistéte se, Ze jsou kontrolky dobre viditelné z vasi pracovni pozice.
3. Spravné interpretujte kontrolky, abyste zjistili, zda je robot:
e |DLE nebo v reZimu TEACH
e Provadéni ukolu
e Ve stavu chyby nebo varovani
o  Ceka na vstup uzivatele
Dulezité bezpecnostni pokyny

To, zda je bezpecné priblizit se k robotu v jednotlivych stavech, zavisi na analyze rizik a nebezpeci specifické pro
danou aplikaci a na nakonfigurovanych bezpec¢nostnich scénarich. Indikatory LED sice pomahaji identifikovat stav
robota, nejsou vsak certifikovanymi bezpec¢nostnimi funkcemi.

V pripadé pochybnosti vzdy pred priblizenim k robotu pouZijte vhodna bezpecénostni opatreni:
e  Stisknéte tlacitko nouzového zastaveni
e  Aktivujte ochranné zastaveni

e  Potvrdte, Ze je robot v bezpecném stavu prostrednictvim uZivatelského rozhrani.

Vysvétleni blikajicich vzora

Vzor Frekvence Vyznam

Pomalé ~0,6 Hz (pfiblizné 2 bliknuti za Signalizuje prfechod mezi stavy nebo Zadost o pozornost
blikani 3 sekundy) uzivatele.

Rychlé ~2 Hz (priblizné 2 bliknuti za Upozoriiuje na zahajeni pohybu, pomaly pohyb robota
blikani sekundu) nebo aktualizaci systému.

Chyba a ztrata komunikace
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Pokud vizualni indikator nebo jeho fidici zafizeni zjisti ztratu komunikace, je to signalizovano jako chyba trvalym

¢ervenym svétlem.

Logika priority LED

e  Systém LED zobrazuje vzdy nejkritictéjsi stav.

o Pokud dojde k vice udalostem soucasné, zobrazi se barva s nejvétSim vyznamem.

eV ramci jedné Urovné priority se vzdy zobrazuje pouze jednobarevné schéma, aby nedoslo k zdméné.

Referencni tabulka barev LED

. Barva

Kategorie LED
Bila
Stav systému Bila

robota
Bila
Zluta

Brzdy
Zluta
Zluta

Vystrahy

Zluta

R02210/1.EN

Vzor
LED

Sviti

Pomalu
blika

Rychle
blika

Trvala

Pomalu

blika

Trvala

Pomalu
blika

Stav Vyznam

Systém je v necinnosti nebo v
rezimu uceni.

Spousténi nebo vypinani.

Aktualizace systému.

Brzdy
zablokovany/odblokovany.

Ceka na dokonéeni zavadéni.

Vystrazny stav.

Varovani: nutnd interakce
uzivatele.

Franka Robotics GmbH ©

Akce uZivatele

Bezpecné
priblizeni.
Pripraven ke
spusténi.

@ Neprerusuite.
Vyckejte na
dokonceni.

@ Neodpojujte
ani neprerusujte.
Pockejte, dokud
nebude
dokoncena.

/\ Pouziva se pfi
brzdéni.

2 Vyekejte na
stalou zlutou

barvu nebo na
dalsi pokyn.

@ Nepriblizujte
se. Zkontrolujte
uZivatelské
rozhrani.

/\ Zkontrolujte
uZivatelské
rozhrani a
potvrdte varovani.
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Kategorie Barva Vzor
g LED LED
l N
Pomalu
blika
Rychle
Bezpecnostni blika
chyby
l -
. -
Provedeni
Rychle
blika
Rezim Pomalu
spolecné blika
exekuce

R02210/1.EN

Stav Vyznam

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

Poruseni bezpecnosti nebo
chyba aplikace.

Probiha zotaveni po chybé.

K zotaveni z chyby je tfeba
zadat vstup. Obnova po chybé
je mozna pomoci uzivatelského
vstupu (napr. prekroceni limitd

kloubt pfi ruénim vedeni).

Uloha se provadi samostatné.

Provadéni bude brzy zah3jeno
(napr. odpocitavani FCI).

Uloha aktivni v rezimu
asistované exekuce.

Franka Robotics GmbH ©

Akce uZivatele

@ Nepristupujte
k nim. Prosetrete
prostrednictvim
uzivatelského
rozhrani.

/\ Zkontrolujte
uzivatelské
rozhrani.
Pristupujte pouze
v pripadé, zZe je to
bezpecné a
proskolené.

Pockejte nebo
resetujte pomoci
uzivatelského
rozhrani.

@ Odemknéte
kloub nebo
provedte reset pro
obnoveni provozu.

@ Nepriblizujte
se. Robot se
pohybuije.

@ Nepriblizujte
se. BliZi se
provedeni.

/\ Pristupuijte
opatrné.
Dodrzujte
bezpecnostni
protokoly.
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Kategorie Barva Vzor
8 LED LED
PIna
Pomalu
Rezim blika
spoluprace
pFi provadéni
Blikajici
Solidni
Konflikty
Blika

Stav Vyznam

Faze provadéni je pripravena.
Brzdy jsou zapnuté.

Otevreni brzd nebo rezim

spoluprace (zZadny aktivni tkol).

Provadéni preruseno. Ceka se
na zpétnou vazbu.

Zjistén konfliktni vstup (napft.
ruéni navadeéni vs.
automatizace).

Vstup potrebny k vyreseni
konfliktu.

Akce uZivatele

/\ Priblizujte se
opatrné. Robot se
mUze zacit
pohybovat.

/\ Robot se miize
mirné pohybovat.
Bezpecné
priblizeni.

@ Poskytnéte
zpétnou vazbu,
abyste mohli
pokracovat. Robot
zastaven.

@ Nepriblizujte
se. Vyreste
konflikt vstup.

/\ Poskytnéte
vstupni Udaje

nebo pokyny k
pokracovani.

11.3 Bezpecnostné relevantni testy Franka Research 3

11.3.1 Autotest robotického systému.

Autotesty systému Control se provadéji za chodu systému. Pro provedeni autotest(l ramene se jednou zapne

napajeni ramene.

A VAROVANI

Nebezpedi zranéni zplsobené padajicimi predméty

Béhem cyklu napajeni ramene je odpojeno napajeni koncového efektoru. Z koncového efektoru mohou padat

predméty, coz mlze vést ke zranéni.

e  Odstrante vSechny predméty z koncového efektoru.

e Premistéte se z nebezpecné zény.

R02210/1.EN
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UPOZORNEN(

Kazdych 24 hodin musi uzivatel zahdjit bezpecnostni diagnostiku, aby zjistil potencialné nebezpecné poruchy
béhem provozu. V postrannim panelu systém upozorni uzivatele 2 hodiny pred prekrocenim této doby.

Pokud je ¢as prekrocen, robot zastavi viechny operace a pozada uZivatele o zahajeni autotestu. Za timto Ucelem
se zobrazi zprava, ze které Ize zahdjit autotest.
Autotest mizZete kdykoli spustit také ruc¢né. Za timto ucelem postupujte podle nasledujicich krokd

1. Spustte rozhrani Franka Ul na zafizeni Interface.

2. Prejdéte do ¢asti "Nastaveni".

3. Prepnéte na "Dashbord".

4. Kliknéte na tlac¢itko "EXECUTE" (Spustit) vedle zobrazeni odpoc¢tu do autotestu.

A

UPOZORNENI

Pad predméti z koncovych efektorti v diisledku preruseni napajeni, kdyz je aktivni konfigurace SEEPO.
Riziko vazného poranéni, jako je rozdrceni, roztrzeni kiiZze a propichnuti ramenem a koncovymi efektory.
e Vzdy pouzivejte osobni ochranné pomucky (napf. bezpecnostni obuv).

e Pouzivejte vhodny typ koncovych efektord, abyste zabranili pAdu predméta.

e Pri posuzovani rizik podle normy 10218-2 zohlednéte tvar, strukturu a hmotnost uchopovanych
predmétl. Pouziti lehkych a/nebo kulatych predmétt mize vyrazné snizit rizika.
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11.3.2 Pravidelné testovani bezpecnostnich funkci

Funkce nékterych bezpecnostnich funkci musi byt pravidelné testovany. To se tyka nasledujicich bezpecnostnich
funkci:

Bezpecnostni funkce Test

Zarizeni nouzového zastaveni 1. Stisknéte zafizeni nouzového zastaveni, kdyZ robot neni aktivni.
2. Zkontrolujte, zda jsou brzdy zablokovany.

Zarizeni pro povoleni navadéni 1. Béhem navadéni uvolnéte povolovaci tlacitko Pilot-Grip .
Robot se musi zastavit.

2. Béhem navadéni zcela stisknéte povolovaci tlacitko Pilot-Grip.
Robot se musi zastavit.

Externi povolovaci zafizeni 1. Béhem testovani tlohy uvolnéte povolovaci tlacitko externiho povolovaciho zafizeni .
Robot se musi zastavit.

2. Béhem testovani Ulohy zcela stisknéte povolovaci tlacitko externiho povolovaciho zafizeni.
Robot se musi zastavit.

Jakykoli spinac pripojeny k X3.2 nebo 1. Aktivujte spinac.
X3.3. 2. Zkontrolujte, zda se odpovidajicim zplsobem spusti nakonfigurovana bezpecnostni funkce.

UPOZORNENI

o Kazdych 12 mésicl aktivujte systém nouzového zastaveni pfi uvedeni do provozu.

e Systém nouzového zastaveni béhem uvadéni do provozu kazdych 12 mésicli znovu zapojte.

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

o  Zkontrolujte vSechna dalsi bezpecnostni opatreni, ktera byla pfijata k zajisténi bezpe¢ného provozu.

1

Dalsi informace o systému nouzového zastaveni naleznete v kapitole 4.7

Instalace bezpecnostnich periferii ".

11.3.3 Testovani nouzového zastaveni

A VAROVANI

Nebezpedi vazného zranéni v disledku nefunkéniho zafizeni nouzového zastaveni

Pouziti nefunkéniho zarizeni nouzového zastaveni k zastaveni operace v pripadé nouze muze vést k tomu, Ze
zlstanete uvézneéni, coz vede k téZzkym zranénim, jako je rozdrceni, roztrzeni kiize a propichnuti od ramene a
koncovych efektort.

e  Zarizeni nouzového zastaveni ulozte na bezpecné misto.

UPOZORNEN/

Poskozeni materialu

Pri zastaveni zafizeni v nepriznivém bodé procesu muze dojit k poskozeni koncového efektoru, obrobkli nebo
okoli.

e Nouzové zastaveni pouZivejte pouze v bezpecnostné kritickych situacich.
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e

UPOZORNENI

Pripadné poskozeni ramene pfi stisknuti nouzového zastaveni nezplsobi Ujmu osobam, protoZe rameno se
bezpecné zastavi bez ohledu na poskozeni.

UPOZORNENI

Po nouzovém zastaveni mohlo rameno ztratit kalibraci nebo byt poskozeno. Pokud jsou pfi dalsSim spusténi
zjistény zavady, bude uzivatel informovan.

UPOZORNENI

Berte v Gvahu i dalsi nainstalovana zarizeni kromé Franka Research 3, ktera budou nouzovym zastavenim
rovnéz vypnuta.

BEZPECNOSTNI
POKYNY

Predpoklad

e Franka Research 3 musi byt v klidovém stavu bez spusténé tlohy.

e  Pojistné srouby bezpecnostniho blokovaciho systému musi byt oteviené.

e Rameno se nesmi pohybovat.

Postup

1. Vyklidte prostor kolem Ramena, aby nedoslo k poskozeni uchopenych predmétd nebo okoli.

2. Pomoci voditka uvedte rameno do polohy bez prekazek, napr. 200 mm nad nehybnymi predméty.
3. Aktivujte nouzové zastaveni.

Rameno se pri zapadnuti do mechanickych zajistovacich Sroubt s cvaknutim mirné spusti.
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11.4 Pocatecni konfigurace

11.4.1 Pripojeni zafizeni uzivatelského rozhrani

K ovladani a fizeni robota je zapotrebi externi operacni zafizeni v podobé pocitace, notebooku nebo tabletu.

Doporucené hardwarové vybaveni:

Komercné dostupny pocitac¢, notebook nebo tablet

Rozhrani Ethernet

Rozliseni min. 1280x720px, doporucené Full HD (1920x1080 px)
Funkce multitouch, pokud pouzivate tablet.

Doporucené prohlizec¢e: Chrome, Edge, Safari nebo Firefox

Postup: V pripadé potreby je mozné pouzit i jiné zarizeni, napf:

1.

3.
4.
5.

Pripojte zafizeni rozhrani ke konektoru X5 na zakladné Arm pomoci kabelu Ethernet a otevrete rozhrani
pocatecni konfigurace.

Dalsi informace naleznete v kapitole10.6 "Zapojeni a elektricka instalace ".

Chcete-li automaticky ziskat IP adresu prostfednictvim DHCP, ujistéte se, Ze ma zafizeni rozhrani
aktivovaného klienta DHCP.
IP adresa bude automaticky pridélena po zapnuti zafizeni Franka Research 3.

Prejdéte do preferovaného webového prohlizece.
Zadejte nasledujici adresu URL:

Stisknéte klavesu Enter.

Otevre se webovd strdnka zobrazujici uZivatelské rozhrani spolecnosti Franka.

11.4.2 Pocatecni konfigurace "Prvni spusténi"

Po prvnim spusténi systému Control je nutné provést zakladni nastaveni v systému. Poc¢atecni konfigurace se
zobrazi ve webovém prohlizeci. Tato pocatecni konfigurace se zobrazi také po obnoveni tovarniho nastaveni

Control.

Chcete-li provést pocatecni konfiguraci, provedte nejprve postup z kapitoly11.4 "Pocatecni konfigurace

Pripojeni zafizeni uzivatelského rozhrani " a poté postupujte podle nasledujicich kroku:

1.
2.

Spustte program Franka Research 3.
Zadejte nasledujici adresu URL: robot.franka.de.

= Otevie se webové rozhrani "Prvni spusténi" uzivatelského rozhrani Franka s vybérem jazyka
systémového rozhrani.
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Select Language

o
o
o
o
;]

Obr. .113 : Vybér jazyka Pocatecni konfigurace

3. 4. Kliknéte na oblast, kde je v panelu nabidek zobrazena IP adresa robota, a stahnéte si navod k obsluze
produktu. Nezapomente si ji peclivé precist.

4. Vyberte pozadovany jazyk pro rozhrani uzivatelského rozhrani Franka. Kliknéte na tla¢itko "DALSI"

= Otevre se stranka pro nastaveni sitového pripojeni.

© Lngueee X5 - Robot network €2 - Shop Floor network

Franka World connection status

et

Obr. .114 : Pocatecni konfigurace sité

Na této strance Ize konfigurovat sitova pripojeni vnitfni sité robota a pripojeni k internetu nebo pripojeni
k podnikové siti.

V pripadé potfeby Ize upravit podadresu sité robota. Vychozi nastaveni je 192.168.0.1, rozsah adres Ize
pouzit v rozmezi 100-150.

Pro pfistup k podnikové siti nebo internetu lze zvolit pouziti klienta DHCP nebo provést rucni
konfiguraci.

Aktudlni stav pripojeni k siti Franka World se zobrazuje graficky.
5. Nastaveni potvrdte kliknutim na tlagitko "DALSI".

= Otevre se webové rozhrani pro konfiguraci / spravu robota s Franka World.
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o Language Register device with Franka World
0 s Contrarsn
© 1o

Obr. .115 : Registr Franka World ation

Tato stranka slouzi k registraci robota ve Franka World a ke spraveé aktualizaci a aplikaci.

Kdyz je fidici jednotka pripojena k internetu, robot se automaticky zaregistruje do sluzby Franka World
a zkontroluje se dostupnost nejnovéjsich aktualizaci systému nebo aplika¢niho softwaru (Apps).

Konfigurace robota se provadi ve Franka World. Franka World otevrete kliknutim na odkaz.

Pro instalaci aktualizaci systému a aplikaci (Apps) je vyZzadovan ucet Franka World (viz kapitola 14.2
"Spréava aplikaci a funkci").

1

Dalsi informace o Franka World naleznete v kapitole14.1 "Franka World ".

6. Kliknutim na "Download" (Stdhnout) preneste vsechny dostupné zmény.

Pokud nelze navazat pripojeni k internetu, mlzZete zarizeni aktualizovat také "offline". Za timto Gcelem
si prectéte kapitolu14.4 "Aktualizace ".

7. Po prenosu dat je k dokonceni instalace nutné potvrzeni. Za timto Ucelem kliknéte na tlacitko "Apply"
(Pouzit).
V pripadé zmén relevantnich pro systém bude iniciovan restart. Poté se znovu spusti postup prvniho
spusténi, ale vase predchozi nastaveni se uloZi. V tomto pripadé potvrdte vsechny predchozi kroky
tlacitkem "Dalsi".

Po instalaci vSech dostupnych zmén v kroku Franka World miZete prejit k dalsSimu kroku kliknutim na
"Next".

1

Informace o aktualizacich systému und Apps naleznete v kapitole14.2 "Sprava aplikaci a ".

= Otevre se webové rozhrani pro vytvoreni spravce.
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o Welcome!

(4]

Obr. .116 : Vytvoreni spravce

8. Vytvoreni pocatecniho uZivatele typu "Administrator"

Tento uzivatel mize pozdéji pokracovat v konfiguraci a vytvaret dalsi uZivatele systému. Dalsi informace
o rolich naleznete v kapitole "Vytvoreni spravce" v kapitole5 "ROLE A PERSONAL

9. Zadani potvrdte kliknutim na tlacitko "Next".

= Otevre se webové rozhrani pro konfiguraci koncového efektoru.

® DE - Deutsch

End effector

Power Status

off

Q user Select End effector

Obr. .117 : Nastaveni koncového efektoru
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10.

11.

A

UPOZORNEN|

Neocekavané pohyby pfii navadéni v disledku nespravné nakonfigurovanych koncovych efektoru.

Nespravné nakonfigurovand hmotnost a setrvacnost koncového efektoru mlze vést k ne zcela
kompenzovanym gravitacnim silam. Vysledné a neocekdvané chovani robota vcéetné koncového
efektoru maze vést ke zranénim, jako je rozdrceni, roztrZzeni kiize a propichnuti.

e Vzdy zkontrolujte konfiguraci koncového efektoru.

e  P¥i kopirovani jiz parametrizované aplikace nebo ulohy do jiného systému Franka Research 3 se
ujistéte, Ze konfigurace koncového efektoru zlistava totozna s pavodni.

Padajici predméty z koncovych efektort pfi pocatecni instalaci

Predméty padajici z chapadla vedou k poranéni rukou, prstt, chodidel a prstd.
e Vzdy pouzZivejte osobni ochranné pomcky (napi. bezpeénostni obuv).

e Pouzivejte vhodny typ chapadel, abyste zabranili padu predmétu.

e  Pri posuzovani rizik podle normy 10218-2 zohlednéte tvar, strukturu a hmotnost
uchopovanych predmétt. Pouziti lehkych a/nebo kulatych predmétt mlze vyrazné snizit rizika.

e Nevkladejte ruce mezi uchopované a pevné predméty (napr. stul).

e Pred uvedenim do provozu koncovy efektor nezatéZujte, protoZze v zavislosti na instalovaném
koncovém efektoru se mohou po obnoveni napajeni automaticky provadét "navadéci" pohyby.

Nakonfigurujte, ktery koncovy efektor se na robotu pouziva.
Pokud neméate namontovany koncovy efektor, vyberte z rozeviraci nabidky moznost "Zadny". .

Pokud mate jako koncovy efektor namontovanou ruku Franka, vyberte z rozeviraci nabidky moznost
"Hand" (Ruka).

UPOZORNENI

Franka Hand neni soucasti certifikovaného robota.

Pokud chcete pouzit jiny koncovy efektor nebo upravit konfiguraci rukojeti, vyberte z rozeviraci nabidky
moznost "User Defined" (Uzivatelsky definovano) a zadejte pfislusné hodnoty do textovych poli.
Prislusné hodnoty obvykle najdete v priru¢ce ke koncovému efektoru.

UPOZORNEN/

Nastaveni koncového efektoru budete moci pozdéji znovu upravit.
Zadani potvrdte kliknutim na tlacitko "Potvrdit". Tim je po¢atecni konfigurace dokoncéena a potvrzena a
je proveden posledni krok pripravy.

= Ve webovém prohlizeci se zobrazi programovaci rozhrani DESK a stavovy displej na rameni se trvale
rozsviti modre.
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11.5 Nastaveni fidiciho rozhrani Franka (FCI)

Aby bylo mozZné ovladat robota prostiednictvim rozhrani Franka Control Interface (FCI), musi byt v zafizeni
nainstalovana funkce FCI-Feature. Pokud je jiz v fidici jednotce nainstalovana, bude uvedena v ¢asti Franka Ul -
> Nastaveni -> Systém -> Nainstalované funkce. Ve vychozim nastaveni je funkce FCl automaticky nainstalovana
pfi poc¢atecni konfiguraci. Pokud funkce FCI jesté neni nainstalovana, miZete ji nainstalovat na Ovladani pomoci
Gctu Franka World.

Chcete-li ovladat robota prostfednictvim rozhrani Franka Control Interface (FCI), musi byt ovladaci zafizeni
pripojeno k sitovému portu C2 - Shop floor na fidici jednotce prostrednictvim ethernetového kabelu.

UPOZORNENI

Ovladani pres FCI je mozné pouze pres sitovy port C2 - Shop floor. PouZiti sitového portu X5 - Robot na patce
robota neni pro pouziti funkce FCI vhodné.

C1 - Pripojovaci kabel

C2- Sit v prodejné

Obr. .118 Sitové pripojeni pro FCI Pouziti

11.5.1 Konfigurace sité pro ovladani prostfednictvim FCI

Pro ovladani robota pres rozhrani FCl je rozhodujici dobry vykon sité. Proto se dlrazné doporucuje pouZivat
pfimé spojeni mezi PC pracovni stanice a Control. Tato c¢ast popisuje, jak sit pro tento pripad pouziti
nakonfigurovat.

Pro ovladani a rizeni robota pres rozhrani FCl se doporucuje externi operacni zafizeni v podobé PC nebo
notebooku s operaénim systémem Linux (napf. Ubuntu).

Doporucené hardwarové vybaveni:
e Doporuceni: komercéné dostupny pocitac, notebook s operacnim systémem Linux
e  Rozhrani Ethernet
e Rozliseni min. 1280x720px, doporucené Full HD (1920x1080 px).
e Doporucené prohlizece: Chrome nebo Firefox

Ovladani a pracovni stanice musi byt nakonfigurovany tak, aby se zobrazovaly ve stejné siti. Nejjednodussi
zpUsob, jak toho dosahnout, je pouZit statické adresy IP. Fungovat budou libovolné dvé adresy ve stejné siti, ale
pro Ucely tohoto prikladu budou pouzity nasledujici hodnoty:

Pracovni stanice Ridici jednotka
PC
Adresa 172.16.0.1 172.16.0.2
Sitova 24 24
maska

Adresa Control (172.16.0.2) se v nasledujicich kapitolach nazyva <fci-ip>.
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UPOZORNENI

Pri této konfiguraci sité Ize k uzivatelskému rozhrani Franka pristupovat prostrednictvim adresy https://<fci-
ip> , ackoli se v prohlizeci zobrazi varovani o certifikatu.

Sit Control Ize nakonfigurovat v nastaveni spravce. Po dobu trvani tohoto kroku se mizete pripojit k sitovému
portu X5 - Robot v zakladné robota.

Dalsi informace naleznete v kapitole11.4.1 "Pfipojeni zafizeni uzivatelského rozhrani

Chcete-li nastavit statickou adresu, deaktivujte DHCP-Client v nastaveni "C2-Shop Floor network".

SETTINGS @ EN-Eng S evir

Jo

C2 - Shop Floor network

owepciient [

& END-EFFECTOR

Current network status

1P 192.168051

@ FRANKA WORLD

Obrazek .119 Nastaveni sité
Nyni miZete zadat nastaveni statické IP adresy pro pripojeni LAN fFidici jednotky pro sit Shop Floor-/podnikova
sit.
Nastaveni potvrdite stisknutim tlacitka "Apply".

Po Gspésném pouZiti nastaveni je tieba jesté upravit nastaveni sitového rozhrani operacniho zafizeni v systému
Linux.

Konfigurace operacniho zarizeni

Tato ¢ast popisuje, jak nastavit statickou adresu IP v systému Ubuntu 20.04 pomoci grafického uzivatelského
rozhrani. Pokud davate prednost pouZziti prikazového radku, postupujte podle oficidlniho privodce Ubuntu.

UPOZORNEN/

Nasledujici kroky upravi nastaveni sité. V pripadé pochybnosti se obratte na spravce sité.

Nejprve prejdéte na widget Sitové pripojeni. Vyberte kabelové pripojeni, které budete pouzivat, a klepnéte na
tlac¢itko upravit.
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Settings = Network o @

T WiFi

PCI Ethernet B
® Network
(D e— DHCP
B sluetooth i
&% PClEthernet Connected - (3 Background Fa v
P B Pvd Addre 172.16.0.1
B A
St PRSI fe80::2a7d:94a7:522c:b68d
* Fa 0 Notifications 08:92:04:05:15:C5
Profile 1 Y ssardh
Wired O
Wired .
i Applications
Turn Off Profile 1 o
& Privacy
I Wired Settings I
Online Accounts USB Ethernet +
V¥ FE-Guest »
<2 sharing
@@ franka-dev » DHCP )
11 sound
B off » . &
@ FullyCharged » D Power
wired [s}
&) Displays
3 settings
0 Mouse & Touchpad Profile 1 fe]
m Lock
(@ Keyboard Shortcuts
O Power Off / Log Out » VPN +
(@ Printers
Franka.dour/ON - o~

Obrazek .1110 Ubuntu - konfigurace sité Ethernet

Dale kliknéte na kartu Nastaveni IPv4, nastavte metodu na Rucni a zadejte nasledujici hodnoty.

Cancel DHCP Apply
Details Identity 1Pv4 IPV6 Security
IPv4 Method Automatic (DHCP) Link-Local Only

© Manual Disable

Shared to other computers

Addresses
Addre Metmask Gatewa

172.16.0.1 24 [

Obr..1111 Ubuntu - nastaveni statické adresy IP

UPOZORNENI

Timto krokem zakézete DHCP, coZ znamen4, Ze pri pfipojeni k serveru DHCP, jako je ten v zakladné Arm (X5
- sit robott), jiz neziskate adresu. KdyZ jiz nebudete pouzivat FCI, mlzete tuto metodu zménit zpét na
automatickou (DHCP).

Ulozte zmény a zavrete okno Sitové pripojeni. Klepnéte na nazev pfipojeni z rozeviraci nabidky. Nyni by mélo
byt mozné pripojit se k robotu z vasi pracovni stanice.

Chcete-li ovérit kvalitu sité, provedte po dokonceni konfigurace systému FCl komunikaéni test Sirky pasma sité,
zpozdéni a jitteru.

Od této chvile mlzZete také pristupovat k uzivatelskému rozhrani Franka prostfednictvim této adresy <fci-ip> v
prohlizeci.

11.5.2 Nastaveni systému libfranka na pracovni stanici se systémem Linux

Pro nastaveni se doporucuje Ubuntu ve verzi 22.04 Pro nebo novéjsi. V této verzi Ubuntu jiz poskytuje potrebné
jadro RT, ale mize byt zpoplatnéno v zavislosti na pouziti.

Pokud pouzivate verzi Ubuntu bez poskytovaného jadra RT, je tfeba jej nainstalovat pred opravou libfranka. Jadro
redlného cCasu se pouziva k realizaci pfenosu signald v redlném case s frekvenci 1 kHz mezi systémem Control a
operacnim zafizenim.
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Nastaveni libfranka pak vyzaduje dva kroky, které je treba provést jeden po druhém. Pro provedeni potfebujete
na pocitaci s operacnim systémem Linux pIna prava "admin".

Dalsi informace naleznete také v dokumentaci FCI-Documentation prostfednictvim webu Franka World.

Instalace jddra PREEMPT_RT

V prvnim kroku, pokud jadro RT jesté nebylo nainstalovano s verzi Ubuntu, je tfeba nainstalovat jaddro PREEMPT
Real-Time. Za timto Ucelem vytvorte na disku pocitace s Linuxem novou slozku a spustte z ni terminal.

UPOZORNENI

Binarni ovladac¢e NVIDIA nejsou v jadrech PREEMPT_RT podporovany.
Pro instalaci nyni postupujte podle nasledujicich krokd:

UPOZORNENI:

Abyste se vyhnuli preklepiim pri zadavani prikazl, oteviete si online dokumentaci FCl a zkopirujte tam
prikazové radky, které pak mazete vlozit a spustit v terminalu.

e  Stahnéte si stranky

Chcete-li nainstalovat zavislosti, zadejte do terminalu nasledujici prikaz:

Prikaz sudo apt-get install build-essential bc curl ca-certificates gnupg2 libssl-dev lsb-release libelf-dev bison flex
dwarves zstd libncurses-dev

Poté se musite rozhodnout, kterou verzi jadra chcete pouzit. Nasledujicim prikazem zjistite, kterou verzi
pravé pouzivate.

uname -r

Zaplaty v redlném case jsou k dispozici pouze pro vybrané verze jadra, viz
https://www.kernel.org/pub/linux/kernel/projects/rt/. Doporucujeme zvolit verzi, ktera je nejblize té,
kterou aktualné pouzivate.

Verze testovana spolecnosti Franka Robotics je verze 5.9.1 pro Ubuntu 20.04, na které jsou zalozeny
nasledujici kroky instalace.

Ke stazeni zdrojovych soubort pouZijte niZze uvedené prikazové radky.

Pokud jste si vybrali jinou verzi, zméite Cislo verze (5.9.1) v prikazovych Fadcich tak, aby odpovidalo
vami zvolené verzi.

curl -SLO https://www.kernel.org/pub/linux/kernel/v5.x/1linux-5.9.1.tar.xz

curl -SLO https://www.kernel.org/pub/linux/kernel/v5.x/linux-5.9.1.tar.sign

curl -SLO https://www.kernel.org/pub/linux/kernel/projects/rt/5.9/patch-5.9.1-rt20.patch.xz
curl -SLO https://www.kernel.org/pub/linux/kernel/projects/rt/5.9/patch-5.9.1-rt20.patch.sign

Poté stazena data dekomprimujte prikazem:

XZI= AR Z:

e  Ovéreni

Po staZeni zavislosti se doporucuje zkontrolovat, zda nebyly poskozeny nebo zda s nimi nebylo
manipulovano. Doporucené kroky k tomu jsou prevzaty z archivu linuxového jadra.

Ke kontrole pouzijte nasledujici prikazy:

gpg2 --verify linux-*.tar.sign
gpg2 --verify patch-*.patch.sign

Pokud jsou vSechny nactené balicky spravné, zobrazi se u kazdého prikazu zprdva odpovidajici
nasledujicimu prikladu.
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$ gpg2 --verify linux-*.tar.sign

gpg: predpokladdme podepsand data v 'linux-4.14.12.tar'

gpg: Podpis proveden Pa ©5. 1. 2018 ©6:49:11 PST s pouzitim klice RSA ID 6092693E.

gpg: Dobry podpis od "Greg Kroah-Hartman <gregkh@linuxfoundation.org>" [unknown]

gpg: aka "Greg Kroah-Hartman <gregkh@kernel.org>" [neznamy]

gpg: aka "Greg Kroah-Hartman (Linux kernel stable release signing key) <greg@kroah.com>" [unknown]
gpg: POZOR: Tento kli¢ neni certifikovan divéryhodnym podpisem!

gpg: Neexistuje zadny naznak, zZe podpis patri vlastnikovi.

Otisk primdrniho klice: 647F 2865 4894 E3BD 4571 99BE 38DB BDC8 6092 693E

Dalsi informace o tomto varovani naleznete v ¢asti Archiv linuxového jadra.

Pokud kontrola vrati chybu, zobrazi se zprava odpovidajici nize uvedenému pfrikladu.

$ gpg2 --verify linux-*.tar.sign

gpg: predpokldaddme podepsand data v 'linux-4.14.12.tar'

gpg: Podpis proveden Pa ©5. 1. 2018 ©6:49:11 PST s pouzitim klice RSA ID 6092693E.
gpg: Nelze zkontrolovat podpis: Zadny verejny klié

V tomto pripadé je nutné stahnout kli¢ z klicového serveru.

K tomu pouZijte nasledujici prikaz pro "*.tar" i "*.patch" a do prikazového radku zadejte ID uvedené v
prislusné chybové zpravé.

gpg2 --keyserver hkp://keyserver.ubuntu.com:80 --recv-keys 6092693E

e  Kompilace jadra

Jakmile jste si jisti, Ze byly soubory stazeny spravné, mizete rozbalit zdrojovy kéd a pouzit zaplatu.
Za timto Ucelem zadejte postupné nasledujici prikazy:

tar xf linux-*.tar
cd linux-*/

patch -pil< ../patch-*.patch

Aktualni nazev zaplaty ziskate prikazem:

uname -r

Als niachstes kopieren Sie mit der nachfolgenden Befehlszeile Ihre aktuell gebootete
Kernelkonfiguration als Standardkonfiguration fiir den neuen Real-Time-Kernel. Uber "uname -r" wird
automatisch der aktuelle Kernel ausgewahilt.

cp -v /boot/config-$(uname -r) .config

Nyni miZete tuto konfiguraci pouzit jako vychozi pro konfiguraci sestaveni. Za timto Ucelem provedte
nasledujici pfikazy cmm:

make olddefconfig

make menuconfig

Druhy prikaz otevie terminalové rozhrani (TUI), kde mGzete nakonfigurovat model pfednastaveni.
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Obr..1112 Rozhrani TUI-

Prejdéte pomoci klaves nahoru/dold na "General Setup" > "Preemption Model" a oznacte > "Fully
Preemptible Kernel (Real-Time)". Pomoci postrannich Sipek miiZete presunout kurzor na polozku
Select (Vybrat) v pfikazovém fadku v dolni ¢asti obrazovky. Nyni stisknéte klavesu <Enter> a vybér
je zvolen.

e Nastavte kurzor v prikazovém fadku na <EXIT> a opakované stisknéte <Enter>, dokud se nevrétite
do hlavni nabidky.

e Nyni prejdéte na "Cryptographic API" > "Certificates for signature checking" (Gplné dole v
seznamu) > "Provide system-wide ring of trusted keys".

e Tam vyberte moznost "Additional X.509 keys for default system keyring" a stisknéte klavesu
Enter. Otevie se vstupni okno. Z vyzvy odstrante polozku "debian/canonical-certs.pem" a
stisknéte Ok.

e Nyni prfejdéte na "Cryptographic API" > "Certificates for signature checking" (Uplné dole v
seznamu) > "Provide system-wide ring of revocation certificates".

e Tam vyberte "X.509 Certfifcates tob e preloaded into the system blacklist keyring" a stisknéte
Enter. Otevre se vstupni okno. V ném z vyzvy odstrante polozku "debian/canonical-revoked-
certs.pem" a stisknéte tlacitko Ok.

e UloZte nyni tuto konfiguraci do souboru .config a ukoncete terminalové rozhrani (TUI).

Nyni je instalace pfipravena pro kompilaci jadra. ProtoZe se jedna o zdlouhavy proces, pfikaz "nproc"
automaticky pouzije vicevlaknovou volbu "-j" na prikazovém radku, aby vyuzil maximalni pocet jader
vaseho procesoru. Presto tento krok trva delsi dobu.

‘ make -j$(nproc) deb-pkg ‘

Nyni mlzete noveé vytvoreny balicek nainstalovat nasledujicim prikazem. Presné nazvy zavisi na vasem
prostredi. Pfikaz vyhleda balicky hlavi¢ek a obraz(.

‘ sudo dpkg -i ../linux-headers-*.deb ../linux-image-*.deb ‘

e  Ovéreni nového jadra
Restartujte systém. Zavadéci nabidka grubu by vdm nyni méla umoznit vybér nové nainstalovaného
jadra. Chcete-li zjistit, které jddro bude po spusténi pouZito, podivejte se na vystup nasledujiciho
prikazu:

uname -a

Mél by obsahovat retézec PREEMPT_RT a Cislo zvolené verze. Dile by mél existovat soubor
/sys/kernel/realtime a obsahovat ¢&islo "1".
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UPOZORNEN(

¢ Povolte uzZivateli nastavit opravnéni pro tento proces v redlném case

Po instalaci a spusténi jaddra PREEMPT_RT-Kernel pridejte skupinu s nazvem realtime a do této skupiny

Pokud narazite na chyby, kvli kterym se vam nepodafi zavést nové jadro, viz "Cannot boot

realtime kernel because of Invalid Signature".

Pokud chcete sestaveni provést znovu, odstrante predtim vsechna rozbalend data z

instalac¢ni slozky.

pridejte uZivatele, ktery ovlada vaseho robota.

Jméno uzivatele mGzete ziskat z prikazového radku:

V pripadé potreby mizZete pouzit prikaz whoami

sudo addgroup realtime

sudo usermod -a -G realtime $(whoami)

Poté otevrete soubor "limits.conf" nasledujicim prikazem:

sudo gedit /etc/security/limits.conf.

Poté do souboru pridejte nasledujici limity skupiny real-time a ulozte je.

@realtime
@realtime
@realtime
@realtime
@realtime

@realtime

soft
soft
soft
hard
hard
hard

rtprio 99
priority 99
memlock 102400
rtprio 99
priority 99
memlock 102400

Limity se uplatni po odhlaseni a opétovném prihlaseni.

Instalace Libfranka

V dalsim kroku je popséano, jak nainstalovat libfranka ze zdrojovych souborU. Alternativné Ize libfranku
nainstalovat pomoci ROS-repos (<Ubuntu 22.04) nebo ROS2-repos (Ubuntu 22.04 a novéjsi).

Dalsi pomoc najdete také v dokumentaci FCI-Dokumentation na adrese Franka World .

UPOZORNEN/

Abyste se vyhnuli prekleplim pri zadavani prikaz(, otevrete si online dokumentaci FCl a zkopirujte si tam

prikazové radky, které pak mlzete vlozit a spustit v terminalu.

Pred sestavenim nové libfranky ze zdrojovych kéd( odinstalujte stavajici instalace libfranka a franka_ros, abyste

predesli konfliktim

To provedete tak, Ze v terminalu spustite nasledujici prikaz:

sudo apt remove "*libfranka*".
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Stahnout

Pro instalaci libfranka je tfeba stahnout zavislosti. Za timto Gcelem zadejte nasledujici pfikazovy radek:

V pripadé, Ze je to nutné, zadejte ndsledujici prikaz: sudo apt install build-essential cmake git
libpoco-dev libeigen3-dev

Poté stahnéte zdrojovy kéd naklonovanim libfranka ze serveru GitHub a poté prejdéte do adresare. K
tomu pouZzijte nasledujici prikazy:

git clone --recursive https://github.com/frankarobotics/libfranka --branch ©.10.0

cd libfranka

Nainstalujte

Poté nasledujici prikazy vytvori sloZzku pro sestaveni v aktualnim adresari a spusti prikaz "CMake" pro
vytvoreni soubort pro sestaveni / projektu.

mkdir build
cd build
cmake -DCMAKE_BUILD_TYPE= Release -DBUILD_TESTS= OFF ..

cmake --build .

Doporucujeme nainstalovat volitelny balicek libfranka Debian. Za timto Gcelem zadejte nasledujici
prikaz do stejného adresare, ktery vytvori balicek "libfranka-<verze>-<architektura>.deb".

cpack -G DEB

Ten se pak nainstaluje nasledujicim prikazem.

sudo dpkg -i libfranka*.deb

Nyni je balicek libfranka nainstalovan na vasem pocitaci a miZe byt pouzit k ovladani robota
prostrednictvim FCI.

11.5.3 Ovéreni komunikace

Po uspésné kompilaci / instalaci libfranka se doporucuje provést test komunikace rozhrani. Za timto Ucelem se
ujistéte, Ze je robot pripraven pro pouziti FCI v programu Desk, a spustte priklad "echo_robot_state" z libfranka.

Prepnéte se do adresare build libfranka a v Linuxu spustte nasledujici priklad:

. /examples/echo_robot_state <fci-ip>.

Program zobrazi na konzole aktualni stav robota a po nékolika iteracich se automaticky ukon¢i.

{
"O_T_EE": [0.998578,0.0328747,-0.0417381,0,0.0335224,-0.999317,0.0149157,0,-0.04122,
-0.016294, -0.999017,0,0.305468,-0.00814133,0.483198,1],
"O_T_EE_d": [0.998582,0.0329548,-0.041575,0,0.0336027,-0.999313,0.0149824,0,-0.0410535,
-0.0163585,-0.999023,0,0.305444, -0.00810967,0.483251,1],
"F_T_EE": [0.7071,-0.7071,0,0,0.7071,0.7071,0,0,0,0,1,0,0,0,0.1034,1],
"EE_T_K": [1,90,0,0,0,1,0,0,0,0,1,0,0,0,0,1],
"m_ee": 0,73, "F_x_Cee": [-0,01,0,0,03], "I_ee": [0.001,0,0,0,0.0025,0,0,0,0.0017],
"m_load": F_x_Cload": 0, "F_x_Cload": @, "F_x_Cload": ©: I_load": [0,0,0], "I_load": [0,0,0]:
[01010101010101810]1

"m_total": 0,73, "F_x_Ctotal": [-0,01,0,0,0,03], "I_total":
[0,001,0,0,0,0,0,0025,0,0,0,0,0,0,0017],

"elbow": [-0,0207622,-1], "elbow_d": [-0.0206678,-1],

"tau_J": [-0.00359774,-5.08582,0.105732,21.8135,0.63253,2.18121,-0.0481953],

"tau_J d": [0,0,0,0,0,0,0],
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"dtau_J": [-54.0161,-18.9808,-64.6899,-64.2609,14.1561,28.5654,-11.1858],

"q": [0.0167305,-0.762614,-0.0207622,-2.34352,-0.0305686,1.53975,0.753872],

"dq": [0.00785939,0.00189343,0.00932415,0.0135431,-0.00220327,-0.00492024,0.00213604],

"q_d": [0.0167347,-0.762775,-0.0206678,-2.34352,-0.0305677,1.53975,0.753862],

"dg_d": [0,0,0,0,0,0,0],

"joint_contact": [0,0,0,0,0,0,0], "cartesian_contact": [0,0,0,0,0,0],

"joint_collision": [0,0,0,0,0,0,0], "cartesian_collision": [0,0,0,0,0,0],

"tau_ext_hat_filtered": [0.00187271,-0.700316,0.386035,0.0914781,-0.117258,-0.00667777,
-0.0252562],

"0_F_ext_hat_K": [-2.06065,0.45889,-0.150951,-0.482791,-1.39347,0.109695],

"K_F_ext_hat_K": [-2.03638,-0.529916,0.228266,-0.275938,0.434583,0.0317351],

"theta": [0.01673,-0.763341,-0.0207471,-2.34041,-0.0304783,1.54006,0.753865],

"dtheta": [0,0,0,0,0,0,0],

"current_errors": [], "last_motion_errors":: [],

"control_command_success_rate":: 0, "robot_mode": "Idle", "time": 3781435

Obr.11 .3: Priklad vystupu prikazu "echo robot state".

Prisludna pole jsou vysvétlena v dokumentaci API libfranka (https://frankarobotics.github.io/libfranka.).

UPOZORNEN(

Pokud v tomto bodé dojde k chybé, provedte test ping a ovérte, zda je povolen FCI a zda jsou brzdy robota
otevrené.

Chcete-li provést test ping, zadejte nasledujici prikazovy radek:

ping <fci-ip>

Pokud tento prikaz selze, robot neni spravné pripojen k siti nebo nebyla ve fazi nastaveni spravné pfirazena
adresa IP. Nastavte sit znovu podle krokl popsanych v ¢asti11.5.211.5.1 "Konfigurace sité pro ovladani
prostrednictvim FCI ".
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11.6 Typické pouziti

Po zapnuti robota je tfeba vyvolat rozhrani Franka Ul prostfednictvim dfive pridélené IP adresy nebo, pokud je
ovladaci zafizeni pripojeno k siti X5 - Robot na zakladné robota, prostrednictvim adresy robot.franka.de. Franka
Research 3 Ize nyni ovladat dvéma rdznymi zplsoby.

1. Pokud chcete robota ovladat a programovat pomoci aplikace Apps, mizete tak nyni Cinit v otevieném
uZivatelském rozhrani Franka.
Dalsi vysvétleni a navod k obsluze naleznete v kapitoleO "Franka Ul".

2. Pokud chcete robota ovladat prostfednictvim rozhrani Franka Control Interface (FCI), musite v aplikaci
Control aktivovat rezim FCI.
Za timto Ucelem otevrete v uZivatelském rozhrani Franka Ul polozku Desk a rozbalte nabidku System
(Systém) v zahlavi. Zménite provozni rezim na "Execution" a zde aktivujte rozhrani FCI stisknutim tlacitka
"Activate FCI".

Od této chvile mUizete robota ovladat pomoci linuxového terminalu s prikazy FCI pres libfranka nebo pomoci
rozhrani ROS-, ROS 2- nebo Matlab-Interface.

Dalsi vysvétleni a ndvod k obsluze najdete v kapitole13.7 "Franka Control Interface (FCI )

UPOZORNENI

Aby bylo moZné pouzivat rezim FCI, musi byt robot pripojen k ovladacimu zafizeni prostrednictvim sité C2 -
Shop Floor na predni strané Control pomoci stabilniho a rychlého sitového pripojeni.

Ovladani robota prostrednictvim sité X5 - Robot na noze robota neni pfi pouziti FCl mozné.

11.7 Vypnuti a restartovani

A VAROVANI

Pad predmétti z koncovych efektori v disledku preruseni napajeni.
Predméty padajici z chapadla vedou k poranéni rukou, prstt, chodidel a prst.
e Vzdy pouzivejte osobni ochranné pomucky (napf. bezpecnostni obuv).

e Pouzivejte vhodny typ chapadel, abyste zabranili padu predmétu.

e Pri posuzovani rizik podle normy 10218-2 zohlednéte tvar, strukturu a hmotnost uchopovanych
predmétl. Pouziti lehkych a/nebo kulatych predmétt mize vyrazné sniZzit rizika.

Vypinani

UPOZORNEN/

Systém se zcela vypne teprve tehdy, kdyz prestanou bézZet ventilatory.
Stale bézici ventilatory znamenaji, Ze systém Franka Research 3 jesté nebyl zcela vypnut.

Zopakuijte si bezpecnostni pokyny k vypnuti systému Franka Research 3.

R02210/1.EN Franka Robotics GmbH © 7


file:///C:/Users/schm_pa/Desktop/Arbeitsordner%20Home/robot.franka.de

OPATRENI
BEZPECNOSTNI
Postup
1. Presurite se z nebezpecné zény.
2. V uzivatelském rozhrani Franka prejdéte v uzivatelské nabidce na poloZzku "Shut-down" a kliknéte na ni.

Aktivuje se bezpecnostni uzamykaci systém.

Franka Research 3 se vypne.

Restartovani

Vypnéte systém v aplikaci Desk a pockejte, az se vypnou ventilatory. Vypnéte vypina¢ napdjeni na panelu
Control. Pred opétovnym spusténim systému Franka Research 3 vyckejte jednu minutu. Chcete-li Franka
Research 3 restartovat, zapnéte vypinac napajeni na zadni strané Control. Franka Research 3 se za¢ne znovu
restartovat.

UPOZORNENI

Abyste zabranili nechténému opétovnému zapnuti systému, zajistéte propojovaci kabel na bezpecném misté.

Odpojeni systému Franka Research 3 od zdroje napajeni
Postup:

1. Vzdalte se z maximalniho pracovniho prostoru.

2. Prejdéte do uZivatelského rozhrani systému Franka.

3. V uZivatelském menu vyberte mozZnost "Vypnout".
Systém se vypne.

4. Vypnéte vypinac¢ na zadni strané ovladaciho panelu.

5. Vytahnéte kabel ze zadni strany Control.

UPOZORNENI

Abyste zabranili nechténému opétovnému spusténi systému, ulozte napajeci kabel na bezpecné misto.

Franka Research 3 je odpojen od zdroje napdjeni.
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12BEZPECNOSTNI KONFIGURACE / HLIDAC

Jak jiz bylo popsano v kapitole4.12 "Dalsi informace pro planovani a poc¢atecni instalaci robotického systému ",
roboty musi byt vzdy obklopeny ochrannymi zafizenimi, ktera zabranuji vstupu osob do nebezpecného prostoru,
nebo v pripadé kolaborativnich robott existuji bezpecné zony, které musi byt iniciovany a monitorovany, pokud
se v nebezpecném prostoru nachazeji osoby.

Po provedeni posouzeni rizik musi byt bezpecnostni scéndre robota pfizplsobeny stanovenym nezbytnym
bezpecnostnim funkcim pracovisté, na kterém je roboticky systém instalovan.

Robot Franka Research 3 se dodava s preddefinovanou a predem ovérenou sadou bezpecnostnich scénart podle
pozadavkd normy ISO 10218-1.

Pokud analyza rizik prokaze, Ze jsou tyto scénare dostatecné, Ize po prislusné elektrické integraci systém Franka
Research 3 integrovat a pouZzivat v planovaném pracovnim prostredi robota bez dalSich zmén bezpec¢nostni
konfigurace. Pokud vsak analyza rizik ukaze, Ze jsou zapotrebi dalsi bezpecnostni funkce, je treba je
implementovat do programu Watchman pomoci pravidel, kterd se uplatni v konkrétnich stavech robota nebo
scéndrich.

12.1 Watchman

Watchman je nastroj ve webovém uZzivatelském rozhrani Franka (Franka WebUI) pro zobrazovani, vytvareni a
Upravu bezpecnostnich funkci také na robotu Franka Research 3. Bezpecnostni funkce lze definovat
prostfednictvim pravidel. Tato pravidla mohou nasledné prizplsobit chovani prislusnych scénard, napriklad
"Vyuka" a "Prace", pozadovanym ochrannym opatienim z hodnoceni rizik pro dva provozni stavy robota
("Programovani" a "Provadéni").

Bezpecnostni konfiguraci mlze provadét pouze bezpecnostni operator. Bezpecnostni operator je jednou ze tri
uzivatelskych roli, které jsou k dispozici v robotu FRANKA RESEARCH 3. Dalsimi dostupnymi rolemi jsou
Administrator a Operator. Vice informaci naleznete v kapitole5 "ROLE A PERSONAL ". Uzivatel v roli Spravce
muzZe vytvorit roli Operator bezpecnosti, ale nemUze sam upravovat Zadné bezpecnostni funkce. Pouze uZivatel
v roli Safety Operator mGze ménit nastaveni v programu Watchman. Safety Operator je zodpovédny za spravnou
konfiguraci bezpecnostnich funkci a jejich dokumentaci a mél by ji provadét pouze kvalifikovany personal.

12.2 Prehled

V aplikaci Watchman se bezpec¢nostni scénare zobrazuji prostfednictvim intuitivniho grafického rozhrani.

Struktura rozhrani je zndzornéna a popsana nize.

WATCHMAN SETTINGS

Scenarios: DRAFT @ vaidated B showreport q

GENERAL SAFETY SETTINGS i

SAFE INPUT CONFIGURATION

ENDEFFECTOR CONFIGURATION
Position Function Recovery

Idle

Position Function Recovery

Joint Limit Recavery

R02210/1.EN Franka Robotics GmbH © 7



BEZPECNOSTNI KONFIGURACE / HLIDAC
Obr. .121 : Watchman

V zahlavi zobrazeni Watchman najdete vpravo aktualné platnou zpravu o konfiguraci zabezpeceni. Tlacitko se
tfemi teckami vpravo umoznuje obnovit konfiguraci zabezpeceni do tovarniho nastaveni.

Zobrazuje se aktualni stav platnosti bezpecnostni konfigurace. Zelena barva znameng, Ze je validovana; oranZzova
barva znaci potrebu validace.

Kliknutim na symbol validace vedle karty Draft (Navrh) se zobrazi kontrolni soucet aktudlné validované
bezpecnostni konfigurace.

V levé casti zobrazeni je viditelny strukturalni prehled, ktery zobrazuje stavy validace zakladnich bezpec¢nostnich
nastaveni i rliznych bezpecnostnich scénara.

V editacni oblasti se zobrazuji zakladni nastaveni nebo pravidla bezpec¢nostnich scénaru.
Bezpecnostni scénare jsou rozdéleny na editovatelné a needitovatelné bezpecnostni scénare.

Podrobny popis bezpecnostnich scénarll naleznete v kapitole4.10 "Bezpecnostni koncepce " v prirucce k

produktu.

Editovatelné scénafe slouzi k moZnosti pfizplsobit fizeni robota stanovenym bezpecnostnim opatfenim z
pfedchozi analyzy rizik. K dispozici jsou nasledujici scénare:

- Prace
- Assist
- Test & Jog
- Vyuka

Pro scénare "Work" a "Assist" Ize vytvofit a nakonfigurovat az 16 uZivatelskych bezpecnostnich pravidel. Ve
scénarich "Test & Jog" a "Teach" Ize provadét pouze Upravy stavajicich pravidel.

Tovarni nastaveni systému Franka Research 3 ma preddefinovanou a pripravenou sadu scénard. Pokud tyto
vyhovuji poZzadavkidm zjisténym pri provadéni analyzy rizik, Ize je okamZité pouZzit.

UPOZORNENI

Ve vychozim nastaveni scénar "Prace" v programu Watchman neobsahuje zadna pravidla. Pro zajisténi
bezpecného provozu i s ohledem na analyzu rizik a nebezpedi specifickou pro danou aplikaci neni prazdny
scénar "Prace" predem ovéren. Bezpecnostni operator musi systém spravné nastavit a ovérit bezpecnostni
nastaveni.

Neupravitelné bezpecnostni scénadfe (Read Only Scenarios) jsou bezpecnostni funkce trvale integrované do
systému fizeni robota, které zajistuji bezpecny a standard(im odpovidajici provoz robota a nelze je ménit. Jedna
se o nasledujici scénare:

- Necinnost

- Otevirani/zavirani brzd

- Obnova chybné polohy

- Obnova funkce polohy IDLE
- Obnova funkce polohy

- Obnoveni limitG kloubtd

- Neplatna prace

Vsechny scéndfe obnovy i scénar "Work Invalid" jsou scénare, které se aktivuji pouze ve stavu robota
"error/violation". Stav robota "chyba/porucha" je zplisoben porusenim bezpecnostnich scénarll ze stavii robota
"provedeni" a "naprogramovani" nebo v pfitomnosti zasadni bezpecnostné relevantni chyby.

Stav robota "provedeni" zahrnuje scénare "Prace", "Asistence" a "Otevreni/zavieni brzd". Stavy robota
"programovani" zahrnuji scénare "Volnobéh", "Vyuka" a "Test a Jog".
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12.3 Uprava bezpeénostni konfigurace

Pro provedeni nasledujicich krok( musi byt prihlasen uzivatel "Safety Operator".

Otevrete rozhrani Watchman prostrednictvim nabidky na postrannim panelu v uzivatelském rozhrani Franka. V
rozhrani Watchman se nyni zobrazuji aktivni a potvrzena pravidla a stavy validace scénara.

V zavislosti na druhu parametru nyni Watchman pouziva pro editovatelné parametry nasledujici pfesnosti:
e  Soufadnice (v metrech): (4 desetinnd mista)
e  Rychlost (v metrech za sekundu): 2 desetinna mista
e Orientace (ve stupnich): O desetinnych mist
e Orientace (v radidnech): 2 desetinna mista
e Rychlosti kloub( (v radidnech za sekundu): 2 desetinna mista

Napriklad:

CONFIGURE AREA

Define a safe cuboid by teaching a reference corner and the size of the cuboid. Coordinates will be
rounded to an accuracy of four decimal places. Optionally you can set the orientation of the cuboid
Type of area Stay inside area v
Reference corner 0.345 0.287! 1357 m]
Orientation (optional
Cuboid Size 16667 2.33 [m

12 .2 : Upravitelné parametry
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WATCHMAN  SETTINGS

® o cn

2 g LEFT (Scrum) - FP3-

Scenarios: DRAFT

Safety setup

Assist

Test & Jog

Teach Last Modified By safety Last Modife

Idie

Opening/Closing Brakes

Position Error Recovery

Position Function Recovery
Idie

committed

Last Modified By safety Last Modifed At 24,02.2025 14:47

Position Function Recovery
Joint Limit Recavery

Worklnvalid

Obr.12 .3: Ovérena pravidla

Prepnéte do rezimu "Draft" a zacnéte upravovat.

6 DESK

WATCHMAN ~ SETTINGS

Scenarios COMMITTED Saved
safety setup
»
Click the button tostart editing the current safety
Assist settings.

Test & Jog

Teach

Obr.12 .4: Prepnuti do rezimu "Draft".

Po otevreni validovaného bezpecnostniho konceptu v rezimu "Draft" se vSechny valida¢ni znacky zobrazi zelené.
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@ ok wacnman serTinGs D & enein
Scenarios: COMMITTED Saved B Signreports commit i q
5
Safety setup =
el
i
o
E1
Rule 1 X3.2-SafeInput 1 v 3
Assist . i : G
Everywhers 1| sate Monttorea stanastin v | G st .
Test & Jog.
uncharged
Teach Last Modified By satety Last Modified At 24.02.2025 14:47
Rule 2 X3.3- Safe Input 2 -
Everywhere ~ Safe Monitored Standstill ~ Cat. 25top ~ u
unchanged
LastModified By safety Last Modified At 24.02.2025 14:47

Obr.12 .5: Rezim "Draft

Pokud jsou nyni provedeny zmény, jsou valida¢ni znacky zménéné bezpecnostni funkce a vSech parametrd,
pravidel a scénard zavislych na zméné, jakoz i celkové bezpecnosti, zobrazeny oranzové. Parametry, pravidla a
scénare, které nejsou ovlivnény, zUstavaji validovany, a tedy zelené.

@ o= wwoman s ® Wi 2 SEiom
Scenarlos: COMMITTED Saved : |
"
5
Safety setup :
2
8
— 2
. 2
Rule1 X3.2 - Safe Input 1 “ 3
Assist . )
Everywhere v Maximum speed ~ Cat. 15top ~ u
Test & Jog.
Teach
LastModifed By safety st Modifed A1 2402,2025 1449
Rule2 X3.3 - Safe Input 2 ~
Everywhere v Safe Monitored Standstill ~ Cat. 2 Stop. v u
unchanged
LastModifed By safety a5t Modified At 24022025 1447

Obr.12 .6: Validacni znacky

Po dokonceni konfigurace bezpecnosti je tfeba validovat celkovou koncepci. Postup je popsan v kapitole12.7
"Plati ate ".

12.4 Import/export bezpecnostnich nastaveni

Funkce importu/exportu umoziuje provozovateltm bezpecnostnich systému prenaset bezpecnostni nastaveni
mezi systémy nebo vytvaret zalohy. Umozni uZivateli vyhnout se nutnosti konfigurovat nastaveni od zac¢atku,
zajisti jednotnd bezpecnostni nastaveni ve vice systémech a poskytne zplsob zalohovani aktualnich
bezpecnostnich nastaveni pro Gcely obnovy.
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WATCHMAN SETTINGS

Scenarlos: OMMITTEL DRAFT Q validsted B Showreport
@ Import settings as drafts
@ Export committed settings

Work

GENERAL SAFETY SETTINGS
40 Resetsafety settings

Assist
Test & Jog
Teach

SAFE INPUT CONFIGURATION
Idle

Opening/Closing Brakes

Position Errar Recovery

END EFFECTOR CONFIGURATION
Position Function Recovery

Idle

Position Function Recavery

Joint Limit Recavery

Obr. 12.7: Import/export nastaveni

Scénare pouziti této funkce

Migrace systému:

e  P¥i pfesunu bezpecnostnich nastaveni do nového systému.
Zalohovani a obnova:

e  Pro zabezpeceni nastaveni proti ztraté dat.
Vice systému:

e PoufZiti stejnych nastaveni v riznych systémech pro zachovani konzistence.

Akce po importu

Bezpecnostni operatofi mohou exportovat aktualné provedena bezpecnostni nastaveni do souboru, ktery si
mohou stdhnout do vlastniho zafizeni. Nasledné Ize tento soubor importovat do stejného systému nebo do jiného
systému. V obou pripadech se aktualné existujici navrhy prepisi obsahem importovaného souboru.

Po importu nastaveni by mél bezpec¢nostni operator:
- zkontrolovat, zda jsou nova nastaveni spravna.

- Operator bezpecnosti musi tyto navrhy jesté schvalit, nez se importovana bezpecnostni nastaveni
stanou aktivnimi.

-V pripadég, ze byl import proveden v jiném systému, je tfeba je navic pred jejich zavaznym ovérenim také
validovat.

UPOZORNEN/

Pred pokracovanim v importu je nezbytné zajistit, aby byly vSechny dulezité navrhy odevzdany nebo
zalohovany.
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12.4.1 Postup importu

1. Otevrete standardni uzivatelské rozhrani:

Zacnéte otevienim Strazce standardniho uZzivatelského rozhrani.

WATCHMAN

Scenarlos:

Work

Assist

Test & Jog

Teach

Idle

Opening/Closing Brakes

Position Error Recovery

Position Function Recovery
Idie

Position Function Recovery

Joint Limit Recovery

SETTINGS @ EN - English

1 DRAFT @ \alidated

GENERAL SAFETY SETTINGS

SAFE INPUT CONFIGURATION

END EFFECTOR CONFIGURATION

Obr. 12.8: Strazce standardniho uZzivatelského rozhrani

2. Pristup k horni nabidce vpravo:

Klepnéte na nabidku umisténou v pravém hornim rohu rozhrani.

WATCHMAN

Scenarios:

Work

Assist

Test & Jog

Teach

Idle

Opening/Closing Brakes

Position Error Recovery

Position Function Recovery
Idle

Position Function Recovery

Joint Limit Recovery

® EN - English

DRAFT 9 vabidsted

GENERAL SAFETY SETTINGS

SAFEINPUT CONFIGURATION

END EFFECTOR CONFIGURATION

€ Import settings as drafts
@ Export committed settings

4D Resetsafetysettings

ST

Obr. 12.9: Import nastaveni jako navrh(

3. Vyberte moznost "Importovat nastaveni jako navrhy":

R02210/1.EN
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V pravé horni nabidce vyhledejte zaloZku "Importovat nastaveni jako navrhy" a kliknéte na ni.

4. Vybér soubort pro import:

Zobrazi se vyzva k vybéru souboru pro import. Vyberte prislusny soubor ze svého systému.

Cancel Open File Q select

Obr. 12.10: Vybér souboru

5. Dialogové okno s upozornénim:

Po vybéru souboru se zobrazi dialogové okno s varovanim. Bude vas informovat, Ze vase aktudlni navrhy budou
nahrazeny bezpecnostnimi nastavenimi z importovaného souboru.

e WATCHMAN

Import safety settings as drafts

Please note, that your current drafts will be replaced with safety

settings from the import file.

Obr. 12.11: Dialogové okno s varovanim

6. Potvrdte import:

Pokud akci potvrdite, bezpecnostni nastaveni budou Uspésné importovana.
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12.4.2 Postup exportu
Export aktualnich zavaznych nastaveni:
Kroky: 1:
1. Prejdéte do casti "Exportovat zavaznd nastaveni' v uZivatelském rozhrani programu
Watchman.

2. Vyberte nastaveni, ktera chcete exportovat.
3. Stahnéte soubor.

Format souboru

UPOZORNENI

Jedina povolena pripona souboru je .fesafety. Rucni prava téchto soubort neni povolena.

WATCHMAN

@)

Safety settings were imported successfully!

Inorder to activate the settings, please validate invalid settings and

commit them.

Obr. 12.12: Import bezpec¢nostnich nastaveni

7. Zpracovani chyb:

Pokud béhem importu dojde k chybé, zobrazi se chybové hlaseni "Safety settings could not be imported"
(Bezpecnostni nastaveni nebylo mozné importovat). K této chybé obvykle dochazi, pokud bylo se souborem

bezpecnostnich pravidel manipulovano.
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9 WATCHMAN

Safety settings could not be imported.

Please check whether the settings were changed manually.

Obr. 12.13: Chybova zprava

12.5 Bezpecnostni nastaveni

V Safety Setup (Nastaveni bezpecnosti) jsou mapovana zakladni nastaveni robota, ktera Ize konfigurovat na vyssi
Urovni. Patti mezi né oblasti "Obecna bezpecnostni nastaveni”, "Konfigurace bezpecného vstupu" a "Konfigurace
koncového efektoru".

WATCHMAN

Saved Draft BB Committed

- tu %] o 2
EDITABLE SCENARIOS. GENERAL SAFETY SETTINGS g
Bl Enable Assist Mode
Rssist "]
Test & Jog s, ]
Teach %]

SAFE INPUT CONFIGURATION

T canfemation redred - -
READ-ONLY SCENARIOS

Idle

Opening/Closing Brakes
END-EFFECTOR CONFIGURATION
Position Error Recavery

Detault end effector Safoty Error/EM-Stop/Cat. 1stop  ~ | | Automatic ~

Pasition Function Recovery idie
Pasition Function Recavery

Joint Limit Recovery

No spheres created yet. Please create a Sphere for the End Effector

Work Invalid
Create Sghere

Obr. 12.14: Nastaveni bezpe¢nosti

12.5.1 Obecna bezpecnostni nastaveni

Aby bylo moZné robota ovladat v asistencnim rezimu, musi byt nastaveno zaskrtavaci policko "Enable Assist
Mode" (Povolit asistencni rezim). Popis rezimu Assist Mode naleznete v kapitole13.5 "Asistent ". Pokud je tato
funkce deaktivovana, neni funkce Assist dostupna v Zadném jiném dil¢im menu ovladani robota. Tyto nabidky
funkci jsou pak Sedé.

Tato funkce je aktivovana ve vychozim nastaveni robota.

R02210/1.EN Franka Robotics GmbH © 7



BEZPECNOSTNI KONFIGURACE / HLIDAC
12.5.2 Konfigurace bezpecného vstupu

Zpracovani bezpecnostnich vstup(l X3.2 a X3.3 Ize nakonfigurovat prostrednictvim Konfigurace bezpec¢ného
vstupu.

Prirazeni vstup(l X3.2 a X3.3 naleznete v kapitole10.6 "Zapojeni a elektricka instalace ".
Pfi nastaveni "Nevyzaduije se potvrzeni" se signal zpracovava piimo. Rizeni reaguje na vstup okamzité.

Pri nastaveni "Potvrzeni vyZadovano" se signal zpracovava pfimo pfi rozepnuti kontaktu, ale pri sepnuti vstupu
se na displeji DESK zobrazi zprava s dotazem. Tuto zpravu je tfeba potvrdit, aby bylo mozné signal interné
zpracovat.

Ve vychozim nastaveni robota je predvoleno nastaveni "Neni vyzadovano potvrzeni".

12.5.3 Konfigurace koncového efektoru

Bezpecnostni chovani pfipojeného koncového efektoru se definuje prostrednictvim "Konfigurace koncového
efektoru". Lze nastavit nasledujici pole:

e Popis: Volné editovatelny popis koncového efektoru

e  SEEPO Behavior (Chovani SEEPO): Urceni, kdy a pfi jakych bezpecnostnich vypnutich se ma koncovy

efektor vypnout.
END-EFFECTOR CONFIGURATION
;;i;j;z|1de=;em- SafetyError/EM-Stop/Cat.1... v Aut‘olzn'l-: ; ~
y Error/EM-Stop
r/EM-Stop/Cat. 1 stop
Mo spheres cre; Error/EM Stop/Cat 18 2stop | £ Effector
Obr.12 .15: Konfigurace koncového efektoru

- Bezpecnostni chyba: => Bezpecnostni chyba robota
- Bezpecnostni chyba /EM-Stop:=> Bezpecnostni chyba robota nebo nouzové

zastaveni
- Safety Error/EM-Stop/Cat. 1 Stop: Bezpecnostni porucha robota nebo nouzové zastaveni

nebo

Zastaveni kategorie 1
- Bezpecnostni chyba/EM-Stop/Cat. 1&2 stop: Bezpecnostni porucha robota nebo nouzové
zastaveni nebo
Zastaveni kategorie 1 nebo 2

Ve vychozim nastaveni robota je nastaveno "Safety Error/EM-Stop/Cat. 1 stop".

Chovani pfi zapnuti napajeni: Nastaveni, kdy se ma koncovy efektor zapnout.

- Manualni =>pfi kazdém zapnuti musi byt koncovy efektor aktivovan ru¢né v programu DESK.
- Automaticky => koncovy efektor se automaticky aktivuje pfi odblokovani kloubu.

Ve vychozim nastaveni robota je predvolba "Automaticky "predvolena.

12.5.4 Vytvoreni sfér pro modelovani obalky koncového efektoru .

Pri montazi koncového efektoru potrebuje Fidici systém informace o jeho rozmérech, aby mohl prostorové a
kineticky sledovat koncovy efektor. K tomuto Ucelu Ize vytvorit az pét kouli a umistit je podle jejich velikosti a
polohy tak, aby jejich souhrn pfipominal obrys koncového efektoru.
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Pro prostorové sledovani se uvazuji vnéjsi plasté kouli a pro sledovani rychlosti se uvazuji stfedy kouli. Je treba
poznamenat, Ze koule umisténé daleko od pfiruby koncového efektoru mohou byt velmi citlivé na sledovani
rychlosti kvili zohlednéni paky.

Pri umistovani kouli zajistéte, aby Frankova ruka byla namontovana pod thlem 45° k souradnicovému systému
pfiruby.

SPHERE CONFIGURATION

Radius Y
S : ; I ’ " I u

Create Sphere

Obr.12 .16: Konfigurace kouli
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NiZe je uveden priklad konfigurace kouli Frankovy ruky.

SPHERE CONFIGURATION

[ Radiu Y
Franka_hand_body._right 0045 m 0 m -0.0424 m 003 m u

SPHERE CONFIGURATION

R Radius X Y
Franka_hand_body_left 0.045 m -0.0424 m 00424 m 003 m n

SPHERE CONFIGURATION

s tior Radius x Y z
Franka_hand_fingers 006 m 0 m 0 m 0.08 m n

Obr.12 .17: P¥iklad konfigurace kouli pro Frankovu ruku

Pokud se na vasi situaci uchopeni nevztahuje vyse uvedeny model sféry, je tfeba jej upravit. Ujistéte se, Ze
kontury, které by mohly vést ke kolizim, jsou pokryty kulovym modelem. Pokud manipulujete s delSimi predméty,
je tfeba sledovat také maximalni rychlost konzolovych pfedmétd. Za timto icelem mlzete umistit stfedy kouli na
konce objektu. Maximalni rychlost se sleduje ve stfedech.

Obr.12 .18: Priklad konfigurace koule Franka ruka s holi.
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12.6 Vytvareni a Uprava pravidel

V kazdém ze scénar(i "Prace" a "Asistence" Ize vytvorit az 16 pravidel. Kliknutim na "Vytvofit pravidlo" pod
poslednim zobrazenym pravidlem se vlozi nové pravidlo. Kliknutim na symbol "Odstranit" v rdmci pravidla jej Ize
odstranit.

WATCHMAN SETTING:!

Draft Committed |
¢
v setuy | vaiidate Rues | 2
EDITABLE SCENARIOS . 3
a
£ v v Ustop “''o
Assist

Test & Jog [ contacd |

Teach

READ-ONLY SCENARIOS

B :]

Obr.12 .9: Pravidla Gprav

12.6.1 Struktura pravidla

Pravidlo se sklada z nasledujicich soucasti:

Name

Activation Condition
Roboter Stop X33 v

Activation Space Safety Function Reaction
Everywhere v Safe Monitored Stan... Cat. 2 Stop v n
unchanged
Last Modified By Safety Last Modified At 30.08.2022 13:26

Obr.12 .20: struktura pravidla

e Nazev: Nazev pravidla: Volné editovatelny nazev pravidla

e  Aktivacni podminka: Podminka, pro kterou je pravidlo aktivovano. Je mozny nasledujici vybér:

o Vidy pravidlo je vZdy aktivni

o X3.2 pravidlo je aktivni, kdyZ je dvoukanalovy vstup X3.2-Input.
je otevren.

o X3.3 pravidlo se stane aktivnim, kdyZ se otevie dvoukanalovy vstup

X3.3-Input.
je otevren.
e  Prostor pro aktivaci: Prostorovy prostor, ve kterém nebo mimo ktery se pravidlo aktivuje. Nasleduje
vybér
mozny:
o Vsude je pravidlo aktivni v celém pracovnim prostoru robota.
o Uvnitf / vné oblasti pravidlo je aktivni uvnitf nebo vné volné definovatelné oblasti.
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krychlového prostoru. Pri definovani prostoru se urcuje, zda se
pravidlo stane aktivnim uvnitf nebo vné prostoru.

e  Bezpecnostni funkce: Bezpecnostni funkce, ktera se provede pfi poruseni pravidla. Nasledujici vybér
je mozny:
o VZdy pfri poruseni neprovede se Zadna bezpecnostni funkce. Pokud je vybrana

moznost "VZdy poruseno",
Pravidlo je trvale poruseno, pokud se stane aktivnim.

o Vnitfni/vnéjsi oblast Poruseni se spusti, pokud se robot nachazi uvnitf nebo
mimo definovany prostor. Pfi definovani prostoru je uréeno, zda ma
k poruseni dojit uvnitf nebo vné prostoru.

o  Maximalni rychlost V ramci prislusné prostorové oblasti pravidla se
maximalni rychlost

rychlost. Pokud rychlost robota prekroc¢i povolenou maximalni
rychlost, dojde ke sledovanému sniZzeni na povolenou rychlost.
Pokud snizeni rychlosti neprobéhne podle ocekavani, provede se
predem zvolend reakce (kat. 1 Stop / kat. 2 Stop).

o Bezpecny monitorovany klidovy rezim V pfislusné prostorové oblasti pravidla je robot
bezpecné sledovan klidovy stav. Jakykoli pohyb vede k poruseni
pravidla.

UPOZORNUJEME, Ze ovladani robota prostiednictvim FCI neni mozné, pokud jsou aktivni funkce SLP-C, SLS-
C nebo SLP-J. To mé vliv na bezpec¢nostni funkce, které zahrnuji sledovani prostorové polohy (Inside/Outside
Area) a sledovani kartézské rychlosti (maximalni rychlost). Pokud jsou tyto funkce integrovany do pravidel v
programu Watchman, neni ovladani prostrednictvim FCI mozné.

e Reakce: Reakce robota, ktera se provede pfi poruseni pravidla.

o Kat. 1 Zastavit Zastaveni kategorie 1 podle normy EN ISO 13849-1.
(Fizené zastaveni a vypnuti energie pfi dosazeni klidového stavu)
o Kocka. 2 Zastavka Zarazka kategorie 2 podle normy EN ISO 13849-1

(Fizené zastaveni se zachovanim energie)

Rizenf robota zohledriuje pravidla jiz béhem provadéni pohybu, a proto se vZdy snaZi zabranit jejich porusent.
Pokud poruseni nelze zabranit, spusti bezpecnostni funkce bezpecnou reakci.

Funkce nebo parametry, které je tfeba oveéfit, se zobrazuji v okné pravidel se symbolem ovéreni. Pokud je pravidlo
validovano, je tento symbol zeleny. Pokud je validace vyZadovana, je tento symbol oranzovy.

Pokud je v poli "Aktivaéni prostor" nebo "Bezpecnostni funkce" pravidla vybrana moznost "Vnitfni/vnéjsi oblast",
je treba tuto oblast nakonfigurovat kliknutim na tlacitko "Konfigurovat", které se zobrazi. Otevre se nasledujici
zobrazeni.
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WATCHMAN

MOHS =

CONFIGURE AREA

Define

oid by teaching a reference corner and the size of the cuboid. Optionally you can
set the

SI0HLNOD LOBOMH

Type of area Stay inside area —

Reference corner J o ] [m]

Robat position [m} X:0.5531 ¥:-0.0030 Z:06119 Robot rotation [m]: s X: 17882 Axis Y:-2.58 Axis Z:-1.11 l

Obr.12 .21: Konfigurace "Aktiva¢niho prostoru”

Pomoci vybérového pole "Type of area" (Typ prostoru) mlzete urcit, zda robot nesmi opustit prostor krychle
(stay inside area) nebo zda nesmi vstoupit do prostoru krychle (stay outside area). Zde se sleduje nastroj, pfiruba,
zapésti a loket.

Zustat uvnitf oblasti sledované soucasti ZGstat mimo oblast

Obr. .123 : monitorovani

Aby bylo moZné definovat oblast krychle, je tfeba nejprve urcit jeji referencni roh. Za timto Gcelem miZete navést
TCP robota na referenéni roh a nauéit hodnoty polohy kliknutim na "Take from Robot" (Pfevzit od robota) nebo
zadat hodnoty polohy ru¢né. V pripadé ruc¢niho zadani se souradnice zadavaji v souradnicovém systému robota.

Referencni roh musi byt vybran tak, aby byl protilehly roh vytvoren pouze s kladnymi hodnotami. Poté je tfeba
zadanim hodnot XYZ definovat prostorové rozsireni. Pro tento Ucel Ize prostor ucit také navadénim robota TCP
na protéjsi rohovy bod.

Pomoci "Orientace" Ize definovany prostor také otacet kolem tfi os. Otoénym bodem je nastaveny referenéni
roh.
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Opacny rohovy bod pro

./ prostorovou definici

4 / Referencni roh
@

Obr.12 .22: Vytvoreni krychlové plochy

Po definovani kuboidni plochy je tfeba nastaveni uloZit. Poté se aktivuje tlacitko validace. Po kliknuti na tlacitko
"Validovat" se porovnaji validacni specifikace a zadané hodnoty. Nyni je tfeba robotem pohybovat ve vsech 3
smérech dovnitf a ven z vytvoreného prostoru. V zavislosti na tom, zda je vybrana funkce "ZUstat v prostoru"
nebo "Zlstat mimo prostor", se v pfipadé poruseni funkce zobrazi "Poruseno" s ¢ervenou teckou. Toho Ize vyuzit
ke kontrole, zda hranice oblasti odpovidaji zadani.

Po provedeni kontroly se oblast potvrdi kliknutim na "Potvrdit ovéreni". Vedle tlacitka se pak potvrzeni platnosti
zobrazi zelené a po navratu do pravidla se zelené zobrazi symbol potvrzeni parametru pravidla.

Pokud je v poli "Bezpecnostni funkce" pravidla vybrana moznost "Maximalni rychlost", je tfeba tuto oblast
nakonfigurovat kliknutim na zobrazené tlacitko "Konfigurovat". Otevie se nasledujici zobrazeni.

WATCHMAN SETTINGS

CONFIGURE SPEED

Define a maximum speed the rabot may not exceed.

Robot position [m X05531 ¥: -0.0030 2:06119 Robot rotation [m]: Axis X: 178.82 Axis Y:-2.58 Axis Z:-1.11 I
Obr.12 .23: Nastaveni rychlosti

Je treba nastavit maximalni pfipustnou rychlost stanovenou na zakladé posouzeni rizik a potvrdit ji kliknutim na
tla¢itko "Save" (Ulozit). Zadani je pak tfeba potvrdit kliknutim na "Validate" (Potvrdit).

Po potvrzeni nastavené rychlosti musi byt validace dokoncéena kliknutim na "Confirm Validation" (Potvrdit
validaci).

Vedle tlacitka je validace potvrzena zelenym symbolem a po navratu do pravidla se symbol validace parametru
pravidla zobrazi zelené.
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12.7 Plati ate

Po provedeni zmén v nastaveni v programu Watchman musi probéhnout validace. Struktura programu
Watchman je takova, Ze pravidla je tfeba validovat pouze v pripadé, Ze byl zménén zahrnuty parametr, a scénar
pouze v pripadé, Ze bylo zménéno zahrnuté pravidlo.

Change of parameter: — reamains valid
e.g. define cartesian == to be re-validated
space for SLP-C

!

Function 1 Function 2 AIEED Y Function 4 Function 5 Function 6 Function n
e.g. SLP-C

I | | [ | | |
I | I I I

Rule 2 Rule 3
Rule 1 e.g. uses SLP-C e.g. uses SLP-C Rule 4 Rule 5 Rule n
function function

I I

Scenario 1
e.g. Work

I_I—I

Safety Settings

Scenario 2 Scenario n

Obr.12 .24: Valida¢ni struktura

9 DER R AICERON LGS ® o English S g LEFT (Scrum)- FP3
Scenarios: COMMITTED RAF Saved g q
ssetvsewe | vaicaie Rues |
r—
Rule 1 v o]
Assist . . - e
Everywhere ~ Maximum speed ~ Cat. 1Stop ~ n
Test & Jog unvabdsted
Teach
Last Modified By safaty Last Modified At 24.02.2025 14:49
Rule 2 ~
Everywhere ~ Safe Monitored Standstill v Cat. 2Stop ~ n
unchanged
Last Modified By safety Last Modified At 24.02.2025 14:47

Obr.12 .25: Validace

Nevalidovana pravidla jsou ozna¢ena oranzovou ikonou validace v pravém dolnim rohu. Chcete-li scénar
validovat, kliknéte na tlacitko "Validovat pravidla" nad uvedenymi pravidly.
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9 S niuantl S @ EN - English S g LEFT (Scrum)-FP3-..

Validate Rules |

2
Rule: Rule 1 Not violated Confirm Validation z|

Activation Condition X3.2 - Safe Input 1

Activation Space: Everywhere ‘

Safety Function: Maximum speed
Max Speed 0118

Actual Value

Reaction Cat.1Stop

Actual Value

Rule: Rule 2 Validated Not violated

Activation Condition X3.3-Safe Input 2

Actual Value

Obr.12 .26: Validace pravidel

Vsechna pravidla scénare jsou nyni uvedena v seznamu s prislusnymi parametry. V prvnim kroku je treba u
nepotvrzenych pravidel validovat parametry pravidla a poté samotné pravidlo, jak bylo popsano drive. Postup
validace rliznych bezpecnostnich funkci je popsan nize:

Ovérovani bezpecénych vstupt
e  Zkontrolujte, zda podminka aktivace odpovida bezpecnostni koncepci definované analyzou rizik.
e  Pripojte periferni zafizeni k bezpec¢nému vstupu.
e  Zkontrolujte, zda se pfi aktivaci vstupu zméni stav zobrazeny v uZivatelském rozhrani Watchman.
Ovérovani SLP-C

e  Zkontrolujte, zda parametry bezpecnostnich funkci odpovidaji bezpecnostni koncepci definované
analyzou rizik.

Ovérovani SLS-C
e  Provedte robota v reZimu Programovani tak, aby byla porusena definovana pravidla.

e  Zkontrolujte, zda se pfi poruseni pravidel v o¢ekdvanych polohach/orientaci zméni stav poruseni
zobrazeny vedle bezpecnostni funkce v uzivatelském rozhrani Watchman.

Ovérovani SEEPO

e  Zkontrolujte, zda je ve viech o¢ekdvanych situacich vypnuto napdjeni koncového efektoru.

Ovéreni celych pravidel, scénara a celkové konfigurace

e  Zkontrolujte, zda parametry bezpec¢nostnich funkci odpovidaji bezpec¢nostni koncepci definované
analyzou rizik.

e  Zkontrolujte na kazdé urovni, zda kombinace aktivacnich spoustécl, bezpecnostnich funkci, reakci,
pravidel a scénarli odpovida bezpecénostni koncepci definované analyzou rizik.

Pro potvrzeni pravidla kliknéte na "Confirm Validation" (Potvrdit potvrzeni) nebo zaskrtnéte policko vedle
pravidel, kterd maji byt potvrzena, a poté kliknéte na "Confirm Selected Rules" (Potvrdit vybrana pravidla) nad
pravidly.

Vsechna pravidla se nyni zobrazi jako potvrzena.

Dal$im krokem je potvrzeni bezpec¢nostniho scénare kliknutim na "Potvrdit cely bezpec¢nostni scénar”. Nyni se
opét zobrazi prehled Watchman a pravé potvrzeny bezpecnostni scénar se nyni zobrazi jako potvrzeny.

Se vSemi scénafi, které nebyly potvrzeny, je tfeba zachazet vyse popsanym zplisobem.
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Po potvrzeni vSech scéndru se v levém hornim rohu zobrazi tla¢itko "Report & Commit".

WATCHMAN  SETTINGS ® o English S g LEFT (Scrum)-FP3-..
Scenarios: COMMITTED Saved B Sienreport & commit |
5
Safety setup =
g
5
-
Rule 1 X3.2-Safe Input 1 v F
Assist . - N -
Everywhere v | Maximumspeed v | catiswop > 0
Test & Jog.
waldated
Teach
Last Modified By safety Last Modified At 24022026 14:53
Rule 2 X3.3- Safe Input 2 ~
Everywhere ~ | safe Monitored Standsil v | catzsion S .
unchanged
LastModifed By safety Last Modified At 24.02.2025 14:47

Obr.12 .27: Ovéreni platnosti hlidace

Klepnéte na tlacitko "Report & Commit". Otevie se bezpecnostni zprava, kterd je generovana z nastaveni
Watchman.

Tato zprava obsahuje vsechny dulezité informace pro zdokumentovani bezpecnostnich funkci, véetné
vygenerovaného kontrolniho souctu.

Nyni je tfeba zpravu vytisknout a podepsat.

@ Memory usage: 194 MB

WATCHMAN  SETTINGS @ e 2 e sorum -

[ tverify that | signed the report.

= watchman-report-2025-..

Satety Report —

Obr.12 .28 Bezpecnostni zprava

Naslednym zaskrtnutim policka "Ovéruji, Ze jsem zpravu podepsal” a kliknutim na tlacitko "Odevzdat" se potvrdi,
Ze zprava byla vytisténa a podepsana.

Bezpecnostni konfigurace je nyni uloZzena a akceptovana v systému. Symbol ovéreni vedle posuvného prepinace
je nyni zobrazen zelené a ukazuje potvrzeny stav.

Kliknutim na symbol validace vedle posuvného prepinace se zobrazi aktualni kontrolni soucet konfigurace
zabezpeceni.
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13.1 Zaklady robotiky

Kloubni prostor

V kloubovém prostoru je pozice robota popsana pomoci Uhll natoceni jednotlivych kloub(i robota. Na rozdil od
vétsiny primyslovych robotl, které maji Sest kloubl, ma Franka Research 3 kloubl sedm. To umoziiuje
mimoradné vysokou flexibilitu. Linedrni pohyb koncového efektoru robotu prostorem je vysledkem
superponované interakce rotace nékolika kloubu.

Kartézsky prostor

V kartézském prostoru neni poloha robota popsana uhly natoceni jednotlivych kloubl robota, ale je urcena
vzhledem k referenénimu soufadnicovému systému (svétovy souradnicovy systém robota nebo soufadnicovy
systém nastroje). Zde je stfedem pozornosti poloha a orientace koncového efektoru. Trojrozmérna prostorova
reprezentace kartézské pozice se obvykle skldda ze tii hodnot délek (v metrech) pro uréeni polohy a tfi hodnot
(ve stupnich) pro orientaci koncového efektoru.

Dalsi informace o pézach robota naleznete v ¢asti Redundance v této kapitole.

Pohyby v kartézském prostoru umoznuji presné sledovani predem definovanych drah v prostoru, napriklad
primek. Zména polohy se nazyva translace, zatimco zména orientace se nazyva rotace. Kartézsky pohyb robota
vzdy zavisi na referencnim souradném systému, ktery Ize pro Franka Research 3 nakonfigurovat prostrednictvim
konfigurace koncového efektoru v nastaveni administrace uzivatelského rozhrani Franka.

Redundance

Vzhledem k tomu, Ze Franka Research 3 ma sedm kloub(, miZze rameno dosahnout urcité kartézské pozice s
rtiznymi konfiguracemi kloub(i. Tato schopnost se nazyva redundance. Cast robota, kterou Ize stile pohybovat
pfi zachovani stejné pozice koncového efektoru, se Casto nazyva "loket", protoZze odpovida pohybovym
schopnostem lokte u lidské ruky. Redundance paze umozniuje vétsi flexibilitu pfi vyuce nebo provadéni tkold,
napr. jeji pouziti k obchazeni prekazky za icelem uchopeni predmétu umisténého za ni. Chovani lokte robota Ize
ménit a prizplsobovat kazdé situaci. Lze jej nastavit jako volné pohyblivy nebo nepohyblivy.

Citlivost

Rameno je vybaveno snimaci to¢ivého momentu ve vsech sedmi kloubech. Snimace to¢ivého momentu umoznuji
mimo jiné rozpoznat a reagovat i na ty nejmensi sily plsobici na Rameno. Tato citlivost usnadriuje radu funkci a
schopnosti, jako je impedance nebo citlivd detekce kolizi. Pro dosazeni maximalni citlivosti musi byt roboticky
systém co nejlépe prizplisoben dodatecnym hmotam, které jsou k robotu pripojeny a které robot zveda. Z tohoto
divodu musi byt koncovy efektor co nejpresnéji nakonfigurovan v nastaveni uzivatelského rozhrani Franka.

Impedance

Impedance je chovani robota, které napodobuje schopnost mechanické pruziny. Robot fizeny impedanci mize
jemné interagovat s okolim, napf. aby neposkodil kfehké predméty. Schopnost ménit impedanci Ize povazovat za
podobnou schopnosti lidské ruky, ktera napina svaly pro zménu tuhosti a mize se prizplsobit v zavislosti na
situaci, aby zvysila robustnost pfi provadéni tkolu .

Detekce a reakce na kolizi

Snimace toc¢ivého momentu byly zabudovany do vSech sedmi os . Ty poskytuji informace o aktualné pUsobicich
toc¢ivych momentech na jednotlivé osy v daném okamziku. V kombinaci s nasim modelovym fizenim Franka
Research 3 Ize presné urcit kontaktni sily a tocivé momenty kloub(. Rameno pak mdze reagovat. Napriklad pokud
se Rameno pfi pohybu dotkne neocekavaného objektu, je tento kontakt v redlném case detekovan jednim nebo
vice snimaci to¢ivého momentu a klasifikovan jako kolize. Toho Ize pak vyuZzit napfiklad k zastaveni pohybu
robota.

UPOZORNEN/

Reakce robota na kolize zavisi na naprogramovani uzivatelem a neni bezpeénostni funkci.
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Generovani sil

Rameno je v zamysleném kontaktu s okolim. Pomoci signal(i ze snimace tocivého momentu mohou motory
generovat definovanou silu v misté kontaktu. K dosazZeni tohoto cile jsou zapotrebi vhodné aplikace nebo
programovani.

UPOZORNENI

Externi zapojeni pridava ramenu dalsi zatizeni a tocivé momenty, které mohou ovlivnit fidici vykon zarizeni
Franka Research 3.

13.2 Jeden bod ovladani

Systém poskytuje funkci Single Point of Control (SPoC), aby vyhovoval pfedpistim. To znamen4, Ze pouze jeden
uzivatel miize v daném okamziku spoustét kritické akce, tj. upravovat nastaveni systému a Ulohy, nebo spoustét
aktivni akce robota, jako je odblokovani kloub( a spouténi Uloh. Ovladajici uzivatel dostane piidélen token
softwaru SPoC.

SPoC se vztahuje také na sbérnice Fieldbuses. Viz ¢ast Ovladani sbérnic Fieldbus v této kapitole.

UPOZORNENI

| bez tokenu SPoC je mozné spoustét nekritické akce, jako je zastaveni béZici Glohy Task nebo zablokovani
brzd robota.

Prevzeti fizeni
Po pripojeni k robotu s dostupnym tokenem prevezméte rizeni akceptovanim dialogu zobrazeného po prihlaseni.
Token je nyni prifazen vam. Ostatni uZivatelé nemohou robota ovladat bez vaseho souhlasu.

Vyzadat si ovladani
Pri pFipojovani k robotovi s tokenem, ktery jiz prevzal jiny uzivatel, pozadejte o ovladani pfijetim dialogu
zobrazeného po prihlaseni. Ovladajicimu uzivateli se na obrazovce zobrazi dialogové okno s Zadosti o ovladani.

Pokud ovladajici uzivatel povoli pfistup, bude token znovu pfidélen zadajicimu uZivateli. Pokud kontrolujici
uzivatel pristup odmitne, zlistane token kontrolujicimu uZivateli.

UPOZORNENI

Pro lepsi sledovatelnost se doporucuje nastavit v nastaveni systému pojmenované profily pro jednotlivé
uzivatele. Timto zplsobem je systém schopen informovat noveé pripojené uZivatele o tom, kdo pravé ovlada
robota.
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Uzivatel pozada o ovladani:

User "JohnDoe" has control

Or

Only one user (or browser tab) can have control at a time.

You can request control, so the other user can grant you access.

REQUEST CONTROL

Obr. .131 : Zadost o ovladani

Waiting for approval

The other user will see your request now and might grant you
access.

If it takes too much time, the other user might be inactive. In that
case you can take control by proving your physical access to the
robot.

Hint: It's also possible that you have the application still open in
another tab or browser. A reboot can be the last option for
regaining access.

Cancel Enforce

Obr. .132 : Sprava uzivatell ¢ekajicich na schvaleni

UzZivatel, ktery ma token SPoC, obdrzi zadost o kontrolu:

Control request from user "JaneSmith"

O

User "JaneSmith" is requesting control. Only one user can have control.

Please decide if you want to grant them access or not.

@ DENY + GRANT

Obr. .133 : Zadost uzivatele

Vynuceni kontroly

Vynuceni kontroly je mozné, pokud ma uZivatel fyzicky pristup k robotovi. Namisto zadosti o kontrolu si uZivatel
v dialogu zobrazeném po prihlaseni zvoli vynuceni kontroly. Po volbé vynucené kontroly ma Zadajici uzivatel k
dispozici ¢asové okno, ve kterém muze stisknout modré kolecko na robotu Pilot a prevzit kontrolu. V tomto
casovém rozmezi je ovladajici uzivatel informovan o pokusu o vynuceni. Ovladajici uZivatel pak mdze kontrolu

potvrdit nebo odmitnout.
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UPOZORNENI

Casové okno pro vynuceni ovladani upravte v nastaveni systému. Ve vychozim nastaveni je ¢asové okno
nastaveno na 30 sekund.

Novy uzivatel vynuti kontrolu:

Confirm physical access
To take over control you need to verify your physical access to the
robot.

Please press the button with the blue circle on the robot pilot to
confirm physical access.

y

=

25

seconds left

Cancel

Obr. .134 : Vynuceni kontroly

Vynuceni kontroly

Poté, co fidici uzivatel ukonéi praci s robotem, mlZze v menu robota uvolnit fizeni. Tim se fidicimu uzivateli
zablokuje pristup a uvolni se token. Ostatni uzivatelé se nyni mohou k robotovi pfipojit a prevzit kontrolu primo.
Ovladani se také uvolni, pokud se ovladajici uZivatel odhlasi.

Ovladani pomoci sbérnice Fieldbus

Robot je moZné ovladat také prostrednictvim rozhrani Fieldbus. Funkce Single-Point-of-Control se vztahuje i na
rozhrani Fieldbus. Pro podporované protokoly sbérnice Fieldbus jsou k dispozici poZadované funkce, které je
vsak tfeba zohlednit pfi realizaci pripojeni. Pristup k datim a nekritické akce jsou mozné prostrednictvim sbérnic
Fieldbus bez ohledu na stav tokenu.

Franka Research 3 implementuje funkce serveru OPC UA.

UPOZORNENI

Vsechny sbérnice Fieldbus maji stejna prava jako role operatora.

UPOZORNEN/

Pokud je robot ovladan prostrednictvim protokolu Fieldbus, neexistuje Zddna procedura vyzadani pro ostatni
uZivatele, ktefi se snazi prevzit fizeni prostfednictvim uzivatelského rozhrani Franka. Kdyz uZivatel rozhrani
Franka Ul prevezme fizeni, token se automaticky prenese z protokolu Fieldbus smérem k uZivateli.

1

Dalsi informace o pouzivani protokolti Modbus a OPC UA naleznete v prislusné prirucce na strankach Franka
World.
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13.3 Provozni rezimy

Programovani Provedeni
Volnob&h Monitc]wova
ne

Asistent

(volitelng)

1

|

|

|

|

1

|

|

|

|

|

1

|

|

|

1

|
(vychozi) |
|

1

1

|

Test a Jog :
|
1
|
|
1
|
|
|
|
|
1

Obr. .135 : Pfehled provoznich rezim(

Franka Research 3 nabizi nasledujici provozni rezimy:
1. Programovani

¢ Necinnost (vychozi)

¢ Naucit tlohu (povolovaci tla¢itko, navadéci tlac¢itko)

e Test a Jog (externi povolovaci zafizeni, tla¢itko pro podrZeni spusténé ulohy na stole)
2. Provadéni

e Prace (vychozi)

e  Monitorované zastaveni

e Asistence (povolovaci tlacitko, navadéci tlacitko )

Prepinani
Prepinejte mezi obecnymi rezimy "Programovani" a "Provadéni" pomoci prepinaciho tlacitka v postrannim panelu

Desk. Nékteré uZivatelské interakce voli véechny ostatni rezimy implicitné v rdmci obecnych rezimd, napfr.
stisknuti externiho povolovaciho zafizeni v reZimu "Programovani".

Obecné provozni rezimy Ize prepinat také prostrednictvim ovladani sbérnice Fieldbus .
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13.3.1 Programovani
ReZim Programovani je provozni rezim, ve kterém Ize robota naprogramovat k provadéni urcitych Uloh.

V rezimu "Programovani" neni mozné ovladani robota prostrednictvim FCI.

Naucit alohu (navadéci povolovaci zafizeni)

Spravce uci robota parametrizovanim ulohy a jejich aplikaci. To se provadi ru¢nim vedenim robota pomoci
povolovacich a navadécich tlacitek na rukojeti Pilot-Grip.

Test & Jog (externi povolovaci zafizeni)

Spravce testuje a sleduje provadéni, zatimco stoji opodal robota. Pouziva se Externi povolovaci zafizeni pripojené
k robotu pres vyhrazeny port X4. Dalsi informace naleznete v kapitole13.6.11 "Test & Jog "

Typicky postup programovani

Pri programovani pomoci Franka Research 3 postupujte nasledujicim zplsobem:

Obr. .136 : postup

1 | Naucte ulohu 3 | Spustit tlohu
2 | Testovaniarozbéh

Naugéit dlohu (1)

Naucte Franka Research 3 ukol.

Test & Jog (2)

Vystupte z maximalniho pracovniho prostoru a zkontrolujte, zda je nau¢ena Uloha spravné provedena. Za timto
Ucelem Ize omezit rychlost a provadéni Ize kdykoli zastavit.

Spustit Glohu (3)

Po nauceni tlohy Franka Research 3 provede Ulohu automaticky.
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13.3.2 Provadéni

ReZim Execution (Provadéni) je provozni rezim, ve kterém robot provadi Ukoly, které se predtim naudil
prostfednictvim uZivatelského rozhrani Franka, nebo jimi Ize pohybovat prostfednictvim ovladaciho rozhrani
Franka.

Prace

V rezimu Work je aktivovano automatické provadéni uloh bez pozadavku na bezpecné externi povolovaci
zarizeni. Vice informaci naleznete v kapitole13.4 "Prace ".

Monitorované zastaveni
Robot je v reZzimu hlidaného zastaveni. Tento reZim je pritomen v nasledujicich pripadech:

Bezpecnostni senzor pripojeny k bezpecnému vstupu nakonfigurovanému ve vyhrazeném bezpecnostnim
pravidle pomoci bezpecnostni funkce SMSS zjisti pritomnost clovéka.

Prechodovy rezim, ktery uzivateli nabidne asistencni rezim.

Asistent

Tento rezim Ize pouzit béhem provadéni, pokud je soucasti aplikace vedeni rukou. Tento rezim je povolen pouze
v ramci definovaného prostoru spoluprace .

Obr. .137 : Asistencni operace

A

UPOZORNENI

Horké povrchy a vedeni

P¥i okolnich teplotach nad 30 °C mUze byt povrch robota prilis horky na dotek. Proto neni povoleno pouZivat
funkci Assist v rezimu Execution pfi teplotach nad 30 °C.
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13.3.3 Prehled stavovych indikatoru

Stavové kontrolky na obou stranach zakladny nabyvaji odpovidajici barvy, podobné jako semafor. Stavové
kontrolky pomalu blikaji béhem spousténi, kdyz Franka Research 3 vyZzaduje pozornost nebo kdyZ uzivatel zadava
hodnoty. Béhem ostatnich procesu sviti kontrolky odpovidajici barvou stavu Franka Research 3. Kruhova stavova
kontrolka uprostred disku Pilot-Disc rovnéz indikuje stav programu Franka Research 3.

Pokud obsluha provadi interakci s ramenem, je stavova kontrolka na disku Pilot-Disc vypnuta.

Dalsi informace o chovani barev naleznete v kapitole11.1 "Zapnuti ".

A
UPOZORNENI

Nebezpecné a nekontrolované pohyby ramene Arm

Nebezpeci vazného poranéni, napriklad rozdrceni, roztrzeni kiize a propichnuti od ramene Arm a koncovych
efektord.

e Ujistéte se, Ze koncovy efektor a/nebo hmotnost objektu a stfed hmotnosti (CoM) jsou spravné
parametrizovany.

e Béhem provozu se nepriblizujte k pracovnimu prostoru.

UPOZORNENI

Rychlost pohybu v rezimu vyuky nebo ruc¢niho vedeni je predem nastavena. Rychlost Ize sniZit podle
vyhodnoceni rizik ramene v ramci jeho pouZiti.

13.3.4 Prehled provoznich rezimt krok za krokem a odpovidajici stavové
indikatory

1. Zapnéte ovladani.

Aktivuje se bezpecnostni blokovaci systém a pohyby se mechanicky zablokuiji.

Béhem spousténi pomalu blikd bild kontrolka.

Po spusteéni sviti kontrolky nepretrZité modre, coZ signalizuje, Ze brzdy jsou stdle zapnuté.

2. Chcete-li otevfit systém fail-safe lockingu , kliknéte na "unlock joints" (odemknout klouby) v postrannim
panelu Desk.

Kontrolky na displeji sviti nepretrzité bile.

Béhem odemykdni svétla pomalu blikaji modre.

Po odemknuti svétla opét nepretrzité sviti modre.

Na postrannim panelu programu Desk se zobrazi "klouby odemceny".

Franka Research 3 je v pracovnim reZzimu.
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3. Prepnéte do rezimu "Programovani" v aplikaci Desk.

Franka Research 3 je v reZimu "necinnosti".

Kontrolky sviti nepretrzité bile.

4. Pro ruéni vedeni ramene pro vyuku , stisknéte vodici tlacitko a soucasné do poloviny stisknéte tlacitko
povoleni.

Kontrolky sviti nepretrzité bile.

5. Uvolnéte tlacitka.
Franka Research 3 je v reZimu "necinnosti".

Kontrolka sviti nepretrzite bile.

6. Opustte maximalni pracovni prostor a vezméte si s sebou Externi povolovaci zafizeni a Zarizeni nouzového
zastaveni, abyste mohli provést Test & Jog.

7. Stisknéte Externi povolovaci zafizeni.

Franka Research 3 je v reZimu "Test & Jog".

Kontrolka sviti nepretrzité modre.

8. Stisknéte tlacitko Play v polozce Desk.

Pokud bylo nakonfigurovdno odpocitdvani (viz édst Zahdjeni pohybu v kapitole13.6.11 "Test & Jog "), rozsviti se
kontrolka robota rychle blikajici , dokud nevyprsi odpocitdvdni.

Poté se zahdiji provddéni ulohy.

Béhem provddeni sviti kontrolka robota

V ptipadé chyby nebo poruseni bezpecnosti se kontrolka rozsviti cervené.

Pokud jsou pritomny konfliktni bezpecné vstupy, svétlo se zméni na (pomalu blika).

9. Prepnéte do reZimu "Provedeni" v aplikaci Desk.
Franka Research 3 prejde do reZzimu "Prdce".

Kontrolka sviti modre.

Ulohy Ize provddét bez externiho povolovaciho zafizeni.

Béhem provddeéni sviti kontrolka zelené.

Spusténim bezpecné monitorovaného zastaveni z bezpec¢nostni konfigurace (napf. z bezpe¢ného vstupu) prejde
Franka Research 3 do reZimu "monitorovaného zastaveni".

10. Stisknéte navadéci tlacitko a povolovaci tlacitko.

Franka Research 3 prejde do reZimu "Assist" a mtiZe byt veden jako soucdst ulohy.
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13.4 Prace

V reZimu Work robot vykonava sv(j kol samostatné. Ve srovnani s reZimem Test & Jog neni k dispozici Zadné
externi povolovaci zafizeni jako ochrana, tj. obsluha musi byt bezpe¢né oddélena od nebezpeci, které predstavuje

rameno (podle norem EN ISO 10218-1:2011 a ISO 10218-2).

Obr. .138 : Pfirazeni oblasti

1 | Maximalni pracovni prostor 3 | Zabezpeceni obvodu
2 | Chranény prostor
Predpoklad

o Uloha byla vytvofena v nastroji Naucit tlohu
o Uloha byla usp&3né otestovana v nastroji Test & Jog.

e  Bezpecnostni systém pracuje bez poruseni a chyb.

UPOZORNENI

Vzdy vyhodnotte vzdalené spusténi provadéni a realizujte bezpecnostni koncept v ramci bezpecnostniho
navrhu (napr. externi bezpec¢nostni prostfedky) a bezpec¢nostniho nastaveni robotického systému.

Obr. .139 : Pracovni operace
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UPOZORNEN(

Hladina hluku pfi provozu < 70 dB (A)

Postup
1. Prepnéte do pracovniho rezimu "Provadéni"
2. Stisknéte tlacitko prehravani v poloze Desk.
Zobrazi se potvrzovaci dialogové okno.
3. Potvrdte dialogové okno.

Robot provede naucenou ulohu.

UPOZORNENI

Pokud dojde ke kolizi, provadéni se zastavi. Nelspésna aplikace je zvyraznéna a zobrazi se popis chyby. V
tomto rezimu Ize ramenem pohybovat pomoci navadéni a odstranit pripadné priciny chyby.

UPOZORNENI

Pripadné chybové hlaseni se zobrazi v postrannim panelu. Tam Ize zobrazit informace o chybé a zplisobu jejiho
odstranéni.

1. Chcete-li pokracovat v provadéni, stisknéte tlacitko Play u jedné z aplikaci.

2. Chcete-li tlohu ukondit, stisknéte tlacitko Stop.

UPOZORNENI

Spusténi vzdaleného provadéni je tieba vyhodnotit pri realizaci konkrétni koncepce bezpecnosti buriky.

Pozadavky na pouzZivani rozhrani Franka Control Interface (FCI)
e Der FCI-Mode je aktivovan (viz11.6 "Typické pouziti ").
e  Existuje sitové spojeni s pracovni stanici s operacnim systémem Linux.
e  Bezpecnostni systém pracuje bez poruseni a chyb.
e  Brzdy jsou oteviené.

e Ridici systém je v reZimu Execution.

UPOZORNEN/

V pripadé chyby pfi fizeni prostfednictvim FCI se aktudlni operace prerusi a vysledna chyba se prenese
prostrednictvim FCI. V uzivatelském rozhrani Franka Ul se zobrazi chybové hlaseni.

Uzivatelsky program musi byt nyni navrZen tak, aby se chyby automaticky prenasely jako vystup.
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13.5 Asistent

RezZim Assist je stavem provozniho reZimu Execution. Tento reZzim umozniuje spolupraci s ruc¢nim vedenim v
souladu s normou ISO 10218-1. Aby byl tento reZim pouzitelny, musi jej bezpe¢nostni operator ve Watchmanu
vyslovné povolit.

Pokud je robot béhem provadéni tkolu uveden do reZzimu Save Monitored Standstill (SMSS), robot se po stisknuti
tlacitek Enable (Povolit) a Manual Guidance (Ruéni navadéni) automaticky pfepne do reZzimu Assist. Tento stav
se zobrazi ve stavovém hlaseni robota v aplikaci DESK.

Robot Status

Not Enabled

Running

Assist

Obr. .1310: Indikace asisten¢niho rezimu e

V tomto rezimu mliZze operator pohybovat robotem v ru¢nim fizeni stisknutim tlacitka Enabling na rukojeti robota
Pilot-Grip.

II Bezpecny monitorovany klidovy rezim

Obr. .1311 : Podminky pro povoleni pohybu v rezimu Assist Mod e

A VAROVANI

Horké povrchy a vedeni

P¥i okolnich teplotach nad 30 °C mUZe byt povrch robota pfilis horky na dotek. Proto neni pri teplotach nad
30 °C povoleno pouzivat funkci asistence v automatickém rezimu.

Pokud je podminka bezpe¢né sledovaného klidového stavu (SMSS) opét odstranéna, robot pokracuje v provadéni
zastavené Ulohy a prejde do dalsi pozice.
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Pri pouZiti rozhrani Franka Control Interface (FCI) vyda SMSS chybové hlaseni a provadéni pohybu robota se
zastavi. Zruseni SMSS nevede automaticky k opétovnému spusténi robota. Ten musi byt znovu spustén
prostrednictvim prikazového vstupu.

Podminka pro spusténi asistenc¢niho rezimu:

Aktivovany asistencni reZzim v bezpecnostnich nastavenich v aplikaci Watchman. Tuto aktivaci m{Ze provést
pouze bezpecnostni operator.

Robot musi byt v reZzimu bezpe¢ného monitorovaného klidu (SMSS). Za timto G¢elem musi byt v pracovnim
scéndri v aplikaci Watchman vytvoreno pravidlo, které uvede robota do bezpe¢ného monitorovaného stavu
(Safe Monitored Stand Still). Spoustécem tohoto pravidla mlze byt zpracovani bezpecného vstupniho
signalu (X3.2 nebo X3.3) nebo vstup do definovaného bezpecného prostoru. Spusténi bezpecného
monitorovaného klidu se doporucuje iniciovat bezpec¢nym vstupnim signalem.

Stisknéte povolovaci a navadéci tlacitko.

Moznosti pohybu v asisten¢nim rezimu:

Stisknutim tlacitek Enabling a Guiding na pilotni rukojeti Ize robotem volné pohybovat v rezimu ruc¢niho
navadeéni.

Pohyby namontovaného koncového efektoru nejsou v rezimu Assist povoleny.

Ukonceni reZimu Assist:

Po uvolnéni tlac¢itka Enabling nebo Guiding se rezim Assist automaticky ukonci.

Pokud se v monitorovaném prostoru spusti funkce Bezpeény monitorovany klid (SMSS), robot se po
uvolnéni tlacitka Povoleni nebo navadéciho tlacitka mimo monitorovany prostor okamzité presune do dalsi
pozice.

Proto naplanujte bezpecny vstup (X3.2 nebo X3.3) pro poufZiti asisten¢niho reZimu pro spusténi bezpecného
monitorovaného klidu (SMSS).
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13.6 Uzivatelské rozhrani Franka

Franka Ul je uzivatelské rozhrani robot( od spole¢nosti Franka Robotics. Lze jej pouZzit k programovani a ovladani
robota v aplikaci Desk. Obecna nastaveni Ize provadét prostiednictvim funkce Settings (Nastaveni) a potfebna
bezpecnostni nastaveni se konfiguruji prostrednictvim funkce Watchman (Hlidac).

Uzivatelské rozhrani Franka Ul je vzdy dostupné prostrednictvim adresy URL https://robot.franka.de, pokud je
uzivatelsky terminal pripojen k siti X5 -robot na zakladné robota a je aktivovan klient DHCP.

Prihlaseni

Po zadani adresy URL https://robot.franka.de se zobrazi prihlaseni do uZivatelského rozhrani.

@ EN - English = Scrum right - IP 1.45 ©
1 2
WELCOME!
Franka Ul
DESK
3
SETTINGS
WATCHMAN o 4
5
Obr. .1312 : Prihlaseni do uZivatelského rozhrani Franka
1 | Vybér jazyka 4 Hlida¢
2 | Stavsité 5 StaZeni soubor( protokolu
3 | Prihlaseni

1 Vybérjazyka
Kliknutim vyberte dostupné jazyky uZivatelského rozhrani.
2 Stavsité
Zobrazeni aktualni IP adresy robota a registrovaného nazvu robota ve Franka World.

Kliknutim se otevre nabidka s nasledujicim vybérem:

o Link to Franka World, s indikaci, zda je robot pfipojen k Franka World (zelena nebo ¢ervena tecka).

o Tlacditko Vypnout, pro vypnuti robota.

o Tlacitko Manudly, kliknutim na néj se otevre stranka pro staZzeni ovladani s moZnosti otevrit
uzivatelskou priruc¢ku ve vsech dostupnych jazycich.

User Manual

EN-English ~ || Downlosd
DE - Deutsch

EN-English

FR-Frangais

JA- BFE

KO-8H=30]

ZH- R
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Obr. .1313: StaZeni uZivatelské prirucky

3  Prihlaseni

Vstupni pole pro prihlaseni; po prihlaseni uzivatele se zobrazi zobrazeni DESKA.

4  Straice

Pfimy pristup do uzivatelského rozhrani Watchman v rezimu prohlizeni.

5 Stahnout protokol

Tlacitko pro stazeni soubort protokolu robota.

Desk

Prehled

Desk je uzivatelské rozhrani v rozhrani Franka Ul pro programovani, konfiguraci a ovladani robota. Chcete-li
otevrit aplikaci Desk, zadejte do prohlizece nasledujici adresu URL: https://robot.franka.de a prihlaste se.

V aplikaci Desk mﬁ?ete vytvaret ulohy. Ukoly jsou chronologické posloupnosti aplikaci. Aplikace jsou zase
stavebnimi kameny Ulohy a nastinuji zakladni schopnosti Franka Research 3, napriklad "Uchopit", "Polozit" nebo
"Stisknout tlacitko".

6 DESK WATCHMAR SETTING! 2 @ o English Sl

HIDE LIBRARY =

TASKS & CROUPS & APPS & 7

Operations

Obr. .1314 : Stdl

Casové osa
Ukoly
Skupiny a aplikace

Rychla navigace
Vybér jazyka
Systémova nabidka
UZivatelské menu

BN |-
o (N[O~ (U

Postranni panel

1 Rychla navigace
Rychlé prepinani mezi zobrazenimi Desk, Watchman a Settings.
2 Vybérjazyka

Klepnutim vyberte jazyky dostupné pro uZivatelské rozhrani.

3  Systémova nabidka
Zobrazeni aktualni IP adresy robota a registrovaného nazvu robota ve svété Franka.

Kliknutim otevrete systémovou nabidku s nasledujicim vybérem:
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o Linkto Franka World; s indikaci, zda je robot pfipojen k Franka World (zelena nebo cervena tecka).

o Tlacitko Restartovat; pro restartovani robota.

o Tlacitko Vypnout; pro vypnuti robota.
o Tlacitko Aktivovat FCI.

o Tlacitko Manualy; kliknutim na néj se otevre stranka pro stazeni ovladani s mozZnosti otevfit uzivatelskou
pfirucku ve vsech dostupnych jazycich.

4  Uzivatelska nabidka

Prihlasovaci informace zobrazuji aktualné prihlaseného uzivatele a jeho roli. Kliknutim na toto tlacitko se otevre
nabidka User (UzZivatel) s nasledujicim vybérem:

o Uvolnéni fizeni; Predani fizeni robota.
o  Odhlasit; Odhlaseni aktualniho uzivatele z uzivatelského rozhrani.
5 Casovaosa

Usporadejte aplikace na ¢asové ose a naprogramuijte svij Ukol. Casova osa predstavuje chronologickou
posloupnost ulohy.

6 Ukoly

Vsechny nakonfigurované l]lohy robota jsou uvedeny v oblasti "Tasks" (Ulohy). Zde mate pfistup k existujicim
uloham a mUzZete je spravovat. Ulohy mZete také vytvaret, stahovat, klonovat, prejmenovavat nebo odstra,ﬁovat.
Import Ulohy provedete pretazenim souboru Ulohy stazeného z aktualniho nebo jiného robota do oblasti Ulohy.

Ulohy ze starsi generace robotickych systémi Franka Robotics nejsou v programu Franka Research 3
podporovany.

UPOZORNENI

Dbejte na to, abyste vzdy zalohovali systémové protokoly, bezpecnostni protokoly a vytvorené ulohy.

7 Aplikace

Vsechny nainstalované,aplikace z Franka World si mlzZete prohlédnout zde. Aplikace z této sekce Desk lze
pouzivat pfimo v sekci Ulohy. Chcete-li pozadované aplikace pouzivat a konfigurovat, pretahnéte je na ¢asovou
osu.

8 Postranni panel

Postranni panel umoznuje uzivateli ovladat robota vybérem pilotniho rezimu (PM), vybérem rezimu ruc¢niho
vedeni (GM), zablokovanim/odblokovanim kloubtd nebo zapnutim a vypnutim koncového efektoru (EE).
Zobrazuje stav robota a dllezité zpravy (RS).
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Robot View
1. RezZim navadéni:
e  Preklad
e  Rotace
e Volny

e UZivatelskd definice

2. Zamykaci klouby:
e  Zdmek

e  Odemknout

Joints

2

Guiding Mode

=

FREE MOVE

Operations

Execution

Obr. .1315 : Bo¢ni panel stolu (GM)
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Robot View
1. Pilotni rezim:

Prepindni mezi ovidddnim stolu a ovldddnim
koncového efektoru

2. Blokovani kloubt:
e  Zdmek

e Odemknout:

Joints

o2

Pilot Mode

L/

Operations

Execution

Obr.13 .16: Bo¢ni panel stolu (PM)
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1. Uzamykaci klouby: Robot View
e  Zdmek

e  Odemknout

2. Aktivace koncového efektoru:
e  Zapnout

e  Vypnout

3. Stavovy fadek

Barevné zobrazeni stavu robota, viz tabulka y
barev v kapitole 11.1 "Zapnuti". T

2

End-Effector

Off

Operations

Execution

Obr.13 .17: Postranni panel stolu (EE)
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1. Aktivace koncového efektoru: Robot View
e  Zapnuti

e  Vypnout

2. Indikace stavu Robot
e  Stava zprdvy

3. Stavovy fadek

Barevné zobrazeni stavu robota, viz tabulka
barev v kapitole 11.1 "Zapnuti".

Joints

o2

Robot Status

NOT ENABLED

Joints locked

Work

Operations

Execution

Obr.13 .18: Postranni panel stolu (RS)

Hlida¢

Pomoci webové aplikace Watchman miiZe bezpecnostni nastaveni upravovat, ovérovat a integrovat pouze
uZivatel "Safety Operator". Kazdy uZivatel je vSak opravnén zobrazit aktualni bezpecnostni nastaveni v aplikaci
Watchman.

Chcete-li zobrazit aktudlni bezpecnostni nastaveni v aplikaci Watchman, kliknéte na polozku "WATCHMAN" v
horni listé nabidky nebo prejdéte na stranku https://robot.franka.de/watchman v prohlizeci.
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6

WATCHMAN SETTINGS

Safety setup

EDITABLE SCENARIOS

=2
Assist

Test & Jog

READ-ONLY SCENARIOS

ng/Closing Brakes

Pasition Error Recovery

Pasition Function Recavery Idle

Pasition Function Recavery

Joint Limit Recovery

Work Invalid

[o]
] EN - English = scrum right - 1P 145 © A\ franka

Draft

B You donit have per

& in a5 Safety Operator

committed

Obr. .1316 : Strazce

Podrobny popis rozhrani i postup konfigurace bezpecnostnich nastaveni robota naleznete v kapitoleError!
Reference source not found.Error! Reference source not found. ".

Rozhrani pro nastaveni

V rozhrani Settings (Nastaveni) maji spravci k dispozici rizné funkce pro konfiguraci robota.

WEATCHMA o)
Pl LS (2 EN-English S ¢ g RIGHT (Scrum)-FR A franka
Dashboard
2
onll Network Control 580 Arm Arm3R
3
Serial number 295341-2320271 Serial number 290102-2320284
@ Users | |
4 Status ok Status connected
Safety ok End Effector none / other
<5 End Effector
5
_ duinassoas Franka World comected
© Calibration
6 ACKNOWLEDGE & EXECUTE > Registered to: Franka Robotics Platform Software
&% Modbus TCP
7
@ System [®8) shop Ficor network 192.168.0.236 /22
8
Robot network 192168.11.1/24
¢ Software Updates
@ Safety

Obr. .1317 : Nabidka Nastaveni

1 | Prehled systému 5 | Nastaveni Modbus TCP

2 | Nastaveni sité 6 | Nastaveni systému

3 | Sprava uZivateld 7 | Synchronizace se svétem Franka
4 | Konfigurace koncovych efektor( 8 | Bezpecnost

R02210/1.EN
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1 Prehled stavu systému

o Systémové informace o ovladani

o Systémové informace o rameni

o Sitové informace o pfipojenych sitich
2 Sprava sitovych konfiguraci

o Konfigurace adres sité robota X5

o Konfigurace podnikové sité C2
3  Sprava uzivatel(

o Vytvéreni, editace a odebirani uzivatel(i
4  Konfigurace koncovych efektorti

o  Aktivace napdjeni koncového efektoru

o  Vybér koncového efektoru

o Konfigurace parametrt koncového efektoru
5 Konfigurace sbérnice Modbus

o Stazeni pfirucky Modbus

o Aktivace funkce Modbus

o Nahrani a stazeni konfigurace Modbus
6 Nastaveni systému

o Stazeni systémovych protokoll

o  Obnoveni tovarniho nastaveni

o Presun do pozice baleni
7 Synchronizace se svétem Franka

o Instalace aplikaci a funkci

o  Aktualizace softwaru s Franka World
8 Bezpecnostni nastaveni

o Stazeni bezpecnostnich protokoltd

o  Konfigurace zpoZdéni pro zahajeni pohybu

o Konfigurace ¢asového limitu pro vynuceni SPoC-Token
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13.6.1 Aplikace

Aplikace zahrnuji celou komplexnost systému Franka Research 3 a predstavuji modularni stavebni bloky procesu,
jako je uchopeni, zasunuti, viozeni a Sroubovani. Pomoci aplikace Desk lIze aplikace Apps usporadat tak, aby
béhem okamziku vytvofily celé dlohy. Vytvorené Tasky Ize rychle pFizplsobit, znovu pouzit nebo nasadit na vice
robot(i, &imz se pozoruhodné snizi naklady na nastaveni. Jednotlivé Aplikace a Ulohy Ize parametrizovat tak, ze
Franka Research 3 naucite pézy na zakladé ukazky nebo pridate kontextové relevantni parametry, jako je
rychlost, doba trvani, sily a spoustéci akce.

1

Navstivte nas obchod na https://franka.world a prohlédnéte si neustale se rozsirujici portfolio aplikaci a
reseni.

13.6.2 Naucte ukol
A

UPOZORNENI

Nebezpeci zranéni pri navadéni

Riziko natrZeni nebo propichnuti kiize pri navadéni.

e Neméjte ostré hrany v maximalnim pracovnim prostoru.

eV maximalnim pracovnim prostoru neponechavejte zadné Spicaté predméty.

e Dalsi informace naleznete v kapitoleO "Praktické rady pro pouzivani a polohovani zarizeni Franka
Research 3".

UPOZORNENI

Pred provadénim jakéhokoli tikolu s pristrojem Franka Research 3 si nejprve prectéte kapitolu11 "OPATRENI

13.6.3 Vytvoreni tlohy
Postup

1. Chcete-li vytvofit a vybrat novou tlohu, kliknéte na symbol "+" v okné Ulohy a pfitadte ji ndzev.
Vytvofi se nova Uloha s prazdnou ¢asovou osou.

2. PretaZenim prislunych Aplikaci z Aplikaci na Casovou osu naprogramujte jednotlivou Ulohu.
Pripadné dvojitym kliknutim na prislusnou Aplikaci ji pridejte na ¢asovou osu.

3. Pretazenim ’aplikaci je usporadejte v pozadovaném poradi.
Naprogramované Ulohy se provadéji zleva doprava.

4. Chcete-li odebrat Aplikace z Ulohy, pretdhnéte prisluéné Aplikace z Casové osy do Aplikaci.

Pripadné kliknutim pravym tlacitkem mysi na Aplikaci oteviete rozeviraci nabidku, ze které muizete
jednotlivé Aplikace aktivovat, deaktivovat nebo odstranit.

5. Chcete-li zménit nastaveni na Urovni Glohy, napf. rychlost provadéni, kliknéte na nazev ulohy na ¢asové
ose.
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13.6.4 Nastaveni ulohy
Postup
1. Klepnéte na nazev ulohy v levém hornim rohu okna Desk.

2. Nastavte parametry rychlosti robota, poddajnosti/tuhosti a prahové hodnoty citlivosti.

UPOZORNENI

Navigaci a nastaveni parametr( Ize provadét také pomoci tlacitek na panelu Pilot.

13.6.5 Parametrizace aplikaci

A

UPOZORNENI

Padajici predméty z koncovych efektorti pfi pocatecni instalaci

Predméty padajici z chapadla vedou k poranéni rukou, prstt, chodidel a prst.
e Vzdy pouZivejte osobni ochranné pomcky (napi. bezpecnostni obuv).

e Pouzivejte vhodny typ chapadel, abyste zabranili padu predmétu.

e Pri posuzovani rizik podle normy 10218-2 zohlednéte tvar, strukturu a hmotnost uchopovanych
predmétl. Pouziti lehkych a/nebo kulatych predmétt mize vyrazné snizit rizika.

e Nevkladejte ruce mezi uchopované predméty a pevné predméty (napf. stal).

¢ Nenabijejte koncovy efektor pred uvedenim do provozu, protoze by mohlo dojit k "navadéni" po kazdém
odblokovani brzd pfi zapnuti.

Poté, co spravce vytvori tlohu a prida alespon jednu aplikaci, Ize nakonfigurovat parametry aplikace.
Predpoklad
e  Byla vytvorena a vybrana Uloha Task, kterd se ma zobrazit na ¢asové ose.

e K Uloze byla pridana aplikace App.

1. Chcete-li otevrit aplikaci ve vytvorené Uloze, kliknéte na ni.
Zobrazi se prislusnd kontextovd nabidka pro nastaveni parametru.

2. Podle pokynu v kontextové nabidce aplikace ucte nebo parametrizujte pozice.
Navadéjte robota rukou do poZzadované pozice.

4. Stisknutim tlacitka Teach na disku Pilot-Disc pézu potvrdte.

Dalsi informace o disku Pilot-Disc a jeho tlacitkach naleznete v kapitole6.1 "Rameno ".

Dalsi informace o navadéni naleznete v ¢asti Konfigurace navadéni v kapitole ""Naucit tlohu™".

Naucte ukol

Kontextové nabidky aplikaci se lisi a obsahuji jeden nebo vice krok( pro zadani parametrd, napr. vyuku péz nebo
zadani rychlosti provadéni.
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Provadéji se pouze aktivované Aplikace, které je tfeba naucit.

& Hello world:

ICINT COMBLIANCE FORCE THRESHOLDS TORQUE THRESHOLDS

ROBOT SPEED

CARTESIAN COMPLIANCE

Set the compliance for each joint. Creater compliance Is given by lower values.

Jaimt 2
58 %

Jaint 3
50 %

Jaint &

o - .

Jaint 5
42%

Jairt &
53 %

Jaint 7

Obr. .1318 : Parametrizace aplikaci

UPOZORNENI

K navigaci a parametrizaci Ize pouzit také Pilot (tlacitka).

13.6.6 Vyuka p6z

Neocekavany pohyb ramene

Nespravné nastavené hodnoty hmotnosti a téZisté mohou vést ke zranénim, napriklad k rozdrceni.

e  Zkontrolujte hmotnost a tézisté kazdého koncového efektoru a jim uchopovanych predmétd.

e V pripadé potreby hodnoty opravte.

Predpoklad
Do ulohy byla pridana aplikace s parametry pozy.
Postup

1. Otevrete aplikaci kliknutim na ni.
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RETRACT ® SET MASS SET SPEED ®

Fingers opening

; Open fingers to desired width for approaching the object.
~ —e & 0 mm  live-value: 0 mm

Pick pesitien

Teach position of end effector such that object can be picked.

Close fingers to grasp object. m

expert
settings

Set To Current Width

Obr. .1319 : Rozhrani aplikace

2. Kliknéte na potrebny Krok v aplikaci
Navadéjte rameno podle popisu v kapitole13.6.9 "Privodce ".
3. Ukoncete navadéni ramene.
4. Po dosaZeni spravné polohy uvolnéte tlacitka.
5. Potvrdte pdézu stisknutim tlacitka Teach.

Uceni pozy v aplikaci je nyni dokonceno.

13.6.7 Jemné nastaveni pozy
Postup
1. Kliknéte na aplikaci, ve které chcete upravit pozu.
Zobrazi se kontextovd nabidka.
2. Kliknéte pravym tlacitkem mysi na p6zu, kterou chcete v kontextové nabidce upravit.

3. Upravte kartézskou p6zu koncového efektoru translacné a/nebo rota¢né pomoci tlacitek plus/minus
(2) v jednotlivych krocich. Po Upravé pozy mizZete rameno presunout do upravené pdzy pomoci
tlacitka "HOLD TO MOVE" (3).

Tlacitkem "TAKE LIVE POSE" (4) I1ze prevzit pdzu drive dosazenou ru¢nim vedenim a tlacitkem "TAKE
STORED POSE" (5) Ize pFevzit pdzu aktualné uloZzenou v fidicim systému jako aktualni konfiguraci.

4. Chcete-li pdzu uloZit, kliknéte na tlac¢itko "SAVE" (1).

Pdza se upravi.
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Fine Adjust Pose X

A Stored Pose *
A Desired Pose
Live Pose

Reference frame: Base

Desired Pose 1
2 (&) - -1787 + - 04 + - -159 + | deg
- 957+ - 757+ - 3541+ | mm
Live Pose
O 177.9 deg 4
5317 -631 40838 mm
Stored Pose
5 Take Stored Pose
o 287 04 -159 deg e Stored Pose 5

Obr. .1320 : Jemné nastaveni pézy

13.6.8 Konfigurace vedeni

V rezimu navadéni , se pohyb ramene fidi prislusnou konfiguraci navadéni, ktera je zobrazena v postrannim
panelu. Konfiguraci navadéni lze zménit stisknutim tlacitka Guiding-Mode (ReZim navadéni) na horni strané
rukojeti Pilot-Grip. PoZadovanou konfiguraci Ize zvolit také na postrannim panelu. Lze zvolit nasledujici
konfigurace:

e Preklad
Ramenem Ize pohybovat pouze za tcelem zmény kartézské polohy koncového efektoru. Jeho orientace
zUstava stejna jako pred vstupem do rezimu navadéni.

e Rotace
Ramenem Ize pohybovat pouze za Gcelem zmény kartézské orientace koncového efektoru. Jeho poloha
zOstava stejna jako pred vstupem do reZimu navadéni. Referencnim souradnym systémem pro toto
otaceni je preddefinovany souradny systém koncového efektoru.

e Volny
Ramenem lIze volné pohybovat. Pohybovat Ize vsemi sedmi klouby.

o UzZivatel
UZivatel mGze definovat chovani vedeni pro kazdou kartézskou osu translace a rotace. Loket mize byt
pohyblivy nebo pevny.
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Translace Rotace Volny UZivatel

Obr. .1321 : Prehled prepinani mezi reZzimy ruc¢niho vedeni

Guiding Mode

=

FREE MOVES

Obr. .1322 : Znazornéni ru¢niho navadéni

Pokud je zvolen rezim "UzZivatel", mze uZivatel zvolit omezeni pro navadeéni:

Guiding Mode

Translation

Rotation

Elbow

Obr. .1323 : Nastaveni, pokud je zvolen "UZivatelsky rezim".

Potiebné komponenty pro vedeni

K vedeni ruky pouzijte Pilot.

UPOZORNEN/

Ovladejte Desk primo prostrednictvim dotykové obrazovky nebo pomoci mysi/klavesnice.

UPOZORNEN/

Rychlost pohybu v rezimu vyuky nebo ruc¢niho navadéni je predem nastavena. V nastaveni programu
Watchman lIze rychlost snizit podle vyhodnoceni rizik ramene v ramci jeho poufZiti.
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BEZPECNOSTNI
Predpoklad
1. Ovladac¢ musi byt zapnuty a spustény.
2. Vsechna externi zarizeni pripojena k X3 se musi smét pohybovat.

3. Nouzové zastaveni je uvolnéno.

Postup

e  Opustte maximalni pracovni prostor a ujistéte se, Ze se v maximalnim pracovnim prostoru nenachazeji
zadné dalsi osoby.

e Na pracovnim stole kliknéte na "Odemknout klouby".

KaZdd ze sedmi os vykond maly pohyb a ozve se sedm cvaknuti.

Rameno je nyni v klidovém reZimu nebo monitorovaném zastaveni.

e Vratte se zpét do maximalniho pracovniho prostoru, abyste zahdjili navadéni.

Dalsi informace o pilotu naleznete v kapitole6.1 "Rameno ".

1

Dalsi informace naleznete v kapitoleO "

Praktické tipy pro pouziti a umisténi z Franka Research 3 ".
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13.6.9 Priivodce

Neocekavany pohyb ramene

Nespravné nastavené hodnoty hmotnosti a tézisté mohou vést ke zranénim, napfriklad k rozdrceni.

e Zkontrolujte hmotnost a tézisté kazdého koncového efektoru a jim uchopovanych predmétu.

e V pripadé potreby hodnoty opravte.

Postup

1. Stisknéte navadéci tlacitko a do poloviny stisknéte povolovaci tlacitko .
Navddéni je nyni povoleno.
Indikdtor stavu na zdkladné robota se zmeéni na bily.

2. Vedte rameno rukou.

3. Zastavte ru¢ni navadéni ramene.

4. Po dosaZeni spravné polohy uvolnéte tlacitka.

5. Potvrdte pozu stisknutim tlacitka Teach.

Uceni pozy v aplikaci je nyni dokonceno.

Obr. .1324 : Schvaleni ru¢niho vedeni polohy

UPOZORNENI

Nepouzivejte k vedeni robota externi tlacitko Enabling Button, protoze by to vedlo k chybé.

UPOZORNEN/

Nevedte ruku, kdyz je uzamcena.

UPOZORNEN/

Vibrace pFenasené pfi navadéni rukou jsou niZsi nez 2,5 m/s%. Byla testovana podle zkusebnich metod
definovanych v normé DIN EN 1032:2009-02.
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13.6.10 Uprava nastaveni koncového efektoru

Pro provoz zafizeni Franka Research 3 je nezbytné spravné nastaveni. Pfi nespravné konfiguraci nejsou gravitacni
sily zcela kompenzovany a rameno se ovlada na nespravné cilové hodnoty.

Postup

1. Prejdéte do uzivatelského rozhrani programu Franka.

2. Kliknéte na moznost Nastaveni.

3. Vyberte podnabidku Koncovy efektor.

Otevre se vstupni maska.

4. Zadejte prislusné technické udaje, napf. hmotnost nebo matici setrvacnosti.
V pripadé nespravné konfigurace maze dojit k nasledujicimu chovani:

e Rameno mUZe v rezimu vedeni tahnout v urcitych smérech.

e Ovladani v provoznim rezimu m{iZe byt ovlivnéno tak, Ze se snizi o¢ekdvana citlivost ramene pro detekci
kolizi.

e  Muze byt ovlivnéno chovani sledovani .

Jakmile je Gloha naucena a jsou nastavena spravna nastaveni koncovych efektord, prepnéte do rezimu Test &
Jog, abyste uUlohu otestovali pri pfimérené rychlosti provadéni. Ujistéte se, Ze nedochazi ke kolizim a Ze vse
funguje spravné, pricemz je mozné kdykoli zastavit uvolnénim externiho povolovaciho zafizeni.

13.6.11 Test & Jog

UPOZORNENI

Pred provedenim jakékoli tlohy s Franka Research 3 si nejprve prectéte kapitolu11 "OPATRENI ".

Zahajeni pohybu
Volitelné odpo¢itavani pro spuiténi Ulohy Ize nakonfigurovat a upravit v Nastaveni.

Pi spusténi Ulohy v rezimu Test & Jog nebo Work se pred proved,enl’m Ulohy zobrazi odpocet. B&hem
odpocitavani budou LED diody na zdkladné robota indikovat spusténou Ulohu rychlym blikanim zelené barvy.

UPOZORNENI

Po restartu systému se resetuje ridici token.

UPOZORNEN/

V nastaveni systému upravte ¢ekaci dobu. Ve vychozim nastaveni je ¢ekaci doba nastavena na O sekund.
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Obr. .1325: Test & Jog (Test a rozbéh)

Testovani

POKYNY
Predpoklad
e Robot se nauil Ukol.
e Externi povolovaci zafizeni musi byt pripojeno k X4.
e  Obsluha musi opustit maximalni pracovni prostor.

e  Operator musi zkontrolovat, zda vsechny ostatni osoby opustily bezpec¢nostni zonu.

e  Obsluha musi zamérit svou plnou pozornost na probihajici pohyb robota.

Postup

Robota povolite stisknutim tlacitka na externim povolovacim zarizeni. volitelné: V ¢asti "Provoz" na postrannim
panelu zvolte vhodnou rychlost provadéni. Vychozi rychlost je 0,25 m/s

Stisknéte a podrzte tlacitko Test&Jog play v ¢asti "Operation" (Provoz) na postrannim panelu.

Provadéni tulohy bude ukonceno, pokud uvolnite tlacitko prehravani nebo externi povolovaci zafizeni.

Pokud bylo nakonfigurovano odpocitavani provadéni ulohy, zobrazi se také dialogové okno pro potvrzeni.
Béhem odpocitavani Ize provadéni ulohy jesté zrusit. BEhem odpocitavani kontrolky robota rychle zelené
blikaji.

Pokud robot provede Ulohu podle planu, prejdéte ke kapitole13.4 "Prace ".

Pokud je tfeba provést Gpravy, vratte se ke kapitole13.6.2 "Naucte ukol ".

UPOZORNEN/

Systém sleduje pripojeni ovladaciho prvku Franka Ul hold-to-run s maximalnim ¢asovym limitem 1 s. Pokud je
pfi stisknuti ovladaciho prvku hold-to-run zjisténa ztrata spojeni, systém se zastavi.
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13.7 Franka Control Interface (FCI )

Rozhrani Franka Control Interface (FCI) umoZznuje rychlé a pfimé nizkouUroviiové obousmérné pripojeni k rameni,
ruce Franka a cerpadlu Cobot. Poskytuje aktualni stav robota a umozriuje jeho pfimé ovladani pomoci externi
pracovni stanice PC pfipojené pres Ethernet.

i franka_ros $Movdlt! i ROS
Workstation -
PC -
libfranka
\ meas;.lrement
data
measurement \
data
l Non realtime Realtime (1 kHz)
\ ) \ commands
—F control
Hand commands values
\ \ \
Control
g @ @ Franka Control Interface (FCI)

Abb. .131 Prehled schémat FCI

Pomoci libfranka, naseho open source C++ klienta FCI, mlzete odesilat fidici hodnoty v redlném case pri
frekvenci 1 kHz pomoci 5 rlznych rozhrani:

e  Prikazy krouticiho momentu na Urovni kloubu s kompenzaci gravitace a treni.
e  Prikazy polohy kloubu

e  Prikazy rychlosti kloubu.

e  Kartézské prikazy polohy.

e  Kartézské prikazy rychlosti.

Soucasné ziskate pristup k méreni 1 kHz:

e  Mérena data kloubl, jako jsou signaly snimact polohy, rychlosti a tocivého momentu na strané clanku.
e Odhad externé aplikovanych momentt a sil.
e Rlzné informace o kolizich a kontaktech.

Ziskate také pristup ke knihovné modelt robot(, kterd poskytuje:

e doprednou kinematiku vsech kloub( robota.
e Jakobsonovu matici vSech kloubt robota.
e  Dynamiku: matici setrvacnosti, Coriolistv a odstredivy vektor a gravitacni vektor.

Kromé toho franka_ros a franka_ros2 propojuje vyzkumné roboty Franka Robotics s celym ekosystémem ROS a
ROS2. Integruje knihovnu libfranka do systému ROS Control. Navic obsahuje modely URDF a podrobné 3D sité
nasich robott a koncovych efektort, coz umoZnuje vizualizaci (napt. RViz) a kinematické simulace. Movelt! /
Movelt!2 integrace usnadruje pohyb robota a ovladani chapadla a poskytnuté priklady v Movelt! / Movelt!2
ukazuji, jak ovladat robota pomoci ROS.
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A VAROVANI

UPOZORNUJEME, Ze ovladani robota prostiednictvim FCI neni mozné, pokud jsou aktivni funkce SLP-C, SLS-
C nebo SLP-J. To ma vliv na bezpecnostni funkce, které zahrnuji sledovani prostorové polohy (Inside/Outside
Area) a sledovani kartézské rychlosti (maximalni rychlost). Pokud jsou tyto funkce pouzity v pravidlech v
programu Watchman, neni ovladani prostrednictvim FCI mozné.

UPOZORNENI

Data jsou po siti odesilana s frekvenci 1 kHz. Proto je nutné dobré sitové pripojeni!

UPOZORNENI

Kdyz je FCI aktivni, mate plné, vyhradni ovladani ramene a ruky Franka. To znamena, Ze ovladani ramene nelze
provadét prostrednictvim aplikaci a FCl soucasné!

13.7.1 Princip prace s rozhranim FCI

Ovladani robota prostrednictvim rozhrani FCI Ize realizovat pomoci libfranka v prostredi C++. K tomuto Gcelu
se doporucuje dobra znalost prostredi Linux a programovani v jazyce C++.
Alternativné Ize robota pres rozhrani FCl ovladat pomoci ROS, ROS 2.

V nasledujici ¢asti je popsan zakladni postup programovani pomoci libfranka v prostredi C++.

Spustitelné soubory

Prostfednictvim libfanka popsaného dfive v kapitole13.7 "Franka Control Interface (FCl ) " Ize vytvaret
spustitelné soubory (executables).

V podslozce "examples" knihovny libfranka jsou uvedeny priklady spustitelnych soubor(. Ty mlZete pouzit jako
zaklad pro snadny zacatek a vytvorit z nich kopie upravené podle svych pozZadavka.

NizZe najdete zdrojovy kdéd prikladu " generate_joint_position_motion.cpp " z libfranka, ktery vysvétluje strukturu
skriptu.

// Copyright (c) 2017 Franka Robotics GmbH
// Pouziti tohoto zdrojového kédu se ¥idi licenci Apache-2.0, viz LICENCE.
#include <cmath>

#include <iostream>

#include <franka/exception.h>
#include <franka/robot.h>
#include "examples common.h"
/**

* @example generate_ joint position_motion.cpp

* Priklad, ktery ukazuje, jak generovat pohyb polohy kloubu.

*

* @warning Pred spusSténim tohoto pfrikladu se ujistéte, Ze je pfred robotem dostatek mista.
*/
int main(int argc, char** argv) {

if (argc != 2) {

std::cerr << "PouZiti: " << argv[0] << " <ndzev robota>" << std::endl;

return -1;
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try {
franka::Robot robot(argv[l]);

setDefaultBehavior (robot) ;

// Nejprve presuiite robota do vhodné konfigurace kloubl
std::array<double, 7> q goal = {{0, -M PI 4, 0, -3 * M PI 4, 0, M PI 2, M PI 4}};
MotionGenerator motion generator (0.5, g goal);
std::cout << "POZOR: Tento pfiklad pohne robotem! "

<< "Ujistéte se, Ze mate po ruce tlacitko Stop!" << std::endl

<< "Stisknéte Enter pro pokracovani..." << std::endl;
std::cin.ignore() ;
robot.control (motion generator);
std::cout << "Dokoncen pohyb do pocateéni konfigurace kloubd." << std::endl;
// Dal8i parametry nastavujte vzdy pfed ¥idici smyckou, NIKDY ne v ¥idici smycce!
// Nastavte kolizni chovani.

robot.setCollisionBehavior (

{{20.0, 20.0, 18.0, 18.0, 16.0, 14.0, 12.0}}, {{20.0, 20.0, 18.0, 18.0, 16.0, 14.0, 12.0}},
{{20.0, 20.0, 18.0, 18.0, 16.0, 14.0, 12.0}}, {{20.0, 20.0, 18.0, 18.0, 16.0, 14.0, 12.0}},
{{20.0, 20.0, 20.0, 25.0, 25.0, 25.0}}, {{20.0, 20.0, 20.0, 25.0, 25.0, 25.0}},

{{20.0, 20.0, 20.0, 25.0, 25.0, 25.0}}, {{20.0, 20.0, 20.0, 25.0, 25.0, 25.0}});

std::array<double, 7> initial position;
double time = 0.0;
robot.control ([&initial position, &time] (const franka::RobotState& robot state,
franka::Duration period) -> franka::JointPositions {
time += period.toSec();
if (time == 0.0) {
initial position = robot state.q d;
}
double delta angle = M PI / 8.0 * (1 - std::cos(M PI / 2.5 * time));
franka::JointPositions output = {{initial position , initial position[1],
initial position , initial position[3] + delta_angle,

initial position

0
2
4] + delta angle, initial position[5],
6

[0]
[2]
[4]
initial position[6] + delta_angle}};
if (time >= 5.0) {
std::cout << std::endl << "Dokoncéen pohyb, vypindm priklad" << std::endl;
return franka::MotionFinished (output) ;
}
return output;
P
} catch (const franka::Exception& e) {
std::cout << e.what() << std::endl;
return -1;

}

return 0;

V jazyce C++ se texty vylucuji pomoci retézce znakd "//". Ty slouZi napf. jako informace programatora ke
strukture programu.

Prikaz include "#include <path-spec>" na zacatku skriptu dava zpracovateli pokyn, aby obsah ze specifikace
cesty zahrnul v misté, kde je zobrazen prikaz -. Mzete jej pouzit napriklad pro pristup k preddefinovanym
funkcim z libfranka.

Radek "int main(int argc, char** argv) { }' obsahuje parametry prikazového fadku uvniti jednoduchych zavorek.
Uvnitf sloZzenych zavorek je viastni hlavni funkce skriptu. Hlavni funkce je ukonéena uzaviraci kudrnatou
zavorkou.

V hlavni funkci Ize nyni provadét riizné prikazy nebo volat obsazené podfunkce.
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Jak jiz bylo zminéno, ovladani robota vyZaduje hluboké znalosti programovani v jazyce C++.

UPOZORNENI

Pro zachyceni okamzitého zahajeni pohybu robota doporucuje spole¢nost Franka Robotics vytvorit na za¢atku
skriptu dotazovaci proceduru, ktera program spusti az po aktivnim potvrzeni. Takové dotazy Ize nalézt také ve
vzorovych skriptech v knihovné libfranka.

Vytvareni nebo Uprava spustitelnych soubort

Pokud chcete vytvaret vlastni spustitelné soubory, doporucujeme vytvofit si vlastni projekt. Za timto Gcelem si
vytvorte slozku projektu. V této sloZzce musite vytvofit soubor "CMakelLists.txt". Tento soubor by mél mit
strukturu podle nasledujiciho schématu.

project (hello world)
find package (Franka REQUIRED)
add_executable (hello world hello world.cpp)

target link libraries(hello world Franka::Franka)

UloZte soubory se zdrojovymi kody spustitelnych soubort (xxxxx.cpp) do sloZzky projektu. Pridejte odpovidajicim
zpUsobem své zdrojové kody do souboru "CMakelists.txt".

Nyni vytvorte ve svém projektu slozku pro sestaveni. A z této slozky spustte nasledujici prikaz:

cmake ..

Vase sestaveni bude nyni vytvoreno podle souboru CMakelLists.txt.

Poté pro kompilaci spustte ze sloZzky pro sestaveni nasledujici prikaz:

make

Vas projekt je nyni Uspésné zkompilovan.

Spusténi spustitelnych soubort

Chcete-li spustit spustitelné soubory, musite je spustit ze sestaveni, které jste vytvorili pro svij projekt.

Spustitelny soubor se spusti otevienim terminalu ve sloZce sestaveni vaseho projektu, kde je ulozZen, a
provedenim nasledujiciho prikazu::

./name spustitelny soubor <ip roboter>

Zadejte nazev spustitelného souboru a IP adresu robota.

Skript se nyni spusti.

A VAROVANI

Spusténi spustitelného souboru mize primo iniciovat pohyby robota a vést tak ke zranéni.

Pred spusténim spustitelného souboru se ujistéte, Ze se v nebezpecné zéné robota nenachazeji zadné osoby!

Chcete-li zastavit/zrusit provadéni spustitelného souboru, mizete stisknout kombinaci klaves <CTRL>+<C>.
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13.8 Reseni problémi

13.8.1 Obecné pouziti

Chyby, které Ize odstranit

Seznam obnovitelnych bezpec¢nostnich chyb naleznete v kapitole4.11 "Bezpecnostni funkce ".

Chyby Reseni

Indikator Franka Research 3 sviti bile Pravdépodobné nebylo spravné stisknuto jedno ze dvou tlacitek na rukojeti Pilot-Grip.
Uvolnéte obé tlacitka a stisknéte do poloviny povolovaci tlacitko a soucasné znovu
stisknéte vodici tlacitko .

Dbejte na to, abyste povolovaci tlacitko nestiskli Uplné, jinak se pohyb ramene zastavi.

Indikator Franka Research 3 zméni barvu na Systém prijima konfliktni povolovaci signaly.

ruzovou PFed dalsim pohybem robota zavfete viechny vstupy. OtevFené vstupy X3.1 (nouzové
zastaveni) a X4 (externi povolovaci zafizeni) jsou v aplikaci Desk zvyraznény rizovou
barvou.

Indikator Franka Research 3 sviti nebo blika Systém identifikoval vystrahu v systému.
V zavislosti na typu vystrahy mGze systém pracovat s aktivni vystrahou nebo ne.

Indikator Franka Research 3 blika cervené Doslo k chybé aplikace nebo k poruseni bezpecnosti.

Chybu nebo poruseni je tfeba odstranit, aby bylo mozné systémové bezpecnostni
blokovani opét uvolnit z polohy Desk.

Indikator Franka Research 3 sviti cervené Doslo k problému.

Pokud jej nelze odstranit restartovanim systému, obratte se na kontaktniho partnera,
poskytovatele sluzeb nebo pfimo na nas na adrese: support@franka.de.

Rameno béhem vyuky silné tahne jednim smérem

Okamzité zkontrolujte nastaveni koncového efektoru a ujistéte se, Zze byl vybran a nakonfigurovan spravny
koncovy efektor. Ujistéte se, Ze je zafizeni Franka Research 3 namontovano na rovném povrchu v rdmci povolené
tolerance naklonu.

Pokud se pripojujete ke koncovému efektoru treti strany nebo ke koncovému efektoru vyrobenému na zakazku,
ujistéte se, Ze jste jej spravné kompenzovali aktualizaci transformacni matice. Chcete-li nastavit spravny stredovy

bod nastroje, upravte zavazi, nastavte tézisté vzhledem k prirubé.

UPOZORNENI

Pokud byl nainstalovan koncovy efektor treti strany nebo vyrobeny na zakazku, zkontrolujte nasledujici:

1. Aktualizujte transformacni matici, abyste nastavili spravny stfedovy bod nastroje.

2. Upravte hmotnost koncového efektoru.

3. Nastavte stfed hmotnosti vzhledem k prirubé.

4. Aktualizujte matici setrvacnosti.
Pokud problém pretrvava, obratte se na svého servisniho partnera nebo na zakaznickou podporu na adrese
support@franka.de. Dokud neni problém vyresen, systém nepouzivejte.

V pripadé tézké externi kabeldZze nelze zabranit snosu, protoze ten nelze kompenzovat nastavenim Franka
Research 3 pro vSechny polohy.

Hlasité cvakani pfi vypnuti

Cvakani je disledkem nasazeni bezpecnostniho uzamykaciho systému a je normalni. Loc king piny jsou nasazeny
v kloubech, aby je mechanicky zajistily.
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Chyba omezeni kloub(i

V pfipadé chyby omezeni kloubu doslo k posunuti kloubu robota mimo povoleny rozsah pohybu. Zobrazi se
nasledujici chybové hlaseni:

Joint Limit Violation detected

One or more joints have moved into their hardware limit.

The error can be recovered. You will be guided through a procedure during
which you will move the joints out of their limit.

START RECOVERY

Obr. .1326 : Zprava "Byl porusen spolecny limit"

Tuto chybu mUze opravit pouze bezpecnostni operator. U prihlasenych bezpecnostnich operator( se zobrazi
tlacitko "START RECOVERY".

Kliknutim na tlac¢itko "START RECOVERY" se spusti postup obnoveni chyby kloubu. Otevre se dialogové okno se
zobrazenim postizeného kloubu.

Move violated joints out of the limit
o Not able to move due to an obstruction? You can move other joints in any order to move out of the obstruction.
Joint 1 1. Press and hold X4 - External enabling device.
2. Press the unlock button to unlock the joint. 5
Joint 2
3. Press and hold X4 - External enabling device, then press and hold the button until there is . o
Joint 3 e ) L . Move joint out of limit
no violation indicated anymore and the violated joint is moved out of the limit.
Joint 4
Joint 5
Joint 6
Joint7 @
Shut Down Reboot

Obr. .1327 : Zprava se zobrazenim vadného kloubu

Nyni aktivujte externi povolovaci zafizeni a kliknéte na "Move joint out of limit". Oboji drzte tak dlouho, dokud
se nezobrazi nasledujici zprava:
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Move violated joints out of the limit
o Not able to move due to an obstruction? You can move other joints in any order to move out of the obstruction.
Joint 1 o This joint has been recovered, however, you can move it to clear the Arm of any obstructions.

Joint 2 1. Press and hold X4 - External enabling device.
oint

2. Press the unlock button to unlock the joint. I:n
Joint 3

3. Press and hold X4 - External enabling device, then press and hold one of the bidirectional -
Joint 4 buttons until the arm moves away from the obstacle.
Joint 5
Joint 6
Joint7 @

Shut Down

Obr. .1328 : Potvrzeni, Ze kloub je opét v limitu

Kloub je nyni opét uvnitf limitu pohybu. Nyni kliknéte na "CONFIRM" (Potvrdit), ¢imz dokoncite obnovu.

Chyba polohy kloubu

V pripadé chyby polohy kloubu doslo v fidicim systému ke ztraté udaju o poloze kloubu. To m(iZe byt zpGsobeno
napftiklad vypadkem proudu pri otevienych brzdach. K odstranéni této chyby je zapotrebi postup, ktery umozni
obnovit prirfazeni polohy nebo kalibraci kloubu. Tato chyba je indikovana nasledujicim hlasenim v programu Desk.

Joint Position Error detected

Joints are misaligned, likely from power loss or emergency unlocking.

This recovery procedure is restricted to safety operators.

o Alert a safety operator to address this error.

Obr. .1329 : Zprava "Zjisténa chyba polohy kloubu"

Tuto chybu mlZe opravit pouze bezpecnostni obsluha. U prihlasenych bezpec¢nostnich uzivatel(i se zobrazi
tlacitko "START RECOVERY".

Po kliknuti na tlac¢itko "START RECOVERY" se otevre zprava, ve které jsou zobrazeny chybné klouby.
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Please resolve the joint position error by moving to the reference position
o Not able to move due to an obstruction? You can move other joints in any order to move out of the obstruction.
Joint1 @

Joint2 @

Joint3 @

Select a joint on the list to the left to start moving it. You can move any joint in any order at any time.
To recover the joint position error, you need to move violated joints to their reference position.

Joint5 @

Jointé @

Joint7 @

Shut Down Reboot

Obr. .1330: Zprava s zobrazenim selhanych kloubt

Kliknéte na libovolny kloub, ktery byl nahlasen jako nelspésny. Zobrazi se zobrazeni pro obnovu kloubu.

Please resolve the joint position error by moving to the reference position

o Not able to move due to an obstruction? You can move other joints in any order to move out of the obstruction.

Joint1 & 1. Press and hold X4 - External enabling device. X4 - External enabling device not active
2. Press the unlock button to unlock the joint.
Joint2 @
3. Press and hold the button until the joint reaches its reference position. Afterwards l:'
Joint3 & confirm if the position matches the expected one (visually compare with illustration).

- D | visually confirmed that joint 4 is in the correct position.
- L

4. Release X4 - External enabling device, to continue with joint recovery.

Joint5 @
5. Confirm and complete joint recovery of joint 4.
Joint6 @
Joint7 @
Shut Down Reboot

Obr. .1331 : Obnoveni uzamceného kloubu

Nyni aktivujte externi povolovaci zafizeni a drzte jej stisknuté, dokud nebude obnova kloubu dokoncena. Kliknéte
na ikonu odemknuti kloubu.
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UPOZORNENI

Pri ovladani Externiho povolovaciho zafizeni se ujistéte, Ze se nachazite mimo nebezpecny prostor, abyste
mohli z bezpecné vzdalenosti zkontrolovat provedeni obnovy.

Nyni robot tento kloub odemkne.

Please resolve the joint position error by moving to the reference position
o Not able to move due to an obstruction? You can move other joints in any order to move out of the obstruction.
Joint1 1. Press and hold X4 - External enabling device.
2. Press the unlock button to unlock the joint.
Joint 2
3. Press and hold the button until the joint reaches its reference position. Afterwards o o
Joint 3 ) N ) o ) Move joint to ref. position
confirm if the position matches the expected one (visually compare with illustration).
D I visually confirmed that joint 4 is in the correct position.
Joint4 @
4. Release X4 - External enabling device, to continue with joint recovery.
Jaint 5
5. Confirm and complete joint recovery of joint 4.
Jaint 6
Joint 7
Shut Down Reboot

Obr. .1332 : Obnoveni kloubu pfipravené k pohybu

Poté kliknéte na tlacitko "Move Joint To Ref. Position" a drzte jej stisknuté, dokud se na robotovi neobjevi
referencni poloha. Alternativné Ize k pohybu robota pouzit také tlacitka "+ / -".

Jakmile kloub dosahne spravné polohy, zobrazi se nasledujici zprava:

Please resolve the joint position error by moving to the reference position

o Not able to move due to an obstruction? You can move other joints in any order to move out of the obstruction.

Joint1 1. Press and hold X4 - External enabling device. X4 - External enabling device active
2. Press the unlock button to unlock the joint. El
Joint 2
3. Press and hold the button until the joint reaches its reference position. Afterwards o o
Joint 3 . - ) o ) Move joint to ref. position
confirm if the position matches the expected one (visually compare with illustration).

D I visually confirmed that joint 4 is in the correct position.

Joint4 @ @ You can now verify that the joint ks n the reference positia %
an B

Joint 5 4. Release X4 - External enabling device, to continue with joint recovery.

5. Confirm and complete joint recovery of joint 4. 3
Joint é t—
Joint 7 |
JE=4 (g
k L
Shut Down Reboot

Obr. .1333 : Dosazena konformacni poloha

Vizualné zkontrolujte, zda se postiZzeny kloub posunul do referencni polohy. Pokud tomu tak neni, tj. kloub se
neposunul do spravné referencni polohy, kontaktujte podporu.
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Jakmile je poloha kloubu v referen¢ni poloze, mlzete externi povolovaci zafizeni opét uvolnit. Nyni zaskrtnéte
poli¢ko pro potvrzeni spravné referencni polohy kloubu a kliknéte na tla¢itko "POTVRDIT". Nyni je poloha kloubu
opét referencni.

Please resolve the joint position error by moving to the reference position

0 Not able to move due to an obstruction? You can move other joints in any order to move out of the obstruction.

Joint1 1. Press and hold X4 - External enabling device. X4 - External enabling device active
2. Press the unlock button to unlock the joint. &
Joint 2
3. Press and hold the button until the joint reaches its reference position. Afterwards o o
Joint 3 i . i o i Move joint to ref. position
confirm if the position matches the expected one (visually compare with illustration).
D | visually confirmed that joint 4 is in the correct position.
Joint4 @ - :

4. Release X4 - External enabling device, to continue with joint recovery.

Joint 5
5. Confirm and complete joint recovery of joint 4.
Joint &
Joint 7
Shut Dewn Reboot

Obr. .1334 : Potvrzené obnoveni kloubu

Nyni provedte popsany postup pro vsechny ostatni klouby, které jsou stale oznaceny jako nelspésné.

Pokud nedrzite tlacitka pro pohyb, zobrazi se nasledujici zprava:

Please resolve the joint position error by moving to the reference position
o Not able to move due to an obstruction? You can move other joints in any order to move out of the obstruction.
Joint 1 1. Press and hold X4 - External enabling device. X4 - External enabling device active
2. Press the unlock button to unlock the joint.
Joint 2
3. Press and hold the button until the joint reaches its reference position. Afterwards L o
Joint 3 . » ) o i Move joint to ref. position
confirm if the position matches the expected one (visually compare with illustration).
D I visually confirmed that joint 4 is in the correct position.
Joint4 @ - .
o Please hold the button longer. It was released too soon! i
Joint5 4. Release X4 - External enabling device, to continue with joint recovery.
5. Confirm and complete joint recovery of joint 4.
Joint &
Joint 7
Shut Down Reboot

Obr. .1335 : Me ssage Tlacitko nebylo pridrzeno

Pokud ukoncite postup pred dosaZenim referencni polohy, zobrazi se nasledujici zprava:

R02210/1.EN Franka Robotics GmbH © 7



PRACE S FRANKA RESEARCH 3

Please resolve the joint position error by moving to the reference position

o Mot able to move due to an obstruction? You can move other joints in any order to move out of the obstruction.

Joint 1 1. Press and hold X4 - External enabling device. X4 - External enabling device active
2. Press the unlock button to unlock the joint. @
Joint 2
3. Press and hold the button until the joint reaches its reference position. Afterwards o o
Joint 3 : i . o ) Move joint to ref. position
confirm if the position matches the expected one (visually compare with illustration).

D | visually confirmed that joint 4 is in the correct position.

Joint4 @ - : '
o The robot has not moved to the reference position yet. Continue holding the button
until a success message appears.
Joint 5
4. Release X4 - External enabling device, to continue with joint recovery.
Joint 6 5. Confirm and complete joint recovery of joint 4.
Joint7
Shut Down Reboot

Obr. .1336 : Zprava, pokud nebylo dosazeno referencni polohy

Pokud se nemUzete presunout do polohy kloubu, protoZe ji nelze dosahnout kvli rusivému obrysu, mlZete podle
potreby pomoci tlacitek "+/-" nejprve presunout jiné klouby robota a umoznit tak dosaZeni referencnich poloh
kloubu, na ktery se méa odkazovat.

Po referencovani vsech nespravné nahlasenych kloubt je obnova referencni polohy robota dokoncena. Potvrdte
obnovu kliknutim na tlacitko "CONFIRM".

Please resolve the joint position error by moving to the reference position

o Mot able to move due to an obstruction? You can move other joints in any order to move out of the obstruction.

Joint1 & 1. Press and hold X4 - External enabling device. X4 - External enabling device not active
2. Press the unlock button to unlock the joint.
Joint2 @
3. Press and hold the button until the joint reaches its reference position. Afterwards l:l
Joint3 @ confirm if the position matches the expected one (visually compare with illustration).

- 1 visually confirmed that joint 4 is in the correct position.

4. Release X4 - External enabling device, to continue with joint recovery.

Joints @

5. Confirm and complete joint recovery of joint 4.

CONFIRM RECOVERY
Joint6 @ _

Joint7 @

Shut Down Reboot

Obr. .1337 : Potvrzeni Gplné obnovy

Nyni Ize robota opét pouzivat.

UPOZORNEN/

Po obnoveni chybnych poloh kloubli nemdze systém zarucit, Ze se k dfive naucenym poloham bude stale
spravneé priblizovat. Zkontrolujte proto pézy uloh pred jejich spusténim v Execute.
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Pokud nelze obnovu uUspésné dokoncit, mohlo dojit k poskozeni hardwaru robota nebo k chybé softwaru. V
takovém pripadé vypnéte systém, vyradte robota z provozu a kontaktujte podporu.

Nepodafrilo se odblokovat klouby
Pokud se proces odblokovani kloub( nezdafri, postupuijte podle nasledujicich krok:

1. Vypnéte robota, odpojte jej od zdroje napajeni a odpojte propojovaci kabel mezi ramenem a fidici
jednotkou. Informace o bezpec¢ném vypnuti robota Franka Research 3 naleznete v ¢asti Odpojeni robota
Franka Research 3 od zdroje napajeni v kapitole11.7 "Vypnuti a restartovani ".

2. Zkontrolujte vyvody, zda nedoslo k jejich pripadnému poskozeni.

Pokud zadné poskozeni nezjistite, opatrné, ale pevné kabel znovu pfipojte a ujistéte se, ze pevné sedi.
Zapnéte robota a zkuste odblokovat klouby.

3. Pokud by problém pretrvaval, kontaktujte svého servisniho partnera nebo zakaznickou podporu na adrese
support@franka.de a uvedte sériové Cislo ramene a soubory protokolu robota. Soubory protokolu
naleznete v nabidce Desk - Settings - System - Download log files.

Robot nedokon¢i spousténi
Postup:
1. Vypnéte ovladani.
2. Odpoijte systém od zdroje napéjeni.

Informace o bezpecném vypnuti pristroje Franka Research 3 naleznete v ¢asti Odpojeni pristroje Franka
Research 3 od zdroje napajeni v kapitole10.3 "Pfiprava mista instalace ".

3. Odpoijte propojovaci kabel mezi ramenem a ovladac¢em.

4. Zkontrolujte koliky, zda nejsou pripadné poskozené.

5. Pokud neni zjisténo zadné poskozeni, opatrné, ale pevné kabel znovu pfipojte a ujistéte se, Ze pevné sedi.
6. Zapnéte robota do sité.

Pokud problém pretrvava, obratte se na servisniho partnera nebo na adresu support@franka.de a uvedte sériové
Cislo ramene.

Na panelu se nepfetrzité zobrazuje zprava "Shutting down system" (Vypinani systému).

Vypnuli jste systém. Jakmile se pfestanou otacet predni ventildtory Ovladani, Ize Ovladani vypnout pomoci
spinace na zadni strané. Poté Ize okno prohlizece Desk zavfit.

Robot se po zapnuti systému Control nespusti

Vyskytujev se, kdyz byl systém vypnut prostfednictvim aplikace Desk, ale tla¢itko napdjeni Control nebylo
vypnuto. Reseni: V pripadé, Ze je ovladaci panel zapnuty, je nutné jej vypnout: Vypnéte Control a pockejte 1-2
minuty. Znovu jej zapnéte. Ovladac by se nyni mél spustit.

Opétovné spusténi po neocekavaném zastaveni

Opétovné spusténi po neocekdvaném zastaveni viz podkapitola Restartovani v kapitole11.7 "Vypnuti a
restartovani ".
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13.8.2 Reseni probléma pfi pouzivani FCI

Chyby souvisejici s pouzivanim FCI naleznete v online dokumentaci FCI na https://franka.world/.

Tam najdete podrobné a aktualizované informace o tom, jak opravit r(izné chybové scénéare, které mohou
nastat.
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14 SPRAVA FRANKA RESEARCH 3

14.1 Franka World

e

Franka World je online platforma, kterd propojuje zakazniky, partnery a vyvojare softwaru a hardwaru, jejichz
¢innost se toci kolem produktt a sluZzeb spole¢nosti Franka Robotics. Franka World poskytuje nastroje pro spravu
Franka Research 3, pristup do online obchodu, ktery obsahuje neustale se rozsifujici portfolio softwarovych a
hardwarovych produktt, a moZnost stat se soucasti aktivni a nadsené komunity.

Navstivte stranky https://franka.world/ a vyuzijte vsech vyhod.

1

Pristup k uZivatelské priruc¢ce Franka World, kde ziskate prehled o vsech funkcich Franka World a o tom, jak
je vyuzivat: https://download.franka.de/franka-world-manual/.

14.2 Sprava aplikaci a Funkce

Aplikace a funkce zakoupené prostrednictvim obchodu Franka World Store Ize zpfistupnit a nainstalovat do
robota prostrednictvim karty "Franka World" v rozhrani Nastaveni. KdyZ je robot online, synchronizace mezi
robotem a uc¢tem Franka World je jednoducha a rychla. Obsluha vsak miZe synchronizaci provést i ru¢né na
stejném rozhrani, pokud je robot offline. Podle toho, zda je robot online nebo offline, se zobrazeni automaticky
prizplsobi.

9 DESK WATCHMAN SERmCS @ EN-English S g MIDDLE (Scrum) - F

&2 Dashboard Software Updates > Apply changes

200 Network The following changes are ready to be applied:

System version Updateto 5.8.0

@ Users Apps 48 additions

Features 2 additions

<& End Effector

® Calibration

&4 Modbus TCP

@ System

@ Ssafety

Obr. .141 : Sprava aplikaci a funkci prostfednictvim sluzby Franka World
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UPOZORNENI

V pripadé potreby se operacni systém aktualizuje, kdyz je tfeba nainstalovat nové aplikace nebo funkce ze
sluzby Franka World.

Registrace robota
Predpoklad
e  Robot musi byt online.

e  Musite byt prihlaseni do sluzby Franka World.

Obr. .142 : Sitové pripojeni ovladani.

Postup
1. Prejdéte do nabidky Nastaveni.
2. Kliknéte na polozku REGISTROVAT ZARIZENI.
Budete presmérovdni na jinou strdnku, kde je uvedeno sériové Cislo vaseho robota a dalsi doklady o vlastnictvi.
3. V pripadé potreby zadejte svlij e-mail a heslo a prihlaste se.
Budete presmérovdni na jinou strdnku.
4. Vyberte si Ucet pro registraci robota.
5. Kliknéte na tlacitko REGISTROVAT.
Robot je nyni zaregistrovdn.
6. Prejdéte do ¢asti Sprava.

7. Chcete-li zobrazit viechny registrované roboty, kliknéte na moznost Devices (Zafizeni).

14.3 Rozbocovac

Hub je centralni znalostni sekce v ramci svéta Franka. Poskytuje pristup k dokumentaci, ndvoddm, kédam a
aktualizacim o nasem robotu Franka Robotics a jeho rozhranich. Dalsi informace naleznete na strankach
https://franka.world/.
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14.4 Aktualizace

Aktualizace softwaru

Aktualizace operac¢niho systému Ize pohodIné stahnout prostiednictvim zalozky "Franka World" v zobrazeni
Nastaveni. K tomu musi mit robot online pfistup do sluzby Franka World.

Control pravidelné kontroluje dostupné aktualizace operacniho systému a zobrazuje je na karté "Franka World"
v rozhrani Settings (Nastaveni).

Pokud robot nema online pristup k Franka World, mlzZete spustit aktualizaci také ru¢né (offline synchronizace).

UPOZORNENI

V pripadé potreby se operacni systém aktualizuje, kdyz je tfeba nainstalovat nové aplikace nebo funkce ze
sluzby Franka World.

Online synchronizace

1. Na strance aktualizaci softwaru je uvedeno, Ze je k dispozici aktualizace.

SETTINGS

EeDastboard) Software Updates

Software update available
@ Users

System version Updateto5:8.1-rc1
<» End Effector

@ Fetchupdate automatically (recommended)
© Calibration

@ synchronize manually

&% Modbus TCP Manage Apps & Featuresofthisrobotin @/ FRANKA WORLD 4

@ System

&z Software Updates

® Safety

Obrazek 14.3: Aktualizace softwaru

2. Stisknutim tlacitka "automaticky stahnout aktualizaci (doporuéeno)" stadhnete zmény.

Downloading changes

~

Viaiting for completion.

Obr. 14.4: automatické stazeni aktualizace (doporuéeno)
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3. Po stazeni zmén se zpfistupni tlacitko "APPLY".

Software Updates > Apply changes

The tollowing changes are re i
o Network e following changes are ready to be spplled

‘System version Update to 5.8.1-rc1
® Users e N

& End Effector

@ Calibration

&% Modbus TCP
© System

@ Software Update

@ Safety

Obr. 14.5: tlacitko Pouzit

4. Zobrazi se potvrzovaci dialog pro pouziti zmén.

Reboot required

®

After applying all changes. the I reboot. Do you

Obr. 14.6: PouZit a restartovat pocitac¢

5. Systém zacne aplikovat zmény.
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Applying changes

~~

Walting for completion.

Obr. 14.7: Aplikace zmén

6. Po aplikaci zmén se zobrazi zprava "Applying Changes and Rebooting" (Aplikovani zmén a restart).

Applying changes and rebooting

)

Waiting for completion...

Obr. 14.8: Aplikace zmén a restart systému

7. Aplikace zmén je nyni dokoncena.
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SETTINGS

System has rebooted

®

Apage refresh is required.

Obr. 14.9: Restartovani

Synchronizace offline
Po stisknuti tlacitka "Synchronizovat ru¢né" se zobrazi pokyny k synchronizaci systému.

1. Stisknéte tlacitko "Dalsi" a pokracujte.

SETTINGS

s
£4 Dashboard Software Updates > Synchronize manually
anll Network
Step 1 neeets Lo e dore in Franka World.
A Users Gors @ FRANKAWORLD 5
£ EndEffector 1. Bownoad update il from Franka Warld
your system.
© Calibration
LA
vAV
& Modbus TCP upoATE
@ System
#: Software Updates Elreivp e
@ Safety

Obr. 14.10: Ru¢ni synchronizace

2. Nabhrajte aktualiza¢ni soubor.
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82 Dashboard Software Updates > Synchronize manually
ool Network
1. Download update file from Franka World
@ Users 2.Upload update file
& EndEffector
. =
@ Calibration vpoATE
&2 Modbus TCP
Back
@ System

4% Software Updates

@ Safety

Obr. 14.11: Nahrani aktualiza¢niho souboru

3. Nahrani aktualiza¢niho souboru.

SETTINGS

Uploading Update File

—

Walting for completion.

Obr. 14.12: Nahravani aktualiza¢niho souboru

4. Nahrani aktualiza¢niho souboru probéhlo Uspésné.

Upload successful

v/

Successtully uploaded Update File to robot

Obr. 14.13: Odstranéni
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5. Postupujte stejné jako v pripadé online procesu pocinaje tlac¢itkem "APPLY", které je k dispozici po
stazeni zmén.

14.5 Zalohovani

Zaloha Rizeni se sklada z nékolika relevantnich kategorii dat Rizeni. Obvykle se jedna o nasledujici polozky:
o Bezpecnostni konfigurace systému,
o Nastaveni sité,
o  ModBus-Configuration,
o konfigurace koncovych efektord,
o Uzivatelska konfigurace,
o vytvorené ulohy.

S aktualné dostupnym firmwarem nebo predchozimi verzemi fidici jednotky je tfeba provést zalohu systému
rucné v péti jednotlivych krocich. Tyto kroky jsou nasledujici:

v" Ulozeni bezpecnostni konfigurace

v" Ulozeni sitovych nastaveni
v" Ulozeni konfigurace ModBus
v" Ulozeni konfigurace koncového efektoru

v" Ulozeni vytvorenych uloh

Zalohovani spravy uZzivatel(l neni v soucasné dobé mozné. Doporucujeme, uloZit vytvorené uZivatele a jejich
nakonfigurovana opravnéni jako snimek obrazovky a uloZit jej jako soubor se zbyvajicimi zaloZnimi daty. Se
soucasnym firmwarem lze obnoveni spravy uZivatel( provést pouze jejich opétovnym vytvorenim.

Vytvorte zaloZni adresar pro zalozni soubory na vhodném pamétovém médiu pripojeném k zafizeni uZivatelského
rozhrani. Kroky potrebné k vytvoreni zaloznich dat jsou vysvétleny nize.

14.5.1 Bezpecnostni konfigurace

Bezpecnostni konfiguraci nelze v aktudlnim firmwaru ulozit jako zalozni soubor. Chcete-li provést zalohu
vytvorené konfigurace, je tfeba otevfit zpravu v programu Watchman a ulozit ji jako soubor PDF do zalozniho
adresare. Za timto Gcelem postupujte podle nasledujicich kroka:

v' Zvolte Watchman v nabidce Desk
v" Kliknéte na polozku "Report" v levém hornim rohu uzivatelského rozhrani programu Watchman.
v" Ulozte hlaseni jako PDF a umistéte jej do zalozniho adresare.

Mimo rozhrani Watchman je tfeba ulozit jesté dva parametry konfigurace zabezpeceni. Za timto Ucelem
postupujte nasledujicim zplsobem:

v" V nabidce DESK vyberte polozku "Settings" (Nastaveni).

v Otevrete kartu "Bezpecnost".

v" Poridte snimek obrazovky tohoto zobrazeni a uloZte jej do zaloZniho adresare.
Prislusné parametry v této ¢asti jsou nasledujici:

o Doba ¢ekani na provedeni prace

o Token Force Timeout

V pripadé obnovy je tfeba parametry a pravidla zadat a potvrdit ru¢né v programu Watchman nebo na karté
"Nastaveni/Bezpec¢nost".
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14.5.2 Nastaveni sité

Chcete-li ulozit nastaveni sité, postupujte podle nasledujicich krok:
v' Otevrete "Nastaveni" v nabidce Desk
v Vyberte zalozku "SiT".

v' Pofidte snimek obrazovky tohoto zobrazeni a uloZte jej do vytvoreného zalozniho adresare.

[}
SETTINGS @ b S |eft on the big table A franka

e jDaehiboarg X5 - Robot network C2 - Shop Floor network

Defines the |P address and the address range of pHepciient [J
the DHCP server running at the robot's base

2 24bit

network interface. The network is fixes
network mask and the DHCP server assigns IP
) Users addresses with last octets in the range of 100
150.
& End Effector For example, 192.168.1.1 would have the robot PR
serve |P addresses 192.168.1.100 - 150 while all
192.168.1.x IP addresses can reach it.

&8 Modbus TCP twork st

192 168 1 1

@ System

YT
i
& Franka World Y\ N\
("Di"/"/ 7MY
| 1 AR J
@ Safety g _
— :?' /’ﬁ
' @ de |
o =

Obr.14 .14: Nastaveni sité

V pripadé nutné obnovy konfigurace je tfeba parametry uvedené na snimku obrazovky zadat ruc¢né.

14.5.3 Konfigurace sbérnice Modbus

Chcete-li uloZit konfiguraci Modbus, postupuijte podle nasledujicich krokd:
v' Otevrete "Nastaveni" na panelu
v Vyberte kartu "MODBUS TCP".

v' Kliknutim na "DOWNLOAD" uloZte konfiguraci Modbus s nasledujicim nazvem na pfipojené zafizeni
uzivatelského rozhrani: "modbus.json"

Stazeny soubor uloZte do dfive vytvoreného zalozniho adresare.

Prostrednictvim tlacitka "UPLOAD" mizete zalozni soubor konfigurace Modbus opét obnovit do systému.

14.5.4 Konfigurace koncovych efektort
Chcete-li ulozit konfiguraci koncového efektoru, postupujte podle nasledujicich kroku:
v' Otevrete "Nastaveni" na stole
v' Vyberte kartu "END_EFFECTOR".
v" Kliknéte na symbol editace vedle polozky "Mechanical Data" (Mechanicka data).
v

Kliknutim na "DOWNLOAD" ulozte konfiguraci Modbus s nasledujicim ndzvem na pfipojené zafizeni
uzivatelského rozhrani: "endeffector-config.json".

Stazeny soubor ulozte do dfive vytvoreného zaloZniho adresare.

Prostrednictvim tlacitka "UPLOAD" mliZete zalozni soubor konfigurace End effectoru opét obnovit do systému.
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14.5.5 Ulozeni vytvorenych uloh
Vytvorené ulohy Ize stdhnout jednotlivé v zobrazeni "DESK"-View.
Chcete-li stahnout Ulohu, postupujte podle niZze uvedenych krok:
v' Otevrete "Nastaveni" na Desku
v Vyberte pozadované Ulohy
v" Kliknutim na symbol stahovani zahéjite proces stahovani.

Vsechny stazené Ulohy ulozte do zaloZniho adresare.

Robot View

rs

Robot Status

HIDE LIBRARY =

TASKS + GROUPS & APPS
endiess_task 0000 T & A glen Vi @qgdae— 8 & 6
SMNCH CAN  GAGH P NI OPIMIE ARALEL PATOW ROPCAT 0BT STAUCTU TMRESIO ASENBL fPRY ORI CHECK chEck cuE
oS, IR olSh cPTmEE PraE IOICL TRV MR AL MR OV SR, BSS SRR
= ~ e /=< A E

EVENT CRIPPER CRIPPER JOINT MEASURE MODEUS MOVE MOVETO OPCUA PICK  PLACE RELATIVE SELFTEST SETMASS WA
WMoY oUT G ouT MOTIoN

Operations

Programming

Obr.14 .15: UloZeni Gloh

Chcete-li Ulohu obnovit, presurite staZzeny soubor s Ulohou z adresare soubor( pretazenim do seznamu uloh v
aplikaci DESK.
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15 UDRZBA A LIKVIDACE

15.1 Udrzba

Rameno a ovladani pristroje Franka Research 3 jsou navrzeny pro bezudrzbovy provoz po dobu pfiblizné 20 000
hodin za béznych provoznich podminek. Normalni provozni podminky pouzité jako zaklad byly odvozeny z
raznych reprezentativnich aplikaci robotického systému a ovéreny analyzami a testy. Pokud se zakaznicka
aplikace od téchto zakladnich provoznich podminek vyrazné odchyluje, mize byt doba provozu za urcitych
okolnosti prodlouZena nebo zkracena.

Pokud se systém priblizi této dobé provozu, doporucuje se kontaktovat podporu spole¢nosti Franka Robotics
(support@franke.de). Vyhodnoceni Gdajd ze zaznamu systému tymem podpory pak naznadi pfipadna nezbytna
opatreni.

UPOZORNENI

Pokud je pri vizualni kontrole zjisténo poskozeni konstrukce robota, musi byt robot vyrazen z provozu bez
ohledu na aktualni dobu provozu.

UPOZORNENI

e Kazdych 12 mésicl aktivujte systém nouzového zastaveni béhem uvadéni do provozu.
e Systém nouzového zastaveni béhem uvadéni do provozu kazdych 12 mésicli znovu zapojte.

e Kazdych 12 mésicli zkontrolujte funkcnost vSech bezpecnostnich zarizeni, napf. systému nouzového
zastaveni.

e  Zkontrolujte vSechna dalsi bezpecnostni opatieni, ktera byla pfijata k zajisténi bezpe¢ného provozu.

15.2 Cisténi

A NEBEZPECI

Nebezpeci urazu elektrickym proudem

Nespravné pouziti tekutych Cisticich prostredk, stejné jako nespravné odpojeni zafizeni od napajeni, mize
vést ke smrtelnym Grazdm.

e Necistéte zarizeni, ktera nebyla bezpecné odpojena od zdroje napajeni.
e K isténi zafizeni nepouzivejte tekuté Cistici prostredky.
Pri ¢isténi je treba mit na paméti nasledujici véci:
o Ciéténi smi provadét pouze kvalifikované osoby.
o Cisténi je pFipustné pouze v pfipadé, e je pistroj Franka Research 3 bezpe¢né zastaven a odpojen od
napéjeni.

e  Vypnuti a odpojeni pFistroje smi provadét pouze kvalifikované osoby.
e K (isténi pristroje nepouzivejte ZAdné kapaliny.
e Nepouzivejte Zadné cistici chemikalie.
e  Soucasti se sméji Cistit pouze suchym hadrikem.

e Do zafizeni se nesmi dostat vihkost.
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e Na rameno nevyvijejte velkou silu. Soucasti, které maji byt ¢istény, musi byt podepreny rucné, aby
nedoslo k pretizeni a pfipadnému poskozeni ramene.

UPOZORNEN(

Hmotné poskozeni zarizeni

e K isténi zarizeni nepouzivejte tekuté Cistici prostredky.

15.3 Likvidace

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

Baterie

Ovlada¢ obsahuje mincovni baterii. Mincovni baterie musi byt likvidovana oddélené v souladu s pfislusnymi
zakony, normami a predpisy specifickymi pro danou zemi.

Chcete-li baterii vyjmout, oteviete Control.

UPOZORNENI

Otevreni ovladace je povoleno pouze za tcelem vyjmuti mincové baterie pfi jeji likvidaci.

Vraceni odpadu z obalu

Pro vraceni pouzitych obal( kontaktujte spolecnost Franka Robotics.
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16 SERVIS A PODPORA

UPOZORNENI

Pokud jste zakoupili svij Franka Research 3 u nékterého z nasich prodejnich partnert nebo pokud jste
spolupracovali s poskytovatelem servisu, obratte se nejprve na néj. Nasi partnefi mohou konsolidovat
informace a oslovit spole¢nost Franka Robotics pro reseni problému a dalsi podporu.

Doplnujici materialy a dalsi informace o naSem robotu naleznete na adrese www.franka.world.

V pripadé jakychkoli dalSich pozadavkl tykajicich se servisu a podpory nas prosim kontaktujte na
adresesupport@franka.de . V nasem centru servisu a podpory vystavime ticket tykajici se vaseho pozadavku
a nasi odbornici vdm co nejdrive odpovi.
Pri kontaktovani naseho servisu méjte k dispozici nasledujici informace:
v’ Zakaznik €.
v' Sériové cislo Fidici jednotky
v' Sériové Cislo ramene
v

Soubory protokolu systému

16.1 Zachranny systém

V pripadé, Ze se fidici jednotka nespusti nebo neni mozné prihlaseni spravce, je v fidici jednotce implementovan
zachranny systém.

V zachranném systému jsou podporovany pouze zakladni funkce pro pristup k Rizeni. Témito funkcemi mohou
byt:

o nacteni systémovych protokol( pro dalsi analyzu chyb u zdkaznika,
o nacteni konfigurace sitového nastaveni zachranného systému,
o reinstalace verze systému synchronizaci s Franka World,
o obnoveni tovarniho nastaveni hlavniho systému.
Pohyby robota nebo jiné interakce s ramenem nebo koncovym efektorem nejsou podporovany.

Chcete-li ziskat pfistup k uzivatelskému rozhrani systému Rescue, pfipojte operatorské zafizeni s pFistupem k
prohlizeci k portu X5 na zakladné ramene pomoci kabelu Ethernet.

Chcete-li rucné spustit ovladani do zachranného systému, provedte nasledujici kroky:
v" Vypnéte fidici jednotku Control, pockejte, az se vypnou ventilatory, a poté vypnéte hlavni vypinac.
v' Vyckejte priblizné 10 s a poté Control znovu spustte zapnutim hlavniho vypinace.
v' Vyckejte alespon 20 s, ale méné nez 40 s.
v" Vypnéte regulator hlavnim vypinacem.
v" Pockejte 10 sec.

v' Opétovné spustte ovladani zapnutim hlavniho vypinace.

Ridici jednotka by se nyni méla spustit do zachranného systému. Po vyvolani webového rozhrani robot.franka.de
na pripojeném uzivatelském zafizeni se v prohlizeci zobrazi nasledujici uZivatelské rozhrani.
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@ EN -English S & @ RIGHT (Scrum) -FR.

A i The i land only a subset of settings will be available.

Rescue System
ol Network

The control encountered a problem when booting its system image.
@ System Instead, the Rescue System of the control has been booted.
You can now try the following steps:

& Franka World « Reboot the system (if possible, the normal system image will be booted)
« Update your system to a working system image using the Rescue System

« Download system logs and contact support if the above steps fail

® Safety

System Information

Shop Floor network 192.168.0.236 /22
Robot network 192.168.11.1/24

Obr. .161 : Zachranny systém
Sit

Zachranny systém se pokusi pouZit uloZzené nastaveni sité hlavniho systému. Pokud se to nepodafi, pouZzije se
vychozi nastaveni.

Na této strance mizete docasné upravit sitové nastaveni systému Control. Nastaveni plati do¢asné pouze v ramci
zachranného systému a po restartu se v hlavnim systému nepfijimaji.

@ ks S Lonthen

A You '+ The robot is not. tional and only a subset of settings will be available.
82 Dashboard
X5 - Robot network C2 - Shop Floor network
A Network configuration changes made in
Defines the P address and the address range of y the Rescue System are transient and
DHCP Client . oo
the DHCP server running at the robot's base will be lost upon reboot.
@ System network interface. The network is fixed to a 24bit
network mask and the DHCP server assigns IP Curre etwork stat

addresses with last octets in the range of 100

& Franka World 150

Current network status not available.

For example, 192.168.1.1 would have the robot
serve |P addresses 192.168.1.100 - 150 while all
@ Safety

192.168.1.x IP addresses can reach it.

192 168 1 1

T e |
==

Obr. .162 : Sit

Systém

Na této strance mUZete spustit stahovani souboru protokolu nebo iniciovat obnoveni tovarniho nastaveni.
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@ EN - English S 4 g RIGHT (Scrum) -FR

A in The robot is | and only a tings will be available.
83 Dashboard

Log download
adll Network

Download all system logs as an encrypted artifact. This s typically requested for support enquiries.

cs &

Factory Reset

& Franka World Warning: This will reset the system. Your configuration and created tasks as well as all installed apps and
features will be deleted. You should have access to your Franka World account and upload a Status File after the
reset if your Robot is not online. Consult the Franka World manual for more information.

Q Safety

ORY RESET A

Legal informatio

Obr. .163 : Stazeni souboru protokolu a obnoveni tovarniho nastaveni

o Stazeni protokolu

Pri stahovani protokol(l zachranny systém shromazduje soubory protokold hlavniho systému. Pokud je
souborovy systém hlavniho systému poskozen, mize tato operace selhat.

o Obnoveni tovarniho nastaveni

Funkce obnoveni tovarniho nastaveni resetuje hlavni systém. VSechny konfigurace a vytvorené dlohy i
vSechny nainstalované aplikace a funkce jsou odstranény. Na samotny zachranny systém to nema zadny
vliv. Po resetovani musi uZivatel systém restartovat.

Francouzsky svét

Tato funkce umoZnuje preinstalovat nebo aktualizovat systémovy software hlavniho systému. Instalace aplikaci
a funkci neni v zachranném systému mozna.

Aby byla zajisténa bezchybna instalace systémového softwaru, jsou pfi tomto typu instalace odstranény vsechny
aplikace a funkce.

Po Uspésné instalaci a spusténi hlavniho systému Ize vSechny aplikace a funkce znovu nainstalovat do hlavniho
systému prostrednictvim stranky Franka World. Drive vytvorené Ulohy vSak Ize obnovit pouze v pfipadé, Ze byly
predtim uloZeny nebo zalohovany samostatné.
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@ EN - English =y # MIDDLE (Serum) - F...
A Youarecurrently in the Rescue System. The robot is not operational and only a subset of settings will be available.
ag
&2 Dashboard
Register device with Franka World
o0l Network A Installing a System Update in the
Control S/N 295341-1326470 Rescue System will delete all installed
ArmS/N Apps and Features, including Apps
installed using the App Development
@ System Systemversion  5.7.0+rescue
feature. You must reinstall Apps and
Registered to Franka Robotics Platform Software Features from the main system.
Connection online
e A S Fea f
age Apps ¢ s of this r
® Safety
Transfer changes to robot
Available changes to be synchronized:
System 580
Apps 48 additions
Features 2 additions
F oo NLOAD @
© Aooly changes

Obrazek 16.4: Franka World

Ukonceni zachranného systému

Chcete-li ukoncit zachranny systém, je treba Control restartovat. Control se poté znovu spusti v béZném systému.

16.2 Stazeni protokolu

Systém FR3 shromazduje informace za chodu a predava je uZzivateli prostfednictvim specifickych soubort
protokolu. V soucasné dobé existuji Ctyri riizné soubory protokold, ve kterych se tyto informace shromazduji a
poskytuji.

16.2.1 Dostupné soubory protokol( a zptlisob jejich stahovani

Mezi tyto Ctyfi riizné soubory protokol( patfi:

Soubor protokolu Popis Specifické pro
Systémovy balicek = Obsahuje vSechny soubory protokolu, které jsou specifické pro = Zaméstnanci  spole¢nosti
protokol(i systém a které mohou cist pouze zaméstnanci spolec¢nosti = Franka Robotics

Franka Robotics. Tyto protokoly slouzi k odstranovani
problém( se systémem. Doporucuje se zahrnout systémové
protokoly pfi vytvareni ticketu podpory.

Bezpecnostni protokol Obsahuje vSechny udalosti systému souvisejici s bezpecnosti. = Zaméstnanci  spole¢nosti
Tento protokol je Citelny pro ¢lovéka a nikdy nebude smazan,a = Franka Robotics, integratori
to ani pfi obnoveni tovarniho nastaveni. a koncovi uZivatelé

Data cyklického protokolu = Obsahuje data shromazdéna béhem cinnosti robota, napriklad = Koncovi uZivatelé a
sily a rychlosti. zaméstnanci spole¢nosti

Franka Robotics

Data protokolu udalosti Obsahuje véechna data zaloZena na udalostech, véetné restartli = Koncovi uzivatelé
a aktualizaci systému.
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16.2.2 Stahovani dat protokolu

Data protokolu Ize stahnout v Nastaveni pro kazdy ze soubort protokolu.

- Balicek systémového protokolu, cyklicky protokol a protokol udalosti: Lze je stahnout v ¢asti
Nastaveni -> Systém.

E2 Dashboard

olll Network

A Users

€ End Effector

@ Calibration s

&3 Modbus TCP

#% Software Updates

@ Safety Warning: Piease make sure 1o remove the end effector for this and watch the robot carefully.

Obr. 16.5: Systém

- Bezpecnostni protokol: Tyto zaznamy Ize stahnout v nabidce Nastaveni -> Bezpecnost.

@ aliwen D s unoer e ook

B8 Dashboard

Safety Log
alll Network
 Users
<» End Effector
@ Calibration Work Execution Wait Time Token Force Timeout

y
&% Modbus TCP M

Th

@ System

#5 Software Updates

Obr.16.6: Bezpecnost
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A vou The robotis. subset of avallable.

82 Dashboard

Safety Log
ol Network

@ System

@ Franka World

Obr.16 .7: Stazeni
- Desk API: Vsechny soubory protokolu jsou k dispozici také prostiednictvim rozhrani Desk API.

16.3 Kalibrace tocivého momentu

FR3 se dodava se snimaci krouticiho momentu na kazdém kloubu. Nadlimitni sily vyvijené na rameno,
jako jsou narazy nebo pretizeni, mohou zhorsit vykonnost systému v oblastech vedeni rukou nebo
aplikace sily a mohou vyzadovat novou kalibraci snimact toc¢ivého momentu.

Kalibrace snimacd krouticiho momentu v nastaveni umoznuje uzivateli s roli administratora provést
novou kalibraci snimac, aby bylo mozné robota opét pouzivat, aniz by bylo nutné jej zasilat zpét
spolecnosti Franka Robotics GmbH.

6 DESK WATCHMAN SETTINGS

=/u]
82 Dashboard Joint Torque Calibration

An automatic procedure to ensure optimal precision for robot joints.
ool Network
Only perform in case of noticeable degradation in system performance, for example:

« Discrepancy between intended and applied forces.
@ Users * Reduced accuracy during Hand Guiding.

+ After significant impacts or wear

< End Effector

@ Factory defaults are active. If calibration fails or if needed, restore original settings by reverting to factory defaults.

Joint torque offsets [Nm]

Joints 1 2 3 4 5 6 7

Current Values 0.982 -1.246 0.747 1182 -0.192 -0.136 0.126

START CALIBRATION

5% Modbus TCP
@ System
$*% Software Updates

@ Safety

Obr.16 .8: Kalibrace
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16.3.1 Kdy kalibrovat snimace krouticiho momentu

Snimace tocivého momentu by mély byt kalibrovany v jednom z nasledujicich pripada:

- Pfi ruénim vedeni robotického ramene je rameno nevyvazené, protoze jeden z kloubt tlaci
nebo tahne.

- Kdyz pusobeni sily vyvola poruseni prahové hodnoty sily nebo to¢ivého momentu.

- KdyzZ vam to nafidi zakaznicka podpora.

16.3.2 Jak kalibrovat snimace tocivého momentu

Snimace tocivého momentu Ize kalibrovat v nabidce Nastaveni. Postup kalibrace snimacua tocivého
momentu vas provede nasledujicimi kroky:

UPOZORNENI

Snimace toc¢ivého momentu by se mély kalibrovat pouze s ramenem robota namontovanym na
pevném vodorovném rovném povrchu. Jakykoli nerovny povrch nebo vibrace béhem kalibrace
vyrazné ovlivni vysledky.

1. Priprava ramene robota
a. Uzivatel se musi ujistit, Ze na pracovnim misté nejsou zadné prekazky a Zze se mlze
volné pohybovat. Kalibra¢ni rutina snimace tocivého momentu bude pohybovat
robotem v celém jeho pracovnim prostoru.
b. Uzivatel musi potvrdit, Ze rameno robota je namontovano vzpfimené a vodorovné.

SETTINGS

o0
o= Dashboard Joint Torque Calibration

The Arm will move in a radius around the mounting point. Ensure that the Arm s

ofll Network free of any obstacles in a radius of its full reach.

o Prepare Arm

@ Users
e Prepare system
< End Effector e Run procedure
® Calibration © confirm values < —
&

&'t Modbus TCP

I confirm that the Arm is clear of any obstacles and can move freely.
& System

I confirm that the Arm is mounted perfectly upright and level.
#: Software Updates

G Deviations of 0.1 degrees or more can significantly affect calculations.

¥ Safety Cancel Calibration CONTINUE

R02210/1.EN

Obr.16 .9: Pripravte rameno robota
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2. Priprava systému

Uzivatel musi byt prihlasen s roli spravce a mit kontrolu nad robotickym ramenem.

Klouby musi byt odblokovany.
Provozni reZzim musi byt "Execution" (Provedeni).
Je tfeba nastavit profil koncového efektoru "no end-effector".
Uzivatel musi potvrdit, Ze na robotickém rameni neni namontovan zadny koncovy
efektor.
e. Provedeni musi byt pripraveno. Systém interné kontroluje, zda:
i. Robotické rameno neni v rezimu spoluprace.
ii. Neni spusténa Zadna uloha.
iii. Konfigurace systému v programu Watchman je ovérena.

o0 oTw

SETTINGS

j=lu]
88 Dashboard Joint Torque Calibration

all Network Control claimed
° Prepare Arm

@ Users Joints unlocked

e Prepare system

Operating Mode execution
< End Effector e Run procedure
End Effector "No End Effector” activated
© Calibration o Confirmvalues
Execution ready
o s

% Software Updates

@ Safety

Obr.16 .10: Priprava systému

3. Kalibrace

Probéhne kalibrace snimac tocivého momentu. To mize trvat az pét minut. Robot se bude
pohybovat do urcitych poloh a zaroven bude méfit vnitini tocivé momenty

UPOZORNENI

Snimace tocCivého momentu by se mély kalibrovat pouze s ramenem robota namontovanym na
pevném vodorovném rovném povrchu. Jakykoli nerovny povrch nebo vibrace béhem kalibrace
vyrazné ovlivni vysledky.

A UPOZORNENI

Béhem kalibrace se nepfiblizujte k rameni robota. Nezplsobujte Zadné vibrace montazniho povrchu.
Neblokujte drahu ramene.
e Nezplsobujte zadné vibrace montazniho povrchu.
¢ Neblokujte drdhu ramene.
e Stavova LED dioda muze pfi pohybu robotického ramene v singularité svitit Zluté. Jedna se o
ocekavané chovani a neni nutny Zadny zasah uZivatele.
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UPOZORNENI

Mize se zdat, Ze se rameno robota nepohybuje, ale vzdy predtim na strance Kalibrace potvrdte, zda
je bezpecné se k rameni priblizit.

SETTINGS

[=Iu}
82 Dashboard Joint Torque Calibration

a0l Network Run the procedure to begin calculating joint torque offsets.

Q Prepare Arm

The Arm will move into a number of poses and measure torque offsets.
This process may take up to 5 minutes.

@ Users
° Prepare system
A Donot approach the Arm while the procedure is running.
<y End Effector o Run procedure
© Calibration o Confirm values

5% Modbus TCP
& System

% Software Updates

@ Safety Back Cancel Calibration m

Obr.16 .11: Postup spusténi

4. Potvrdte hodnoty
Uzivateli se zobrazi hodnoty.

a. Uzivatel mlze hodnoty pouzZit v systému.
i. Pokud jsou hodnoty aplikovany, robotické rameno se restartuje.
b. UzZivatel maze kalibraci prerusit, hodnoty se neuloZi, Ize spustit novou kalibraci.
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e DESK WATCHMAN SETTINGS

an
g2 Dashboard Joint Torque Calibration

ol Network New joint 1orque.of‘f5§tscalcu\ated.You have the option to review calculated
values before calibrating the torque sensors.

o Prepare Arm

o Calibration should lead to improvements in hand-guiding and force application.

@ Users

o Prepare system If performance deteriorates, try again or contact support.
Joint torque offsets [Nm]
<> End Effector Q Run procedure q
Joints 1 2 3 4 5 6 7
it © confirmvalues New Values 0944 1335 0702 1.071 0139 -014 0.115
~alibration
Difference 0.038 009 0045 0.111 -0053 0004 0.011

& System
2 Software Updates

@ Safety

Obr.16 .12: Potvrzeni hodnot

16.3.3 Obnoveni vychozich hodnot z vyroby

Po provedeni kalibrace posunuti krouticiho momentu umozni stranka Nastaveni uzivateli s roli spravce
obnovit posunuti krouticiho momentu na jeho tovarni hodnoty.

WATCHMAN SETTINGS

20
55 Dashboard Joint Torque Calibration

An automatic procedure to ensure optimal precision for robot joints.
ool Network

Only perform in case of noticeable degradation in system performance, for example:

+ Discrepancy between intended and applied forces
@ Users * Reduced accuracy during Hand Guiding.
« After significant impacts or wear

€ End Effector Joint torque offsets [Nm)]
Joints 1 2 3 4 5 6 7
Calibration Current Values 0.944 -1.335 0.702 1071 -0.139 -0.14 0.115
Factory defaults 0.982 -1.246 0747 1.182 -0.192 -0.136 0.126
& Modbus TCP Revert T

@ System
= Software Updates

@ Safety

Obr.16 .13: Kloubové offsety krouticiho momentu
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16.3.4 Reseni chyb

Pokud po kalibraci pretrvavaji problémy s robotickym ramenem, obratte se na zdkaznickou podporu.
Mohou nastat pripady - zejména v pfipadé kolizi - které jsou mimo moznosti kalibrace tocivého
momentu.

16.4 Vymeéna hardwaru

V pripadé poskozeni fidici jednotky nebo ramene miiZe byt nutné provést vymeénu prislusné vadné soucasti.

16.4.1 Vyména ridici jednotky
V pripadé poruchy fidici jednotky je tfeba zvazit dveé situace.
1. Ovladani Ize stale spustit a Ize se pripojit ke svétu Franka.

2. Control jiZ nelze spustit a/nebo synchronizovat s Franka World.

Pro situaci, kdy se Control stale spousti a mize se pripojit k Franka World, Ize vSechny nainstalované funkce a
aplikace od vadného Control odpojit prostrednictvim Franka World a zpfistupnit je ve Franka World pro prenos
do nového Control. Za timto Ucelem postupujte podle nize uvedenych kroka:

1. Provedte zalohu Ovladaciho prvku, jak je popsano v kapitole 14.5 "ZALOHOVANI".
2. Vyvolejte program Franka World prostrednictvim adresy URL https://franka.world.

3. Prepnéte se do zobrazeni "MANAGE" (Sprava) v listé nabidek. Zde jsou nyni uvedeny viechny jednotky
Control registrované na vas, resp. na vasi spole¢nost.

4. Vyberte fidici jednotku, kterd vas zajima. Zobrazi se vsechny systémové informace robota i funkce
nainstalované na jednotce Control.

&4 FRANKA WORLD

ARM S/N

Bundled Software

Apps
EECEEEEEEIEEI®
EEssEEENEEEEE S
. °

FRERReEARERE - E
CEL- Bl EE P EELR L b
CRE R R
a2 o @k

[ Franka APY

Obr.16 .14: Zobrazeni detailu zafizeni

5. Odstranénim modrych zaskrtavacich policek se pfislusné funkce oznaci pro odpojeni od jednotky
Control.vPFed odstranénim vsech modrych zaskrtavacich znacek pofidte snimek obrazovky nebo si
POZNACTE, které funkce byly na Control nainstalovany.

6. Po odstranéni modrych zaskrtavacich znacek se zobrazi tla¢itko "Synchronizovano" s modrou znackou.
Kliknutim na né&j se zahaji odpojeni od Ovladaciho prvku a provede se pfi pristi synchronizaci Ovladaciho
prvku.
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7. Nyni v prohlizec¢i vyvolejte adresu URL https://franka.robot.de a v nabidce Pult vyberte polozku
"Nastaveni".

8. Otevrete zobrazeni Svét Franka. Nyni uvidite, Ze je tfeba provést zmény v robotovi. Kliknéte na
"Download" (Stahnout), aby se zmény stahly. Soubor s aktualizaci je mozné do systému importovat také
ruc¢né.

Software Updates
Franka World connected
Software update available

Anupdate is available and ready to be installed from Franka World.

System version Update to 5.8.0

e Fetch update automatically (recommended)

e Synchronize manually

Manage Apps & Features of this robot in %&v‘ FRANKA WORLD z

Obr.16 .15: Vyzva k synchronizaci-

9. Po nacteni aktualizacnich dat se zobrazi tlacitka "DISCARD" a "APPLY". Chcete-li provést aplikaci,
kliknéte na tlacitko "APPLY".

10. V zavislosti na zméné se mUize systém restartovat. Po dokonceni se v zobrazeni zobrazi "Everything up
to date" (Ve aktualni).

Software Updates

Franka World connected
Software up to date

Your system has the latest software installed and is continuously synchronizing
with Franka World.

Manage Apps & Features of this robot in %%v‘ FRANKA WORLD B

Obr.16 .16: V3e aktualni

Licencni prislusnost vasich funkci a aplikaci je nyni odpojena od starého Ovladani a je k dispozici pro propojeni
ve Franka Worldu.

11. Nyni nahradte staré Ovladani novym. Za timto Ucelem postupujte podle krok( popsanych v kapitole
16.2.1 "Nahrazeni Ovladani".
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12. Zapnéte novy Control a po spusténi systému oteviete rozhrani Desk prostfednictvim adresy URL
https://franka.robot.de.

13. Prepnéte se do zobrazeni "Settings/Franka World" a provedte registraci kliknutim na tlacitko
"REGISTER". Jakmile je registrace dokoncena, mizete ve Franka World provést konfiguraci Ovladaciho
prvku.

SETTRGS O o M ol ety y 2

Obr.16 .17: Registrace ovladaciho prvku

14. V prohlizeci oteviete adresu URL: https://franka.world a pfihlaste se.

15. Prepnéte se do zobrazeni MANAGE a zkontrolujte, zda je novy Control zobrazen.

16. Vyberte novy Control a otevrete zobrazeni kliknutim na néj.

17. Nyni se zobrazi Gdaje nového Control a vSechny funkce, které jsou k dispozici ve vasem uctu.

18. Podle snimku obrazovky nebo svych POZNAMEK staré Kontroly vypliite viechna informaéni pole a
vyberte funkce nastavenim prislusného zaskrtavaciho policka.

19. Kliknutim na tlagitko "SYNCHRONIZOVANO" tidaje pouzijete.

20. Nyni se v prohlizeci pfepnéte do zobrazeni Deska robota zadanim adresy URL https://franka.robot.de
a vyvolejte v ném zobrazeni "Nastaveni/Svét Franka".

21. Nyni se zobrazi zmény, které jste aktivovali ve Franka World. Kliknéte na tla¢itko "STAHNOUT".

22. Po stazeni vSech dat mUzZete prenos akceptovat kliknutim na "APPLY". Control nyni nainstaluje vsechny
zmény a v pripadé potreby provede restart.

23. Chcete-li obnovit stav starého Qvlédéni, 'oblnovte systém ze zalohy dat starého Ovladani. Postupujte
podle popisu v kapitole 14.5 "ZALOHOVANI".

V pripadé, Ze Fidici jednotku jiz nelze spustit a synchronizace s Franka World jiZ neni moZnd, musi byt licence
staré fidici jednotky odpojeny od vadné Fidici jednotky prostfednictvim podpory spole¢nosti Franka Robotics
GmbH.
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Za timto Ucelem zaslete e-mail s nasledujicimi informacemi na adresu podpory:

e Nazev Ué¢tu (Franka World)

o Cislo G¢tu (Franka World)

e  Sériové Cislo vadné ridici jednotky

e  sériové Cislo nové fidici jednotky (nepovinné)
e  Typ platformy (FP3/FR3)

Po uvolnéni licenci ze strany podpory budou licence opét k dispozici ve Franka World pro propojeni s novou
Kontrolou.

Nyni pfipojte novy Control k rameni a poté jej zapnéte. Pro prenos funkci a aplikaci postupujte podle krok( 13
az 22. Pokud mate jesté k dispozici aktualizaci starého Ovladani, miiZzete data importovat do nového Ovladani
podle postupu popsaného v kapitole14.4 "Aktualizace ".

Mechanicka vyména ovladaciho prvku Control
Pfri mechanické vyméné Control postupujte podle nasledujicich kroku:
v' Provedte zalohovani, pokud to vadny Control jesté umozZiuje.
Vypnéte robota.
Vypnéte Control na hlavnim vypinaci.
Odpojte Ovladani od elektrické sité.
Odpojte zastrékovy spoj C1 (pfipojovaci kabel k robotu) a také sitovy spoj C2 na Control.

AN NN

Vymeérnite vadny Control za nahradni Control. DodrzZujte pozadované podminky prostfedi pro Control
(viz kapitola 10 "Montaz a instalace").

Pripojte pripojovaci kabel robota ke konektorovému pripojeni C1 na Control.
Vytvorte sitové pfipojeni C2
Pripojte ovladac Control k elektrickeé siti

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

AN NN

Zapnéte ovladani Control hlavnim vypinacem
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17 DODATEK

17.1 Zastavovaci ¢asy a vzdalenosti

Nasledujici schéma ukazuje doby zastaveni a vzdalenosti zastaveni os 1 aZ 4 podle pozadavku normy EN ISO

10218-1.

Nasledujici

tabulka

Franka Research 3.

znazornuje polohy kloub(i pro

razné stavy

vysunuti.

Vysunuti 100%

Vysunuti 66 %

Roztazeni 33 %

Kloub 1

Spole¢ny
2

Kloub 3

Kloub 4

R02210/1.EN

Obr. .171 : Znazornéni stavll prodlouzeni
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17.2 Zastaveni Kategorie 1

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

Kloub Maximalni vzdalenost max. doba zastaveni [s]
zastaveni [rad]
1 0,803 0,735
2 0,798 0,682
3 0,684 0,534
4 0,455 0,418
17.2.1 Spolecny 1
Stopp Category 1; Extension 33%
0,5
0,45
04
50,35
’_; 0,3
éo,zs = Payload (%) 33
g 0,2 === Payload (%) 66
;t Payload (%) 100
0,15
01 -
/
0,05
0
3 66 100
Task Velocity [%]
Obr. .172 : Vzdalenost; Stopp Cat 1; kloub 1, 33%
Stopp Category 1 - Extension 33%
0,35
03
0,25
E 0,2
Eu —&—~Payload (%) 33
g 0,1 == Payload (%) 66
§ Payload (%) 100
0,1
0,05

33

R02210/1.EN

66
Task Velocity [%)]

Obr. 173 : Cas; Stopp kat. 1; kloub 1, 33 %.
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Stopp Category 1; Extension 66%

—e—Payload (%) 33
=@ Payload (%) 66
== Payload (%) 100

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .174 : Vzdalenost; Stopp kat. 1; kloub 1 66 %.

Stopp Category 1 - Extension 66%

—8—Payload (%) 33
=—@—Payload (%) 66

—&—Payload (%) 100

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. 175 : Cas; Stopp Cat 1; Joint 1 66%

Stopp Category 1; Extension 100%

== Payload (%) 33
=== Payload (%) 66

=== Payload (%) 100

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .176 : Vzdalenost; Stopp kat. 1; kloub 1 100 %.
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08

0.6

Stopping Time [s]
o
=

01

17.2.2 Kloub 2

0,35
03
= 025
0,2

0,15

Stopping Distance [rad

0,1

0,05

0,25

0,15

Stopping Time [s]

01

R02210/1.EN

Stopp Category 1 - Extension 100%

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .177 : Cas; Stopp Cat 1; Joint 1 100%

Stopp Category 1; Extension 33%

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .178 : Vzdalenost; Stopp kat. 1; kloub 2 33 %.

Stopp Category 1 - Extension 33%

33 66 100
Task Velocity [%)]

Obr..179 : Cas; Stopp Cat 1; Joint 2 33 %.

Franka Robotics GmbH ©

—8—Payload (%) 33
=—@—Payload (%) 66

=@ Payload (%) 100

—e—rPayload (%) 33
—8—Payload (%) 66
== Payload (%) 100

—a—Payload (%) 33
=—#=—Payload (%) 66

=== Payload (%) 100



DODATEK

07

o o =4
w = n

Stopping Distance [rad]

e
¥

0.6

0.5

04

03

Stopping Time [s]

02

0.1

09

08

07

0,6

0,5

0,4

03

Stopping Distance [rad]

02

01

R02210/1.EN

Stopp Category 1; Extension 66%

—e—Payload (%) 33
=@ Payload (%) 66
== Payload (%) 100

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .1710 : Vzdalenost; Stopp kat. 1; kloub 2 66%

Stopp Category 1 - Extension 66%

—8—Payload (%) 33
=—@—Payload (%) 66

=@ Payload (%) 100

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. 1711 : Cas; Stopp Cat 1; Joint 2 66%

Stopp Category 1; Extension 100%

== Payload (%) 33
=== Payload (%) 66

=== Payload (%) 100

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr..1712 : Vzdalenost; Stopp kat. 1; kloub 2 100 %.
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Stopp Category 1 - Extension 100%

08
0,7

0.6

—8—Payload (%) 33
=—@—Payload (%) 66

=@ Payload (%) 100

Stopping Time [s]
o 3 o
w = n

01

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .1713 : Cas; Stopp Cat 1; Joint 2 100%

17.2.3 Kloub 3

Stopp Category 1; Extension 41%
0,45
04
0,35
B 03
0,25

—e—rayload (%) 33

0,2 —8—Payload (%) 66

0,15 —&—Payload (%) 100

Stopping Distance [rad
G

0,05
0
33 66 100
Task Velocity [%]
Obr. .1714 : Vzdalenost; Stopp kat. 1; kloub 3 33 %.
Stopp Category 1 - Extension 33%
0,35
—
03
0,25
g 0.2
Eﬂ === Payload (%) 33
S o0as —e—Payload (%) 66
o
& === Payload (%) 100
0,1
0,05

w

3 66 100
Task Velocity [%)]

Obr. 1715 : Cas; Stopp kat. 1; kloub 3 33%
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Stopp Category 1; Extension 66%

—e—Payload (%) 33
=@ Payload (%) 66
== Payload (%) 100

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .1716 : Vzdalenost; Stopp kat. 1; kloub 3 66 %.

Stopp Category 1 - Extension 66%

—8—Payload (%) 33
=—@—Payload (%) 66

=@ Payload (%) 100

33 66 100
Task Velocity [%)]

Obr. 1717 : Cas; Stopp Cat 1; Joint 3 66%

Stopp Category 1; Extension 100%

== Payload (%) 33
=== Payload (%) 66

=== Payload (%) 100

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .1718 : Vzdalenost; Stopp Cat 1; Joint 3 100%
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Stopp Category 1 - Extension 100%

0.6

o
=

—8—Payload (%) 33
=—@—Payload (%) 66

Stopping Time [s]
o
w

=@ Payload (%) 100

=)
T

0.1

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .1719 : Cas; Stopp Cat 1; Joint 3 100%
17.2.4 Kloub 4

Stopp Category 1; Extension 66%

=@ Payload (%) 66

30

e

g

o

e

b

2025 —&—Payload (%) 33
o

<

a

3 == Payload (%) 100
&0

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .1720 : Vzdalenost; Stopp kat. 1; kloub 4 66 %.

Stopp Category 1 - Extension 66%

0.3

02 —a—Payload (%) 33

=== Payload (%) 66

Sotcpplng Time [54

,15 === Payload (%) 100

0,05

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr..1721 : Cas; Stopp Cat 1; kloub 4 66%
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Stopp Category 1; Extension 100%

o
W
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=@ Payload (%) 66

o
]

== Payload (%) 100

i
o

=)
=

o
]
&

Stopping Time [s]

o

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .1722 : Vzdalenost; Stopp kat. 1; kloub 4 100 %.

Stopp Category 1 - Extension 100%

04

0,35

e
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o
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—8—Payload (%) 33

e
¥

=—@—Payload (%) 66

=@ Payload (%) 100

=]
=
G

0,1

0,05

33 66 100
Task Velocity [%)]

Obr. 1723 : Cas; Stopp Cat 1; kloub 4 100%
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17.3 Zastavka kategorie 2

Nasledujici tabulka shrnuje maximalni hodnoty os 1-4 pro kategorii zastaveni 2.

17.3.1 Spolecny 1

Stopping Distance [rad]

03

0,25

0.2

0,15

Stopping Time [s]

0,1

R02210/1.EN

Kloub max. brzdna draha [rad] | max. doba zastaveni [s]
1 0,806 0,743
2 0,805 0,684
3 0,695 0,542
4 0,455 0,417

Stopp Category 2; Extension 33%

33 66
Task Velocity [%]

== Payload (%) 33
—e—Payload (%) 66

Payload (%) 100

100

Obr. .1724 : Vzdalenost; Stopp Cat 2; Joint 1 33%

Stopp Category 2 - Extension 33%

/

33 66
Task Velocity [%)]

—&—~Payload (%) 33
—a—Payload (%) 66

Payload (%) 100

Obr. 1725 : Cas; Stopp kat. 2; kloub 1 33%
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Stopp Category 2; Extension 66%

—e—Payload (%) 33
=@ Payload (%) 66
== Payload (%) 100

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .1726 : Vzdalenost; Stopp kat. 2; kloub 1 66 %.

Stopp Category 2 - Extension 66%

—8—Payload (%) 33
=—@—Payload (%) 66

—&—Payload (%) 100

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. 1727 : Cas; Stopp Cat 2; kloub 1 66%

Stopp Category 2; Extension 100%

== Payload (%) 33
=== Payload (%) 66

=== Payload (%) 100

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .1728 : Vzdalenost; Stopp kat. 2; kloub 1 100 %.
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Stopp Category 2 - Extension 100%

08

0.6

—8—Payload (%) 33
=—@—Payload (%) 66

Stopping Time [s]
o
=

03 =@ Payload (%) 100

01

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .1729 : Cas; Stopp kat. 2; kloub 1 100%

17.3.2 Kloub 2

Stopp Category 2; Extension 33%

04

03

—e—rPayload (%) 33
—8—Payload (%) 66
== Payload (%) 100

Stopping Distance [rad]
'ging stance ]
¥

01

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .1730 : Vzdalenost; Stopp kat. 2; kloub 2 33 %.

Stopp Category 2 - Extension 33%

0,25

—a—Payload (%) 33

0,15 —e—Payload (%) 66

Stopping Time [s]

=== Payload (%) 100

0,1

33 66 100
Task Velocity [%)]

Obr. 1731 : Cas; Stopp kat. 2; kloub 2 33%
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Obr. 1733 : Cas; Stopp Cat 2; Joint 2 66 %
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Obr. .1734 : Vzdalenost; Stopp kat. 2; kloub 2 100 %.

Franka Robotics GmbH ©



DODATEK

Stopp Category 2 - Extension 100%

08

0.6

—8—Payload (%) 33
=—@—Payload (%) 66

Stopping Time [s]
o
=

03 =@ Payload (%) 100

01

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .1735 : Cas; Stopp Cat 2; Joint 2 100%

17.3.3 Kloub 3

Stopp Category 2; Extension 41%
0,45
04
0,35
03
0,25

—e—rayload (%) 33

0,2 —8—Payload (%) 66

0,15 —&—Payload (%) 100

Stopping Distance [rad]

0,05

33 66 100
Task Velocity [%]

Obr. .1736 : Vzdalenost; Stopp kat. 2; kloub 3 41 %.

Stopp Category 2 - Extension 41%

0,25

—a—Payload (%) 33

0,15 === Payload (%) 66

Stopping Time [s]

=== Payload (%) 100

01

33 66 100
Task Velocity [%)]

Obr. 1737 : Cas; Stopp kat. 2; kloub 3 41%
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Obr. .1740 : Vzdalenost; Stopp Cat 2; Joint 3 100%
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17.4 Doba odezvy

Vstup Reakéni doba motor Reakéni doba
Bezpecny vystupni
uchop

UZivatelsky vstup 42 ms 48 ms

Poruseni bezpecnostni funkce 36 ms 42 ms

42 ms 48 ms

Centralni reakce - spole¢na chyba 42 ms 48 ms

Centralni reakce - podfizena chyba 10 ms -

Lokalni reakce - spolecna chyba 10 ms -

Lokalni reakce - podrizena chyba 30 ms 36 ms

Reakce - chyba Master Control

17.5 Presnost bezpecné polohy

Pokud je pouZzita jakakoli bezpecnostni funkce, ktera je zalozena na méreni bezpecné polohy, je tfeba vzit v ivahu
omezenou presnost.

Mezi hlavni prispivajici faktory, které je tfeba vzit v Gvahu, patfi mimo jiné pruznost konstrukce, mechanické
tolerance, montazni tolerance, zpracovani signalu, presnost snimace.

Vliv téchto faktorl na presnost je silné ovlivnén vnéjsimi silami, uziteCnym zatiZzenim, dynamickym stavem, jako
je rychlost a kinematicka konfigurace (poloha).

Pri parametrizaci bezpecnostnich funkci, které maji byt v aplikaci pouZity, je tfeba vzit v Gvahu presnost bezpecné
polohy. To, jak velkou rezervu je tfeba pouzit, je silné zavislé na vyse uvedenych faktorech, a proto je treba ji
individualné vyhodnotit a ovérit.
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stfed (CoM)

Pojmenovani Popis

Spravce Administrator je osoba povérena odpovédnou osobou k pristupu do robotického systému a
k vyuZivani uzivatelského rozhrani Desk takto:

Administrator nastavuje a méni role, pfistupova prava a hesla.

Spravce nastavuje a méni parametry systému nesouvisejici s bezpecnosti (napf. pfi zméné
nastaveni koncovych efektoru).

Spravce programuje a uci roboticky systém.

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

Rameno Arm je dotykové robotické rameno se sedmi osami. Je soucasti systému Franka Research 3.

Osy Rameno se sklada ze sedmi po sobé jdoucich os. V osach se vytvari pohyb.

Kartézska Kartézsky prostor je trojrozmérny prostor, kde jsou vsechny osy (X, Y a Z) kolmé.

Kategorie O Zastaveni kategorie O je zastaveni okamzitym odpojenim napajeni pohon(l stroje (podle

Zastaveni normy EN 60204:2019).

Zastaveni Zastaveni kategorie 1 je fizené zastaveni s dostupnym napajenim pohonl stroje pro

kategorie 1 dosazeni zastaveni a naslednym odpojenim napajeni po dosazeni zastaveni (podle normy
EN 60204:2019).

Zastaveni Zastaveni kategorie 2 je fizené zastaveni s napajenim dostupnym pro akéni cleny stroje

kategorie 2 (podle normy EN 60204:2019).

Hmotnostni TEzisté je tézisté objektu. V tomto bodé zacina plsobit gravitacni sila.

Prostor pro
spolupraci

Prostor pfistupny obsluze i robotu b&hem provadéni Uloh.

Spojovaci kabel

Spojovaci kabel spojuje rameno s ovladanim.

Ovladani Control je hlavni Fidici jednotka a je soucasti systému Franka Research 3. Hlavni Fidici
jednotka umoznuje sledovani a ovladani mechanické konstrukce robota.

Sstal Desk je webové, intuitivni a grafické programovaci a uzivatelské rozhrani spole¢nosti Franka
Robotics, které slouzi k vyméné informaci a vydavani prikaz(. Je soucasti uzivatelského
rozhrani Franka.

Zafrizeni pro Zarizeni nouzového zastaveni musi byt pfipojeno k systému, aby bylo mozné zastavit Franka

nouzové Research 3 a provést kat. 1 zastaveni v pfipadé nouze. To zpUsobi, Ze Franka Research 3

zastaveni zabrzdi na maximalni vykon a zajistovaci Srouby mechanicky zablokuji rameno.

Zarizeni nouzového zastaveni se pripojuje ke konektoru X3 na zakladné ramene.

R02210/1.EN
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Pojmenovani Popis

Stitky pro Stitky nouzového odblokovani se nachazeji na tfech rdiznych mistech ramene. Ukazuii, kde
nouzové je mozné pouzit Nastroj pro nouzové odblokovani k ru¢nimu presunu robota v pripadé
odblokovani nouze.

Nouzové Pouziti nastroje pro nouzové odblokovani k odblokovani systému nouzového blokovani pro
odblokovani rucni pohyb ramene se nazyva nouzové odblokovani.

Nastroj pro

Nastroj pro nouzové odblokovani je nastroj pro ru¢ni odblokovani systému blokovani proti

nouzové selhani v pripadé nouze. Pomoci tohoto nastroje Ize ramenem pohybovat, i kdyz je rameno
odblokovani bez napajeni.

Smérnice Smérnice o elektromagnetickém ruseni (2014/30/EU), oznacovana jako smérnice EMI,
2014/30/EU o | upravuje glektromagnetickou kompatibilitu zafizeni v ramci Evropského hospodarského
elektromagneti | prostoru, Svycarska a Turecka.

ckém ruseni

Povolovaci Tlacitko Enabling Button je soucasti zarizeni Pilot-Grip a Pilot. Umozriuje aktivaci pohybu
tlacitko ramene.

Externi Externi povolovaci zafizeni se pripojuje ke konektoru X4 do zakladny ramene. Pfi polovi¢nim
povolovaci stisknuti External Enabling Device je mozZné testovat a spoustét automatické programy
zarizeni robota, dokud zafizeni zlistava polovicné stisknuté.

Systém Systém fail-safe uzamdceni blokuje vSsech sedm os ramene Arm. Rameno si udrZuje svou
uzamceni s polohu, i kdyZ je vypnuto napajeni.

ochranou proti
selhani

Pravidlo FCC FCC je Federalni komise pro komunikace. Je to nezavisly americky Urad regulujici radiové,

47 CFR ¢ast 15 | satelitni a kabelové komunikace. Reguluje otazky tykajici se elektromagnetické
kompatibility zafizeni.

Franka Franka Robotics GmbH (zkracené FR) je nazev spolec¢nosti. Vyvinuli jsme a nyni vyrabime

Robotics Franka Research 3.

GmbH

Franka Komponenty ramene a fidiciho systému tvofi systém Franka Research 3, nazyvany

Research 3/

Systém Franka
Research 3

jednoduse Franka Research 3.

Franka Store

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

UZivatelské
rozhrani Franka

Franka Ul je softwarovy rdmec pro uzivatelské rozhrani Franka Research 3 pfistupné pres
webovy prohlize¢. Obsahuje rozhrani "Desk", "Watchman" a "Settings".

Franka World

Franka World je online platforma, ktera propojuje zakazniky, partnery a vyvojare softwaru
a hardwaru, jejichZ ¢innost se toci kolem produktd a sluZzeb spolecnosti Franka Robotics.
Franka World poskytuje nastroje pro spravu Franka Research 3, pfistup do online obchodu,
ktery obsahuje neustale se rozsitujici portfolio softwarovych a hardwarovych produktd, a
moZnost stat se soucasti aktivni a nadSené komunity.

Navstivte stranky https://franka.world/ a vyuzijte vSech vyhod.

R02210/1.EN
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Pojmenovani Popis

Privodcovstvi | Navadéni popisuje pohyb robota pomoci haptické interakce, napf. za Gcelem vyuky nové

/ ruéni pézy.

pravodcovstvi

Tlacitko Tlacitko Guiding se nachazi na pravé strané rukojeti Pilot-Grip. Ramenem Ize pohybovat

navadéni stisknutim tlacitka Guiding Button a polovi¢nim stisknutim tlacitka Enabling Button.

Rezim Rezimy navadéni usnadnuji navadéni uzamcenim nebo odemcenim riznych sméri nebo

navadéni otaceni v prostoru, napf. pohyb Ramena ve tfech smérech. Mezi rezimy navadéni lze
prepinat pomoci tlac¢itka Guiding-Mode na rukojeti Pilot-Grip nebo pfimo z plochy Desk.

Ruka/ Rucka je elektrické dvouprsté paralelni chapadlo a je volitelné k dispozici. Rukojet Ize pouzit

Francouzska pro Franka Production3, Franka Research 3 a montaze podle provedeni pfiruby ISO. Hand

ruka je koncovy efektor. Neni soucasti certifikovaného strojniho zarizeni.

Integrator Integrator je zodpovédny za sestaveni Castec¢né zkompletovaného strojniho zafizeni do
finalniho strojniho zafizeni spojenim robota s dal$im zafizenim nebo jinym strojem, véetné
dalsich robot0, aby vznikl strojni systém.

Integrator rovnéz provadi prislusné posouzeni rizik, aby identifikoval zbytkova rizika a
odstranil je a minimalizoval podle normy ISO 12100.
Integrator odpovida za bezpecnost finalni aplikace.

Interakce Franka Research 3 je navrzena tak, aby se dala snadno programovat a ovladat a aby se rychle
ucila a znovu ucila nové ulohy. Kdyz je Franka Research 3 v rezimu "monitorovaného
zastaveni" nebo je vedena (vyukovy rezim), zdkladna Franka Research 3 je bila, coz
signalizuje, Ze je ruka pripravena k interakci.

Zarizeni Zarizeni rozhrani, komercné dostupny pocitac, tablet nebo NOTICEbook s webovym

rozhrani prohlizecem, je pripojeno k zdkladné Arm prostfednictvim ethernetového kabelu.
Prostfednictvim zafizeni rozhrani lIze pristupovat k uzivatelskému rozhrani Franka ve
webovém prohlizedi.

Smérnice o Smérnice o nizkém napéti (2014/35/ES), déle jen smérnice o nizkém napéti (LVD), upravuje

nizkém napéti lgezpeénost elektronicky ovladanych zafizeni v rdmci Evropského hospodarského prostoru,

2014/35/ES Svycarska a Turecka.

Smérnice o Smeérnice o strojnich zafizenich (2006/42/ES), dale jen smérnice o strojnich zafizenich nebo

strojnich MD, upravuje standardizovanou Uroven ochrany pro predchazeni nehoddm strojnich

zafizenich zafizeni a §a’ste<“:né zkompletovanych strojnich zafizeni v rdmci Evropského hospodarského

(2006/42/EV) prostoru, Svycarska a Turecka.

Maximalni Prostor, ktery mohou pohyblivé ¢asti robota obsahnout, plus prostor, ktery mizZe obsahnout

pracovni koncovy efektor a obrobek.

t . . s e . L
prostor Dalsi informace naleznete v kapitole Maximalni a chranény prostor v kapitoleSpravna
instalace

Obsluha Operator je opravnén k pristupu k robotu Franka Research 3 a k pouzivani uZivatelského
rozhrani Desk k pouzivani robotu Franka Research 3 v ramci limitd definovanych
odpovédnou osobou a spravcem. Operator je opravnén spoustét, sledovat a zastavovat
zamysleny provoz systému Franka Research 3.V ramci aplikace Desk Ize uzivatellm pridélit
roli "operator". Operatori maji k programu Desk pouze omezeny pfistup.

Pilot Pilot je uzivatelské rozhrani na rameni, které slouzi k navadéni a ovladani ramene a/nebo

stolu Desk. Zahrnuje Pilot-Grip a Pilot-Disc.

R02210/1.EN
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Pilot-Disc Pilot-Disc je soucasti systému Pilot a slouZi k interakci s ramenem a/nebo stolem.

Pilot-Grip Rukojet Pilot-Grip je soucasti systému Pilot a slouZzi k ru¢nimu vedeni.

Pozice P6za je kombinace polohy a orientace v prostoru.

Ochrannd Ochrannymi opatfenimi se dosahuje snizeni rizika podle bodu 3.19 normy ISO 12100. Jsou

opatreni provadéna a posuzovana témito osobami:
Projektant a/nebo integrator (inherentné bezpecnd konstrukce, zajisténi a dopliikova
ochranna opatreni, informace pro pouZiti).
Odpovédna osoba/Integrator (organizace: bezpecné pracovni postupy, dohled, systémy
povoleni k praci; zajisténi a pouZivani dopliikovych ochrannych opatfeni; pouzivani
osobnich ochrannych prostredkd; Skoleni).

Odpovédna Odpovédna osoba odpovida za dodrZovani predpisli o ochrané zdravi pfi praci a vyhlasky o

osoba bezpecnosti provozu. Odpovédnou osobou pro Franka Research 3 je mimo jiné podnikatel,
feditel Ustavu, zaméstnavatel nebo povérend osoba odpovédna za pouZivani Franka
Research 3.

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

RoHS nebezpecnych latek v evlektrickych a elektronickych zarizenich v ramci Evropského

2011/65/EU hospodarského prostoru, Svycarska a Turecka.

Chranény Zabezpeceni obvodu vymezuje chranény prostor.

t . N oee o . L

prostor Dalsi informace naleznete v c¢asti Klasifikace prostor( v kapitoleSpravna instalace

Bezpecnostni Bezpecnostni pravidlo se sklddd z parametrizované bezpecnostni funkce, volitelnych

pravidla podminek aktivace a reakce, ktera se provede pri poruseni bezpecnostni funkce.

Bezpecnostni Soubor bezpecnostnich pravidel definovanych v programu Watchman pokryvajici konkrétni

scénare rizikovou situaci, napf. scénar "Test & Jog" zahrnujici vsechna pravidla pro reZzim Test & Jog.

Bezpecnostni Definice obecnych nastaveni dllezitych pro bezpecnost, jako je bezpecné chovani vstupl

nastaveni nebo kolizni model koncového efektoru.

SEEPO Bezpecnostni funkce "Bezpecné vypnuti koncového efektoru”. Podrobnosti viz kapitola
Bezpecnostni funkce.

Rozhrani Rozhrani Settings (Nastaveni) je uzZivatelské rozhrani pristupné pfes webovy prohlize¢, které

nastaveni slouzi k nastaveni parametr(i systému Franka Research 3 nesouvisejicich s bezpecnosti,
napr. nastaveni sité, uZivatelskych roli nebo hesel. Je soucasti softwarového rdmce Franka
Ul.

Jednotny Single Point of Control (SPoC) je funkce, kterda umoziuje pouze jednomu uzivateli v daném

kontrolni bod
(SPoC)

okamziku spoustét kritické akce, tj. upravovat nastaveni systému a Ulohy nebo spoustét
aktivni akce robota, jako je odemykani kloub( a spousténi tloh.

SLD Bezpec€nostni funkce "Bezpecné omezend vzdalenost". Podrobnosti viz kapitola
Bezpecnostni funkce.

SLP-C Bezpecnostni funkce "Bezpecné omezend kartézskd poloha". Podrobnosti viz kapitola
Bezpecnostni funkce.

SLP-J Bezpecnostni funkce "Bezpecné omezeny Uhel kloubu". Podrobnosti viz kapitola

Bezpecnostni funkce.
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SLS-C Bezpecnostni funkce "Bezpecné omezend kartézska rychlost". Podrobnosti viz kapitola
Bezpecnostni funkce.

SLS-J Bezpecnostni funkce "Bezpecné omezend kloubova rychlost". Podrobnosti viz kapitola
Bezpecnostni funkce.

SMSS Bezpecnostni funkce "Bezpecné monitorovany klidovy rezim". Podrobnosti viz kapitola

Bezpecnostni funkce.

Brzdna draha

Draha zastaveni je vzdalenost, kterou rameno urazi po pfijeti pozadavku na zastaveni, dokud
rameno zcela nezastavi.

Doba zastaveni

Doba zastaveni je doba, kterd uplyne po prijeti poZzadavku na zastaveni, napf. nouzovym
zafizenim, do Uplného zastaveni ramene.

Uloha Uloha v aplikaci Desk predstavuje celou automatizaéni rutinu. Uloha se sklada z jedné nebo
nékolika aplikaci.

Vyuka Vyuka popisuje proces parametrizace Glohy a obsazenych aplikaci (Apps) ru¢nim vedenim
robota nebo koncového efektoru. Patfi sem mimo jiné vyuka "p6z" navadénim robota do
této pozy.

Chyba Skutecny pohyb ramene sleduje cilovy pohyb s malou odchylkou, tzv. chybou sledovani.

sledovani

Watchman Watchman je uZivatelské rozhrani pristupné pres webovy prohlize¢, které slouzi k nastaveni
a vizualnimu ovéreni parametr(i souvisejicich s bezpecnosti systému Franka Research 3,
napr. sledované rychlosti souvisejici s bezpec¢nosti nebo sledovanych prostord souvisejicich
s bezpecnosti. Je soucasti uzivatelského rozhrani programu Franka.

Webovy Softwarova aplikace spusténd na zafizeni s rozhranim, kterd slouzi jako pfipojeni k

prohlizec¢ uZivatelskému rozhrani Franka. Webovy prohliZze¢ poskytuje prostfedi pro rozhrani Desk,

Watchman a Settings. Mezi priklady patfi nasledujici: Chrome, Edge a Firefox.
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