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Sicherheitshinweise

1 Sicherheitshinweise

1.1 Warnhinweissystem

Diese Betriebsanleitung enthélt Hinweise, die Sie zu lhrer personlichen Sicherheit sowie zur Vermeidung
von Sachschdden beachten miissen. Die Hinweise zu lhrer persdnlichen Sicherheit sind in der
Betriebsanleitung durch ein Sicherheitssymbol gekennzeichnet. Hinweise, die sich nur auf Sachschaden
beziehen, haben kein Sicherheitssymbol.

Die unten aufgefiihrten Hinweise sind nach Gefahrengrad sortiert.

A GEFAHR

... weist auf eine unmittelbar gefahrliche Situation hin, die zum Tod oder schweren
Korperverletzungen flihrt, wenn sie nicht vermieden wird.

... weist auf eine moglicherweise gefihrliche Situation hin, die zum Tod oder schweren

Korperverletzungen fiihren kann, wenn sie nicht vermieden wird.

A VORSICHT

A ... weist auf eine moglicherweise gefdhrliche Situation hin, die zu mittleren und leichten

Korperverletzungen oder zu schwerem Sachschaden fiihren kann, wenn sie nicht
vermieden wird.

... weist auf eine moglicherweise gefahrliche Situation hin, die zu Sachschaden oder

Funktionsverlust flihren kann, wenn sie nicht vermieden wird.

Wenn mehr als ein Gefahrengrad vorliegt, wird der Sicherheitshinweis verwendet, der den hochsten
Gefahrengrad darstellt. Ein Sicherheitshinweis kann neben dem Personenschaden auch einen Sachschaden
enthalten.

Gefdhrdungen, die nur einen Sachschaden zur Folge haben, werden als ,,Hinweis* beschrieben.

6 © Festo Didactic 8175463



Sicherheitshinweise

1.2 Piktogramme

Dieses Dokument und die beschriebene Hardware enthalten Hinweise auf mogliche Gefahren, die bei
unsachgemaBem Einsatz des Systems auftreten konnen.

Folgende Piktogramme werden verwendet:

Warnung vor einer Gefahrenstelle

Warnung vor gefahrlicher elektrischer Spannung

Vor Inbetriebnahme die Betriebsanleitung und Sicherheitshinweise lesen und beachten.

Das Gerdt vor Installations-, Reparatur-, Wartungs- und Reinigungsarbeiten ausschalten
und den Netzstecker aus der Steckdose ziehen.

> EB BB

O]
Q&

Warnung vor Handverletzungen

Warnung vor dem Heben schwerer Lasten

Elektrostatisch gefahrdete Bauelemente

Informationen und/oder Verweise auf andere Dokumentationen

=B P8

© Festo Didactic 8175463 7



Sicherheitshinweise

1.3 Allgemeine Voraussetzungen zur Installation des Produkts

e Festo Didactic Produkte diirfen nur fiir die in der jeweiligen Betriebsanleitung beschriebenen
Anwendungen verwendet werden. Wenn Produkte und Komponenten anderer Hersteller verwendet
werden, miissen diese von Festo empfohlen oder genehmigt werden.

e Derordnungsgemafie Transport, die Lagerung, die Installation, die Montage, die Inbetriebnahme, der
Betrieb und die Wartung sind erforderlich, um einen sicheren Betrieb der Produkte zu gewéhrleisten.

e Die zuldssigen Umgebungsbedingungen miissen eingehalten werden. Die Angaben in der jeweiligen
Betriebsanleitung sind zu beachten.

e Die Sicherheitseinrichtungen sind arbeitstaglich zu tiberpriifen

e Anschlussleitungen miissen vor der Verwendung auf Beschddigung gepriift werden. Bei Beschadigung
miissen diese ersetzt werden.

Anschlussleitungen miissen den Mindestspezifikationen entsprechen.

1.4 Allgemeine Voraussetzungen zum Betreiben der Gerdte
Allgemeine Anforderungen beziiglich des sicheren Betriebs der Anlage:
e In gewerblichen Einrichtungen sind die Unfallverhiitungsvorschriften des jeweiligen Landes zu
beachten.
e Der Labor- oder Unterrichtsraum muss durch einen Arbeitsverantwortlichen tiberwacht werden.
— Ein Arbeitsverantwortlicher ist eine Elektrofachkraft oder eine elektrotechnisch unterwiesene
Person mit Kenntnis von Sicherheitsanforderungen und Sicherheitsvorschriften mit
aktenkundiger Unterweisung.

Der Labor- oder Unterrichtsraum muss mit den folgenden Einrichtungen ausgestattet sein:
e Es muss eine NOT-AUS-Einrichtung vorhanden sein.
— Innerhalb und mindestens ein NOT-AUS aufierhalb des Labor- oder Unterrichtsraums.

Der Labor- oder Unterrichtsraum ist gegen unbefugtes Einschalten der Betriebsspannung bzw. der
Druckluftversorgung zu sichern.

— z.B. Schliisselschalter

— z.B. abschliebare Einschaltventile

Der Labor- oder Unterrichtsraum muss durch Fehlerstromschutzeinrichtungen (RCD) geschiitzt werden.

— RCD-Schutzschalter mit Differenzstrom < 30 mA, Typ B. Bei Betrieb von Maschinen mit nicht
vermeidbarem Ableitstrom sind geeignete Mafnahmen zu treffen und diese in der
Arbeitsplatzgefahrdungsbeurteilung zu dokumentieren.

Der Labor- oder Unterrichtsraum muss durch Uberstromschutzeinrichtungen geschiitzt sein.

— Sicherungen oder Leitungsschutzschalter

Es dirfen keine Geradte mit Schaden oder Mangeln verwendet werden.

— Schadhafte Gerdte sind zu sperren und aus dem Labor- oder Unterrichtsraum zu entnehmen.

— Beschéadigte Verbindungsleitungen, Druckluftschlauche und Hydraulikschldauche stellen ein
Sicherheitsrisiko dar und miissen aus dem Labor- oder Unterrichtsraum entfernt werden.

Sicherheitseinrichtungen miissen arbeitstédglich auf deren Funktion tberpriift werden.

Anschlussleitungen und Zubeh&r muss vor der Verwendung auf Beschddigung gepriift werden

8 © Festo Didactic 8175463



Grundlegende Sicherheitshinweise

2 Bestimmungsgemafie Verwendung

Die Komponenten und Systeme von Festo Didactic sind nur zu benutzen:
e fiir die bestimmungsgemafie Verwendung im Lehr- und Ausbildungsbetrieb
e insicherheitstechnisch einwandfreiem Zustand

Die Komponenten und Systeme sind nach dem heutigen Stand der Technik und den anerkannten
sicherheitstechnischen Regeln gebaut. Dennoch kénnen bei unsachgemafier Verwendung Gefahren fiir Leib
und Leben des Benutzers oder Dritter und Beeintrachtigungen der Komponenten entstehen.

Das Lernsystem von Festo Didactic ist ausschliefilich fiir die Aus- und Weiterbildung im Bereich
Automatisierung und Technik entwickelt und hergestellt. Das Ausbildungsunternehmen und/oder die
Ausbildenden hat/haben dafiir Sorge zu tragen, dass die Auszubildenden die Sicherheitsvorkehrungen, die
in dieser Betriebsanleitung beschrieben sind, beachten.

Die Ausbildung an komplexen Maschinen stellt ein hoheres Gefadhrdungspotential dar. Der Betreiber muss
eine Arbeitsplatzgefdhrdungsanalyse erstellen und dokumentieren. Die Auszubildenden sind vor dem
Arbeiten in allen sicherheitsrelevanten Punkten zu unterweisen.

Festo Didactic schlie3t hiermit jegliche Haftung fiir Schaden des Auszubildenden, des
Ausbildungsunternehmens und/oder sonstiger Dritter aus, die bei Gebrauch/Einsatz dieses Gerites
aufBerhalb einer reinen Ausbildungssituation auftreten; es sei denn Festo Didactic hat solche Schdaden
vorsdtzlich oder grob fahrldssig verursacht.

Erweiterungen oder Zubehdr muss von Festo Didactic genehmigt sein und darf nur im Rahmen des dafiir
vorgesehenen Verwendungszweckes eingesetzt werden.

Die Maschine entspricht zum Zeitpunkt der Inverkehrbringung den Anforderungen der europdischen

Richtlinien. Mit der Verdnderung der Maschine erlischt die CE-Konformitadtsbestatigung des Herstellers.
Nach einer wesentlichen Anderung muss die CE-Konformitit neu bewertet werden.

© Festo Didactic 8175463 9



BestimmungsgemaBe Verwendung

10

Roboterapplikation

Es handelt sich hier um ein kollaborierendes Robotersystem, das unter die EG-Maschinenrichtlinie
2006/42/EG fillt. Es umfasst den kollaborierenden Roboter, das Werkzeug, die Werkstiicke und samtliche
Vorrichtungen, die zusammen eine Maschine nach EG-Maschinenrichtlinie bilden. Grof3e, kantige und
schwere Werkstiicke sind nach heutigem Stand der Technik fiir diese Kollaboration nicht geeignet.

Im Fall der Mensch-Roboter-Kollaboration (MRK) werden hohe Anforderungen an die Sicherheit gestellt, da
Kollisionen zwischen Menschen und Roboter nicht ausgeschlossen werden kénnen. Die Methode 4 der
ISO/TS 15066 bezeichnet die Leistungs- und Kraftbegrenzung von kollaborierenden Robotern mit welcher
Roboterapplikationen schutzzaunlos betrieben werden kénnen.

Robotersysteme sind dabei so gestaltet, dass bei Kontakten zwischen Menschen und Roboter (z.B.
Kollisionen mit Greifer oder Werkstiick) biomechanische Grenzwerte nicht tiberschritten werden (Kraft,
Druck). Die Kraft- oder Druckeinwirkung ist dabei abh&ngig von aktiven technischen SchutzmaBnahmen im
Robotersystem wie Sensoren zur Kraft- und Geschwindigkeitsiiberwachung sowie passiven
Schutzmafinahmen.

Die Grenzwerte fiir die verschiedensten Kérperregionen (z.B. Hand und Finger, Arm, Schulter etc.) sind in der
ISO/TS 15066, DGUV FB-HM 080 und RIA TR R15.806-2018 festgelegt und wurden durch entsprechende
Messungen verifiziert. Dabei wurde nicht nur das Robotersystem, sondern die gesamte Applikation
betrachtet. Anderungen am Aufbau oder am Steuerungsprogramm miissen sicherheitstechnisch neu
bewertet werden. Die Verantwortung liegt beim Betreiber bzw. deren Delegierten.

‘ "oexistenz

3 e

& &

Mensch-Roboter-K... 7 (MRK)

sitsriume mit/ohne Aufenthaltserkennung
L

Getrennte Arbeitsrdume Gemeinsame Arbeltsriume
Entkoppelte Arbeit

Keine Berlihrung notwendig Notwendige Berhrung
Max. Geschwindigheit Reduzierte Geschwindigkeit
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Fiir Ihre Sicherheit

3 Fiir Ihre Sicherheit

3.1 Wichtige Hinweise

Grundvoraussetzung fiir den sicherheitsgerechten Umgang und den stérungsfreien Betrieb der
Komponenten und Systeme von Festo Didactic ist die Kenntnis der grundlegenden Sicherheitshinweise und
der Sicherheitsvorschriften.

Diese Betriebsanleitung enthélt die wichtigsten Hinweise, um die Komponenten und Systeme
sicherheitsgerecht zu betreiben. Insbesondere die Sicherheitshinweise sind von allen Personen zu
beachten, die mit diesen Komponenten und Systemen arbeiten. Dariiber hinaus sind die fiir den Einsatzort
geltenden Regeln und Vorschriften zur Unfallverhiitung zu beachten.

A\ A e

Storungen, die die Sicherheit beeintrachtigen kénnen, sind umgehend zu beseitigen!

A VORSICHT

Durch unsachgemédfe Reparaturen oder Verdnderungen kdnnen unvorhersehbare
Betriebszustande entstehen. Fiihren Sie keine Reparaturen oder Verdnderungen an den
Komponenten und Systemen durch, die nicht in dieser Betriebsanleitung beschrieben
sind.

© Festo Didactic 8175463 11



Fiir Ihre Sicherheit

3.2 Qualifizierte Personen

e Dasindieser Betriebsanleitung beschriebene Produkt darf nur von Personen bedient werden, die fiir die
jeweilige Aufgabe gemaf der Betriebsanleitung, insbesondere den Sicherheitshinweisen, qualifiziert ist.

e Qualifizierte Personen sind Personen, die aufgrund ihrer Ausbildung und Erfahrung in der Lage sind,
Risiken zu erkennen und mogliche Gefahren bei der Arbeit mit diesem Produkt zu vermeiden.

3.3 Verpflichtung des Betreibers
Der sichere Betrieb der Station liegt in der Verantwortung des Betreibers!

Der Betreiber verpflichtet sich, nur Personen an den Komponenten und Systemen arbeiten zu lassen, die:

e mitden grundlegenden Vorschriften tiber Arbeitssicherheit, Sicherheitshinweise und die
Unfallverhiitungsvorschriften vertraut und in die Handhabung der Komponenten und Systeme
eingewiesen sind,

e das Sicherheitskapitel und die Warnhinweise in dieser Betriebsanleitung gelesen und verstanden
haben,

e der Betrieb nur durch qualifizierte Personen erfolgt,

e geeigneten organisatorischen Malnahmen ergriffen werden um einen sicheren Ausbildungsablauf
/Training sicherzustellen,

Das sicherheitshewusste Arbeiten des Personals soll in regelmafiigen Absténden liberpriift werden.

3.4 Verpflichtung der Auszubildenden

Alle Personen, die mit Arbeiten an den Komponenten und Systemen beauftragt sind, verpflichten sich, vor
Arbeitsbeginn:

e das Sicherheitskapitel und die Warnhinweise in dieser Betriebsanleitung zu lesen,
e die grundlegenden Vorschriften tiber Arbeitssicherheit und Unfallverhiitung zu beachten.

12 © Festo Didactic 8175463



Allgemeine Sicherheitshinweise

4 Grundlegende Sicherheitshinweise
4.1 Allgemein

A VORSICHT

e Allgemeine Gefdhrdungssituation!
— Die Auszubildenden diirfen nur unter Aufsicht einer Ausbilderin/eines
Ausbilders an den Komponenten und Anlagen arbeiten.
— Beachten Sie die Angaben der Datenblatter zu den einzelnen Komponenten,
insbesondere auch alle Hinweise zur Sicherheit.
— Tragen Sie lhre personliche Schutzausriistung (Schutzbrille,
Sicherheitsschuhe).

— Legen Sie keine Gegenstdnde auf der Oberseite von Schutzumhausungen ab.
Durch Vibration kénnen diese herunterfallen.

4.2 Mechanik

e Verletzungsgefahr bei Arbeiten an den Aufbauten!
— Arbeiten an den Aufbauten diirfen nur durch qualifizierte Personen erfolgen,
bzw. muss durch eine qualifizierte Person {iberpriift werden, bevor der Aufbau

betrieben wird.
A — Schalten Sie sowohl die Arbeitsenergie als auch die Steuerenergie aus, bevor

Sie an den Aufbauten arbeiten.
—  Greifen Sie nur bei Stillstand in den Aufbau und stellen Sie sicher, dass kein
automatischer Anlauf moglich ist.
— Beachten Sie mogliche Nachlaufzeiten von Antrieben.
e Verletzungsgefahr bei der Fehlersuche!
— Benutzen Sie zur Betdtigung von Sensoren ein Werkzeug,
z.B. einen Schraubendreher.

A VORSICHT

e Verbrennungen durch heif3e Oberflaichen
— Im Betrieb kénnen Gerdte hohe Temperaturen erreichen, die bei Beriithrung zu
Verbrennungen fiihren kénnen. Diese Oberflachen sind mit einem Piktogramm
gekennzeichnet.
— Lassen Sie das Gerdt abkiihlen, bevor Sie mit den Arbeiten beginnen.

— Verwenden Sie die geeignete personliche Schutzausriistung, z. B.
Schutzhandschuhe.

© Festo Didactic 8175463 13



Allgemeine Sicherheitshinweise

4.3 Elektrik

e Elektrischer Schlag bei unterbrochenem Schutzleiter!

—  Gerédte / Maschinen mit Schutzleiter (Schutzklasse 1) diirfen nur mit
angeschlossenem Schutzleiter betrieben werden.

e Stromschlag durch Anschluss an eine ungeeignete Stromversorgung!

— Schliefen Sie das Gerét / die Anlage eine geeignete Versorgung an, siehe
Technische Daten.

— Verwenden Sie nur Netzteile, die SELV (Safety Extra Low Voltage) oder PELV
(Protected Extra Low Voltage) Ausgangsspannungen fiir alle Anschliisse und
Klemmen der Elektronikmodule.

e Brandgefahr durch die Verwendung einer ungeeigneten Stromversorgung!

— Wenn Gerdte an eine ungeeignete Stromversorgung angeschlossen werden,
kann es zu einer Uberhitzung der Komponenten kommen, die einen Brand
verursachen kann.

— Verwenden Sie fiir alle Anschliisse und Klemmen der Elektronikmodule nur
Netzteile mit begrenzter Energie (LPS).

e Brandgefahr durch die Verwendung falscher Sicherungen!

—  Ersetzen Sie defekte Sicherungen nur durch selben Typ und Leistungsdaten.

Falls das Gerat eine auswechselbare Sicherung enthalt, ist diese in der
Betriebsanleitung beschrieben.
e Elektrischer Schlag durch Reihenschaltung von Netzteilen!

— Berlihrungsspannungen » 25 V AC bzw. » 60 V DC sind nicht zuldssig.
Spannungen > 50 V AC bzw. 120 V DC kdnnen bei Beriihrung tédlich sein.

— Schalten Sie keine potentialfreie Spannungsquellen in Reihe.

e Gefahr durch elektrischen Schlag!

- Bauteile und Leitungen mit beriihrgefahrlicher Spannung miissen fiir den Laien
unzugdnglich verbaut sein bzw. entsprechend isoliert sein.

—  Abnehmbare Netzleitungen diirfen nur durch gleichwertige Netzleitungen
ersetzt werden.

— Schalten Sie die Spannungsversorgung aus und sichern Sie gegen
Wiedereinschalten, bevor Sie an dem Aufbau arbeiten.

— Beachten Sie, dass elektrische Energie in einzelnen Komponenten gespeichert
sein kann. Informationen hierzu finden Sie in den Datenblattern und
Betriebsanleitungen der Komponenten.

— Einige Gerédte haben einen hohen Ableitstrom. Diese Gerdte miissen zusatzlich
mit einem Schutzleiter geerdet werden.

e Gefahr durch Fehlfunktion in Folge von Feuchtigkeit!

- Esdurfen keine offenen Fliissigkeiten an der Station gelagert werden (z.B.
Getrdnke) oder verwendet werden.

- BeiBetauung (Feuchtigkeit an der Oberflache) darf die Station nicht
eingeschaltet werden.

- Verlegen Sie keine Rohre / Schlauche mit flissigen Medien nahe der Maschine.

14 © Festo Didactic 8175463



Allgemeine Sicherheitshinweise

A VORSICHT

Gefahr durch elektrischen Schlag!

— Verwenden Sie fiir die elektrischen Anschliisse nur dafiir vorgesehene
Verbindungsleitungen.

— Verlegen Sie Anschluss- und Verbindungsleitungen so, dass sie nicht geknickt,
geschert oder gequetscht werden. Auf dem FuBboden verlegte Leitungen sind
mit einer Kabelbriicke zu schiitzen.

Gefahr durch beschddigte Leitungen

— Verlegen Sie Leitungen nicht tiber heif’e Oberflachen.

HeiBe Oberflachen sind mit einem Warnsymbol entsprechend gekennzeichnet.

— Achten Sie darauf, dass Verbindungsleitungen nicht dauerhaft unter Zug
stehen.

Gefahr infolge von Beschddigung!

sichtbarer Beschadigung,
defekter Funktion,
unsachgemafier Lagerung oder

unsachgemafiem Transport

ist kein gefahrloser Betrieb des Gerdts mehr moglich.

— Schalten Sie sofort die Spannung ab.

Gefahr durch elektrischen Stromschlag!

— Schaltschrank darf nur von qualifizierten Personen ged&ffnet werden.
—  Schaltschrankschliissel muss sicher verwahrt werden.

— Schiitzen Sie das Gerdt vor unbeabsichtigtem Wiedereinschalten.
Schaltschrank mit beweglich trennender Schutzeinrichtung.

Hohe Wiarmeentwicklung!

- Im Schaltschrank der Roboter Station diirfen keine zusatzlichen Elektrogerdte
betrieben werden.

PC KL-Applikation

— Der PCfiir die KI Applikation darf nicht im Schaltschrank der Roboter Station
betrieben werden; Positionieren Sie den PC auf einer festen,
erschiitterungsfreien Flache.

© Festo Didactic 8175463
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4.4 Pneumatik

e Gefahr durch Arbeiten an pneumatischen Aufbauten!
— Schalten Sie vor dem Arbeiten an pneumatischen Aufbauten die
Druckluftversorgung aus und sichern Sie diese gegen Einschalten.
—  Priifen Sie mit Druckmessgeraten, ob die komplette Schaltung drucklos ist.
— Verwenden Sie ausschlieBlich geeignete Druckluftschlauche mit 4mm oder
6mm AuBBendurchmesser fir die Verbindungen
—  Stecken Sie den Schlauch bis zum Anschlag in die Steckverbindung.
— Kirzen Sie die Schlduche nur mit einer Schlauchschneider.
— Beim Ldsen von Schlauchverbindungen driicken Sie den blauen Losungsring
nieder, um Schlauch abzuziehen.
—  Entkuppeln Sie keine Schlduche unter Druck.
— Versuchen Sie nicht, Schlduche oder Steckverbindungen mit den Fingern oder
der Hand zu verschlieBen.
— Beachten Sie, dass in Druckspeichern Energie gespeichert sein kann.
A Informationen hierzu finden Sie in den Datenblittern und Betriebsanleitungen
der Komponenten.
e  Gefahr durch abspringende Schlduche!
— Verwenden Sie kiirzest mogliche Schlauchverbindungen.
—  Fixieren Sie Verbindungsschldauche bei festen Aufbauten mit einem Kabelbinder
so nah wie moglich an der Verbindungsstelle.
— Beim Abspringen von Schlduchen:
Schalten Sie die Druckluftzufuhr sofort aus.
- Uberschreiten Sie nicht den zuldssigen Druck von 600 kPa (6 bar).
— Schalten Sie die Druckluft erst ein, wenn Sie alle Schlauchverbindungen
hergestellt und gesichert haben.
e Gefahr beim Einschalten der Druckluft!
—  Zylinder kdnnen selbsttatig aus- und einfahren.
e Quetsch-/Klemmgefahr durch Zylinderbewegung!
— Platzieren Sie pneumatische Zylinder immer so, dass der Arbeitsraum der
Kolbenstange {iber den gesamten Hubbereich frei ist.
— Stellen Sie sicher, dass iiber den gesamten Kolbenweg keine Quetschstellen
bestehen.
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A VORSICHT

e Ldarm durch ausstromende Druckluft!

—  Ldrm durch ausstromende Druckluft kann schadlich fiir das Gehor sein.
A Reduzieren Sie den Larm durch den Einsatz von Schallddmpfern oder tragen Sie

einen Gehorschutz, falls der Larm sich nicht vermeiden l&dsst.
— Alle Abluftanschliisse der Komponenten der Gerdtesatze sind mit
Schallddmpfern versehen. Entfernen Sie diese Schallddmpfer nicht.

e  Priifen Sie regelméaflig den Stand des Kondensats in der Wartungseinheit.

— Entleeren Sie bei Bedarf das Kondensat und entsorgen es fachgerecht.

© Festo Didactic 8175463
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4.5 Roboter
Die Sicherheitsfunktionen des Robotersystems entsprechen gemafl EN 1ISO 13849-1 PLd, Kategorie 3.

e Verletzungsgefahr durch Kollision mit Roboterarm/Greifer
— Das Steuerungsprogramm wurde fiir diese Applikation sicherheitstechnisch
evaluiert. Wenn das Programm oder der Aufbau verandert wird, muss die
Sicherheit neu {iberpriift werden.
- Markieren Sie am Boden einen Sicherheitsbereich um den Arbeitsraum des
Roboters. Im Kapitel ,,Installation” finden Sie die Vorgaben.
A — Tragen Sie bei Arbeiten in Roboterndhe keine weite Kleidung oder Schmuck.
Langes Haar muss bei der Arbeit zurlickgebunden sein.
- Bei offensichtlichen Beschddigungen darf der Roboter nicht eingeschalten
werden, bzw. muss sofort auBer Betrieb genommen werden.
e Quetschgefahr durch Greifer an den Werkstiickpositionen
—  Greifen Sie nicht in den Bereich an der Stopperposition am CP-Lab Band.
- Verletzungsgefahr durch Kollision mit Roboterarm/Greifer
— Das Robotersystem ist fiir einen kollaborativen Betrieb freigegeben.
- Der Bediener darf nach fachlicher Einweisung und unter Beriicksichtigung aller
SicherheitsmaBnahmen im laufenden Betrieb die Werkstiicke tauschen.
- Anderungen am Aufbau oder am Steuerungsprogramm miissen
sicherheitstechnisch neu bewertet werden. Die Verantwortung liegt beim
Betreiber bzw. deren Delegierten.
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A e Gefahr durch gednderte Sicherheitskonfigurationsparameter

— Andere Sicherheitskonfigurationsparameter als die in der Risikobewertung des
Integrators festgelegten, konnen in Gefahren und Risiken resultieren, die sich
nicht angemessen und hinreichend beseitigen bzw. verringern lassen.

4.5.1 Zustimmtaster

Die Robotersteuerung besitzt keinen Zustimmtaster. Fiir die Beispielapplikationen wurden alle Klemmungen
und Kollisionen sicherheitstechnisch auf Basis der ISO TS 15066 bewertet. Die Sicherheitsfunktionen

e Sicherer Arbeitsraum

e Sicherheitshalt (Stoppkategorie 1)

e Sichere Kollisionserkennung (Stoppkategorie 2)

e Sichere Orientierungsiiberwachung

sind stehts aktiv.

Bei kundenseitiger Anderung der Applikation (Hardware / Programm / Sicherheitskonzept) miissen die
Sicherheitsfunktionen stehts aktiv sein. In einer Risikoanalyse miissen die moglichen Gefdhrdungen
beurteilt werden und ggf. risikominimierende MaBnahmen getroffen werden. Anderungen am System liegen
im Verantwortungsbereich des Betreibers.
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4.5.2 Gefahr durch Bewegung mit und ohne Antriebsenergie
Sollte eine Notfallsituation eintreten in der es notwendig wird einen oder mehrere Robotergelenke manuell

zu bewegen und die Stromzufuhr ist nicht moglich oder nicht erwiinscht, gibt es zwei Moglichkeiten die
Robotergelenke zu bewegen.

e Gefahr durch manuelles Bewegen des Roboterarms
Der Roboterarm kann aufgrund der Schwerkraft herabstiirzen wenn die Bremse
manuell gelést wird.

—  Stiitzen Sie den Roboterarm, das Anbaugerdt oder das Werkzeug vor dem l6sen
der Bremse sorgfiltig ab.

A Die Bremse an den Gelenken kann fiir Wartungssituationen ohne Stromversorgung
gelost werden.

Die Gelenke des Roboterarms konnen durch die manuellen Bewegungen des
Roboterarms Schaden nehmen, diese Funktion ist nur fiir dringende Notfalle gedacht.
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Roboter frei fahren

1. Erzwungener Backdrive:
Um ein Gelenk zu bewegen, ist es moglich durch kraftiges ziehen oder driicken dieses zu bewegen.
Durch ein hohes Zwangsdrehmoment ist es moglich die Rutschkupplung jeder Gelenkbremse zu
iberwinden und eine Bewegung zu Gelenke ermoglichen.

2. Manuelles Losen der Bremsen:
um die Gelenkabdeckung zu entfernen, schrauben Sie die M3-Schrauben heraus. Durch Driicken des
Bolzens (Pos.1 folgende Grafik) am Elektromagneten ist es moglich die Bremse manuell zu l6sen.

Beispiel gedffnete Gelenkabdeckung

4.5.3 Fernwartung Roboter

Der Roboter kann iiber Fernwartung gesteuert werden. Diesem Betriebszustand muss der Bediener explizit
zustimmen. Stellen Sie sicher, dass diese Tatigkeiten ausschliefllich von qualifizierten Personen
durchgefiihrt werden.
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4.6 Gewidhrleistung und Haftung fiir Anwendungsbeispiele

Die Anwendungsbeispiele sind nicht verbindlich und erheben keinen Anspruch auf Vollstandigkeit in Bezug
auf Konfiguration, Ausstattung oder eventuell auftretende Ereignisse. Die Anwendungsbeispiele stellen
keine spezifischen Kundenlésungen dar, sondern sollen lediglich typische Aufgaben unterstiitzen. Sie sind
fiir den ordnungsgemadfien Betrieb der beschriebenen Produkte verantwortlich. Diese Anwendungsbeispiele
entheben Sie nicht der Verantwortung fiir die sichere Handhabung bei Verwendung, Installation, Betrieb
und Wartung der Anlage.

4.7 Cyber Security

Hinweis

Festo Didactic bietet Produkte und Losungen mit industriellen Sicherheitsfunktionen an, die den sicheren
Betrieb von Anlagen, Systemen, Maschinen und Netzwerken unterstiitzen. Um Anlagen, Systeme,
Maschinen und Netzwerke vor Cyber-Bedrohungen zu schiitzen, ist es erforderlich, ein ganzheitliches,
modernes Industrial-Security-Konzept zu implementieren und kontinuierlich aufrechtzuerhalten. Die
Produkte und Losungen von Festo sind nur ein Bestandteil eines solchen Konzepts.

Der Kunde ist dafiir verantwortlich, den unbefugten Zugriff auf seine Anlagen, Systeme, Maschinen und
Netzwerke zu verhindern. Systeme, Maschinen und Komponenten sollten nur an das
Unternehmensnetzwerk oder das Internet angeschlossen werden, wenn und soweit dies erforderlich ist, und
mit geeigneten Sicherheitsmanahmen (z. B. Verwendung von Firewalls und Netzwerksegmentierung).
Dariiber hinaus sollten die Festo-Richtlinien zu geeigneten SicherheitsmaBnahmen beriicksichtigt werden.
Festo Produkte und Lésungen werden stdndig weiterentwickelt, um sie sicherer zu machen. Festo empfiehlt
dringend, Produktupdates sobald verfiigbar zu installieren und immer die neuesten Produktversionen zu
verwenden. Die Verwendung von Produktversionen, die nicht mehr unterstiitzt werden, und die
Nichtinstallation der neuesten Updates konnen die Gefahrdung der Kunden durch Cyber-Bedrohungen
erhéhen.

e Unsichere Betriebszustdnde aufgrund von Softwaremanipulationen

- Softwaremanipulationen (z. B. Viren, Trojaner, Malware oder Wiirmer) kénnen
zu unsicheren Betriebszustanden in lhrem System fiihren, die zum Tod, zu
schweren Verletzungen und zu Sachschaden fithren kénnen.

— Halten Sie die Software auf dem neuesten Stand.

- Integrieren Sie die Automatisierungs- und Antriebskomponenten in ein
ganzheitliches, industrielles Sicherheitskonzept fiir die Installation oder
Maschine, das dem neuesten Stand der Technik entspricht.

- Stellen Sie sicher, dass Sie alle installierten Produkte in das ganzheitliche
industrielle Sicherheitskonzept einbeziehen.

— Schiitzen Sie Dateien, die auf austauschbaren Speichermedien gespeichert
sind, durch geeignete Schutzmafinahmen vor bésartiger Software, z. B.
Virenscanner.
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4.8 Gewidhrleistung und Haftung
Grundsatzlich gelten unsere ,,Allgemeinen Verkaufs- und Lieferbedingungen®. Diese stehen dem Betreiber

spdtestens seit Vertragsabschluss zur Verfligung. Gewadhrleistungs- und Haftungsanspriiche bei Personen-

und Sachschéaden sind ausgeschlossen, wenn sie auf eine oder mehrere der folgenden Ursachen

zurtickzufiithren sind:

Nicht bestimmungsgemafe Verwendung der Anlage

Unsachgemadfies Montieren, in Betrieb nehmen, Bedienen und Warten des Systems

Betreiben der Anlage bei defekten Sicherheitseinrichtungen oder nicht ordnungsgemaf} angebrachten
oder nicht funktionsfahigen Sicherheits- und Schutzvorrichtungen

Nichtbeachten der Hinweise in der Betriebsanleitung beziiglich Transport, Lagerung, Montage,
Inbetriebnahme, Betrieb, Wartung und Riisten der Anlage

Eigenmdchtige bauliche Verdnderungen an der Anlage

Unsachgemaf} durchgefiihrte Reparaturen

Katastrophenfille durch Fremdkorpereinwirkung und hohere Gewalt.

Staub, der von BaumaBnahmen herriihrt, ist von der Anlage fernzuhalten (Abdecken).

Siehe Kapitel Umweltanforderungen (Verschmutzungsgrad)

© Festo Didactic 8175463
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4.9 Transport

A

Gefahr durch Kippen

—  Fir den Transport der Station sind geeignete Verpackungen und geeignete
Transportmittel zu wahlen. Die Station kann mit einem Flurférderfahrzeug an
der Unterseite angehoben werden. Beachten Sie, dass es durch auBBermittigen
Schwerpunkt zum Kippen kommen kann.

— Stationen mit hohen Aufbauten haben einen hochgelegenen Schwerpunkt.

— Achten Sie beim Transport auf Kippen.

A :

A VORSICHT

Gefahr durch Bruch einer Gerédterolle!
— Die Gerdaterollen sind keine Transportrollen!

Die Geréterollen sind nur fiir die Platzierung der Station vorgesehen.
- Beim Transport der Station sind stets Sicherheitsschuhe zu tragen!

A

Station enthilt empfindliche Bauteile!

— Vermeiden Sie Riitteln beim Transport

- Die Station darf nur auf festem, schwingungsfreiem Untergrund installiert
werden.

— Achten Sie auf eine ausreichende Tragfahigkeit des Bodens.
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4.10 Typenschild

1 . 12
D: 80611-84 et 12

2 IM-110704 _2022-03-16 13

3 ~ I U

;‘ 24V DC, 0,6 A | 14

2 gr;:; 0,6 MPa (6 bar, 87 psi) EE [E—LS

z use only with SELV or PELV supply! 16

g Festo Didactic SE, Rechbergstrasse 3, DE-73770 Denkendorf

10 UK Importer: Festo Ltd, Brackmills, NN4 7PY

7 Made in Canada, _ https://ip.festo-didactic.com

Typenschild Beispiel

Position Beschreibung

1 Typcode

2 Materialnummer

3 Produktionscode

4 Technische Daten

5 Technische Daten

6 Technische Daten

7 Sicherheitshinweis

8 Herstelleradresse

9 UK Importadresse

10 Ursprungsland

11 Internet Adresse Serviceportal
12 CE Kennzeichnung

13 Symbol Warnhinweis

14 UKCA Kennzeichnung

15 Symbol Betriebsanleitung lesen
16 WEEE Kennzeichnung

17 QR Code (Modell- und Seriennummer)
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4.11 CE Konformitdtserkldarung
Liegt bei.

4.12 Produktsicherheit

¢ Allgemeine Produktsicherheit, CE-Konformitéat
— Die Produktsicherheit fuir die Produkte wurden im Rahmen einer
Risikobeurteilung evaluiert.

— Infolge von
Anderungen (Hardware / Software)

Ergdnzungen
oder nicht bestimmungsgemafier Verwendung

— durch den Betreiber kann die Produktsicherheit nicht mehr gewdhrt werden.

— Die CE - Konformitatserklarung des Herstellers erlischt bei wesentlichen
Anderungen in diesem Fall. Der Betreiber muss die Sicherheit neu bewerten und
die CE-Konformitat feststellen.

4.13 Schutzeinrichtungen

Zur Risikominderung enthdlt diese Maschine trennende Schutzeinrichtungen, um den Zugang zu
gefdhrlichen Bereichen zu unterbinden. Diese Schutzeinrichtungen diirfen nicht entfernt oder manipuliert
werden.

Beschddigung der Schutzscheibe
e Scheiben diirfen nicht mit scharfem oder alkoholischem Reinigungsmittel gereinigt

werden. Gefahr der Versprodung, Bruchgefahr!

e Beisichtbarer Beschadigung ist diese Schutzeirichtung zu ersetzen. Wenden Sie
sich bitte an unseren Service.

4.13.1 Schutztiir Steuerungsschrank

Transparente, schlagfeste Polycarbonatscheibe mit Schlof.

Zugang nur mit Werkzeug (Schaltschrankschliissel), Werkzeug muss sicher verwahrt sein!

Zugang nur fiir Elektrofachkraft.

Die Klappe besitzt keine Uberwachung! Achten Sie darauf, dass die Klappe stets geschlossen ist.

Die Station muss so aufgestellt sein, dass alle Schutztiiren vollstdandig gedffnet werden kdnnen und dabei
Fluchtwege nicht versperren.
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4.13.2 Not-Halt

Die Roboterstation beinhaltet drei Not-Halt Schlagtaster.
1. Not-Halt rechte Seite

2. Not-Halt Vorderseite

3. Not-Halt Bedienpanel UR3e

Abbildung dhnlich

e Die Not-Halt-Taster l6sen einen Stopp der Stoppkategorie 1 gemaf IEC 60204-1 aus. Dabei wird die
Roboterbewegung kontrolliert gestoppt und ein Sicherheitshalt der Kategorie 1 wird ausgelost.

e Der Performance Level ist PLd in Kategorie 3 (nach IEC 13849-1)

¢ Not-Halt Befehlseinrichtungen miissen stehts erreichbar sein.

e Die Wirksamkeit der Not-Halt Einrichtung ist regelméaRig zu priifen.

© Festo Didactic 8175463
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4.13.3 Sicherheitssteuerung

Die Sicherheitssteuerung iberwacht permanent die beiden virtuellen Kugeln (blau markiert) um den Greifer
mit den Sicherheitsebenen (rot markiert).

Abbildung dhnlich

Der Arbeitsraum des Roboters ist durch eine virtuelle Achsbereichsiiberwachung und virtuelle
Sicherheitsebenen begrenzt. Der Bereich tiber der Tischflache ist durch weitere virtuelle Sicherheitsebene
getrennt. In dem Sicherheitsbereich unmittelbar tiber der Tischflache kann nur mit verringerter
Geschwindigkeit gefahren werden.
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4.13.4 Weitere Schutzeinrichtungen

Die einzelnen Komponenten wie beispielsweise Netzteile und Steuerungen besitzen integrierte
Sicherheitsfunktionen wie Kurzschlussschutz, Uberstromschutz, Uberspannungsschutz oder Thermische
Uberwachung. Informieren Sie sich bei Bedarf iiber die Anleitung des entsprechenden Gerétes.

/N VORsICHT
A e  VORSICHT, mechanische Gefdhrdungen!

- legen sie keine Gegenstande auf die Abdeckung (Position 1 im Bild oben)

A — Anden rdumlichen Grenzen diirfen keine festen Elemente angebracht werden,

die zu einer eine Quetsch-/Scher oder weitere Gefahrdung fiihren kénnen.
Positionen im Bild oben (Pos. 2 -Kante Abdeckung auen, Pos. 3 — Kante
Abdeckung innen)
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5 Technische Daten

Parameter

Wert

Elektrik

Betriebsspannung

1AC 115-240 V£10%, 50/60 Hz

Stromversorgungssystem

TNC-S, AuBBenleiter L1, Neutralleiter N, Schutzleiter PE

Leistungsaufnahme, Nennbetrieb

325 W

Steuerspannung,
Spannung fiir Sicherheitskreis

24V DC
sichere Kleinspannung (PELV)

Netzanschluss

Schutzkontaktstecker, CEE 7/7, Typ E

Lénge Zuleitung 3 m

Vorsicherung der Installation

8-16A

Ableitstrom

<=1,2mA

Schutzklasse

1, Betrieb nur mit Schutzerdung.

Uberspannungskategorie

CAT Il, Betrieb nur an der Geb&udeinstallation

Kurzschlussfestigkeit (SCCR) 10 kA
Druckluft

Versorgungsdruck 6 bar, 90 psi
Versorgungsmenge »>= 40 |/min
Druckluftqualitat EN ISO 8573-1
Drucktaupunkt (Klasse 4) =4+3°C

Umwelt

Betriebsumgebung

Nur innerhalb des Geb&dudes verwenden

Umgebungstemperatur

5°C...40°C

Rel. Luftfeuchtigkeit

80 % bis 31°C

Verschmutzungsgrad

2, trockene, nicht leitfahige Verschmutzung

Betriebshohe

Bis 2000 m ii. NN

Emissions-Schalldruckpegel

Lpa< 70 dB

Zulassung

CE Kennzeichnung nach

Maschinenrichtlinie
EMV-Richtlinie
RoHS-Richtlinie

EMV Umgebung

Industrielle Umgebung Klasse A (gemaR EN 55011)

Anderungen vorbehalten

¢ Dieses Produkt ist fiir industrielle Umgebungen konzipiert und kann in
kleingewerblichen oder hduslichen Umgebungen Funktionsstorungen
verursachen.
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Parameter Wert
Roboter

Typ UR 3e
Steuerung eSeries

Programmierung

Grafische Benutzeroberflache

Kommunikation

TCP/IP 1000 Mbit, IEEE 802.3u

100 Base-T Ethernet Buchse
Modbus TCP, EtherNet/IP-Adapter, Profinet

Freiheitsgrad

6 Achsen

Kraftbegrenzung

100N

Sicherheitskategorie

Performance Level d (PLd)

Leistung 80 W
Momentum 25.0 kg m/s
Anhaltezeit 100 ms
Anhalteweg 50 mm

Werkzeuggeschwindigkeit

250 mm/s (Normal) / 160 mm/s (Reduziert)

Werkzeugkraft 50.0N
Elbow Geschwindigkeit 5000 mm/s
Elbow Kraft 50.0N
Werkzeugrichtung Pan 44 Grad

Joint Limits

Shoulder (-145 bis 363 Grad), Elbow (15 bis 150 Grad)

Checksumme fiir Sicherheitsfunktionen

Siehe Abnahmeprotokoll

Detaillierte technische Daten sind der Hersteller-Betriebsanleitung zu entnehmen.

5.1 Elektrischer Anschluss

Der elektrische Anschluss erfolgt tiber eine IEC 60320 C13/C14 (Kaltgerdteanschluss) Steckverbindung. Eine
landerspezifische Anschlussleitung liegt der Lieferung bei.
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5.2 Abmessungen

Abmessungen Wert
Breite 873 mm
Tiefe 869 mm
Hohe 1917 mm
Anderungen vorbehalten

1617

m|
|}
L]

1¢ ooU@éo_oEI [

VA

140

Mafe / Abbildung dhnlich
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6 Risikobeurteilung

Fiir das Robotersystem wurde eine Risikobeurteilung nach EN I1SO 12100, EN 10218-2 durchgefiihrt. Fiir die
Beurteilung der Kréfte wurde ISO/TS 15066 herangezogen.

Unter Beriicksichtigung aller Sicherheitseinrichtungen und organisatorischen MaRnahmen bietet das
System die zu erwartende Sicherheit. Die Sicherheit kann nur bei gewdhrt werden, wenn die Maschine im
Auslieferungszustand betrieben wird. Anderungen am Aufbau oder am Steuerungsprogramm miissen
sicherheitstechnisch neu bewertet werden. Die Verantwortung liegt beim Betreiber bzw. deren Delegierten.

Folgende Sicherheitseinrichtungen liegen der Risikobeurteilung zugrunde:
— geschlossener Schaltschrank, IP20

— geeignete Absicherung der elektrischen Steuerung

— Roboterarm bewegt sich kraftsensitiv, kraft- / drehmomentbegrenzt
— Roboterarm bewegt sich in einem definierten Raum

—  Pick-/Place - Position wird geschwindigkeitsreduziert angefahren

—  Greiferform ohne Ecken / Kanten

—  Werkstiick wird durch Vakuumgreifer gegriffen

— Keine Ecke / Kanten am Roboterarm

— nur ein definiertes Werkstiick mit Sicherheitsabdeckung

— Roboterbewegung verlauft ohne mogliche Quetschbereiche

— gekennzeichneter Bereich

— Unterweisung
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7 Aufbau und Funktion

7.1 Transport

/2N

Bewegen von schweren Maschinen/Maschinenteile schédigt den

Bewegungsapparat

— BeiderAuslieferung der Stationen muss besonders darauf geachtet werden,
dass schwere Maschinen/Maschinenteile nur mit einem geeigneten
Flurférderzeug transportiert werden. Das Gewicht einer Station kann bis zu
500 kg betragen.

— Verwenden Sie geeignete Transportmittel

— Bewegen Sie die Maschinen/Maschinenteile nur an den dafiir vorhergesehenen
Tragepunkte

— Beachten Sie den Lastaufnahmepunkt

Gefahr beim Transport!

- Die Zulieferwege miissen vor dem Transport gerdumt und fiir das
Flurforderfahrzeug befahrbar sein. Gegebenenfalls miissen Warnschilder oder
Absperrbander angebracht werden.

— Die Transportwege miissen eine ausreichende Tragfahigkeit aufweisen.

Vorsicht

- Beim Offnen der Transportboxen ist Vorsicht geboten, zusétzliche
Komponenten, wie Computer kénnen in der Box mitgeliefert werden, diese sind
vor dem herausfallen zu sichern.

Quetschgefahr Hiande/Fiif3e!

— Die Stationen diirfen nicht an oder gar unter den Aufstellfii3en gegriffen werden
erhohte Quetsch oder Einklemmgefahr.

— Beim Ablassen der Station ist darauf zu achten das keine Fiifse unter den
Aufstellfiien oder Rollen sind.
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Wird die Transportbox geoffnet, sind die gegebenenfalls zusatzlichen
Komponenten gegen herausfallen zu sichern und diese zuerst zu entnehmen.
Anschliefend kann die Transportbox entfernt/vollstandig gedffnet und die
Station entnommen und an Ihren Bestimmungsort gebracht werden.

Alle hervorstehenden Komponenten sind besonders zu beachten, Sensoren
oder dhnliche Kleinteile kdnnen bei unsachgeméaBem Transport sehr schnell
zerstort werden.

Uberpriifen Sie bitte den Halt aller Profilverbinder mit einem
Innensechskantschliissel GroBe 4...6. Die Verbinder kdnnen sich beim Transport
aufgrund von unvermeidbaren Vibrationen lésen.

© Festo Didactic 8175463
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7.2 Anwendungsszenarien

Die Roboterstation ist fiir folgende Anwendungsszenarien vorgesehen:

- Betrieb Standalone

- Betrieb an einem CP-Lab Transportband

- Betrieb am CP Applikationsmodul Ausgabe
- Betrieb an der CP-Factory Station Bypass

Fiir jedes Anwendungsszenario gibt eine ein Steuerungsprogramm, fiir das die Maschinensicherheit
evaluiert wurde. Bei Verdnderungen des Aufbaus oder Anderungen im Steuerungsprogramm muss die
Sicherheit durch den Betreiber neu festgestellt werden. Die Hersteller CE — Konformitatserklarung muss in
diesem Fall neu evaluiert werden.
Bei Anwendungsszenarien in Verbindung mit CP Stationen muss die Sicherheitsebene cell_behind entfernt

werden.

7.2.1 Legende

Markierung

Bedeutung

Sicherheitsbereich um die Roboterstation.

Innerhalb des Sicherheitsbereich diirfen sich beim Betrieb des Roboters keine unbefugten Personen aufhalten.

Wir empfehlen einem umlaufenden Bereich um die Roboterstation zu kennzeichnen. Fiir den Abstand sollte die

Arbeitsplatzgefadhrdungsanalyse herangezogen werden.
Bringen Sie eine geeignete Markierung am Boden an

A Gefahr durch Kollision mit dem Roboter!
Halten Sie sich nicht in diesem Bereich auf

Lagern Sie keine Gegenstande in diesem Bereich

Griiner Bereich
Arbeitsraum des Roboters — Normale Geschwindigkeit
v=250mm/s

A Gefahr durch Kollision mit dem Roboter!

Greifen Sie nicht in den Bewegungsbereich des Roboterarms

Roter Bereich / diese Ebene befindet sich ca. 4 cm iiber den Boxen
Arbeitsraum des Roboters — reduzierte Geschwindigkeit
v=160mm/s

A Gefahr durch Kollision mit dem Roboter!

Greifen Sie nicht in den Bewegungsbereich des Roboterarms

Anderungen vorbehalten

36
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7.2.2 Standalone Betrieb
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7.2.3 Betrieb an einem CP-Lab Transportband
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7.2.4 Betrieb an einem CP-Lab Transportband mit dem CP Applikationsmodul Ausgabe
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7.2.5 Betrieb an der CP-Factory Station ,,Bypass*

\
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7.2.6 Betrieb an der CP-Factory Station ,,Bypass* mit dem CP Applikationsmodul Ausgabe

N/
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7.3 Systemiiberblick

CP Lab Band, CP Factory Linear, CP Factory Weiche und CP Factory Bypass werden Grundmodul genannt.
Wird auf ein Grundmodul ein Applikationsmodul, z.B. das CP Applikationsmodul Muskelpresse montiert, so
entsteht eine Station.

Beispiel

Grundmodul, z. B. CP Lab Band Applikationsmodul, z. B. Station Muskelpresse
Muskelpresse

Werden mehrere Stationen hintereinander gesetzt, so entsteht eine Fertigungsstrafie.

p & &

Warentrager Palette Werkstiick

Auf den Gurtbandern der Grundmodule werden Warentrdger transportiert. Auf den Warentragern wiederum
werden Paletten mit fest montierter Werkstiickaufnahme platziert. Die Werkstiicke werden auf die
Werkstiickaufnahme gelegt oder von dort entnommen. Auch Paletten kdnnen in manchen Stationen auf
einem Warentrdger abgelegt oder von dort gegriffen werden.

Das typische Werkstiick einer CP Factory/Lab Anlage ist die grob vereinfachte Form eines Handys. Das
Werkstiick besteht aus Frontschale, Platine mit maximal zwei Sicherungen und Riickschale:

& &

Riickschale

Frontschale
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7.4 Das Modul Cobot UR3e

7.4.1 Allgemeines

Das Modul Cobot UR3e besteht aus einem Grundgestell und einem Roboter und einer Aufnahme fiir

2 Boxen. Die Aufnahme fiir die Boxen ist mit einem Schreib/Lese Identsystem bestiickt. Dieses Identsystem
stellt einen wichtigen Punkt des CP Factory Systems dar. Die Boxen werden mit den aktuellen Daten der zu
transportierenden Werkstiicke beschrieben. Alle fiir den Ablauf notwendigen Informationen werden hierbei
mit den Boxen mitgefiihrt und stehen an jeder Arbeitsposition zur Verfiigung.

Auf dem Grundgestell ist die Aufnahme fiir 2 Boxen, sowie ein kollaborativer 6-achs Roboter montiert. Der
Roboter ist fiir das Handling aller Prozesse innerhalb des Moduls zustandig. Als Greifer kommt ein speziell
geformter Vakuumgreifer zum Einsatz.

Die Station kann als Applikationsmodul an einer CP-Lab/CP-Factory Station betrieben werden um Unter- und
Oberschalen zwischen Band und Transportkisten zu transportieren.

Die Station kann sowohl a) freistehend als Roboter-Ubungszelle als auch b) neben einem CP Lab oder einer
CP Factory Transportstation eingesetzt werden.

Fall a): Im Arbeitsbereich des Roboters kénnen bis zu 2 Transportkisten KTB 300x400mm mit Inlays
passend fiir die CP Werkstiicke manuell platziert werden. In dieser Betriebsart kann die Station fiir
Programmieriibungen im Bereich Handhaben und Palettieren genutzt werden.

Fall b): Wird die Station neben einem CP Lab oder neben einer CP Factory Transportstation Bypass
eingesetzt, so kommt gegeniiber Fall a) noch folgende Funktion hinzu: Der Roboter kann auf iber das
Transportsystem ankommende Paletten zugreifen und Gehduseteile oder Leiterplatten auflegen oder
abnehmen. Es konnen auch Backcover lose auf Frontcover aufgelegt werden, was einem Montageschritt
entspricht.

e Quetsch- / Klemmgefahr
—  Greifen Sie nicht an den Roboterarm oder in den Bereich des Greifers

— Dader Bereich, in dem sich der Roboter bewegt nicht abgegrenzt ist von
Bereichen in denen sich Personen aufhalten, kann prinzipiell von ungewollten
Kollisionen zwischen Personen und Roboter ausgegangen werden.
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7.4.2 Verwendbare Werkstiicke des CP Systems

Frontschale Riickschale

Frontschale, alle verfiigharen Farben sind zuldssig

Riickschale alle verfiigbaren Farben sind zuldssig

7.4.3 Betrieb an einem Applikationsmodul Ausgabe

Wird das Modul an einem Applikationsmodul Ausgabe betrieben, gibt es keine Kommunikation zwischen
dem Modul Cobot und dem Applikationsmodul Ausgabe. Das Programm L6_SlidePick ist fiir diesen Betrieb
auszuwahlen.

Zwei Sensoren werden in diesem Fall an die Ausgaberutschen des Applikationsmoduls montiert und direkt
an der Steuerung des Roboters angeschlossen. Erkennt einer der Sensoren ein Werkstiick auf einer der
Rutschen, beginnt ein Automatikablauf am Roboter.

Abbildung dhnlich

Pos. Bezeichnung
1 Sensor Rutsche 1 wird am CIO der Roboter Steuerung angeschlossen
2 Sensor Rutsche 2 wird am CI1 der Roboter Steuerung angeschlossen
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7.4.4 Betrieb mit Werkerkollaboration/ML (machine learning)

Das Modul kann optional durch ein Kamerasystem erweitert werden. Hierfiir steht eine gesonderte
Bedienungsanleitung zur Verfiigung, Informationen die den Roboter betreffen sind in dieser
Bedienungsanleitung mit aufgefiihrt.

Abbildung dhnlich

Pos. Bezeichnung

1 ML-PC (MachineLearning)
2 Kamerasystem

3 Kameragalgen
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7.4.5 Aufbau

Abbildung dhnlich

Position Beschreibung

1 Roboter Universal UR3e

2 Vakuum Greifer

3 Position Box 1 links (unter der Box befindet sich ein RFID Sensor TF80)
4 Not-Halt Station links (F2-SF3)

5 Druckschalter Reset (51-F2-SF2)

6 E-Board

7 Position Box 2 rechts (unter der Box befindet sich ein RFID Sensor TF81)
8 Manometer

9 Hauptschalter (S1 QB1)

10 Pneumatik Wartungseinheit

11 Not-Halt Bedienleiste (S1-F2-SF1)

12 Controller eSeries (siehe folgende Seite)
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Abbildung dhnlich
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8 Inbetriebnahme

A Was im Folgenden fiir die Inbetriebnahme gilt, ist ebenso fiir die Wiederinbetriebnahme
giltig.

Die Station wird vormontiert geliefert.

Alle Anbauteile sind einzeln verpackt.

Alle Komponenten, Verschlauchungen und Verkabelungen sind eindeutig gekennzeichnet, so dass ein
Wiederherstellen aller Verbindungen problemlos moglich ist.

A Die allgemeinen Montageanweisungen konnen Sie der Betriebsanleitung lhres

Grundmoduls entnehmen. Es folgen hier nur spezifische Hinweise zur Station.

8.1 Arbeitsplatz
Zur Inbetriebnahme der Station benétigen Sie:

48

Die Station selbst

Ein Grundmodul CP Factory oder ein Grundmodul CP Lab Band fiir die Kommunikation zum System
(optional)

Einen Warentrager mit Palette und Werkstiick zur Ausrichtung des CP Applikationsmoduls (optional)
Einen bauseitigen elektrischen Anschluss im Raum, siehe Datenblatt.

Einen bauseitigen pneumatischen Anschluss im Raum, siehe Datenblatt.

© Festo Didactic 8175463



Inbetriebnahme

8.2 Erstmaliges Ingangsetzen

Vor dem erstmaligen Einschalten ist sicherzustellen, dass Folgendes wie vorgesehen installiert wurde:
Mechanische Befestigung, Ausrichtung, Standsicherheit

Elektrischer Anschluss

Signalverbindungen

Pneumatischer Anschluss

Sicherheitsrelevante Kennzeichnungen (Markierung m Boden)

Weitere organisatorische Manahmen, die die Sicherheit der Anlage betreffen

z.B. Unterweisungen

I

Nach dem Einschalten der Energie ist sicherzustellen, dass

1. Notauskreise funktionsfahig sind

2. Das Robhoterprogramm den erforderlichen Bewegungsablauf steuert

3. Die Geschwindigkeitsreduzierung an den Pick-/Place Positionen funktioniert.
4, Die Geschwindigkeitsreduzierung in den Sicherheitsebenen funktioniert.

e Gefahr durch Fremdstart!

Der Roboter kann tiber das UR3e Teach pendant (PolyScope) oder tiber externe

Signalisierung gestartet werden.
- Starten Sie den Roboter {iber das PolyScope Bedienfeld nur bei

A Sichtverbindung. Stellen Sie sicher, dass sich keine unbefugten Personen am

Roboter befinden.

— Inder Betriebsart Automatik miissen Sie stehts mit einer Bewegung des
Roboterarms rechnen

— Durch die optionale Gestensteuerung sind unvorhersehbaren Bewegungen des
Roboters moglich.

—  Greifen Sie nur in dem Bewegungsraum, wenn die visuelle Anzeige eine
Interaktion fordert.
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8.3 Sichtpriifung

Schéaden sind immer sofort zu beheben.

Die Sichtpriifung ist vor jeder Inbetriebnahme durchzufiihren!

Vor jedem Start der Station ist Folgendes auf sichtbare Schdaden und Funktion zu priifen:
e Elektrische Anschliisse

e Mechanische Komponenten und Verbindungen

e Not-Halt Einrichtungen

8.4 Sicherheitsvorschriften

Schéaden sind immer sofort zu beheben.

Die Station darf nur unter folgenden Voraussetzungen in Betrieb genommen werden:
e Dertechnische Zustand —mechanisch und elektrisch— der Station ist einwandfrei.
e Die Station wird bestimmungsgemaf eingesetzt.

e Die Betriebsanleitung wurde gelesen und verstanden.

e Alle Sicherheitseinrichtungen sind vorhanden und aktiv.

8.5 Sicherheitshinweis

Gefahr durch Quetschen / Klemmen von Kopf und Rumpf zwischen Roboterarm und
Kamerahalterung.

Oberkorper nicht zwischen Roboterarm und Kamerahalterung bringen. Oberkdrper muss
sich auBerhalb des Bewegungsradius des Roboters befinden.
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8.6 Vakuumventil Saugventil einstellen

8.6.1 Inbetriebnahme

e Stellen Sie sicher, dass im Transportbereich der Nutzlast: — sich niemand unter der Nutzlast befindet —
sich keine Fremdgegenstande befinden (z.B.: durch Schutzgitter).

e Vermeiden Sie lange Schlauchleitungen und grofie Volumen zwischen Nutzlast und Vakuumsaugdiise.
Ein grof’es Volumen fiihrt zu langen Evakuierungszeiten und moglichen Einstellfehlern am
Vakuumschalter.

e Beachten Sie bei der Einstellung der VADM())-... folgendes:

—die LED fiir den Schaltpunkt signalisiert den ordnungsgemafen Betrieb
—das Minimum des Vakuums (unterer Schaltpunkt) ist gro genug, um die Nutzlast sicher zu halten.
—hohe Vakuumwerte erhohen die Evakuierungszeit.

e Berlicksichtigen Sie auftretende Beschleunigungen, Fremdeinwirkungen etc. an der Nutzlast bei der

Einstellung der notwendigen Haltekraft.

Zur Einstellung der Grundstellung des Vakuumschalters bei VADM(I)-...-P/N:
e Drehen Sie die Potentiometer fiir:

=

—Vakuum-Schaltpunkt im Uhrzeigersinn auf Anschlag (Maximaleinstellung)
— Hysterese im Uhrzeigersinn auf Anschlag (Maximaleinstellung).
e Fiir alle Varianten:
1. Beliiften Sie die VADM..-... Dem Eingangsdruck sind folgende Grof3en zugeordnet:
— Luftverbrauch
—maximales Vakuum
—erzeugter Schallpegel
— Evakuierungszeit
2. Positionieren Sie die Vakuumdiise mit dem Saugnapf an der Nutzlast.
3. Bestromen Sie die elektrischen Anschliisse fiir die Vakuumerzeugung
mit Gleichstrom (Versorgungsspannung Ub = 24 V DC). Die Nutzlast wird durch das Vakuum angesaugt.

e Zur Einstellung des oberen Schaltpunkts (SP) bei VADM(l)-...-P/N
4. Schauen Sie, ob die Schaltpunkt-LED leuchtet. Andernfalls drehen Sie das Potentiometer fiir den
Vakuum-Schaltpunkt gegen den Uhrzeigersinn, bis die LED leuchtet. Das Erreichen des Sollwert-
Vakuums (oberer Schaltpunkt) l6st das Umschalten der Ausgédnge des Vakuumschalters aus.

e Bei VADMI-...-LS-P/N:
5. Priifen Sie, ob der Saugvorgang im Taktbetrieb ist (Taktbetrieb = Aus- und Einschalten der
Vakuumerzeugung). Andernfalls drehen Sie das Potentiometer fiir den Vakuum-Schaltpunkt gegen den
Uhrzeigersinn, bis die Vakuumerzeugung unterbrochen ist. Die Taktfrequenz ist ein Ma#R fiir die
Vakuum-Leckage an der Nutzlast (hohe Taktfrequenz = hohe Leckage).
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Zur Einstellung der Hysterese (unterer Schaltpunkt) bei VADM(I)-...-P/N

6. Entfernen Sie das Werkstiick. Falls die LED noch leuchtet reduzieren Sie die Hysterese gegen den
Uhrzeigersinn, bis die Schaltpunkt-LED erlischt. Priifen Sie anschliefend durch wiederholtes Entfernen
der Nutzlast, ob die Nutzlast sicher festgehalten wird und die LED wie folgt reagiert:

— LED leuchtet: Nutzlast angesaugt

— LED leuchtet nicht: Nutzlast entfernt.

Zum Abbau des Vakuums fiir alle Varianten:
7. Unterbrechen Sie die Stromzufuhr der elektrischen Anschliisse fiir die Vakuumerzeugung. Die
Vakuumdiise wird iiber den Schalldampfer entliiftet.

Bei der Vakuumduse mit AbwurfimpulsFunktion und Vakuumschalter (VADMI- ...-P/N)
Beriicksichtigen Sie, dass ein Drosselriickschlagventil den schnellen Abbau des Vakuums verhindert.
Durch Leckage (z.B. raue oder durchléssige Oberflichen) wird das Vakuum trotzdem abgebaut.

In Verbindung mit einer tibergeordneten Logik (z.B. SPS) kann bei VADM(I)-...- P/N (ohne Sparfunktion) die
Vakuumerzeugung im Bereich der Hysterese [von a) nach b)] unterbrochen werden (Sparfunktion = SF).
Diese Sparfunktion ist bei VADMI-...-LS- ... bereits integriert. Der ordnungsgemafie Saugvorgang wird durch
ein Meldesignal und zusétzlich durch die Schaltpunkt-LED bestatigt. Tritt eine Stérung auf (z. B. ein
abgefallenes Werkstiick), und das Vakuum sinkt 150 mbar unter den Einschaltpunkt fiir den Saugvorgang,
wird das Meldesignal (A) auf O gesetzt. Der Saugvorgang wird dabei nicht unterbrochen.

52

Zum beschleunigten Abbau des Vakuums, bei Vakuumdiise mit Abwurfimpuls-Funktion (VADMI-...):
8. Bestromen Sie die elektrischen Anschliisse fiir den Abwurfimpuls.

Das Vakuum wird durch einstromende Druckluft schnell abgebaut (Abwurfimpuls). Dadurch kénnen
Adhdsionskrafte abgebaut werden.

Die Intensitdt des Abwurfimpulses kann durch die Drosselschraube des Abwurfimpulses eingestellt
werden (Drehen gegen den Uhrzeigersinn erhoht die Intensitdt des Abwurfimpulses).
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9 Bedienung
9.1 Die Bedienelemente des Moduls Cobot UR3e

Position | Beschreibung

1 Not-Halt Schalter — S1-F2 SF1-
2 Reset Schalter — S1-F2-SF2

3 Manometer

4 Hauptschalter -S1 QB1

Das Teach Pendant (PH1) wird im Kapitel Roboter beschrieben.

© Festo Didactic 8175463 53



Bedienung

9.2 Prozessablauf / Programme

Die Initialbefiillung der Boxen muss vor jedem Programmstart ausgefiihrt werden. Wird die Station von MES
gesteuert, ist keine Initialbefiillung notwendig. In diesem Fall regelt das MES das komplette Handling.

Die Materialkisten werden von der Steuerung nicht erfasst. Es wird empfohlen die Kisten zu entnehmen bzw.
einzulegen, wenn sich der Roboterarm nicht im Bereich der Kisten befindet. Eine mégliche Bewegung des
Roboterarmes stellt keine Gefdhrdung dar, da permanent alle Sicherheitsfunktionen des Roboters aktiv
sind.

9.2.1 Programm L1_Standalone
Initialbefiillung: die linke Box ist mit Riickschalen befiillt; die rechte Box ist leer.

Ablauf

e Der Roboter befindet sich im Automatikbetrieb

e Der Werker driickt den Vakuumgreifer von links nach rechts

e Der Roboter entnimmt von der rechten Box eine Riickschale und stapelt sie in die linke Box.

e Driickt der Werker den Vakuumgreifer von rechts nach links, nimmt der Roboter ein Werkstiick aus der
linken Box und stapelt es in die rechte Box.

9.2.2 Programm L2_StandaloneML

Optional wenn ein ML System montiert ist.

Initialbefiillung: die linke Box ist mit Riickschalen befiillt; die rechte Box ist mit Frontschalen befiillt. Die
Lage der Werkstiicke ist zu beachten.

Ablauf

e Der Roboter befindet sich im Automatikbetrieb

e Der Werker driickt den Vakuumgreifer von links nach rechts

e Der Roboter entnimmt von der rechten Box eine Riickschale und bleibt in seiner Grundposition stehen.

e Der Bediener hélt eine offene Handflache in das Sichtfeld der Kamera.

e Istdie Hand vom ML System erkannt, legt der Roboter die Schale sensitiv auf die offene Handflache des
Bedieners ab. Bewegt der Bediener seine Hand, folgt der Roboter dieser Bewegung so lange, bis die
Handflache ruhig gehalten wird. Erst dann wird das Werkstiick auf die offene Handflache des Bedieners
abgelegt.

In folgenden Fallen fahrt der Roboter die Handposition nicht an, er bleibt stehen und eine
Meldung am Machine Learning PC erscheint.

e Die Hand ist zu nah iiber dem Tisch
e Die Hand ist auBerhalb vom Tisch
e Die Hand ist zu nah am Kamerahalter

e Driickt der Werker den Vakuumgreifer von rechts nach links, nimmt der Roboter ein Werkstiick aus der
linken Box — die weitere Vorgehensweise ist wie oben beschrieben gleich.
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9.2.3 Programm L3_StandaloneML

Optional wenn ein ML System montiert ist.

Initialbefiillung: die linke Box ist mit Riickschalen befiillt; die rechte Box ist mit Frontschalen befiillt. Die
Anzahl sowie die Lage der Werkstiicke ist unbedeutend, die Kamera erkennt die Werkstiicke.

Ablauf

Der Roboter entnimmt von der linken Box eine Riickschale und montiert Sie auf eine Vorderschale in der
rechten Box. Die Montage ist in 2 Schritte gegliedert. Im ersten Schritt muss der Werker den Greifer in die
gewiinschte Richtung driicken damit der Roboter startet.

Schritt 1 der Montage

e Druck von rechts nach links, der Roboter entnimmt eine rote Riickschale und féahrt in seine
Grundstellung

e Druck von links nach rechts, der Roboter entnimmt eine blaue Riickschale und fahrt in seine
Grundstellung

e Druck von vorne nach hinten, der Roboter entnimmt eine schwarze Riickschale und féahrt in seine
Grundstellung

e Druck von hinten nach vorne, der Roboter entnimmt eine weif3e Riickschale und féhrt in seine
Grundstellung

Ist eine Riickschale angesaugt und der Roboter ist in seiner Grundstellung angekommen, muss der Werker
den Greifer erneut in eine Richtung driicken.

Schritt 2 der Montage

e Druck von rechts nach links, der Roboter montiert die angesaugte Riickschale und montiert diese auf
eine rote Frontschale

e Druckvon links nach rechts, der Roboter montiert die angesaugte Riickschale und montiert diese auf
eine blaue Frontschale

e Druck von vorne nach hinten, der Roboter montiert die angesaugte Riickschale und montiert diese auf
eine schwarze Frontschale

e Druck von hinten nach vorne, der Roboter montiert die angesaugte Riickschale und montiert diese auf
eine weifle Frontschale
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9.2.4 Programm L4_cpSystem
Initialbefiillung: wird von MES gesteuert

Ablauf

e Der Roboter befindet sich im Automatikbetrieb

e Der Roboter entnimmt ein Werkstiick vom Transportband und legt dieses, je nach gewdahltem
MES-Parameter, in eine der Kisten ab.

e Der Roboter entnimmt ein Werkstiick, je nach gewdhltem MES-Parameter, aus einer Kiste und legt
dieses auf den Warentrdger auf dem Transportband ab.

9.2.5 Programm L5_cpSystemML
Optional wenn ein ML System montiert ist.
Initialbefiillung: wird von MES gesteuert

Ablauf

e Der Roboter befindet sich im Automatikbetrieb

e Der Roboter entnimmt ein Werkstiick vom Transportband und legt dieses, je nach gewdhltem
MES-Parameter, in eine der Kisten ab.

e Der Roboter entnimmt ein Werkstiick vom Transportband und legt dieses, je nach gewahltem
MES-Parameter, in der Hand des Werkers ab.

e Der Roboter entnimmt ein Werkstiick, je nach gewahltem MES-Parameter, aus einer Kiste und legt
dieses auf den Warentréager auf dem Transportband ab.

9.2.6 Programm L6_SlidePick

Optional wenn ein Applikationsmodul Ausgabe an einem Transportband montiert ist. (Sensoren miissen an
Applikationsmodul angebracht und direkt an die Steuerung des Robotes angeschlossen sein).
Initialbefiillung: beide Boxen sind leer.

Ablauf

e Der Roboter befindet sich im Automatikbetrieb

e Meldet einer der Sensoren das sich ein Werkstiick auf einer der Rutschen befindet, entnimmt der
Roboter dieses von der entsprechenden Rutsche und legt es in die linke Box an der rechten/hinteren
Position ab. Alle weiteren Ablagepositionen werden vom Roboter nacheinander angefahren um die
Werkstiicke abzulegen.
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9.3 Roboter einschalten

1. Alle NOT- Halt- Signalgeber sind nicht betdtigt bzw. aktiviert und entriegelt.
2. Hauptschalter einschalten

3. Reset Taster an Bedienleiste driicken

4. Power Button an Bedienpanel des Roboters driicken

Move Robot Into Position.

Amerse, T DRSS U NOT e SRR G the DaTk GF T LRACT) DTSN L3 Oer IV 1T IPEVITANE ShavT Hemae the DTN t aort
P Marusl 1= reree the refrd reo aoetion marudy

A Warhl POur aytand i et 10 Ja0 et the restadal oy tae
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5. Die Steuerung des Roboters bootet

UNIVERSAL ROBOTS
5.9

6. Druicken Sie auf den ,,Go to initialization screen* Button.

WE 2+ Q6

M“

ROBOT EMERGENCY STOP

4'T’ System Emergency Stop

Paylcad |

S re Ot Qoo sted, 00 19 bog Lab Report dete 24X

WO to initislizatxaon scresn ’ - Not now
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7. Driicken Sie den ON Button.

Power wyoomg nan o srake weives
(<=3 20 20w mn Opwationd

. ON ® OFF

Corlml rabd i on w00 e lond wre oo stud wss e ON Sa28n Lo wles
':-:' 0 r-'Ir ;"|v-:» -
' ACINO Fphined & 1500 10 oty vyl th YA N foptied
Active Payioed W Payied -

Payiosd

Poww Hostng netat Brake (=
oh e Seleare Oparien

® on @ OFF

1  Acthe Pypoadk
Active Paylaad

Payoad
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9. Driicken Sie auf den ,,START“ Button.

chtung der Gefahrenbereich des Roboterarms muss frei sein.

@ START @ OFF

1 Wamng' Stand chear of the rooct when starting &

1 Actve Papiond & Lead 1o temmoranty Gyevwee the vt on My

Active Paylosd v Paynad v

Paylosd

® - e - X X -

10. Der Roboter fiihrt seine Referenzfahrt aus.
11. Der aktuelle Schritt wird im Feld Roboterstatus angezeigt.

60
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12. Driicken Sie die Exit Taste um die Initialisierung abzuschliefen und diese Ansicht zu verlassen.

mE 2 0H

Active Poytoed W~ Poyiced bl Y!‘

12

13. Das vorgewdhlte Programm wird hier angezeigt. Soll ein anderes Programm gestartet werden, siehe
Beschreibung Programmwechsel.
14. Driicken Sie die Pfeiltaste (Play) um das vorgewahlte Programm zu starten.

13 (S it
Stopped
Rabot Age
14
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15. Driicken Sie die Taste Play vom Anfang des Roboterprogramms.

L1_Standalone

Stopped

Aobot Age

15

iy from neginning

4 15 38 13 Aobot Program

0.

16. Wenn sich der Roboter nicht in der Ausgangsposition befindet, wird der folgende Bildschirm angezeigt

17. Driicken Sie die 18: HOME_POS Button um den Roboter zu bewegen, Button muss gedriickt bleiben bis
der Roboter in der Grundstellung ist. Es ist darauf zu achten das sich der Roboter in keinem
Kollisionsbereich (z.B. am CP Lab Band) befindet. Sollte dies der Fall sein, ist der Roboter Manuell aus
diesem Bereich zu verfahren. (Siehe Beschreibung manuell verfahren)

= AN T

Move Robot into Position.

Hold dovwn Mave rooot to' to perform the mavemest snown Koegoe the utton 1o abon
Fush Marual 7o mave ™a rebot Imo posTion manuaty

Move robot to 1 7
18: HOME POS

Manual

£ Cancel
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18. Driicken Sie nun die Play from: Roboterprogramm-Taste um das Programm zu starten.

°Plny Program

m chot oW 3 The TarQst pestian, & wal STt moving wihan yau press Yoy

Play fram: l 8
Robot Program

. St e of the robel. when youl Bress Py

) Canced

@ v~ . 000 o

19. Jetzt befindet sich der Roboter im Automatikbetrieb.

Vanables
Varisbie - Value
BG22 VacuamiOK 2
L2_StandaloneML E:‘,,,_,,';,w_ 0 »
\ 576, 1.57856]
FR ComTarget 2 26
5
0
Running 1
13
11
12
17
18R _PebPalinside 8 v

4 15 42 49

O Show Wayports

O Runmnng

Beispiel
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9.4 Modul ausschalten
1. Driicken Sie den Power Button (1) am Kontrollpanel des Roboters

Move Robot into Position.

Fmaane, THO YRS W3 PR the SRS Gt Sarcx Gf 11 CAaT) PR 15 Sy T I IGVITTEE shown. Semene the Sure b3 et
Puah Nt tu move e ro0ot VS Doetidn manuel).

. Wttt Nuas pegad ' S8t 11 2 O 0o (e rotatel 0f L)

2. Power off Button driicken.

Value
BER2_VacuumGK 2
L2_StandaloneML BulferPos . 0 =
Buffer 1 W-0A45042, 0 24576, -0.00143, -0 00234, 0 00378, -1 57658]
Buffer 3 PE-0AS30E -0.1145%, .000236, 0.00534, 000031, -1 51171
Cychfnd Fasa
FIR CamTarget x 24
FIR Camlarget ¥ n
FIR Camlorget 2 %
IF_AR w0 5
Running

Frogram stae vil B savad before rezaring/nowering off tre [
ropct

l ‘ Power off \ Restert I[ Cancel

18R PatechBtopper 17
IFRL_P sy o E]

IBR_PooPangide 3 s

O Show Waypdints

3. ML PC muss geregelt herunter gefahren werden
Hauptschalter ausschalten
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9.5 Weitere Bedienfunktionen am Roboter-Teach pendant

9.5.1 Programm wechseln / editieren

Wenn Sie das Programm des Roboters wechseln/editieren wollen, gehen Sie wie folgt vor:
1. Klicken Sie auf den Open Button

2. Klicken Sie auf den Program Button

@E 2+ Q6

L1 _Standalone

Stopped

4 15 36 49

3. Indiesem Bereich kann das gewiinschte Programm ausgewahlt werden.
4, Klicken Sie auf den Open Button um das Programm zu 6ffnen.

1l - PR AR T

4 §
e R
|
u ]

a

i

i

,
=
1]
‘i
.
A
-._
o

1 Srandavre.rp

7_StardalreM, urp
L3 ErancoloreM. urp

L& _cpSysiemue

PEERORN ?;
W

LS cpSysterML up

L6 SIPEKUTD

Flienam Fter
L6_SlidePick.urp Lryversal Roocts Program lies -

Open = o }]

O System Cmergency Stop
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9.5.2 Script

Fate

B MairGcript scrpt
B ML Script.script
B L8P script
Fllename

L
Fier
Al Fles v
‘ Open ‘ Cancel .

O Normal

In diesem Bereich liegen die Script Dateien. Die Script Dateien sind Hilfsprogramme die aus den

Hauptprogrammen aufgerufen werden.

Folgende Script Dateien stehen zur Verfligung:

Mainscript.script

Beinhaltet Hilfsfunktionen die von allen Programmen verwendet werden.
z.B. das Werkstiick ansaugen; Sensoren zu iiberpriifen; Status LED setzen
MLSricpt.script — wird nur geladen wenn ML auch verwendet wird

Beinhaltet die Funktionen fiir die Werkerkollaboration.

z.B. die Kommunikation mit dem ML-PC.
UBPScript.script

Beinhaltet das User Based Programm, es wird bei jedem Programmstart initialisiert und enthalt alle

globalen Variablen.
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9.5.3 Roboterfunktion Move
1. Wenn Sie den Roboter manuell bewegen wollen, wechseln Sie in den Bewegungsmodus

2. Indiesem Bereich ist es moglich, den Roboter mit den Pfeiltasten in X, Y, Z zu bewegen (translatorische
Bewegung).

3. Mitdem
- Home Button kann der Roboter in seine Ausgangsposition gefahren werden
- Align Button
- Freedrive Button ist es moglich, den Roboter von Hand in die gewiinschte Position zu bewegen - Taste
gedriickt halten.

4. Indiesem Bereich ist es moglich, den Roboter mit den Pfeiltasten in X, Y, Z zu drehen
(Rotationshewegung).

5. Indiesem Bereich wird die Werkzeugposition angezeigt.
In diesem Bereich ist es moglich, den Roboter in jeder seiner Achsen zu bewegen (achsenspezifische
Bewegung).
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9.5.4 Roboterfunktion 1/0
1. Wenn Sie Ein- und Ausgédnge des Roboters ansehen, bzw. steuern wollen, wechseln Sie in den |/0
Mode.

Ansog Input Tool Cigital input Tooi Digital Output
aiog rE0} R s - 0 1 e000L

oV v
asog il -v Votee W —

o™ 10V
Anxog Cutput Tool Analog loput

B A 115200
sy 240 ‘ L v Pary None
A 00 ma,
" One

g o4l @ L% | R ise 0 1.%0

200 mA

2. Indiesem Bereich ist es moglich, die konfigurierbaren Eingénge des Roboters zu beobachten. (Felder
sind blau hinterlegt wenn der Eingang aktiv ist.
0-5 sind aktuell nicht belegt
E-Stop — Not-Halt aktiv / doppelt gesichert
E-Stop — Not-Halt aktiv / doppelt gesichert
3. Indiesem Bereich ist es moglich, die konfigurierbaren Ausgénge des Roboters zu betdtigen und zu
beobachten. (Felder sind blau hinterlegt wenn der Ausgang aktiv ist)
0-2 sind aktuell nicht belegt
Col_Bit_0 - Status LED Bit 0 (Siehe Tabelle Status LED)
Col_Bit_1 — Status LED Bit 1 (Siehe Tabelle Status LED)
Col_Bit_2 - Status LED Bit 2 (Siehe Tabelle Status LED)
E-Stop — Not-Halt aktivieren / doppelt gesichert
E-Stop — Not-Halt aktivieren / doppelt gesichert
4. In diesem Bereich ist es moglich, die digitalen Ausgédnge des Roboters zu betdtigen und zu beobachten.
(Felder sind blau hinterlegt wenn der Ausgang aktiv ist)
0-1/4-7 sind aktuell nicht belegt
MB22_GrpAirln — Vakuum an Greifer einschalten
MB23_GrpAirOut — Vakuum an Greifer ausschalten
5. Indiesem Bereich ist es moglich, die digitalen Eingdnge des Roboters zu beobachten. (Felder sind blau
hinterlegt wenn der Eingang aktiv ist.
BG20_WPatSlide1 (nur bendtigt wenn Modul an einem CP-AM-OUT betrieben wird)
BG21_WPatSlide2 (nur bendtigt wenn Modul an einem CP-AM-OUT betrieben wird)
BG22_VacuumOK
3-7 sind aktuell nicht belegt
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9.6 Bedienung HMI an einem CP-Lab Transportband

Wird eine Cobot Station an einem CP Lab Transportband betrieben, gibt es hierfiir verschiedene Anzeigen
am HMI des Transportbandes, diese sind im Folgenden beschreiben. Alle weiteren Anzeigen des HMI sind

dem Transportband zugehorig und werden in der Betriebsanleitung des Transportbandes erldutert.

9.6.1 Bedienart Einrichten

Applikation

Bedienung

Im Einrichtbetrieb konnen samtliche Sensoren angezeigt und Aktoren vom HMI aus angesteuert werden.
Dies wird zur Fehlersuche oder bei der Inbetriebnahme eingesetzt. Es sind nur die fiir den UR5 notwendigen
Seiten erlautert, alle weitere Funktion des HMI sind im Handbuch des CP-Lab Transportbandes aufgefiihrt.

FESTO

CP Lab
Band

Cobot URS
- Applikation

-» Band

~» Stopper
- Pufferplatz 1

| Einrichten - Applikation

Ennchten 10.05.2019

Default-Mode l 16:12:20

Home B Einrichten \h Parameter % System ¢
lelParReq I | xAutoInt l Verbinder | xReady I 4

-\A —
&t

Wiederholea

)\_@ XAULOSTRrtPTg

=

i

Prog. Nr. 1

!

Pufferplatz
5 Pufferplatz 2 . i N —2
1 T [ xasra Kistenpos, 6
Imlllﬂlﬂll “l Riltkgabewert 1
Override ext.Mode
IReduoed Mode | Ak |6
2 109% 25% S09% . 106
Beschreibung Riickgabewert
3 Betriebsstunden ) 7

Positionsnummer

ken Warentrager am Stopper verfugbar

lD |1 |18]10|A".-‘ I

Beschreibung

1 Anzeige Roboter Ausginge / von Roboter zu SPS (griin wenn aktiv)

xAllParReq — Alle Parameter sind angefragt

xPowerlsOn — Alle Antriebe sind aktiv

xProgRunning — ein Programm wird ausgefiihrt

xPalletAv — Palette ist verfiigbhar

XWpAv - Ein Werkstiick ist verfligbar

xRobArmHome — der Roboter befindet sich in seiner Home Position

Running — der Robter ist aktiv

Reduce Mode — der Roboter bewegt sich mit eingeschrankter Geschwindigkeit

2 Anzeige Roboter Eingédnge / von SPS zu Roboter (blau wenn aktiv)

xAutolnit — Roboter wird gerichtet

xAutoStartPrg — Roboterautomatik ist gestartet / Programm lduft in einer Schleife
xStartProg — Roboterprogramm ist gestartet / Programm lduft Schrittweise

xPauseProg — Roboterprogramm pausieren / Programm l&uft an der gestoppten Stelle weiter
xStopProg - Roboterprogramm stoppen / Programm wird neu gestartet

xAllParValid — Alle Roboterparameter sind giiltig
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Positionsnummer

Beschreibung

Betriebsstundenzahler

Roboter steuern (blau wenn aktiv)

Verbinden — mit der Drive Unit verbinden
StarteProg. — das Roboterprogramm starten
xReady — der Roboter ist bereit

xBusy - der Roboter ist beschéftigt
xConnected — Verbindung Drive Unit hergestellt
iStep — Anzeige des aktuellen Schrittes

Programm Nummer — Programnummer wie in der Drive Unit
Pufferplatz — Box 1 oder 2.

Kistenposition — Position innerhalb der Kiste

Wiederholen — erneut versuchen

Exit Cycle —den aktuellen Zyklus beenden

Riickgabewert — Riickgabewert des Roboterprogramms

Override Ext. Mode — hier kann die Overridegeschwindigkeit eingestellt werden.

Es stehen 10 / 25 / 50 / 100% zur Verfiigung, rechts wird der aktuell ausgewdhlte Override angezeigt.

Textliche Beschreibung des Riickgabewerts
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Pufferplatz 1

FESTO Einrichten - Pufferplatz 1 == N

CP Lab Default-Mode | 16:14:41

Band : Al
Cobot URS Home B Einrichten h Parameter @ | System -&

- Applikation

~» Band [
1 - Stopper S
oX aten
nis
~=» Pufferplatz 1
Tag erkannt
, ONo: +0
2 - Pufferplatz 2 (B0
OPos: +0
. Box 3
ch 1 ARty —
Daten v iD: ‘8
Fehler
Dater : Wy v
|Gscher i S20 ZekUbertauf

Positionsnummer | Beschreibung

1 Bereich Box 1 RFID Daten
MES Mode: Anzeige der Auftragsdaten
Default Mode: Anzeige des RFID Zustands

2 Bereich Box 1 RFID Daten beschreiben und auslesen

initialisieren: RFID Daten auf null setzen

lesen: RFID Daten auslesen

schreiben: aktuelle Daten auf RFID schreiben

Daten léschen: alle Daten in der Eingabemaske werden geldscht — nicht direkt auf dem RFID (fiir eine einfachere
Eingabe)

3 Anzeige des RFID Lesezustands
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Pufferplatz 2
FESTU R 10.05.2019
Einrichten - Pufferplatz 2 L
CP Lab @ 16:16:19
Band = - _ R . i
Cobot URS Home B | Einrichten \h Parameter % System #
- Applikation
- Band L
1 -» Stopper !
P Box RFID Daten
Pufferplatz 1 X
» " fag erkannt
ONo: +0
Pufferplatz 2 2580
2 > - Beret
OPos: +0
ibe Box Axtiv 3
o Box 1D: +8
Felvier
Laten . +
lOsch BoxENe: < Zetliberlauf
Positionsnummer | Beschreibung
1 Bereich Box 2 RFID Daten
MES Mode: Anzeige der Auftragsdaten
Default Mode: Anzeige des RFID Zustands
2 Bereich Box 2 RFID Daten beschreiben und auslesen

initialisieren: RFID Daten auf null setzen
lesen: RFID Daten auslesen
schreiben: aktuelle Daten auf RFID schreiben

Eingabe)

Daten léschen: alle Daten in der Eingabemaske werden geldscht — nicht direkt auf dem RFID (fiir eine einfachere

3 Anzeige des RFID Lesezustands
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9.6.2 Bedienart Parameter
Untermenii Transitionen

FESTO ‘ Parameter - Transitionen

Einrichten \ 10.05.2019
Defauft-Mode I‘ 16:18:33

CP Lab
Co:: tn fJRS ‘Home ﬁ‘ ‘Einrichten h’ ‘Parameter %' System #
|> Applikation | [ Nr. [ oo [Apokaton )T~ © - Parameter © | Endeustend
‘—) Transitionen ‘ Init keine 0 0 0 0 1 0
‘-) Band, Stopper{ 1 ! v - 1 1 0 2 20
2 2 v 1 1 2 0 3 30
3 3 v 1 2 1 0 1 40
4 0 0 0 0 0 0 0
5 0 0 0 0 0 0 0
6 0 0 0 0 0 0 0
7 0 0 0 0 0 0 0
8 0 0 0 0 0 0 0
9 0 0 0 0 0 0 0
10 0 0 0 0 0 0 0

© Festo Didactic 8175463 73



Bedienung

74

9.6.3 Ablaufbeschreibung Automatik an einem CP-Lab Transportband

1.

1.
2.
3

N ow o~

Ein Automatikablauf wird gestartet

Stopper am CP Lab Band werden eingefahren

Werkstiick wird im Umlaufbetrieb transportiert

Fahrt nun ein Warentrdger in das Modul/Applikationsmodaul, fiihrt diese Ihren Automatikablauf durch.
Der Ablauf des Moduls/Applikationsmoduls wird allerdings nur dann gestartet, wenn die Operation in
MES fiir diese Ressource bestimmt ist und die Ressource diese Operation auch ausfiihren kann.

Die Anzeigen Busy wird aktiv.

Wahrend dieser Zeit wird der Automatikablauf in der Applikation ausgefiihrt.

Die ndchste Ressource und die Operation werden auf den RFID Chip geschrieben

Ist das Modul/Applikationsmodul fertig, wechselt die Anzeige wieder auf den Ursprungszustand und der
Stopper wird eingefahren

Der Warentrdger fahrt aus der Arbeitsposition und steht weiteren Modulen/Applikationsmodulen zur
Verfiigung.

9.6.4 Ablaufbeschreibung Takt Ende

1.
2.
3.

Ein Automatikablauf ist aktiv

Die Taste Takt Ende driicken

Das Modul/Applikationsmodul fiihrt Ihren Ablauf zum Takt Ende aus. Wahrend dieser Zeit ist die Taste
Takt Ende rot hinterlegt.

Die Stopper werden ausgefahren

Die Transportbander bleiben stehen
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9.7 Parameter (COBOT)

Abbildung dhnlich

Default: Es ist kein Defaultmode fiir das Modul verfiigbar.

MES:
Operation Parameter- Beschreibung
Nr. Name Nummer
310 Programm 1 Programmnummer
starten Begrenzung: 0, Wert: 1, veranderbar
2 Pufferposition
Begrenzung: 0-2, Wert: 0, zur Laufzeit
3 Kistenposition
Begrenzung: 0-10, Wert: 0, zur Laufzeit
4 Offset X
Begrenzung: -20 - +20, Wert: -15, verdnderbar
5 Offset Y
Begrenzung: -20 - +20, Wert: 0, verdnderbar
6 Offset Z
Begrenzung: -20 - +20, Wert: -20, verdnderbar
7 Werkstiick

Begrenzung: 0, Wert: 120, verdanderbar
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10 Komponenten

10.1 Universal Robots UR3e
Der Roboter ist fiir das Handling der Werkstiicke zustandig.

UR3e / Abbildung dhnlich
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10.1.1 Controller E-series

Abbildung dhnlich
Der Controller ist die Steuerung fiir den Roboter.
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10.1.2 Teach Pendent Roboter

Abbildung dhnlich

e Das Teach Pendant dient zur Bedienung des Roboters.

e Bei Steuerung des Roboters {iber das Teach Pendant muss der Roboter steht eingesehen werden
kdnnen.

e Das Teach Pendant darf nie im Arbeitsbereich des Roboters liegen. Verwenden Sie die vorgesehene
Halterung.
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10.1.3 E/A Schnittstelle Roboter

Eingdnge
Sensor . Input/Out Robot start
Variable Name Type Comment
Name put Address/Value
BG20 BG20_WPatSlide1 INPUT CIN_O Bit Workpiece on slide 1 available
BG21 BG21_WPatSlide2 INPUT CIN_1 Bit Workpiece on slide 2 available
o
S | BG22 GB22_VacuumOK INPUT CIN_2 Bit Vacuum OK
=]
3 NA INPUT CIN_3 Bit Not used
o
S NA INPUT CIN_4 Bit Not used
o
g NA INPUT CIN_5 Bit Not used
c
S NA INPUT CIN_6 Bit Not used
. . X Automatically initialize the
DI_Autolnit INPUT GP_Bit_In[0] Bit
robot/break release
. X Automatically start the default
DI_AutoStartPrg INPUT GP_Bit_In[1] Bit .
program in run tab
Start Program INPUT GP_Bit_In[2] Bit Start the selected program
Robot State Pause Program INPUT GP_Bit_In[3] Bit Pause the current running program
Info Region . K .
Stop program INPUT GP_Bit_In[4] Bit Stop the current running program
DI_AllParValid INPUT GP_Bit_In[5] Bit All the parameters transmitted is valid
DI_RetryStep INPUT GP_Bit_In[6] Bit Retry the failed step
DI_ExitCycle INPUT GP_Bit_In[7] Bit Exit the current execution cycle
Reserve_RobStatel 8-19 Reserved for future expansion
. Program number to be executed on
GI_RunProgNo INPUT GP_int_In[0] Int
the robot
Gl_BoxNo INPUT GP_int_In[1] Int Box number to pick the part from
Gl_BoxPosNo INPUT GP_int_In[2] Int Box position number to pick part from
. Free parameter 3 used in robot
Robot Gl_Parameter3 INPUT GP_int_In[3] Int
. program
Variable
Info Region . Free parameter 4 used in robot
Gl_Parameter4 INPUT GP_int_In[4] Int
program
. Free parameter 5 used in robot
Gl_Parameter5 INPUT GP_int_In[5] Int
program
. Free parameter 6 used in robot
Gl_Parameter6 INPUT GP_int_In[6] Int
program
o NA INPUT GP_Bit_In[23] Bit Not used
o
£ 5 NA INPUT GP_Bit_In[24] Bit Not used
c
§ = NA INPUT GP_Bit_In[25] Bit Not used
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Ausgdnge
Sensor ] Input/Out Robot start
Variable Name Type Comment
Name put Address/Value
NA OUPUT C0_0 Bit Not used
NA OUPUT C0_1 Bit Not used
MB22 GrpAirin OUPUT C0_2 Bit Switch on vacuum at gripper
o
S | mB23 GrpAirOut OUPUT C0_3 Bit Switch off vacuum at gripper
=]
3 NA OUPUT CO_4 Bit Not used
o
S NA OUPUT o5 Bit Not used
o
g NA OUPUT co_6 Bit Not used
c
S NA OUPUT €o_7 Bit Not used
. . Request the PLC to send all the
DO_AllParReq OUPUT GP_Bit_out[0] Bit
parameters
Robot State
Info Region Reserve_RobStatel OUPUT 1-25 Reserved for future expansion
DO_IsRbtArmHome OUPUT GP_Bit_out[23] Bit Robot arm is in Home position
Robot
Variable Info GO_ReturnCode OUPUT GP_int_Out[0] Word Return code of the robot
Region
° NA OUPUT GP_Bit_Out{23] Bit Not used
o
g 5 NA OUPUT GP_Bit_Out[24] Bit Not used
c
= NA OUPUT GP_Bit_Out[25] Bit Not used
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10.1.4 Riickgabemeldungen

Return codes Var_Name

Description

Var_NoCarrier

No carrier at stopper position

2 Var_PlaceColl Collision during placing the workpiece

3 Var_PickColl Collision during picking the workpiece

4 Var_UnknownProg Unknow program number started

11 Var_UndefBoxNo Undefined box number requested

12 Var_UndefBoxPos Undefined box position number reqested
13 Var_NoPartInBox No part found at the box position to grip

10.1.5 Roboterpositionen

Die Arbeitsposition fiir MRK Anwendungen befindet sich vor den Kisten.
Die Arbeitsposition fiir Bedienen befindet sich am Bedienpanel

Der Aufenthalt im Bereich des Roboters auBerhalb der Arbeitsposition ist nicht gestattet.
Bringen Sie geeignete Bodenmarkierungen oder Zugangsbeschrankungen an.

Im Arbeitsbereich darf sich nur eine Person aufhalten.

Bei Interaktion mit dem Roboter ist der Roboter stehts zu Beobachten.
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10.1.6 Roboterpositionen Stand alone

Abbildung dhnlich

Nr. Beschreibung

1 Position Werkstiick 1 in Box 1 / Pos_Box1WP1
2 Position Werkstiick 2 in Box 1 / Pos_Box1WP2
3 Position Werkstiick 7 in Box 1 / Pos_Box1WP7
4 Grundposition Roboter / Pos_Home

Die Grundposition des Roboters muss nicht geteacht werden.

Position 1-3 werden im Teachvorgang nacheinander abgefragt und konnen geteacht werden. Die Positionen
in Box 1 und Box 2 sind identisch, die Auswahl der jeweiligen Box wird beim Teachvorgang vorgenommen,
(siehe Roboterpositionen teachen) werden geteacht, alle weiteren Positionen in der Box werden berechnet.
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10.1.7 Roboterpositionen am CP-Lab Transportband

Abbildung dhnlich

Nr. Beschreibung

1 Position Werkstiick 1 in Box 1 / Pos_Box1WP1
2 Position Werkstiick 2 in Box 1 / Pos_Box1WP2
3 Position Werkstiick 7 in Box 1 / Pos_Box1WP7
4 Grundposition Roboter / Pos_Home

5 Position am Stopper / Pos_Stopper

Die Grundposition des Roboters muss nicht geteacht werden.

Position 1-3 werden im Teachvorgang nacheinander abgefragt und kdnnen geteacht werden. Die Positionen
in Box 1 und Box 2 sind identisch, die Auswahl der jeweiligen Box wird beim Teachvorgang vorgenommen,
(siehe Roboterpositionen teachen) werden geteacht, alle weiteren Positionen in der Box werden berechnet.
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10.1.8 Roboterpositionen am CP-Lab Transportband mit Applikationsmodul Ausgabe

Abbildung dhnlich

Nr. Beschreibung

1 Position Werkstiick 1 in Box 1 / Pos_Box1WP1

2 Position Werkstiick 2 in Box 1 / Pos_Box1WP2

3 Position Werkstiick 7 in Box 1 / Pos_Box1WP7

4 Grundposition Roboter / Pos_Home

5 Position am Applikationsmodul Ausgabe Rutsche links
6 Position am Applikationsmodul Ausgabe Rutsche rechts

Die Grundposition des Roboters muss nicht geteacht werden.
Position 1-3 werden im Teachvorgang nacheinander abgefragt und kdnnen geteacht werden. Die Positionen
in Box 1 und Box 2 sind identisch, die Auswahl der jeweiligen Box wird beim Teachvorgang vorgenommen,

(siehe Roboterpositionen teachen) werden geteacht, alle weiteren Positionen in der Box werden berechnet.
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10.1.9 Roboterpositionen an CP-Factory Station Bypass

Abbildung dhnlich

Nr. Beschreibung

1 Position Werkstiick 1 in Box 1 / Pos_Box1WP1
2 Position Werkstiick 2 in Box 1 / Pos_Box1WP2
3 Position Werkstiick 7 in Box 1 / Pos_Box1WP7
4 Grundposition Roboter / Pos_Home

5 Position am Stopper / Pos_Stopper

Die Grundposition des Roboters muss nicht geteacht werden.

Position 1-3 werden im Teachvorgang nacheinander abgefragt und kdnnen geteacht werden. Die Positionen
in Box 1 und Box 2 sind identisch, die Auswahl der jeweiligen Box wird beim Teachvorgang vorgenommen,
(siehe Roboterpositionen teachen) werden geteacht, alle weiteren Positionen in der Box werden berechnet.
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10.1.10 Buffer-Position Teachen
Zum Teachen einer Position ist das TeachWerkstiick erforderlich.

TeachWerkstiick
Um das Werkstiick anzusaugen werden nur die Bohrungen 1+2 bendétigt, 3+4 werden nicht beriicksichtigt.

| —— ' o :-;u:<;»~"-:u-:( +
1/ tine e fife 1 e
® Plarw ® 8

2

3 |

>
< _,_/"
0‘~au:--r ok of v | Edit Moue Pere 1 Teach this m—+——3

1. In Funktion Installation wechseln
2. Unter Features, die gewiinschte Position auswahlen z.B. Buffer_1
3. Teach this plane Button driicken Step 1/5 6ffnet sich
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4, Hier wird die Reichenfolge der zu teachenden Punkte angezeigt.
5. Next Button driicken um zum néchsten Schritt (Step2/5) zu gelangen.

A=) EClART

Plane Teach-n
THS wiza 1o
F Pare
1 ” 4
oetive Xeax
3-Twrect ¥ Posth
® crygn o
,
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)
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Y. axis .
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Steps (2/5) - Origin

Plene . ax

Ser Poston 1 to defre the Crighh

@ oon
@ Poarhe Xooxe
c—“, 6
hange Position T
Drecton of Poslive E = ¢
® Yomnis —_— 7
Move hare
Plana nrevew

Die Origin Position befindet sich vorne links in der Box.

6. Soll die Position neu angefahren und verandert werden, driicken Sie den Change Position Button. Die
Funktion Move wird aufgerufen und die Position kann neu angefahren/geteacht werden. (siehe
folgendes Bild — gilt fiir alle folgenden Schritte)

7. Soll der Roboter, (z.B. zur Kontrolle der Position) an diese Position gefahren werden, driicken sie den
Move here Button. Der Button muss gedriickt bleiben bis der Roboter die Bewegung komplett
ausgefiihrt hat. (gilt fiir alle folgenden Schritte)

8. Next Button driicken um zum ndchsten Schritt (3/5) zu gelangen.
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9. Der Roboter hat in die Move Funktion gewechselt — Positionen kénnen nun manuell angefahren werden.
10. In diesem Bereich ist es moglich, den Roboter mit den Pfeiltasten in X, Y, Z zu bewegen (translatorische
Bewegung).
11. Mit dem

12.

13.

14.

15.

- Home Button kann der Roboter in seine Ausgangsposition gefahren werden

- Align Button

- Freedrive Button ist es moglich, den Roboter von Hand in die gewiinschte Position zu bewegen - Taste
gedriickt halten.

In diesem Bereich ist es moglich, den Roboter mit den Pfeiltasten in X, Y, Z zu drehen
(Rotationshewegung).

In diesem Bereich wird die Werkzeugposition angesagt.

In diesem Bereich ist es moglich, den Roboter in jeder seiner Achsen zu bewegen (achsenspezifische
Bewegung).

Ist die Position neu angefahren, wird dies mit dem OK Button bestétigt.
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Plane * 0 K .
mmE Steps (3/5) - Positive X-axis
@ox

Set Postion 2 ta define the Positive X-ads

Plane
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Change Fosition l
Orecton of Pastye — = 3
@ :
Y anis
Move hers I

Plane proview

Die Position um die positive X-Achse zu teachen befindet sich vorne rechts in der Box

16. Next Button driicken um zum néchsten Schritt (4/5) zu gelangen.

90 © Festo Didactic 8175463



Bedienung

Steps (4/5) - Direction of Positive Y-axis
Puans @ox

Set Pration 320 defne the crection of the Positive Y.ads

. Criga "

@ Powtive X s c . 4

@ Crecrion of Pearie Yoasis | Change Position )

Plans preview

18

!

. Previaus Next .

Die Position um die positive Y-Achse zu teachen befindet sich hinten links in der Box

17. Next Button driicken um zum néchsten Schritt (5/5) zu gelangen.
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Plane Tesch-in. Steps (5/5) - Plane preview

@ Orecren of Pasese ¥ sk

Plane praview

‘Prewous f . ! OFlrﬁnh ’ Cancel -——12
e

19. Finish Button driicken um den Teachvorgang mit den neuen Positionen zu speichern.

@ = - ——s 00O

18. Cancel Button driicken um den Teachvorgang abzubrechen.
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10.1.11 Position Transportband Teachen
Zum Teachen der Transportbandposition gilt der prinzipiell gleiche Ablauf wie bei den Bufferpositionen. Die

Positionsdaten befindet sich jedoch unter Installation / Features / Carrier_Pose.

VEoll 3 Maove here Teach this point

1. Gehen Sie in Installation
2. Waibhlen Sie Carrier_Pose aus
3. Driicken Sie ,,Teach this point“ um die Position neu zu teachen
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10.1.12 Position Rutsche Teachen
Zum Teachen einer Rutschenposition gilt der prinzipiell gleiche Ablauf wie bei den Bufferpositionen. Die
Positionsdaten befindet sich jedoch unter Program / Basic / Slide_1 / Slide_2

1
S Q I oo vewes
Meva 126 1, Teachsiide
Waypoine o B Waypoint F e poztior -
2 Direction ‘; e e,‘,__ PAEN R 9
3 Wait © s
= o setewen
Papup
EQt pose
[
m A > Mave here
Folder
Set Paylosd
)m @-:( ‘ ‘ @ Use sharea pwramaracs
i 2
O Tre
1. Gehen Siein Program
2. Wahlen Sie die gewiinschte Rutsche aus
3. Driicken Sie Set Waypoint um die Position neu zu teachen
10.1.13 Status LED Zustdnde

Col_Bit0 Col_Bit1 Col_Bit2 Ergebnis Funktion

Falsch Falsch falsch Lampe ist aus Roboterprogramm gestoppt

Wahr Falsch Falsch Lampe leuchtet rot Programm lauft in Automatik mit reduzierter
Geschwindigkeit von 160 mm/s, da sich der Roboter in
der Ndhe einer potentiellen Klemmstelle befindet.

Falsch Wahr Falsch Lampe leuchtet griin Programm lauft in Automatik mit Normalgeschwindigkeit
von 250 mm/s.

Falsch Falsch Wahr Lampe leuchtet gelb Externe Krafteinwirkung erkannt. Die Geschwindigkeit
wird wahrenddessen auf 10% der aktuell vorliegenden
Geschwindigkeit reduziert.

Wahr Wahr Falsch Lampe leuchtet blau Roboter wartet auf Eingabe durch Antippen am Greifer
(von links/rechts/hinten/vorne, abhdngig vom
eingestellten Programm).

Falsch Wahr Wahr Lampe rot animiert Am HMl ist eine Fehlermeldung erschienen. Das
Programm wartet auf Eingabe.

Wahr Wahr Wahr Lampe blau animiert Roboter im Hand-Tracking Zustand (nur bei Option
»Werkerkollaboration®)
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10.1.14 Fehler-Codes (Nur im SPS-Betrieb)

Variable Nummer | Ergebnis

NoError 0 Kein Fehler

err_WrongOffset 5 Offset falsch

err_RobotToolError 11 Unbekannter Werkzeugtyp gespannt
err_NoPalAtStopper 12 Keine Palette am Stopper

err_UnknownProg 22 Unbekanntes Programm geladen

err_NoWPAtStopper 23 Kein Werkstiick auf der Palette an der Stopperposition
err_NoCarAtStopper 24 Kein Werkstiicktrager an der Stopperposition
err_CamerakError 31 Die Kamera findet kein Werkstiick
err_WPAsmPoseFull 41 Werkstiickmontagposition belegt

err_WPNotPresent 42 Kein Werkstiick an Montageposition abgelegt
err_WPUpSideDown 43 Werkstiick ist verkehrt herum ausgerichtet
err_WPWrongOrient 44 Werkstiickausrichtung ist falsch

err_WPNotClamped 45 Werkstiick ist nicht an Montageposition gespannt
err_BoxNotInFront 51 Keine Kiste an Abholposition vorhanden (nur in Verbindung mit RobotinoDocking)
err_Wronglnlayldx 52 Ungiiltige Inlayposition

err_UndefPCBPalNo 52 Unbekannte PCB Palettennummer

err_NoPCBAtPalNo 53 Kein PCB an der angeforderten Palletennummer gefunden
err_BoxNotLocked 56 Box nicht fixiert

err_FuseMagEmpty 61 Alle Sicherungsmagazine sind leer

err_UndefFuseNo 62 Unbestimmtes Sicherungsmagazinnummer
err_WrongBoxPos 104 Falsche Box Position

10.1.15 Weitere Informationen zum Roboter

Um den Roboter zu bedienen und fiir weitere Informationen, siehe Bedienungsanleitung des Universal

Roboters.
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10.2 Elektrische Komponenten

10.3 RFID

Turck RFID Steuerung / Abbildung dhnlich

Pos. Modul Bestellnummer Kommentar

1 Turck TBEN-S2-2RFID-4DXP 6814029 Basismodul RFID

2 TN-CK40-H11147 7030006 Schreib/Lesekopf 40x40
3 TN-CK40-H11147 7030006 Schreib/Lesekopf 40x40
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10.3.1 Mini Terminal

Multipolverteiler / Abbildung dhnlich

Der Multipolverteiler ist fiir die Ein- und Ausgange der Station. Es konnen PNP-Sensoren und 2-polige
Aktuatoren angeschlossen werden. Der Anschluss erfolgt tiber 3-polige M8x1 Stecker. Der Sammelanschluf
tber 15-poligen D-Sub-Stecker. Die Schaltzustandsanzeige tiber gelbe LED"s.

Pin-Belegung des Multivpolverteilers
Kontaktbelegung D-Sub-Stecker 15-polig
Signalleitungen Pin 1 bis Pin 15

DC 24V Pin 13

ov Pin 14 und Pin 15
Kontaktbelegung M8 Buchse entprechend IEC 947-5-2
Steckplatz 0 bis 11

Signalleitung Buchse 4
DC 24V Buchse 1
ov Buchse 3
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XD20 — Multipolverteiler MPV1

15 poliger Sub-D / Pin Bit Benennung

1 Bit 0 Warenausgang 1 / -BG20

2 Bit 1 Reserve

3 Bit 2 Warenausgang 2 /-BG21

4 Bit 3 Reserve

5 Bit 4 Werkstiick angesaugt /-BG22
6 Bit 5 Vakuum einschalten / MB22
7 Bit 6 Reserve

8 Bit 7 Abwurfimpuls / MB23

9 Bit 8 Reserve

10 Bit 9 Reserve

11 Bit 10 Reserve

12 Bit 11 Reserve

13 +24V

14 und 15 oV
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Pos Bezeichnung Pos Bezeichnung
1 Befestigungsbohrung M4 12 Bezeichnungsschild
2 15 pol Sub-D Stecker 13 PIN 8
3 PIN 1 14 PIN 15
4 PIN 9 15 Bezeichnungsschild
5 Befestigungsbohrung M3 16 ouTo
6 INO 17 ouT1
7 IN1 18 ouT 2
8 IN 2 19 ouT3
9 IN3 20 ouT 4
10 IN 4 21 ouTs
11 IN5
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10.3.2 SYS link Schnittstelle

Ausgang Bit 0 Eingang Bit 0
Ausgang Bit 1 Eingang Bit 1
Ausgang Bit 2 Eingang Bit 2
Ausgang Bit 3 Eingang Bit 3
Ausgang Bit 4 Eingang Bit 4
Ausgang Bit 5 Eingang Bit 5
Ausgang Bit6 Eingang Bit 6
Ausgang Bit 7 Eingang Bit 7
Spannungsversorgung 24 VDC Spannungsversorgung 24 VDC
Spannungsversorgung 24 VDC Spannungsversorgung 24 VDC
Spannungsversorgung 0 VDC Spannungsversorgung 0 VDC
Spannungsversorgung 0 VDC Spannungsversorgung 0 VDC
Syslink — Belegung
SYSlink PIN | Bit Bezeichnung Syslink PIN | Bit Funktion
01 0 Ausgang AX.0 13 0 Eingang EX.0
02 1 Ausgang AX.1 14 1 Eingang EX.1
03 2 Ausgang AX.2 15 2 Eingang EX.2
04 3 Ausgang AX.3 16 3 Eingang EX.3
05 4 Ausgang AX.4 17 4 Eingang EX.4
06 5 Ausgang AX.5 18 5 Eingang EX.5
07 6 Ausgang AX.6 19 6 Eingang EX.6
08 7 Ausgang AX.7 20 7 Eingang EX.7
09 Spannungs-
24V Spannungs-versorgung 21 24V
versorgung
10 Spannungs-
24V Spannungs-versorgung 22 24V
versorgung
11 Spannungs-
ov Spannungs-versorgung 23 ov
versorgung
12 Spannungs-
ov Spannungs-versorgung 24 ov
versorgung

100
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10.3.3 Der Transport des Moduls

CP Factory Transportmaglichkeit / Abbildung dhnlich

Mit Hilfe den mechanisch verstellbaren Fiien kann das Modul abgesenkt und auf die Rollen gestellt
werden. Ein einfacher Transport wird so ermdglicht. Sind die Stellfiisse eingeschraubt, kann das Modul

verschoben werden.

Position | Beschreibung

1 Kreuzgriff um den Stellfuss in der Hohe zu verstellen

2 Rolle

3 Stellfuss mit Kontermutter um den Stellfuss in der gewiinschten Position zu arretieren.

Quetschgefahr

Es ist darauf zu achten das beim Ablassen des Moduls nicht unter die StellfiiBe
gegriffen wird!
Das Nichtbeachten der aufgefiihrten Hinweise kann zu Verletzungen fiihren.
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11 Meldetexte und interaktive Fehlermeldungen am HMI

Generell gibt es drei verschiedene Meldeklassen. Diese sind wie folgt angelegt

Meldeklasse O (wird rot hinterlegt in der Meldezeile angezeigt)

— das Programm wird sofort gestoppt und der Automatikmode beendet
— die Fehlerursache muss behoben werden

— AnschlieBend den Fehler quittieren und die Station wieder starten
Meldeklasse 1 (wird rot hinterlegt in der Meldezeile angezeigt)

— das Programm und der Automatikmode werden zum Zyklusende gestoppt
— die Fehlerursache muss behoben werden

— AnschlieBend den Fehler quittieren und die Station wieder starten
Meldeklasse 2 (wird gelb hinterlegt in der Meldezeile angezeigt)

— das Programm und der Automatikmode werden weiter ausgefiihrt

— wird die Fehlerursache behoben, wird der Fehler automatisch quittiert
Hinweise

— Werden am HMI Angezeigt aber nicht in MES verarbeitet

11.1 Meldetexte
Derzeit sind keine Meldetexte verfiigbar.
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Meldetexte und interaktive Fehlermeldungen am HMI

11.2 Interaktive Fehlermeldungen
11.2.1 Default Betrieb

Interaktive Meldungen werden {iber ein Pop-Up Fenster am HMI dargestellt.
Das Pop-Up Fenster besitzt 3 Schaltflachen.

Ablageplatz 1 (links) belegt; Initiator GM_BGA";
PLC: plcLabOut; Bitte Werkstiicke entnehmen!

|Start nicht maglich,

da Ablageposition belegt!
akt. Zustandscode: 1100 Wiederholen
Zustand nach Ignorieren: 0 Ignorieren
Zustand nach Abbrechen: Abbrechen

Beispiel Applikationsmodul Ausgabe - Interaktive Meldungen im Default Mode

Position Bemerkung
1 Wiederholen -Es wird versucht, die Applikation erneut auszufiihren.
2 Ignorieren — Der Fehlerzustand wird ignoriert, der Warentrdger erhélt den Zustandscode wie in der

Transitionstabelle in der Spalte ,,Ausgangszustand“ angegeben. Die Applikation wird nicht mehr ausgefiihrt.

3 Abbrechen — Der Fehlerzustand wird ignoriert, der Warentrdger erhalt den Zustandscode, wie er im
Ein/Ausgabefeld neben der Schaltfldche angezeigten Wert dargestellt ist. Dieser kann in diesem interaktiven
Fehlermeldungsfenster verandert werden.
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11.2.2 MES Betrieb
Interaktive Meldungen werden {iber ein Pop-Up Fenster am HMI dargestellt.
Das Pop-Up Fenster besitzt 4 Schaltfldchen.

Kein Teil auf Ablagerutsche
nach Ausgabe detektiert!

Sensoren BG4/BGS priifen.
Wiederholen
Ignorieren
9 Auftrag 4
ablehnen
Abbrechen
Beispiel Applikationsmodul Ausgabe - Interaktive Meldungen im MES Mode
Position Bemerkung
1 Wiederholen -Es wird versucht, die Applikation mit den gleichen Parametern erneut auszufiihren.
2 Ignorieren — Die Applikation wird nicht ausgefiihrt jedoch im MES so behandelt, als ob der Auftragsschritt fehlerfrei
durchlaufen worden ist.
3 Abbrechen — Die Applikation wird nicht mehr ausgefiihrt. Im MES wird diese Auftragsposition mit Fehler beendet
und abgebrochen, je nachdem, ob ein Fehlerschritt definiert ist oder nicht.
4 Auftrag ablehnen — Die Applikation wird nicht ausgefiihrt. Im MES wird der Schritt dieser Auftragsposition
zurilickgesetzt und beim nachsten Eintreffen des Warentrdgers erneut gestartet.

11.2.3 Generell
Wert Fehler Fehler beheben

100 Auftrag fehlerhaft abgebrochen Auftrag erneut starten

11.2.4 Applikationsmodul UR3e
Wert Text Fehler beheben

5150 Angefordertes Werkstiick nicht in der Kiste verfiigbhar! Bitte Puffer priifen im MES4.
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12 Wartung und Reinigung

Die Komponenten und Systeme von Festo Didactic sind wartungsfrei.

In regelmafBigen Abstdnden sollten:

e Die Linsen der optischen Sensoren, der Faseroptiken sowie Reflektoren
e die aktive Flache des Naherungsschalters

e die gesamte Station

mit einem weichen, fusselfreien Tuch oder Pinsel gereinigt werden.

Es diirfen keine aggressiven oder scheuernden Reinigungsmittel verwendet werden.

Schutzabdeckungen diirfen nicht mit alkoholischen Reinigungsmitteln gereinigt werden, es besteht die
Gefahr der Versprédung.
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13 Weitere Informationen und Aktualisierungen

Weiter Informationen und Aktualisierungen zur Technischen Dokumentation der Komponenten und Systeme
von Festo Didactic finden Sie im Internet unter der Adresse:
www.ip.festo-didactic.com
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14 Entsorgung

/ Elektronische Altgerdte sind Wertstoffe und gehéren nicht in den Hausmiill. Die
Entsorgung erfolgt liber die kommunalen Sammelstellen.
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Komponenten

Festo Didactic SE
Rechbergstrafie 3
73770 Denkendorf
Germany

J +49 711 3467-0 & www.festo-didactic.com
= 449711 34754-88500 ™  did@festo.com
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