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Sicherheitshinweise

1 Sicherheitshinweise

1.1 Warnhinweissystem

Diese Betriebsanleitung enthélt Hinweise, die Sie zu |hrer 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.

Korperverletzungen fiihren kann, wenn sie nicht vermieden wird.

A VORSICHT

... weist auf eine moglicherweise gefahrliche Situation hin, die zu mittleren und leichten
Korperverletzungen oder zu schwerem Sachschaden fiihren kann, wenn sie nicht
vermieden wird.

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

... 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 hdchsten
Gefahrengrad darstellt. Ein Sicherheitshinweis kann neben dem Personenschaden auch einen Sachschaden
enthalten.

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

© Festo Didactic 8161350 de 5



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.

Sl de

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

@
e

Warnung vor heif3er Oberflache

Warnung vor Handverletzungen

Warnung vor Einzugsgefahr

Warnung vor magnetischem Feld

ddd 4
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Sicherheitshinweise

Warnung vor dem Heben schwerer Lasten
A Elektrostatisch gefahrdete Bauelemente

Atad

ﬂ Informationen und/oder Verweise auf andere Dokumentationen

© Festo Didactic 8161350 de 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 Derordnungsgemadfie 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 Beschadigung 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 iberwacht 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 Mafsnahmen 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 arbeitstaglich auf deren Funktion {iberpriift werden.

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

8 © Festo Didactic 8161350 de



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 Gefahrdungspotential 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 Schdden 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 Schiden
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 8161350 de 9



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

& VORSICHT

A e Durch unsachgeméafie Reparaturen oder Veranderungen kénnen unvorhersehbare

Betriebszustdnde entstehen. Fiihren Sie keine Reparaturen oder Veranderungen
an den Komponenten und Systemen durch, die nicht in dieser Betriebsanleitung
beschrieben sind.

10 © Festo Didactic 8161350 de



Fiir Ihre Sicherheit

3.2 Qualifizierte Personen
e Dasindieser Betriebsanleitung beschriebene Produkt darf nur von Personen bedient werden, die fiir die

jeweilige Aufgabe gemaf3 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 {iber 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 regelmaBigen Abstanden tiberpriift 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.

© Festo Didactic 8161350 de
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Grundlegende Sicherheitshinweise

4 Grundlegende Sicherheitshinweise
4.1 Allgemein

A VORSICHT

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

e Legen Sie keine Gegenstande auf der Oberseite von Schutzumhausungen ab.
Durch Vibration kénnen diese herunterfallen.

4.2 Mechanik

e Energieversorgung ausschalten!

— Schalten Sie sowohl die Arbeitsenergie als auch die Steuerenergie aus, bevor
A Sie an der Schaltung arbeiten.

—  Greifen Sie nur bei Stillstand in den Aufbau.
— Beachten Sie mogliche Nachlaufzeiten von Antrieben.
e Verletzungsgefahr bei der Fehlersuche!
— Benutzen Sie zur Betdtigung von Sensoren ein Werkzeug,
z.B. einen Schraubendreher.

& VORSICHT

e Verbrennungen durch heif3e Oberflaichen

— Im Betrieb kénnen Gerdte hohe Temperaturen erreichen, die bei Beriihrung zu
Verbrennungen fithren kénnen.

e Mafinahmen, wenn eine Wartung erforderlich ist.
— Lassen Sie das Gerat abkiihlen, bevor Sie mit den Arbeiten beginnen.
— Verwenden Sie die geeignete personliche Schutzausriistung, z. B.
Schutzhandschuhe.

12 © Festo Didactic 8161350 de



Grundlegende Sicherheitshinweise

& VORSICHT

¢ Rotierende Antriebsrollen und Antriebsriemen
—  Verletzungsgefahr der Finger
—  Fiihren Sie Montagearbeiten in diesem Bereich nur im ausgeschalteten Zustand
durch

© — Vermeiden Sie das eindringen kleiner Teile
@ — Kabelwegen im Bereich rotierender Teile miissen gesichert verlegt werden

¢ Kollision mit Roboter
—  Gefahr durch Quetsch, Scheren oder Einklemmen
— Fiihren Sie keine gefdhrlichen Arbeiten im Aktionsbereich des Roboters durch.
Roboter kann unvorhergesehene Bewegungen ausfiihren.
— Halten Sie sich nicht im Bereich des Roboters auf, wen es vermieden werden
kann.
— Rechnen Sie mit unvorhersehbarem Verhalten des Roboters.

4.3 Elektrik

e Rauch-/Brandgefahr

— Rauchvergiftung / Verbrennungsgefahr durch Kabelbrand
- Verwenden Sie nur vorgegebene Sicherung zur Absicherung der Akkus

© Festo Didactic 8161350 de 13



Grundlegende Sicherheitshinweise

A VORSICHT

Verwenden Sie fiir die elektrischen Anschliisse nur dafiir vorgesehene
Verbindungsleitungen.

Verlegen Sie Anschluss- und Verbindungsleitungen so, dass sie nicht geknickt,
geschert oder gequetscht werden.

Achten Sie darauf, dass Verbindungsleitungen nicht dauerhaft unter Zug stehen.
Beim Ersetzen von Sicherungen: Verwenden Sie nur vorgeschriebene Sicherungen
mit der richtigen Nennstromstarke und Auslosecharakteristik.

Bei

sichtbarer Beschadigung,
defekter Funktion,
unsachgemafer Lagerung oder
unsachgemafiem Transport

ist kein gefahrloser Betrieb des Gerdts mehr moglich.

Schalten Sie sofort die Spannung ab.

Schiitzen Sie das Gerdt vor unbeabsichtigtem Wiedereinschalten.

A VORSICHT

Heif3e Baugruppen

Verbrennungsgefahr durch heif3e Teile

Einbau von optionalen Elektronikbaugruppen nur bei ausgekiihltem Gerat
Fiihren Sie Arbeiten an Elektronikbaugruppen nur an einen ESD Arbeitsplatz
durch. Verwenden Sie ESD geeignete Werkzeuge

14
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A VORSICHT

o Elektrostatische Entladung

m — Unvorhersehbares Verhalten des Roboters

— Betrieb sollte auf ableitfahigen Boden erfolgen

— Vermeiden Sie statische Aufladung durch geeignete Schuhe und Kleidung

A e Geratezerstorung durch Kurzschluss

—  Gerdt enthdlt zur Kiihlung Gehauseosffnungen. Achten Sie darauf, dass keine
elektrisch leitfahigen Teile eindringen, z.B. durch abzwicken von Aderenden.

e Gerdtezerstorung durch falsche Betriebsspannung
— Beachten Sie den Spannungsbereich von externen Geraten.

A — Vergleichen Sie die Versorgungsspannung mit der bereitgestellten Spannung.
— Beachten sie die Stromaufnahmen des externen Geréates

— Beachten Sie die Polaritdt
— Beachten Sie, dass die Leitung ohne Quetschen, Scheren, Schneiden oder

anderen mechanischen Gefdhrdungen verlegt wird.
—  Fixieren Sie die Leitung ausreichend

© Festo Didactic 8161350 de 15
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4.4 Cyber Security

Festo Didactic bietet Produkte und Losungen mit 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 Security-
Konzept zu implementieren und kontinuierlich aufrechtzuerhalten. Die Produkte und Lésungen 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 SicherheitsmaBnahmen (z. B. Verwendung von Firewalls und Netzwerksegmentierung,
Defense-in-Depth). Die Anbindung eines Produktes an das Unternehmensnetzwerk oder Internet ohne
geeignete SicherheitsmaBnahmen kann zu Schwachstellen fiihren, die einen unerwiinschten, entfernten
Zugriff auf das Netzwerk — auch tiber die Systemgrenzen der Festo Losung hinaus — ermdéglichen mit der
Absicht, Datenverluste herbeizufiihren oder Anlagen und Systeme zu manipulieren oder zu sabotieren.
Typische Angriffsformen beinhalten unter anderem: Denial-of-Service (au3er Betrieb setzen eines Produkts),
entfernte Ausfiihrung von Schadcode, Privilege Escalation (Ausfiihren von Programmcode mit hdheren
Zugriffsrechten als erwartet), Ransomware (Verschliisseln von Daten und Aufforderung zur Zahlung fiir
deren Entschliisselung). Im Rahmen von industriellen Anlagen und Maschinen kann es hierdurch
insbesondere auch zu unsicheren Maschinenzustanden mit Gefahr fiir Menschen und Ausriistung kommen.
Dariiber hinaus sollten die Festo-Richtlinien zu geeigneten SicherheitsmaBnahmen beriicksichtigt werden.
Festo Produkte und Lésungen werden standig weiterentwickelt, um sie sicherer zu machen. Festo empfiehlt
dringend, Produktupdates sobald verfligbar 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.

Unterstiitzen Sie Festo bei der fortwdhrenden Gewahrleistung Ihrer Sicherheit. Wenn Sie Sicherheitsliicken
in unseren Produkten finden, informieren Sie bitte das Festo Product Security Incidence Response Team
(PSIRT) in deutscher oder englischer Sprache per Email an psirt@festo.com oder online Kontaktformular auf
https://www.festo.com/psirt.

. Unsichere Betriebszustdande 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 Sachschédden 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 SchutzmaBnahmen vor bdsartiger Software, z. B.
Virenscanner.
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4.5 Weitere Sicherheitshinweise
Allgemeine Anforderungen beziiglich des sicheren Betriebs der Gerate:
e Verlegen Sie Leitungen nicht tiber heif3e Oberflachen.

— HeiBe Oberflachen sind mit einem Warnsymbol entsprechend gekennzeichnet.

e Die zuldssigen Strombelastungen von Leitungen und Gerdten diirfen nicht tiberschritten werden.

— Vergleichen Sie stets die Strom-Werte von Gerat, Leitung und Sicherung.

— Benutzen Sie bei Nichtiibereinstimmung eine separate vorgeschaltete Sicherung als
entsprechenden Uberstromschutz.

e Gerdte mit Erdungsanschluss sind stets zu erden.

— Sofern ein Erdanschluss (griin-gelbe Laborbuchse) vorhanden ist, so muss der Anschluss an
Schutzerde stets erfolgen. Die Schutzerde muss stets als erstes (vor der Spannung) kontaktiert
werden und darf nur als letztes (nach der Trennung der Spannung) getrennt werden.

e Wennin den Technischen Daten nicht anders angegeben, besitzt das Gerat keine integrierte Schaltung.

e Dieses Produkt ist fiir industrielle Umgebungen konzipiert und kann in
kleingewerblichen oder hduslichen Umgebungen Funktionsstorungen
verursachen.
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4.6 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

zuriickzufiihren sind:

e Nicht bestimmungsgemafe Verwendung der Anlage

e Unsachgeméafes Montieren, in Betrieb nehmen, Bedienen und Warten des Systems

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

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

e Eigenmadchtige bauliche Verdanderungen an der Anlage

e Unsachgemaf durchgefiihrte Reparaturen

e Katastrophenfalle durch Fremdkdrpereinwirkung und hohere Gewalt.

e Staub, der von BaumaBnahmen herriihrt, ist von der Anlage fernzuhalten (Abdecken).
Siehe Kapitel Umweltanforderungen (Verschmutzungsgrad)

4.7 Gewidhrleistung und Haftung fiir Anwendungsbeispiele

Die Anwendungsbeispiele sind nicht verbindlich und erheben keinen Anspruch auf Vollstéandigkeit 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 ordnungsgemafien Betrieb der beschriebenen Produkte verantwortlich. Diese Anwendungsbeispiele
entheben Sie nicht der Verantwortung fiir die sichere Handhabung bei Verwendung, Installation, Betrieb
und Wartung der Anlage.
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4.8 Transport

e Gefahr durch Kippen

—  Fir den Transport der Station sind geeignete Verpackungen und geeignete
Transportmittel zu wahlen.

e Station enthédlt 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.

4.9 Schutzeinrichtungen

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

4.9.1 Not-Halt

Jede Station enthdlt einen Not-Halt Schlagtaster. Das Nothaltsignal schaltet alle Aktoren ab. Zum
Wiederanlauf ist eine Quittierung durch den Bediener erforderlich, es findet kein automatischer
Wiederanlauf statt.

4.9.2 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 Gerites.

© Festo Didactic 8161350 de 19



Technische Daten

20

5 Technische Daten

Parameter Wert
Elektrik
Betriebsspannung 24V

Stromversorgungssystem

2 Stiick integrierte Akkus, 12 V

Mittlere Leistung

Ca.50W

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

Lea< 70 dB

Zulassung

CE Kennzeichnung nach

Maschinenrichtlinie
EMV-Richtlinie
RoHS-Richtlinie

EMV Umgebung

Industrielle Umgebung Klasse A (gemaB EN 55011)

Anderungen vorbehalten
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Parameter Wert
Abmessungen

Durchmesser 47 cm
Hohe ohne Turm 32 cm
Hohe mit Turm 78,5cm
Hohe mit Turm und Transporteinheit 123 cm
Breite mit Turm und Transporteinheit 52cm
Masse

Robotino mit 2 St Akkus 20 kg
Saule 3kg

Segmenttisch

1,6 kg (3+1,6 kg = 4,8 kg)

Transporteinheit Ca.10kg

Max, Nutzlast auf Robotino Basisgerdt | 30 kg

Max. Nutzlast auf Segmenttisch 25,2 kg

Max. Masse: 20 kg + 30 kg 50 kg
Geschwindigkeit

Raddurchmesser 125 mm
Radumfang 125+pi =393 mm

Max. Drehzahl

93,5 1/min

Max. Umfangsgeschwindigkeit

393 mm * 93,5 1/min = 36745 mm/min = 36,7 m/min = 0,6 m/sek.

Max. Geschwindigkeit

36,7 m/min * cos(30°) = 31,8 m/min = 0,52 m/sek

Schubkraft

Gemessen

150N

Kippen

Durch zusatzlichen Stopper kein Kippen moglich

Bewegungsenergie

E=v2*m+v2=0.5*50kg* (0,52 m/s)2=6.8]

Herabfallen der Nutzlast

E = m*g*h = 25,2 kg * 9,81 m/s2 * 0,785 m = 194

Anderungen vorbehalten
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Abbildung dhnlich
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6 Lieferumfang und Verpackung

6.1 Lieferumfang
Priifen Sie den Lieferumfang entsprechend dem Lieferschein und der Bestellung. Melden Sie mogliche
Abweichungen unverziiglich Festo Didactic.

6.2 Auspacken

Entfernen Sie beim Auspacken des Robotino den Hartschaumeinsatz aus der Transportverpackung. Achten
Sie beim Herausnehmen des Robotino darauf, dass keine Teile beschaddigt werden. Fassen Sie den Robotino
immer an den beiden Haltegriffen, um eine Beschaddigung der Steuerungseinheit, der Elektronik und des
Kollisionsschutzsensors zu vermeiden. Nach dem Auspacken muss der Robotino® auf mégliche
Beschadigungen tiberpriift werden. Beschddigungen sind unverziiglich dem Spediteur und Festo Didactic zu
melden.
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7 Aufbau und Funktion

7.1 Transport

A\

Schweres Trainingsgerat
— Bewegen von schweren Maschinen/Maschinenteile schadigt den

Bewegungsapparat

— Beider Auslieferung 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
100 kg betragen.

- Verwenden Sie geeignete Transportmittel

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

— Beachten Sie den Lastaufnahmepunkt

- Héaufigen Heben und Tragen kann zu Riickenschmerzen fiihren

— Vermeiden Sie haufiges Heben und Tragen des Gerétes

— Heben Sie das Gerdt ausschlieBlich an den Tragegriffen

— Transportieren Sie das Gerdt bei Bedarf mit einer zweiten Person

Sicherung von Verkehrswegen

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

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 Hande/Fiifle

— Die Stationen diirfen nicht an oder gar unter den AufstellfiiRen gegriffen werden
erhdhte Quetsch oder Einklemmgefahr.

— Beim Ablassen der Station ist darauf zu achten das keine FiiRe unter den
Aufstellfiiten sind.
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—  Wird die Transportbox gedffnet, sind die gegebenenfalls zusdtzlichen
Komponenten gegen herausfallen zu sichern und diese zuerst zu entnehmen.

— Anschliefend kann die Transportbox entfernt/vollstandig getffnet und die
Station entnommen und an lhren Bestimmungsort gebracht werden.

— Alle hervorstehenden Komponenten sind besonders zu beachten, Sensoren
oder dhnliche Kleinteile konnen bei unsachgemaBem Transport sehr schnell
zerstort werden.

- Uberpriifen Sie bitte den Halt aller Profilverbinder mit einem
Innensechskantschliissel Grofie 4...6. Die Verbinder kdnnen sich beim Transport
aufgrund von unvermeidbaren Vibrationen l6sen.

7.2 Inbetriebnahme

Entfernen Sie beim Auspacken des Robotino den Hartschaumeinsatz aus der Transportverpackung. Achten
Sie beim Herausnehmen des Robotino darauf, dass keine Teile beschadigt werden. Fassen Sie den Robotino
immer an den beiden Haltegriffen, um eine Beschadigung der Steuerungseinheit, der Elektronik und des
Kollisionsschutzsensors zu vermeiden. Nach dem Auspacken muss der Robotino auf mogliche
Beschadigungen tiberpriift werden. Beschadigungen sind unverziiglich dem Spediteur und Festo Didactic zu
melden.

Bitte befolgen Sie diese Anweisungen fiir die erste Inbetriebnahme lhres Robotino.

1. Auspacken
Entfernen Sie beim Auspacken des Robotino den Hartschaumeinsatz aus der Transportverpackung.
Achten Sie beim Herausnehmen des Robotino darauf, dass keine Teile beschadigt werden. Fassen Sie
den Robotino immer an den beiden Haltegriffen, um eine Beschadigung der Kommandobriicke, der
Elektronik und des Kollisionsschutzsensors zu vermeiden.

. =

Nach dem Auspacken muss der Robotino auf mogliche Beschadigungen tberpriift werden.
Beschddigungen sind unverziiglich dem Spediteur und Festo Didactic zu melden.
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A e Rotierende Antriebsrollen
@ — Quetschgefahr bei Einzug der Finger oder Hand

—  Greifen Sie nicht bei eingeschalten Gerét in den Bereich der Antriebsrollen.
— Heben Sie das Gerét ausschlielich an den Tragegriffen
— Entfernen Sie nicht die Abdeckhauben der Antriebsrollen

e Herabfallende Nutzlast
- Herabfallende Nutzlast kann zu schweren Stof3- oder Quetschverletzungen
fiihren
- Vermeiden Sie den Aufenthalt im Aktionsbereich des Robotinos
— Sorgen Sie fiir eine sicher Fixierung der Nutzlast.
- Stellen Sie sicher, dass keine Unebenheiten oder Barrieren zu einem Kippen des
Robotinos fiihren kénnen.
e Kippgefahr
— Kippgefahr bei hochliegenden Schwerpunk
- Montieren Sie beim Aufbau mit Turm die Distanzstiitzen an der Bodenplatte des
Roboters

- Befestigen Sie externe Komponenten am Roboter gegen herabfallen
— Sorgen Sie fiir einen Schutz gegen Herabfallen von Transportgut

2. Starten
Starten Sie Robotino, indem Sie den Hauptschalter auf der Steuerungseinheit ca. 3 Sekunden lang

gedriickt halten.

SN -

Der Startvorgang nimmt bis zu 30 Sekunden in Anspruch.
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3. Verbinden
Uber eine WLAN-Verbindung kénnen Sie Robotino mit einem SmartPhone, Tablet und PC/Notebook
verbinden oder in eine bestehende Netzwerkinfrastruktur integrieren. Uber die Netzwerkverbindung
ldsst sich Robotino von einem externen Gerat aus bedienen und steuern.
Verbinden Sie den mitgelieferten WLAN Accesspoint mit der Ethernetbuchse und einer freien USB-
Buchse von Robotino.

Sobald der Mini-Accesspoint von dem Betriebssystem erkannt wird, starten ein WLAN Access Point und
ein Webserver, der das Web Interface zur Steuerung von Robotino bereitstellt. Im Auslieferungszustand
entspricht der Netzwerkname (SSID) des Access Points der Angabe auf den Typenschildern von
Robotino. Ein Typenschild befindet sich direkt neben dem Netzteilanschluss. Verbinden Sie Ihr
SmartPhone, Tablet oder Notebook mit dem angegebenen Netzwerk (z.B. Robotino.301.064). Das
Netzwerk ist mit dem Kennwort "robotino" gesichert. Geben Sie dieses Kennwort ein, sobald Sie dazu
aufgefordert werden. Der Aufbau der ersten Verbindung kann gegebenenfalls langer dauern (bis zu 60
Sekunden).

Offnen Sie einen Internet Browser und geben Sie die IP-Adresse der Steuerung von Robotino ein. Das
Robotino Web Interface wird gestartet. Die IP-Adresse im Auslieferungszustand (172.26.1.1) finden Sie
ebenfalls auf dem Typenschild.

4. Testen
Um das System zu testen, wechseln Sie im Webinterface auf die Seite Program\Programme und starten
Sie eines der Demonstrationsprogramme. Alternativ kénnen Sie auf der Seite Control\Steuerung die
Bewegung von Robotino gezielt vorgeben. Achten Sie darauf, dass Robotino ausreichend Platz zum
Fahren zur Verfiigung steht.

5. Ausschalten
Driicken Sie den Hauptschalter von Robotino fiir ca. 3 Sekunden, um das System auszuschalten.
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8 Externe Steuerung mit Robotino View

Fiir die externe Steuerung lhres Robotino mit der grafischen Programmierumgebung Robotino View gehen

Sie folgt vor.

1.

Installation

Fiihren Sie das aktuelle Setup von Robotino View aus. Den Link auf das aktuelle Setup finden Sie auf der
Homepage von Festo Didactic. Suchen Sie beispielsweise nach "Festo Didactic Robotino View" im
Internet.

Netzwerk verbinden

Verbinden Sie Ihren PC oder Ihr Notebook {iber die WLAN-Verbindung mit [hrem Robotino.

Robotino View Starten

Starten Sie Robotino View.

Robotino View verbinden

Tragen Sie in dem Eingabefeld fiir die IP-Adresse von Robotino die aktuell giiltige IP Adresse ein. Im
Auslieferungszustand lautet die IP-Adresse von Robotino 172.26.1.1.

B mxu - 00

Driicken Sie die Eingabetaste oder klicken Sie alternativ auf den Schaltflache mit dem Antennensymbol
direkt links neben dem Eingabefeld, um die Verbindung auf zubauen.

Sobald die Verbindung erfolgreich aufgebaut wurde, werden die Schaltflache und das Eingabefeld
deaktiviert und die Verbindungsqualitdt in dem Feld rechts neben dem Eingabefeld der IP-Adresse
angezeigt. 100 entspricht der besten Verbindungsqualitat.

Programmieren in Robotino View

Offnen Sie eines der Beispielprogramme von Robotino View aus dem Verzeichnis examples im
Installationsverzeichnis von Robotino View oder entwickeln Sie ein einfaches eigenes
Steuerungsprogramm. Nutzen Sie hierzu das Hilfesystem von Robotino View.

Steuern mit Robotino View

Driicken Sie auf die Schaltflache fiir das Starten des Hauptprogramms, um das aktuelle Programm in
Robotino View zur Steuerung des verbundenen Robotino einzusetzen.

>

Achten Sie darauf, dass Robotino ausreichend Platz zum Fahren zur Verfiigung steht.

Beenden der externen Steuerung

Driicken Sie auf die Schaltflache fiir das Stoppen des Steuerungsprogramms. Die Steuerung wird
dadurch sofort beendet.
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9 Robotino Autonome Navigation Schnellstart

9.1 Quick Info
9.1.1 Robotino einschalten

A Stellen Sie sicher das die Batterien komplett aufgeladen sind.

Slot 1 ist mit einer geladenen Batterie bestiickt.

Power Button
ON : flir ~ 2 Sec driicken
OFF; fur ~ 4 Sec driicken

70-100%
T Tk

. L 40-70% o
o J ’ COCEYN

I 15-40%
- °

e L 7 L <15%°

9.1.2 Den Robotino verfahren

A Stellen sie sicher das der Not-Halt Button nicht gedriickt ist

Es diirfen sich keine Hindernisse vor dem Laser Scanner befinden
Das Licht des Richten Buttons ist aus, sollte es blinken, geben Sie den Not-Halt frei und
driicken den Richten Button um den Not-Halt zu quittieren.

Not-Halt frei geben Not-Halt quittieren verfahren *

S w
% £ X e
m) /)v1r»

STOP
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9.2 Meldeleuchte Index

Status Beschreibung
Rot an Fehler wahrend der Ausfiihrung eines Tasks
Rot blinkt Robotino nich lokalisiert
Orange an Hinderniss in der Lasersicherheitszone vorhanden

Orange blinkt

Not-Halt ist aktiv, Not-Halt freigeben und Not-Halt quittieren um fort zu fahren

Griin an

Robotino im Leerlauf und bereit eine Aufgabe zu empfangen

3t O 3t O| ¥ @

Griin blinkt

Busy, Task wird ausgefiihrt
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9.3 Konfiguration Grundeinstellung
Schritt 1:
Driicken Sie den Button (1) um den Robotino einzuschalten.

Schritt 2:
Einfiihrung der Robotino Factory Applikation.

Robotino®
Factory

Schritt 3:
Klicken sie auf den Connect Button in der Applikation.

Connection

X ls [ 172.21.16.90
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Schritt 4:
Geben Sie die IP Adresse des Master Robotinos ein (falls mit mehreren Robotinos gearbeitet wird)

Connection

X ls [ 172.21.16.90

:14 ' '9) (15 l '9) (16 ' -9) (17 s

Schritt 5:
Klicken Sie auf den Connect Button und die Verbindung zum Master Robotino wird hergestellt.
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Schritt 6:
Auf den Map manager button klicken, anschlieBend auf den Create new map button klicken um eine neue
Karte fiir den Bewegungsbereich des Robotinos anzulegen.

Map manager (v

(v

Create rew e

NewMap 2016 09 14

T

Test-2016-09-14

Hinweis Problemlosung

Sollte die Karte nicht angelegt werden, tiberpriifen Sie am Laserscanner ob die Spannungsversorgung und
das serielle Kabel verbunden sind.
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Schritt 7:
Den Robotino mit Hilfe des Joysticks langsam verfahren (Logitech F710 Controller)

Logitech F710 kabelloser Controller

Schritt 8:
Ist der komplette benétigte Bereich in der Karte abgedeckt, klicken Sie auf Check Mark um die Karte zu
speichern.

(4,1 (3.-n (-2,-3) 1,3 J

Schritt 9:
Steht die Karte zur Verfligung, ist es notwendig die Position der Station zu teachen. Hierzu den Positions

und Wegeditor 6ffnen.
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Schritt 10:
Wihlen Sie den add pose Button und fiigen sie der Karte die benétigte Position zu. Sind alle benétigten
Positionen hinzugefiigt, speichern Sie die Karte durch Driicken des Save Buttons.

Activate add pose mode,

In adf pose you can;
- ciick into the map to create a new pose

Schritt 11:
Wahlen Sie den move pose mode um die hinzugefiigten Positionen und auch die Orientierung einzustellen.
Sind alle Positionen eingestellt, speichern Sie die Karte durch Driicken des Save Buttons.

In move pose you can:
- mve & pose Lo a new position
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Schritt 12:
Wahlen Sie den Pfadmodus aus um einen neuen Pfad zwischen den Positionen zu zeichnen.

Robotino® Factory

Activate path creation mode.

In path creationyou can:

- click into the map to place the first node of the new path

- click into the map to place the second and more path nodes

- when your path is finished click the accept button next to this button

If you want to discard your new path just enter pointer mode by pressing the pointer button.
. "-E N N i
Schritt 13:

Zeichnen Sie den Pfad zwischen den Positionen und um die den Pfad zu speichern, klicken Sie auf den save

(4, 11) (-3,13) (2,1 ‘""| {0, 1)
.

(4,10 3,149 L= &, 10

path Button.

d %% & & o2atty [g7lq 1,9

(4.8 (3,8 (2.8 1.3 .3
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Schritt 14:
Sind alle notwendig

Y1 N T I O .

= BE
o (SRl
=il i el

en Pfade gezeichnet, speichern Sie mit dem Save Button.

...............

Schritt 15:
Sollte es notwendig sein einen Pfad oder dessen Knotenpunkte zu editieren oder einen
zusammengesetzten/zweiwegigen Pfad daraus zu machen, wahlen Sie den aktive pointer mode.

Robotino® Factory
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Schritt 16:
Setzen Sie die richtige Station ein und verkniipfen Sie sie mit der entsprechenden Position.

Robotino® Factory

In add station mode you can:
- click Into the map to create a new station

Q P <

’ n‘-v

CS-MPS
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Schritt 17:
Wenn Sie fertig sind, sieht die Karte anschlieend wie folgt aus:

Robotino® Factory
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Schritt 18:
Wenn alle Positionen geteacht wurden, starten Sie den "Festo Fleet Manager".
“+¢*° Festo Fleet Manager - B X
)  Command Center
i Info For Fleet Manager MES System Information
No. of Robotina's: 2 MES System |P Address: 192.168.10.210

< JF Settings
leet Managerportto: 13000 [N MES SystemPortlo: 2000

9 ? Position Settings

( Fleet Command Center

Ho Select OperationMode  Manual Command PoseXinm  PoseYinm  Thetaindeg  BatteryStatus  Digitall/0 Task Status

o Erires
Fleet Manager | MES System

. FEsq

Schritt 19:

1. Klicken Sie auf "Positionseinstellungen”

2. Geben Sie die Nr. der geteachten Positionen und aller damit zusammenhadngenden Informationen an
3. Klicken Sie auf "Apply", um die Eingaben zu speichern.

@ Command Center

~Position Info
. Mo. of Positions taught: 2 rm_]\
- -Il::i} Settings |
~Position List 2
[ \ ¢ Position Settings ] Position D MES ID Pasition Tag Default station
1 1 Robot Station @
2 4 F4-Box-D @
4
:
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Schritt 20:

Um den Robotino zu starten, um Auftrdge aus dem MES4-System zu erledigen und den Auftrag automatisch
zu ibertragen,

1. Wabhlen Sie "Command Center" auf der linken Registerkarte.

2. Dann auf "Start Server" in der Gruppe Info fiir Fleet Manager

3. Danach auf "Verbinden" in der MES-Systeminformationsgruppe.

Sind all diese Punkte erfiillt, wird der Robotino automatisch die Auftrage aus dem MES4-System
verarbeiten.

&) Command Center F
In 1 MES System Information

. No. of Roboting MES System IP Address: | 127.0.0.1]
<8 Settings

{F\sel Command Center ‘

v ? Position Settings

No  Select OperationMode  Manual Comynd PoseXinm  PoseYinm  Thetaindeg  Battery Staius  Digitalgd Task Status

2 3
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9.4 Robotino nach der Inbetriebnahme verwenden
Schritt 1:
Den Robotino einschalten.

Schritt 2:

Warten Sie, bis das griine Blinken aufhort.
Schritt 3:

Starten Sie die Robotino Anwendung
Schritt 4:

Offnen Sie das Dialogfeld Kartenverwaltung, und wihlen Sie die richtige Karte aus der Liste aus und legen

Sie sie als Standardzuordnung fest.

Schritt 5:

Verfahren Sie den Robotino, bis die blinkende rote Lampe erlischt.
Schritt 6:

Starten Sie den Fleet Manager
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10 Festo Fleet Manager

Der Fleet Manager von Festo ist eine Software zur Verwaltung von Logistikaufgaben, die von einem
einzelnen oder einer Flotte von Robotinos erledigt werden. Die Software tiberbriickt den logistischen Betrieb
zwischen der MES-Software und Robotino.

Die Gesamtansicht der Benutzeroberflache ist in Abb. 1 dargestellt.

Fleet Manager - B X
FESTO
W Commund Conter
2 Peaition Settingn Tl Fiat Floet Manages MES Syulem Informalicn
1l Robeiding Seitings R e ] MES Syubes @ Addann 1R 8ad
O Prtersnces el -~ N - BT W |
ol Cosmimand {nalei
o S - v T S v [ ju— [ - Bobievy Thates  Sigital |0 Taslh ity [ STTES—
141 | | I o, Vol By AR i | (=] [=] [] | [TH B 11
'] | | | Ml i b, B ¥ | e & @ | Wi B £F

Bl Em EE S O EE EEn

Fhoet Mansger MIES Systam Lint OF Owdesrn. Robotins 11 Roboting 12

Flisl Masager utjan

[ENTRT N Iy p—
1 5 e ke Wl s 8 5 1 i il
Vit Bk v 0 2 e

Lt D Aolesivio o

Bild 1: Hauptfenster fiir die Steuerung der Robotino

Die Software besteht aus vier Bereichen

e Kommandozentrale (Command Center)
Die Einstellungen fiir die Positionen
e Die einstellungen fiir den Robotino

Voreinstellungen
10.1 Kommandozentrale

Hier konnen in der Kommandozentrale einzelnen oder mehreren Robotino Logistikaufgaben zugewiesen
werden, eine detaillierte Erlduterung der Kommandozentrale finden Sie im folgenden Abschnitt.
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10.1.1 Info fiir Fleet Manager
Enthalt Informationen zur Gr6f3e der zu verwaltenden Flotte und zum Port fiir die Kommunikation.

Grofde der Flotte

Info For Fleet Manager
Den Server starten

Mo. of Robotino's: 2

Fleet Manager Port Ma: 13000 Start Server Stop Server

Kommunikation Port Den Server anhalten

Bild 2: Fleet Manager Informationen zur Kommunikation

Schritte zum Herstellen einer Verbindung zwischen Robotino und Fleet Manager.

1. Sollte der Server aktiv sein, beenden Sie diesen

2. Geben Sie die Anzahl der Robotinos ein die mit dem Flottenmanager verwendet werden.

3. Geben Sie eine giiltige freie Portnummer ein, tiber die der Flottenmanager mit dem Robotino
kommunizieren kann. (muss auch am Robotino konfiguriert sein)

4, Klicken Sie auf die Schaltflache "Start Sever".

Hinweis 1:
Mit der Schaltflache ,,Server stoppen® wird die gesamte Kommunikation zwischen Fleet Manager und
Robotino beendet. Jeder angeschlossene Robotino wird getrennt.

Hinweis 2:

Alle Informationen zur Verbindung zwischen Fleet Manger und Robotino werden auf der Registerkarte "Fleet
Manager" angezeigt.

Sobald die Kommunikation hergestellt ist, wird die folgende Ausgabe angezeigt.

Fleet Manager | MES System | List Of Orders | Robotine 1 | Robotine 2
Fleet Managzer Qutput

08:56:05: Waiting for Robotinos to Connect
08:56:20: Robaoting with ID:1 connected
08:56:20: Robaoting with 1D:2 connected

Bild 3: Registerkarten wenn die Kommunikation hergestellt ist
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10.1.2 MES System Informationen
Enthélt alle Informationen, die fiir die Verbindung zwischen Fleet Manager und dem MES-System wichtig
sind.

— |P Adresse des MES Systems

MES System Information

Verbinde mit MES

MES System IP Address: 127.0.01

MES System Port No: 2000

Kommunikation Port Trenne MES Verbindung

Bild 4: MES System Konfigurationsinformationen

Schritte zum Herstellen einer Verbindung zwischen Fleet Manager und MES-System.

1. Stellen Sie alle Robotinos auf Manuelle Bedienung um

Sollten die Robotinos bereist mit MES verbunden sein, trennen sie diese Verbondungen.
Geben Sie die IP-Adresse des MES-Systems ein.

Geben Sie die fiir die Kommunikation verwendete Portnummer ein.

Klicken Sie auf die Schaltflache "Verbinden".

A

Sobald die Kommunikation hergestellt ist, wird die folgende Ausgabe auf der Registerkarte "MES System"
angezeigt.

Fleet Manager | MES System | List Of Orders | Robotino 1 | Roboting 2
MES System Output

0%:40:24: Conected to the server with IF;127.0.0.1 and to Port:2000

Bild 5: Registerkarten wenn die Verbindung zum MES System hergestellt ist

Sobald die Verbindung zum MES-System hergestellt ist, kann der Flottenmanager die Auftrage vom MES-
System empfangen und den Robotino anweisen.
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10.1.3 Fleet Kommandozentrale
Die Kommandozentrale gibt einen Uberblick tiber den Robotino-Status, der Teil der Flotte ist. Es kann auch
verwendet werden, um einzelne Roboter manuell zu steuern.

Robotino aktueller akutelle kritische Signal- Robotino
Nummer Betriebsmode Positionsangabe informationen Name
Robotino Manuelle Batteriestatus Aktuelle Task
auswahlen Steuerung wahlen in Volt Status
Mo Select Operston Made Manl Command Cwment Pasitien Babtery Status  (Digital 1/ Task Status Raboting Mame
n | | e, i, D157 | n | @ @ @ | idle | Baxi-11
12| Manul GoToPesiti = | 3 ¥, Wid, B33 0 @ @ @ idle Bani-12

13 Dncllc T * | & 1

14 | M, Vo, B lbi H e & B idle Camrber®- 14

Robotino zu Robotino von Betriebsmode auf Betriebsmode auf Manuellen Befehl aktuellen
Service bringen Service abholen manuell stellen Automatik stellen ausfiihren Task beenden

Bild 6: Fleet Kommandozentrale

Die Tabelle enthalt Folgendes.

Robotino-Nr. (Robotino-ID in der Webschnittstelle eingegeben)

Auswahlfeld zum Senden von Befehlen an einzelne Robotino

Betriebsmodus (Zeigt den Modus an, in dem der Robotino derzeit betrieben wird.)

Manueller Befehl (Wird angezeigt, wenn ,,Betriebsmodus* manuell ist)

Aktuelle Position (Die aktuelle Position des Robotinos in X, Y und der Richtungswinkel)

Aktueller Status der Robotino-Batterie in Volt.

Wichtige digitale Signalinformationen mit der Sequenz (Laserwarnung, Lasersicherheit, Box vorhanden)
Der Status des Robotino.

Der Name des Roboters, der in den Einstellungen eingegeben wurde.

0 00N oW W R

Hinweis 1:

Die Befehle an die Robotinos werden durch Klicken auf die Schaltflache unter der Tabelle gesendet.
Hinweis 2:

Ein Klick auf eine Schaltflache kann nur ausgefiihrt werden, wenn das Auswabhlfeld in der Spalte " Select"
markiert ist.

Hinweis3:

Das Robotino ,,No“ mit orangefarbenem Hintergrund zeigt an, dass sich der Robotino derzeit in der Position
,»AGV reservieren“ befindet.

Hinweis 4:

Die rote Hintergrundfarbe der Zelle zeigt an, dass der Not-Halt dieses Robotino aktiv ist.
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Die Funktionen der einzelnen Tasten werden nachfolgend erlautert.
Connect

e Wenn der aktuelle Betriebsmodus ,,0ut of service* ist, bringen Sie den Robotino wieder in Betrieb.
e Die entsprechende Ausgabe wird auf der Ausgaberegisterkarte ,,Fleet Manager“ angezeigt.
Disconnect

e Wenn der Robotino in Betrieb ist und aus dem Service genommen werden muss.
e Die entsprechende Ausgabe wird auf der Ausgaberegisterkarte ,,Fleet Manager“ angezeigt.

e Setzt ,Betriebsmodus“ auf ,,Manuell“. In diesem Modus kénnen die Auftrage von MES System nicht
verarbeitet werden.
e Nurim manuellen Modus wird kein Befehl an Robotino gesendet

Setzt ,,Betriebsmodus“ auf Automatik. In diesem Modus werden die logistischen Auftrage aus dem

MES-System gelesen und verarbeitet.

Die Uibertragenen Bestellinformationen werden auf der entsprechenden Ausgangskarte " Robotino"
angezeigt.

Wenn im automatischen Modus ein Fehler auftritt, erscheint ein Fenster mit einem ALARM-Ton und
wartet, bis der Benutzer den Fehler bestatigt.

i N

Robotino 1 —

Error occured during docking to station as the docking station is not present
Click YES to RETRY
Click NO to ABOARD TASK

Yes Mo

L

Bild 7: Fehlermeldung des Robotinos

e Klicken Sie auf "Ja", wenn die Fehlerursache behoben wurde, oder auf "Nein", um die Aufgabe zu
beenden.

Hinweis 1:
Bis der Benutzer die "Fehlermeldung" bestétigt, fiihrt der Robotino keine Aufgabe aus.

Hinweis 2:

Wenn eine Bestellung im MES-System vorhanden ist und der Flottenmanager sie nicht verarbeitet,
uberpriifen Sie bitte die Verbindung zwischen MES-System und Flottenmanager und stellen Sie sicher,
dass die MES-ID und die Positions-ID in den ,,Positionseinstellungen* richtig eingegeben sind.
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Wenn der "Betriebsmodus" auf "Manuell" eingestellt ist, stehen in der Spalte "Manual Command" in der

Tabelle verschiedene Befehle zur Auswabhl.

~Fleet Command Center

1 |:| Automatic

Mo Select Operation Mode Manual Command

o Anuz Go To Position ¥ |3

Go To Position

Dock To

Undock

Load Box
Unload Box
Dock To Charger
Undock Charger

Current Position
%:0, -2, Teta:70

X0, ¥:0, Tetaz56

Bild 8: Auswahl manuelle Befehle

Schritte um einen manuellen Befehl auszufiihren
1. Wahlen Sie einen der zur Verfiigung stehenden Befehle aus. Eine Hilfe popt auf wenn die Nummer

eingegeben wird.

lect Operation Mode Manual Command
7 | Automatic

Pose Xinm PoseYinm
0 0

o to Position -

Out of service

0

GotoPosition ID

1: Recycling Docking
2: Warehouse

3: In/Out

DockTo BeltID

1: Left

2: Right

0.0

Theta in

rrcc S s [ oo

Bild 9: Pop-up Hilf bei der Eingabe einer giiltigen ID

Ist eine giiltige ID eingegeben, klicken Sie Execute.

Hinweis:

Es kann erst ein neuer Befehl an den Robotino gesendet werden, wenn die vorherige Aufgabe

abgeschlossen ist.

o Beenden Sie die gerade ausgefiihrte Aufgabe, unabhangig von ihrem Betriebsmodus.

© Festo Didactic 8161350 de



Festo Fleet Manager

10.1.4 Registerkarten

Die Ausgaben, die verschiedenen Elementen des Flottenmanagers entsprechen, sind alle entsprechend den
Ausgabe-Registerkarten sortiert. Die verschiedenen Ausgabefenster sind:

1. Flottenmanager (alle in Bezug auf Flottenmanager und Robotino-Verbindung)

2. MES-System (alle im Zusammenhang mit MES-System und Flottenmanager)

3. Auftragsliste (Ubersicht der offenen / laufenden Logistikauftrige)

4, Robotino "n"

In der Liste der Auftrage kann der Benutzer die offenen und laufenden Logistikaufgaben {iberwachen. Die
Details der gesperrten Stationen der einzelnen Roboter sind auch auf dieser Registerkarte zu sehen.

Fleet Manager | MES System | List Of Crders | Robetino 1| Robotine 2

List Of Open Orders List Of Locked Stations
[ | MES Order Mo MES Order Pos  MES From Station  MES To Station  Job Done By Robotino | Robotino ID Locked Stations MES 1D
[1
2
MES Quell Robotino Liste der
Auftrags station fiir zustandig fir gesperrten
No Aufnahme Auftrag _ Stationen
MES Ziel Liste der
Auftrags station fiir aktiven
Position Abgabe Robotinos

Bild 10: Liste der Registerkarten

Die Robotino-Registerkarte "Ausgabe" enthalt zwei Bereiche. Im oberen Bereich werden die Befehle
angezeigt, die von Fleet Manager an Robotino gesendet werden. Im unteren Bereich wird der Status
angezeigt, der vom Robotino in den Flottenmanager aktualisiert wurde.

| Fleet Manager | MES System| Robotino 1 | Roboting 2 | Roboting 3 |

Fleet Manager = Robotino

01:20:33 PM: Deliver Fram Station 1: Tray, BeltId: 1 To Station 2: Box, Belt1d: 2

Fleet Manager = Roboting

12:59:00 PM: Idle

Bild 11: Robotino Kommandozentrale und Registerkarten
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10.2 Voreinstellungen
Das grundlegende Layout der Registerkarte "Voreinstellungen" ist in der folgenden Abbildung dargestellt.

Switch User

Login As: | Operator “ | Password: m

-Start-Up Settings

Login As:  Administrator  ~ | Password: | sessssessssssd

Auto start Fleet Manger Server on start-up [

if 100 | no.of jobs done then charge for minimum | 1 minutes

if voltage is less than | 20 wolts then charge for minimum | 1 minutes

Enable logging function [+

Fleet Manager used with QORDS ~ []

Cance

Restore Factory Settings

Bild 12: Fleet Manager Software Einstellungen

Hier wird in den Einstellungen die Flottenmanager-Software konfiguriert. Der Benutzer kann jederzeit
wahrend der Operation zwischen ,,Bediener und ,,Administrator* wechseln.

Hinweis 1:

Es gibt kein Passwort, um sich als ,,Benutzer” anzumelden. Wenn Sie als Bediener angemeldet sind, kann
der Benutzer den Robotino nur verbinden, trennen und befehlen. Der Benutzer hat keine Berechtigung, die
Einstellungen zu andern.

Hinweis 2:

Das Kennwort fiir die Anmeldung als "Administrator" lautet "SolutionCenter". Der Administrator hat das
vollstandige Recht, die Einstellungen gemaf den Anforderungen zu d@ndern.

Hinweis 3:

In den ,,Starteinstellungen® kann der Benutzer die Einstellungen vorgeben, die bei jedem Start der
Flottenmanager-Software wirksam werden.

Hinweis 4:

Die Schaltflache ,,Restore Factory Settings“ (Werkseinstellungen wiederherstellen) setzt alle Einstellungen
auf die Werkseinstellungen zuriick. Um auf die Werkseinstellungen zuriickzusetzen, muss der Benutzer als
Administrator angemeldet sein.
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10.3 Positionseinstellungen
In den Positionseinstellungen wird eine geeignete Beziehung zwischen der gelernten Positions-ID (Factory-
4-Software) und der MES-Ressourcen-ID hergestellt.

Pasition Info
Mo, of Pesitiens taught: 6 | Submit |

Pasition List
Position I~ MES 1D Buffer No Position Tag Pose Type Default station  Reserve AGY Package Type
i i 0 CP-F-RASS-1 CP System = B .
2 2 1] CP-F-RASS.2 CP System v o Box -
3 3 a0 CP-F-RASS-3 P System “ Carrier -
i & 0 CP-F-BUF-ROB Manual work Carrier w
S0 00 0 Charging Charging v Box
ool 991 Q Parking Parking g Box

Em KkEn

Bild 13: Positionsliste Konfiguration

Schritte zum Konfigurieren von Positionen:

1. Geben Sie die Anzahl der Positionen ein, die auf dem Robotino unterrichtet werden.

2. Klicken Sie auf Senden.

3. Geben Sie die Werte in die leeren Felder ein.

4. Klicken Sie auf "Ubernehmen", um die Anderungen beizubehalten, oder auf "Abbrechen"”, um die
Anderungen riickgingig zu machen.

5. Wenn eine undefinierte Box von einer beliebigen Station ausgegeben wird, geht sie immer zur
Standardstation.

Hinweis 1:

Um Anderungen vorzunehmen, muss der Benutzer als "Administrator" angemeldet sein.

Hinweis 2:

Die "MES-ID" muss entsprechend den in der "MES-Software" konfigurierten "Transport Stations" korrekt
eingegeben werden. Wenn ein falscher Wert eingegeben wird, kann der Robotino die Auftrdage nicht
ausfiihren.

Hinweis 3:

Die "Puffernummer" wird konfiguriert, wenn eine einzelne MES-Ressource mehrere Positionen zum
Andocken hat.

Hinweis 4:

Wenn das Kontrollkdstchen ,,AGV reservieren® aktiviert ist, wartet der Robotino nach Abschluss seiner
Aufgabe an der aktuellen Stelle. Die Fahrt des Robotino wird nur fortgesetzt, wenn eine Aufgabe eine Quelle
hat, die an dieser Stelle beginnt.

Hinweis 5:

Wenn eine Parkposition definiert und nicht von einem anderen Robotino belegt ist, fahrt der Robotino nach
Abschluss der Zustellungsaufgabe in die Parkposition, falls er andere Robotino daran hindert, die Aufgabe
zu erledigen.

Hinweis 6:

Wenn eine Ladepose definiert und nicht von einem anderen Robotino belegt ist, fahrt der Robotino zur
Ladestation, wenn die Bedingungen fiir den Ladevorgang erfiillt sind. (Siehe Einstellungsfenster)
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10.4 Robotinoeinstellungen

In den Robotinoeinstellungen wird eine Robotinoliste und die verbotenen Aufgaben fiir den einzelnen
Robotino definiert. Die Registerkarte mit den Ausnahmeeinstellungen ist in der folgenden Abbildung
dargestellt.

~List of Robotino's

Robotino ID MES ID MES Tag Robotino Type
1 15 LOG-M-C1 Carrier Transporter ~
2 16 LOG-M-C2 Carrier Transporter ~

~Exception List

sopty

~Exception
Robotino 10: 2:L0G-M-C2 -
From Station: 2:CP-L-Branch-2 v
To Station: 5:CP-L-RobCell 2-In ~
Both Direction: ]

Mo  Robotino ID From Station To Station
1 1:LOG-M-C1 1:CP-L-Branch-1 2:CP-L-Branch-2
2:L0G-M-C2 2:CP-L-Branch-2 5:CP-L-RobCell_Z-In

B

ild 14: Ausnahmeeinstellungen Konfiguration

Schritte zum Konfigurieren einer Ausnahme:

1.

iR

Wir beginnen mit der Eingabe der Robotino-ID und der entsprechenden MES-ID

Klicken Sie auf Ubernehmen.

Wahlen Sie den gewiinschten Robotino und den verbotenen Weg (von Station zu Station)

Wenn Sie beide Richtungen verbieten méchten, aktivieren Sie das Kontrollkdstchen

Klicken Sie auf die Schaltfliche "Ausnahme hinzufiigen". Sie kdnnen die Liste der Ausnahmen anzeigen
und l6schen, wenn sie nicht bendtigt wird.

Hinweis 1:

u

m Anderungen vorzunehmen, muss der Benutzer als "Administrator" angemeldet sein.

Hinweis 2:

S

tellen Sie sicher, dass die MES-ID mit der in der MES-Software libereinstimmt.
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11 Zuriicksetzen der Netzwerkeinstellungen

Fir den Fall, dass Sie die Netzwerkeinstellungen von Robotino zuriicksetzen miissen, fiihren Sie die
folgenden Anweisungen durch.

1. Starten
Starten Sie Robotino, indem Sie den Hauptschalter auf der Steuerungseinheit ca. 3 Sekunden lang
gedriickt halten.

SSSSSUSNN -

Der Startvorgang nimmt bis zu 30 Sekunden in Anspruch.

2. Netzwerkeinstellungen zuriicksetzen
Driicken Sie den Reset-Taster, der sich unterhalb der Steuerungseinheit von Robotino befindet, fiir
ca. 3 Sekunden.

=~

Die Netzwerkeinstellungen werden zuriickgesetzt. Der Netzwerkname (SSID) des Access Points sowie
die IP-Adresse entsprechen wie im Auslieferungszustand der Angabe auf den Typenschildern von
Robotino. Fiihren Sie nun die weiteren Schritte der Inbetriebnahme durch, um die
Netzwerkeinstellungen zu testen.
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12 Montage und Anschliisse

12.1 Montage und Anschluss der optischen Sensoren
Die optischen Sensoren miissen auf der vorgesehenen Befestigungsmoglichkeit in der Ladebucht von
Robotino montiert werden und an die E/A-Schnittstelle angeschlossen werden.

Benotigtes Werkzeug:

1.

Innensechskant 2,5 mm und 3 mm
Gabelschliissel 10 mm
Kreuzschlitz-Schraubendreher 3 mm

Sensoren vormontieren

Alle Komponenten fiir die Reflex-Lichttaster miissen vormontiert werden, bevor sie am Robotino
befestigt und angeschlossen werden. Sie benétigen pro Sensor jeweils ein Lichtleitergerét, ein
Lichtleiter und eine Halterung fiir den Lichtleiter.
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Lichtleiterhalterung (1), Montageschlitze (2), Lichtleiter (3), Lichtleitergerit (4), Befestigungsschraube (5)

Kiirzen Sie zuerst beide Lichtleiter auf die benétigte Lange. Benutzen Sie hierzu unbedingt ein
Lichtleiter-Schneidgerdt um den Lichtleiter nicht zu zerstdren und eine einwandfreie Funktion zu
gewadhrleisten. Schrauben Sie den Lichtleiterkopf in die Halterung ein, bis er auf der
gegeniiberliegenden Seite ca. 2 mm {ibersteht. Fixieren Sie ihn mit der mitgelieferten Mutter. Achten Sie
darauf, dass sich beide Sensoren spater auf der Seite der Schlitze befinden, die sich gegeniiberliegen.
Nur so kénnen Sie den Abstand der Sensoren zueinander verandern.

Stecken Sie nun die freien Enden des Lichtleiters in die schwarze Befestigungsvorrichtung des

Lichtleitergerdts. Stecken Sie sie ganz ein bis Sie Widerstand spiiren. Klemmen Sie sie mit der
Kreuzschlitzschraube der Befestigungsvorrichtung fest.
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2. Sensoren an Chassis montieren
Montieren Sie nun die Sensoren am Chassis des Robotino®. Befestigen Sie die Lichtleiterhalterung (1)
am Boden des Chassis, indem Sie diese durch einen Schlitz (2) von unten mit 2 Schrauben befestigen.
Ob Sie die Lichtleiter (3) mehr oder weniger weit auseinander montieren miissen, hdngt von der Breite
des zu erkennenden Objekts ab. Schrauben Sie die Lichtleiterhalterung an die dafiir vorgesehene Stelle
des Chassis. Die Halterung wird mit den beigefiigten Schrauben (Innensechskant 3 mm) von unten
angeschraubt. Montieren Sie beide Halterungen. Montieren Sie nun das Lichtleitergerdt (4) am
Montageblech des Robotino. Schrauben Sie es mit den mitgelieferten Schrauben (5) an den beiden
dafiir vorgesehenen Gewindebohrungen fest.

3. Sensoren anschlielen
Schlieflen Sie die Reflexlichttaster an die Spannungsversorgung und die digitalen Eingdnge der
E/A-Schnittstelle an.

D1 DI2 DI3 DI4 DI5 DI6 DI7 DI8 + Al AIZ AI3 A4 AIS AIE AI7 AIB +

DQ3 DQ4 DQS DQE DQ7 DG + - NO1CO1NC1NO2CO2NC2

Uberpriifen Sie die hier angegeben Beschaltung der Sensoren bitte anhand des mitgelieferten
Datenblatts der optischen Sensoren.

BN . Braun: +

=
th Bk, R Schwarz:  digitaler Eingang (SchlieBer), z.B. DI1
wH R Weif3: digitaler Eingang (Offner), z.B. DI2
PNP BU - Blau: -

4. Sensoren justieren
Justieren Sie die Reflexlichttaster, indem Sie mit dem beiliegenden kleinen Schraubendreher an der
Einstellschraube drehen, bis die Schaltzustandsanzeige (LED) einschaltet. Priifen Sie, ob der jeweilige
Sensor an der entsprechende Position iiber einem dunklen Untergrund abschaltet.
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12.2 Montage und Anschluss des induktiven Sensors
Der induktive Sensor wird in einer drei vorgegebenen Positionen im Bodenblech von Robotino montiert und
an die E/A-Schnittstelle angeschlossen.

Benotigtes Werkzeug:
e Gabelschliissel 17 mm

1. Sensor montieren
Wihlen Sie entweder eine der zwei runden Offnungen im Bodenblech der Ladebucht von Robotino oder
die Offnung im Zentrum des Bodenblechs, um den induktiven Sensor zu montieren. Drehen Sie die
obere Kontermutter auf das Sensorgewinde, schieben Sie den Sensor mit der Steckerseite nach oben in
die vorgesehene Offnung, halten Sie sie in der gewiinschten Position und fixieren Sie den Sensor mit
der unteren Kontermutter.

2. Sensoren anschlieen

Schlief}en Sie den induktiven Sensor an die Spannungsversorgung und an einen analogen Eingang der
E/A-Schnittstelle an.

D1 DI2 DI3 DI4 DI5 DI6 DI7 Dig8 +

All AI2 AIZ A4 AIS A6 AI7T AIB +

DQ1 DQ2 DQ3 DQ4 DQS DQ6 DQ7 DQ8 +

+ - NOICO1/ 11 !CO2NC2

Uberpriifen Sie die hier angegeben Beschaltung des Sensors bitte anhand des mitgelieferten
Datenblatts des induktiven Sensors.

~ BN - Braun: +
fz 1Bk R Schwarz:  analoger Eingang, z.B. Al1
WH RL
PNP BU - Blau: -

© Festo Didactic 8161350 de



Erweiterungen Robotino

13 Erweiterungen Robotino

13.1 Erweiterung mit Sick Laserscanner

Abbildung dhnlich
Die Aufgabe des Laserscannes ist es den Verfahrweg des Robotinos abzusichern. Der Scanner iiberpriift

wahrend der Fahrt des Robotinos die Umgebung in Fahrtrichtung. Sollten Hindernisse im Verfahrweg
auftauchen, kann der Robotino diese umgehen.
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13.2 Erweiterung mit Kisten Aufnahme

Abbildung dhnlich

Die Aufgabe der Kisten Aufnahme ist es eine Kiste an einer Station aufzunehmen und diese an einer
beliebigen anderen Station wieder abzugeben. Die Gurtbdnder bewegen die Kiste in die Aufnahme.

Hinweis
Am aufgebauten “Turm® besteht an dem montierten Bandsystem Einzugsgefahr. Stellen Sie sicher, dass
kein Eingriff erfolgt.
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Abbildung dhnlich

Erweiterungen Robotino

Position Beschreibung

1 Signalleuchte / P1 =rot / P2 = gelb / P3 = griin
2 Werkstiickabfrage Kiste vorhanden (BG1)

3 Transportband linke Seite / angetrieben

4 Transportband rechte Seite / getrieben

5 Not-Halt Schalter (SF1)

6 Reset Druckschalter / Meldelampe (SF3)

7 Start Druckschalter / Meldelampe (SF2)
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Abbildung dhnlich

Position Beschreibung

1 Antriebsmotor

2 Sensoren fiir positionierung an Ubergabestationen
3 E/A Box
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| Dout1- Brown (Sender Senor)

13.3 Schnittstelle Robotino

Relay 2, NC -
Relay 2, CO -
Relay2, NO -

Relay 1, NC -

Relay 1, CO - Brown {Power from USB)
Relay 1, NO - Black {Power to IR Sensor)
ov-

24V~

ov-

24V-

pLAVES

oV -

24V -

Dout 8-

Dout7 -

| Dout6— Blue (Acknowledge Light)
Dout5 — Pink (Green Light)

| Dout4 - Gray (Orange Light)
Dout 3 - Yellow (Red Light)

Dout2 -

(an— pueqiiodsues) ) usaig — ¢ Joj0[p
(aa+pueqyiodsuesy) auym — ¥ 41030
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13.4 Ladestation

Abbildung dhnlich

Der Robotino besitzt eine automatisch Ladestation die er in Abhdngigkeit von den Einstellungen in der Fleet
Manager Software automatisch anfahrt.
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Fir die Verbindung zwischen Robotino und Ladestation ist es notwendig einen Kontaktstecker (1) am
Robotino einzubauen.

Abbildung dhnlich

Mit diesem Zubehdrpaket erhdht sich die Reichweite des Robotino. Die Ladestation kann auf drei
verschiedene und kombinierbare Arten angefahren werden: Uber optische Sensoren, mittels
Bildverarbeitung des beleuchteten Markers oder unter Verwendung eines Laserscanners. Die verschiedenen
Anfahrmoglichkeiten kénnen manuell oder im Automatikbetrieb verwendet werden. Die Ladestation ist
direkt kompatibel mit den verwendeten Ladepunkten aus Robotino Factory.

Die Ladestation ist fiir den Einsatz mit dem mobilen Lernsystem Robotino 4 vorgesehen. Der im Paket
enthaltene Ladekontakt schafft die technische Voraussetzung, um Robotino 4 ohne weitere Handgriffe
anzudocken und die Akkupacks sequenziell zu laden. Wahrend des Ladevorgangs bleibt Robotino 4 in
Betrieb und wird akkuschonend iiber die Ladestation betrieben.

© Festo Didactic 8161350 de 63



Erweiterungen Robotino

64

Technische Daten

Betriebsspannung gemafl gewdahlter Ausfithrung 120V/230V

Leistungsaufnahme: max. 240 W
Maf3e: 535 mm x 212 mm x 152 mm
Gewicht: ca. 14 kg

Schutzklasse 1P20

Bestandteile

Ladestation und -kontakt fiir Robotino 120 V (Bestell-Nr.: 8134658)
Ladestation und -kontakt fiir Robotino 230 V (Bestell-Nr.: 8134659)

Enthaltene Komponenten:
1x Ladekontakt (Bestell-Nr.: 8131075)

Anschluss Ladekontakt

Der Ladekontakt besitzt 4 Einzeladern und ein 3 poliges Kabel, diese werden durch das Blech nach hinten
durchgefiihrt und wie in der folgenden Tabelle dargestellt, angeschlossen.

Ladekontakt Klemme Robotino
Einzelader rot XD3: 24V out
Einzelader blau XD3: GND
Einzelader schwarz XD4: +

Einzelader blau XD4: -

3 poliges Kabel weify XD4: SDA

3 poliges Kabel griin XD4: SCL

3 poliges Kabel braun XD4: VCC
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14 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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15 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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16 Entsorgung

Elektronische Altgerdte sind Wertstoffe und gehéren nicht in den Hausmidill. 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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