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Erganzende Anweisungen

[

Informationen zu dieser Anleitung

Software- und Hardwareversion

Mitgeltende Unterlagen

Haftungsbeschrdankung

Diese Anleitung ermdglicht den sicheren und effizienten Umgang mit
der Software. Diese Anleitung ist Bestandteil der Software und muss fiir
das Personal jederzeit zuganglich aufbewahrt werden.

Das Personal muss diese Anleitung sorgfaltig durchgelesen und ver-
standen haben. Grundvoraussetzung fiir sicheres Arbeiten ist die Ein-
haltung aller angegebenen Sicherheitshinweise und Handlungsanwei-
sungen in dieser Anleitung.

Screenshots innerhalb dieser Anleitung dienen dem grundsatzlichen
Verstandnis und kénnen von der realen Ausfiihrung geringfligig abwei-
chen.

@ Komponenten des Roboters

Komponenten des Roboters (z. B. Taster, Kabel), die in dieser Anlei-
tung erwahnt werden, dienen zum Verstandnis der beschriebenen
Handlungssequenzen, sind jedoch nicht Bestandteil dieser Anleitung.

Weitere Informationen der zugehorigen Anleitung entnehmen:

& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial”

Der Inhalt dieser Anleitung bezieht sich auf die Softwareversion 1.4.x.

Diese Softwareversion ist nur mit der Hardwareversion 1.3 des Robo-
ters kompatibel.

Diese Anleitung enthélt Informationen Uber die Steuerung des Roboters
und Uber die Bedienung der Roboterfunktionen.

Neben dieser Anleitung gelten zusatzlich folgende Dokumente:

= Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial

Alle Angaben und Hinweise in dieser Anleitung wurden unter BerUck-
sichtigung der geltenden Normen und Vorschriften, des Stands der
Technik sowie unserer langjahrigen Erkenntnisse und Erfahrungen
zusammengestellt.

2024-11-18
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In u. a. folgenden Fallen Gbernimmt die Agile Robots SE fiir Schaden
keine Haftung:

= Nichtbeachtung dieser Anleitung

= Anderungen an der Software oder fehlerhafte Eintrage in der Daten-
bank

= Zerstorung jeglicher Daten und Dateien durch Computerviren

= Verwendung von Fremdprogramsmmen, die nicht von der Agile Robots
SE ausdricklich empfohlen und genehmigt sind

= nicht fachgerecht ausgeflihrte Datenpflege

= Unterlassung regelmaliger Datensicherungen

Es gelten die in den Vertragsunterlagen vereinbarten Verpflichtungen,
die allgemeinen Geschaftsbedingungen sowie die Lieferbedingungen
der Agile Robots SE und die zum Zeitpunkt des Vertragsabschlusses
gultigen gesetzlichen Regelungen.

Urheberschutz Die Inhalte dieser Anleitung sind urheberrechtlich geschitzt. lhre Ver-
wendung ist im Rahmen der Nutzung des Roboters zulassig. Eine
dariber hinausgehende Verwendung ist ohne schriftliche Genehmigung
der Agile Robots SE nicht gestattet.

Benennung von Personengruppen Aus Griinden der Lesbarkeit wird in dieser Anleitung bei Personenbe-
zeichnungen (z. B. Bediener) ausschlieRlich die ménnliche Form ver-
wendet, wobei immer auch die weibliche Form mit eingeschlossen ist.

Kundendienst Flr technische Ausklnfte sowie im Reparatur- oder Storungsfall steht
Ihnen unser Kundenservice zur Verfligung:
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Erganzende Anweisungen

[

Adresse

Agile Robots SE

Am Bleichanger 48c
87600 Kaufbeuren
DEUTSCHLAND

Telefon

= Deutscher Kundendienst:
+49 89 277814-800

= Englischer Kundendienst:
+49 89 277814-810

E-Mail

service@agile-robots.com
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Hinweise und Kennzeichnungen in dieser Anleitung &

1 Hinweise und Kennzeichnungen in

dieser Anleitung

Sicherheitshinweise

Tipps und Empfehlungen

Weitere Kennzeichnungen

Sicherheitshinweise sind in dieser Anleitung durch Symbole gekenn-
zeichnet. Die Sicherheitshinweise werden durch Signalworter einge-
leitet, die das Ausmal} der Gefahrdung zum Ausdruck bringen.

Diese Kombination aus Symbol und Signalwort weist auf eine mogli-
cherweise gefahrliche Situation hin, die zum Tod oder zu schweren
Verletzungen fiihren kann, wenn sie nicht gemieden wird.

@ HINWEIS

Dieses Symbol weist auf wichtige Informationen hin, bei deren
Missachtung es zu Softwarefehlern, Datenverlust oder Sachschaden
kommen kann.

Dieses Symbol hebt niitzliche Tipps und Empfehlungen hervor und
weist auf wichtige Informationen hin, die den Umgang mit der Soft-
ware erleichtern.

Zur Hervorhebung von Handlungsanweisungen, Ergebnissen, Auflis-
tungen, Verweisen und anderen Elementen werden in dieser Anleitung
folgende Kennzeichnungen verwendet:

Kennzeichnung Erlduterung

> Schritt-flr-Schritt-Handlungsanweisungen
> Ergebnisse von Handlungsschritten
& Verweise auf Abschnitte dieser Anleitung und

auf mitgeltende Unterlagen

[ Auflistungen ohne festgelegte Reihenfolge

2024-11-18
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Hinweise und Kennzeichnungen in dieser Anleitung

Kennzeichnung Erlauterung

[Taster] Bedienelemente (z. B. Taster, Schalter), Anzei-
geelemente (z. B. Signalleuchten)
JLAnzeige” Bildschirmelemente (z. B. Schaltflachen, Bele-
gung von Funktionstasten)
10 Roboter Yu 5 Industrial Agile Robots 2024-11-18
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lhre Software auf einen Blick g
Kurzbeschreibung ié’?f

2

2.1

Ihre Software auf einen Blick

Kurzbeschreibung

Die Anwendung wird eingesetzt, um mit einem Roboter zu interagieren,
und unterstiitzt das Personal bei der Ausfiihrung von Roboterfunkti-
onen, z. B.

= Erstellen und Verwalten von Roboterprogrammen

= Konfiguration von Roboterwerkzeugen

= Parametrieren von Sicherheitsfunktionen

= Manuelle Steuerung der Roboterbewegungen

Der Zugriff auf die Anwendung erfolgt Gber ein Ethernet-fahiges End-

gerét (z. B. Laptop), auf dem der Browser Google Chrome ® installiert
ist.

2024-11-18
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@ lhre Software auf einen Blick

Die Benutzeroberflache im Uberblick

2.2 Die Benutzeroberflache im Uberblick

. <0> Steuerun
+ REA EEED Y @B ] 9 C}

Programme @ Nevesprogramm |4

Nelolul Aufbau Benutzeroberflache

(@ Navigationsleiste
(@ Arbeitsfenster

Die Benutzeroberflache setzt sich aus der Navigationsleiste [/
sowie dem Arbeitsfenster [XEBl/@) zusammen.

Die Darstellung des Arbeitsfensters verandert sich je nach aktuellem
MenU dynamisch. Im Arbeitsfenster werden samtliche Einstellungen
fur die Roboterbedienung vorgenommen. Dazu gehoren neben dem
Erstellen und Verwalten von Programmen das manuelle Verfahren des
Roboters sowie das Einstellen der Roboterparameter.

Die Navigationsleiste wird in jedem Menubildschirm angezeigt und ent-
halt neben der aktuellen Statusmeldung des Roboters folgende Mentis
und Funktionen:

12 Roboter Yu 5 Industrial Agile Robots 2024-11-18



Ihre Software auf einen Blick {‘}

Rollen, Rechte und Betriebsarten NS

Programm

Kein Programm geladen

S S ¢

Geschwindigkeit Gy <0» Steuerun @
100 % REAl GXEI Y @ 7 9

N3] Aufbau Navigationsleiste

.

[ Abb. 2 @) Home-Button
Zum Hauptbildschirm zuridckkehren.
[ Abb. 2 @) Programm
Zeigt das aktuell aktive Programm an.
[ Abb. 2 H©) Geschwindigkeit
Verfahrgeschwindigkeit des Roboters verringern oder erhéhen (@/€D).
Der maximal zulassige Wert von 100 % entspricht dem vom Systemintegrator einge-
stellten oberen Grenzwert fur die Verfahrgeschwindigkeit.
[ Abb. 2 @) Status
Zeigt den aktuellen Betriebszustand des Roboters an. Durch Anklicken der Schaltflache
wird das Menu ,Status” gedffnet.
Dort werden Informationen zu jeder Stor- und Warnmeldung angezeigt.
[ Abb. 2 @) Steuerung
Mend fir das manuelle Verfahren des Roboters 6ffnen.
Diese Funktion steht nur dem Benutzerlevel "Systemintegrator" zur Verfigung.
[ Abb. 2 @) Einstellungen
MenU ,Einstellungen” 6ffnen.
In diesem MenU konnen die Parameter des Roboters wie z. B. die Werkzeugabmes-
sungen oder die Grenzwerte der Sicherheitskonfiguration festgelegt werden.

2.3

Rollen, Rechte und Betriebsarten

Den einzelnen Funktionen in der Benutzeroberflache sind Zugriffsrechte
zugeordnet. Die Zugriffsrechte werden von der Agile Robots SE bzw.
vom Systemintegrator des Betreibers definiert.

2024-11-18
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{‘3 lhre Software auf einen Blick

e 13 Rollen, Rechte und Betriebsarten

Im Auslieferungszustand des Roboters sind 2 Benutzerlevel vorge-
sehen:
= Bediener
= Systemintegrator
Der Benutzerlevel "Bediener" ist standardmal3ig aktiv. Auf diesem Level
konnen Programme geladen sowie gestartet und gestoppt werden.
Samtliche Einstellungen von Betriebs- und Sicherheitsparametern
sowie das manuelle Verfahren des Roboters sind dem Benutzerlevel
"Systemintegrator" vorbehalten.
Der Benutzerlevel "Systemintegrator" ist automatisch aktiv, sobald am
Betriebsartenwahlschalter die Betriebsart Manuell eingestellt wird. Das
Einstellen der Betriebsart sowie das Mitflihren des Schlissels sind
daher nur dem Systemintegrator gestattet.
@ Betriebsart

Weitere Informationen der zugehdrigen Anleitung entnehmen:

& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 2.2.6/6.3.3)

@ @ (D Benutzerlevel "Systemintegrator”
- (@ Benutzerlevel "Bediener"
Schaltflachen In der Betriebsart Automatik werden die dem Systemintegrator vorbe-

haltenen Schaltflichen mit grauer Schrift dargestellt [[IE3E].

14 Roboter Yu 5 Industrial Agile Robots 2024-11-18
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Ihre Software auf einen Blick {‘}

Personalanforderungen et

2.5 Personalanforderungen

Unzureichende Qualifikation

Wenn unqualifiziertes Personal Arbeiten am oder mit dem Roboter
vornimmt, entstehen Gefahren, die schwere Verletzungen und erheb-
liche Sachschaden verursachen kdnnen.

= Alle Tatigkeiten nur durch dafiir qualifiziertes Personal durch-
fiihren lassen.

= Unqualifiziertes Personal vom Arbeits- und Gefahrenbereich des
Roboters fernhalten.

= Zugangsdaten fir die Benutzeroberflache stets vor unbefugtem
Zugriff geschiitzt aufbewahren.

Bediener

Der Bediener wurde in einer Unterweisung oder Schulung durch den
Betreiber iber die ihm Ubertragenen Aufgaben und moglichen Gefahren
bei unsachgemaliem Verhalten im Umgang mit dem Roboter unter-
richtet. Dabei wurde der Bediener insbesondere (iber das ordnungsge-
male Verhalten wahrend des kollaborativen Betriebs sowie die Funk-
tion der Sicherheitseinrichtungen informiert.

Der Bediener ist in der Lage, grundlegende Bedientatigkeiten im Auto-
matikbetrieb sowie Reinigungstatigkeiten fach- und sicherheitsgerecht
durchzufihren. Dies sind u. a.:

= Auswahlen und Laden von Programmen.
= Starten von Programmen.
= Stoppen von Programmen.

= Reinigen von Roboter und Komponenten.

Instandhaltungsfachkraft

Die Instandhaltungsfachkraft ist aufgrund ihrer fachlichen Ausbildung,
Kenntnisse und Erfahrungen sowie Kenntnis der einschldgigen Normen
und Bestimmungen in der Lage, Arbeiten an der Elektrik und an der
Mechanik des Roboters auszuflhren und mogliche Gefahren — auch
bei der Bedienung des Roboters — selbststandig zu erkennen und zu
vermeiden.

2024-11-18
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Die Instandhaltungsfachkraft ist speziell fiir das Arbeitsumfeld, in dem
sie tatig ist, ausgebildet und kennt die in diesem Bereich relevanten
Normen und Bestimmungen.

Programmierer

Der Programmierer ist aufgrund seiner fachlichen Ausbildung, Kennt-
nisse und Erfahrungen in der Lage, Einrichtarbeiten vorzunehmen, und
ist Uber die spezifischen Gefahrdungen bei der Bedienung des Roboters
unterrichtet.

Der Programmierer kann neue Programme fiir Roboteranwendungen
erstellen und besitzt die dafiir erforderlichen Programmierkenntnisse,
sodass zu keiner Zeit unerwartete Bewegungen des Roboters durchge-
flhrt werden.

Sicherheitsingenieur

Der Sicherheitsingenieur ist eine vom Betreiber ernannte Fachkraft, die
aufgrund ihrer fachlichen Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen in
der Lage ist, Einricht- und Bedientatigkeiten am Roboter — insbesondere
in sicherheitsrelevanten Situationen — durchzufiihren. Dies sind u. a.:

= Parametrieren der Sicherheitskonfiguration unter Beachtung der
Vorgaben des Systemintegrators

= Verfahren des Roboters in der Betriebsart Manuell

= Verfahren des Roboters aus Fehlerpositionen im Rescue-Modus

= Befreiung des Roboters aus Klemmsituationen

= Durchfiihrung der Drehmomentsensorkalibrierung

= Durchfiihrung des Bremsentests

= Durchfiihrung der Positionsverifikation

Systemintegrator

Der Systemintegrator ist fiir den sicheren Betrieb des Roboters verant-
wortlich. Fur eine Roboteranwendung muss der Systemintegrator daher
eine umfassende Risikobewertung durchfihren, bei der alle Arbeitsab-
laufe, Umgebungsbedingungen und am Medienflansch verwendete Vor-
richtungen wie etwa Werkzeuge betrachtet werden.

16
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Die zugehorigen Parameter wie z. B. die Werkzeuggeometrie oder die
Definition unzulassiger Bewegungsbereiche werden vom Systeminteg-
rator in der Sicherheitskonfiguration eingestellt. Fir kollaborative Robo-
teranwendungen muss der Systemintegrator dabei sicherstellen, dass
die zulassigen Grenzwerte fiir Geschwindigkeiten und Kollisionskrafte
nicht dberschritten werden und somit keine Gefahrdungen vom Roboter
flr den Bediener ausgehen.

Wenn der Roboter in eine betreiberseitige Gesamtanlage integriert
wird, muss der Systemintegrator alle Mallnahmen treffen, die einen
sicheren Betrieb des Roboters im Produktionsprozess gewahrleisten.
Dazu gehort insbesondere die Integration des Roboters in das Sicher-
heitskonzept der Gesamtanlage wie beispielsweise durch Verbinden
des Roboters mit Sicherheitseinrichtungen wie Schutztlren oder Licht-
schranken.

Der Systemintegrator wird von den Geschaftsverantwortlichen des
Betreibers personlich bestimmt. Zu den Kernaufgaben des Systeminte-
grators zahlen folgende Arbeiten:

= Einrichten und erstes Inbetriebnehmen des Roboters.

= Erstellen von Risikobewertungen fiir die Anwendungen, in denen
der Roboter eingesetzt werden soll.

Dies beinhaltet auch die Betrachtung des betreiberseitigen Gesamt-
systems, in das der Roboter integriert wird.

= FErstellen neuer Programme.
= Bearbeiten bestehender Programme.
= |Loschen von Programmen.

= Parametrieren der Sicherheitskonfiguration unter Beachtung der
sicherheitsrelevanten Faktoren aus der Risikobewertung.

= Bedienen des Roboters in der Betriebsart Manuell.
= Wechseln von Werkzeugen und Vorrichtungen am Medienflansch.

= Offnen der Robotersteuerung und Herstellen der elektrischen Ver-
bindung mit externen Komponenten oder Maschinen des betreiber-
seitigen Gesamtsystems wie beispielsweise zusatzlichen Sicher-
heitseinrichtungen.

= Sicherstellen, dass unbefugtes Personal keinen Zugang zu den
sicherheitsrelevanten Einstellungen des Roboters erhalt und keine
Anderungen an den Werkzeugen und Vorrichtungen des Roboters
vornehmen kann.

2024-11-18 Roboter Yu 5 Industrial Agile Robots 17



Andern der Betriebsart

Andern der Sicherheitskonfigura-
tion

Ausstattung des Roboters sowie der Komponenten des Gesamt-
systems mit weiteren Sicherheitskennzeichnungen, falls die Risiko-
bewertung dies erfordert.

Falls erforderlich:

Bereitstellung von zuséatzlichen Informationen fir den Bediener
zum vorschriftsgemalen Betreiben einer Roboteranwendung.
Gemeinsame Aufbewahrung aller fir den Betrieb des Roboters
erforderlichen Dokumente einschliellich dieser Anleitung.

Folgende Personalgruppen des Betreibers sind autorisiert, den
Schllssel des Schllisselschalters zu verwenden und die Betriebsart
Manuell des Roboters auszuwahlen:

Systemintegrator
Sicherheitsingenieur
Programmierer

Instandhaltungsfachkraft

Die Sicherheitskonfiguration des Roboters ist passwortgeschiitzt und
darf ausschliellich vom verantwortlichen Systemintegrator sowie vom
verantwortlichen Sicherheitsingenieur geandert werden.

18

Roboter Yu 5 Industrial Agile Robots 2024-11-18



c®

3

3.1

Roboterfunktionen bedienen

Sicherheit bei der Bedienung

Unsachgemalfe Bedienung WARNUNG

Verletzungsgefahr durch unsachgemafe Bedienung!

Unsachgemalle Bedienung kann zu Verletzungen und Sachschaden
fuhren.

Alle Bedienschritte gemaR den Angaben und Hinweisen dieser
Anleitung durchfihren.

Vor Beginn der Arbeiten mit dem Roboter Folgendes beachten:
e Sicherstellen, dass der Roboter sicher montiert ist.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 5)

Roboter nur einschalten, wenn das Netzkabel mit der betrei-
berseitigen Stromversorgung sowie das Roboterkabel mit
der Robotersteuerung verbunden ist.

e Sicherstellen, dass der Systemintegrator oder der verant-
wortliche Sicherheitsingenieur die Sicherheitskonfiguration
gemal den Vorgaben der Risikobewertung parametriert hat.

e Sicherstellen, dass alle Abdeckungen und Sicherheitseinrich-
tungen installiert sind und ordnungsgeman funktionieren.

& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 3.11)

e Sicherstellen, dass sich keine unbefugten Personen im
Arbeits- und Gefahrenbereich des Roboters befinden.

Niemals den Roboter in Betrieb nehmen, wenn Komponenten
beschadigt oder nur lose befestigt sind oder vollstandig entfernt
wurden.

An offenliegenden Teilen kénnen Gefahren durch elektrischen
Schlag oder scharfe Kanten fiir den Bediener entstehen.

Vor der Inbetriebnahme des Roboters nach einer Kollision:

e Samtliche Komponenten des Roboters auf Beschadigungen
Uberpriifen.

e Sicherheitseinrichtungen auf Funktion tberpriifen.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 7.5)

2024-11-18
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Bei Beschadigungen oder nicht funktionierenden Sicherheitsein-
richtungen den Roboter nicht in Betrieb nehmen.

Niemals Sicherheitseinrichtungen wahrend des Betriebs auller
Kraft setzen oder liberbriicken.

Sicherstellen, dass in der Betriebsart Manuell ausschliellich fol-
gendes Personal des Betreibers Bedientatigkeiten am Roboter
vornimmt:

e Systemintegrator

e Sicherheitsingenieur

* Programmierer

e Instandhaltungsfachkraft

Wenn die Risikobewertung des Systemintegrators dies fiir eine
bestimmte Anwendung vorsieht:

Arbeitsbereich des Roboters nicht betreten oder Roboter nicht
beriihren, solange dieser in Betrieb ist.

Sicherstellen, dass der Bediener iber die Funktionsweise und
maogliche Risiken der betreiberseitigen Anwendung unterrichtet
wurde.

Wenn der Roboter im nicht-kollaborativen Betrieb mithilfe der
Handflihrung bewegt werden soll:

e Der Zustimmtaster am Handcontroller und der Handfiih-
rungstaster am Medienflansch miissen zwingend von der-
selben Person betétigt werden.

Niemals eine Person den Zustimmtaster betatigen lassen,
wahrend eine andere Person den Roboter mit der Hand fiihrt.

e Sicherstellen, dass sich wahrend der Handfiihrung durch
eine Person keine weitere Person in der Nahe des mobilen
Endgerats aufhalt, die Eingaben in der Benutzeroberflache
vornehmen konnte. Durch Eingaben in der Benutzerober-
flache besteht Verletzungsgefahr fiir das mit der Hand fiih-
rende Personal durch unbeabsichtigte Roboterbewegungen.

20
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Wenn maglich vor Beginn der Handfiihrung das mobile End-
gerat sperren.

Sicherstellen, dass das Gesamtgewicht des verwendeten Werk-
zeugs sowie die zu bewegende Nutzlast die maximal zuldssige
Last von 5 kg (Bewegungsradius: 1000 mm) nicht iberschreiten.
Beim AnschlieRBen eines betreiberseitigen Werkzeugs muss die
Abdeckung am Medienflansch entfernt werden. Dadurch verliert
der Roboter seine IP54-Dichtigkeit. Der Systemintegrator muss
daher nach dem ersten AnschlieBen eines Werkzeugs die IP-
Klasse des Roboters neu bewerten.

Das Roboterkabel niemals wahrend des Betriebs von der Robo-
tersteuerung trennen.

Vor der Inbetriebnahme sicherstellen, dass der Biigel am Robo-
terkabelstecker an der Robotersteuerung verriegelt ist.

Das Netzkabel niemals wahrend des Betriebs von der Roboter-

steuerung oder der Stromversorgung trennen.

Dies gilt nicht, wenn die Stromversorgung des Roboters im Not-
fall schnellstmoglich getrennt werden muss.

2024-11-18
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5:5:} Roboterfunktionen bedienen
53 Sicherheit bei der Bedienung

Gefahr von Roboterschaden durch nicht sichere IT-Umge-
bung!

Unsichere IT-Umgebung @ HINWEIS

Der Betrieb des Roboters in einer nicht sicheren IT-Umgebung kann
zu Schaden und Fehlfunktionen fiihren.

= Sijcherstellen, dass der Roboter niemals in einer unsicheren
Netzwerkumgebung unter dem Einfluss von schadhafter Soft-
ware betrieben wird.

= Sicherstellen, dass betreiberseitige SchutzmaRnahmen wie Fire-
walls, Antiviren-Software oder verschliisselte VPN-Verbindungen
eingesetzt werden.
Sofern moglich, die Internetverbindung des mit dem Roboter
verbundenen Endgerats wahrend des Betriebs unterbrechen.

= Sicherstellen, dass das mit dem Roboter verbundene Endgerat
frei von Viren ist und ausschlieBlich fir die Bedienung des Robo-
ters eingesetzt wird.

Die Verwendung privater Hardware fiir die Roboterbedienung ist
nicht zulassig.

= Sicherstellen, dass mit dem Roboter verbundene Speicherme-
dien wie z. B. USB-Gerdte frei von Viren sind und ausschlieBlich
fir den Datenaustausch mit dem Roboter eingesetzt werden.
Die Verwendung privater Speichermedien fiir den Datenaus-
tausch ist nicht zuldssig.

= Sicherstellen, dass exportierte Roboterprogramme vor unautori-
siertem Zugriff geschiitzt verwaltet werden, sodass keine unzu-
lassigen Manipulationen an den Programmen vorgenommen
werden konnen.
Der Systemintegrator ist verpflichtet, jedes importierte Pro-
gramm vor der Anwendung in der Betriebsart Automatik
zundchst in der Betriebsart Manuell zu testen.

= Sicherstellen, dass die Systemeinstellungen und der System-
zustand des betreiberseitigen Endgerats regelmaRig tberpriift
werden.

= Sicherstellen, dass der Roboter ausschliellich mit der aktu-
ellsten Softwareversion betrieben wird.

= Sicherstellen, dass kein externer Remote-Zugriff auf den Roboter
von auBBerhalb des internen Firmennetzwerks maoglich ist.
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Software starten

@ Angriffe oder Eindringen in das Netzwerk

Die Agile Robots SE haftet nicht fiir Schaden, die durch Angriffe
oder Eindringen in das Netzwerk verursacht werden, um das Softwa-
resystem der Robotersteuerung oder die Sicherheitskonfiguration zu
andern.

3.2 Software starten

Q) | £%@) | A%

Bediener Programmierer | Sicherheitsinge- | Systeminteg-
nieur rator

Voraussetzungen

= Der Roboter ist mit einem Ethernet-fahigen Endgerét (z. B. Laptop)
verbunden.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial" (Kapitel 5.3)

= Der Browser Google Chrome ® ist auf dem Endgerét installiert.

= Der Roboter ist eingeschaltet.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 6.3.2)

01. Laptop einschalten.
02.  Am Laptop den Browser Google Chrome® 6ffnen.

03. Indie Adresszeile des Browsers die folgende IP-Adresse eingeben
und mit der Enter-Taste bestétigen:

192.168.1.1
> = Die Benutzeroberflache der Robotersteuerung wird aufge-
rufen.
= Der Roboter ist betriebsbereit.

04. © HINWEIS! Gefahr von Sachschidden durch nicht autorisierte
Eingaben in der Benutzeroberflache!

Sicherstellen, dass bei der Erstinbetriebnahme des Roboters aus-
schliellich der verantwortliche Systemintegrator Einstellungen in
der Benutzeroberflache vornimmt.
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53 Programme verwalten
3.3 Programme verwalten
Uberblick

Programm
Neues-Programm

Programme

N} Hauptbildschirm

(1 Bestehende Programme
@ Neues Programm erstellen
(® Programm importieren

Systeminteg-
rator

Status

~
<0> Steuerun @
READ GEIM W @8 ] 9

Geschwindigkeit
100 % +

@ Neues Programm |£]

Neues-Programm-1 Neues-Programm-2 é é

Samtliche kollaborativen und nicht-kollaborativen Anwendungen des
Roboters werden in Form von Programmen durch den Systeminteg-
rator definiert. Bereits angelegte Programme [/ werden im
Hauptbildschirm der Benutzeroberflache angezeigt.

Mit der Schaltflache ,Neues Programm® konnen neue Programme
angelegt werden [T/ ).

Mit der Schaltflache ,Programm importieren” konnen Programme
importiert werden /(3.
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Programme verwalten

Programme verwalten o

Neues-Programm

Beschreibung

!

@ Entfernen Duplizieren i' Exportieren ' Programm laden

AEI] Programme verwalten

01. Um bestehende Programme zu verwalten, auf das gewiinschte
Programm im Hauptbildschirm klicken.

> Das Meni in offnet sich.

02. Auf eine der folgenden Schaltflachen klicken:
= Entfernen” (/D

Das aktuell ausgewahlte Programm l6schen.

=, Duplizieren" [J5E/@
Das aktuell ausgewahlte Programm kopieren.

= Exportieren” [TENE/®
Das aktuell ausgewahlte Programm exportieren.

=, Programm laden” [[EE)/(®

Das aktuell ausgewahlte Programm laden (fiir weitere Infor-

mationen zum Ausfiihren von Programmen & Seijte 49).
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3.4 Simulationsmodus aktivieren/deaktivieren

WARNUNG
Verletzungsgefahr durch nicht autorisierte Eingaben im Simu-
lationsmodus!

Im Simulationsmodus ist der Betriebsartenwahlschalter ohne Funk-
tion, d. h. ein Umschalten in die Betriebsart Automatik am Betriebsar-
tenwahlschalter wird nicht registriert und der Benutzerlevel "System-
integrator" in der Benutzeroberflache ist weiterhin aktiv.

Ein vermeintlicher Wechsel in die Betriebsart Automatik bei akti-
viertem Simulationsmodus kann dazu fiihren, dass der Bediener
nicht autorisierte Eingaben in der Benutzeroberflache ausfiihrt wie

z. B. manuelles Verfahren des Roboters in einem nicht-kollaborativen
Zustand.

Sicherstellen, dass der Simulationsmodus ausschlieRlich durch
den Systemintegrator aktiviert und deaktiviert wird.
Sicherstellen, dass der Systemintegrator den Simulationsmodus
beendet, bevor die Betriebsart Automatik eingeschaltet wird und
der Bediener die Arbeit mit dem Roboter wieder aufnimmt.

Im Simulationsmodus konnen Roboterbewegungen anhand eines virtu-
ellen Robotermodells in der Benutzeroberflache simuliert werden [N

Der reale Roboter fihrt im Simulationsmodus keine Bewegungen aus.

/A8 Robotermodell im Simulations-

modus
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Simulationsmodus aktivieren/deaktivieren

Systeminteg-
rator

Programm Geschwindigkeit + Status oy lStauerun @
Neues-Programm 100 % REAL BT ‘M . v 9

Programme é @ Nevesprogramm

Neues-Programm-1 Neues-Programm-2

N/ Hauptbildschirm

01. Im Hauptbildschirm auf die Schaltflache ,Status” klicken [/
®.
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53 Kollisionserkennung aktivieren/deaktivieren

- ° = 8> Steverun
Kein Programm geladen REAL G ™ @8 v . @

Status

System

Roboter

Simulation

Rescue-Modus

Kollisionserkennung

Fernsteverung

Roboterstatus

Betriebsart

Reduziert-Modus

@ O

MANUELL

Herunterfahren

Abb. 8\ Simulationsmodus aktivieren und deaktivieren

3.9

02. Im Menu ,Status” auf die Schaltflache ,Simulation” klicken, um
den Simulationsmodus zu aktivieren EEEY/ .

> Samtliche Roboterbewegungen (z. B. beim Ausfiihren von
Programmen oder beim manuellen Bewegen) werden jetzt
ausschliellich virtuell anhand des Robotermodells in der
Benutzeroberflache dargestellt.

03. Im Menu ,Status” auf die Schaltflache ,Real” klicken, um den
Simulationsmodus zu deaktivieren [/ .

Kollisionserkennung aktivieren/deakti-
vieren

Die Kollisionserkennung ermaoglicht es dem Roboter, kleinere Stolke
oder Kollisionen zu erkennen, die zwar keine Sicherheitsmechanismen
auslosen, aber dennoch seine Aufgaben beeintrachtigen konnen.

Die Kollisionserkennung unterscheidet sich von den priméren Sicher-
heitsfunktionen des Roboters, die autonom arbeiten und unabhangig
von der Einstellung der Kollisionserkennung aktiviert bleiben.
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Kollisionserkennung aktivieren/deaktivieren 53

Programm
Neues-Programm

Programme

NoJ8e) Hauptbildschirm

Neues-Programm-1

01.

Wenn eine Kollision geman den definierten Parametern dieser Funktion

erkannt wird, bewegt sich der Roboter innerhalb eines bestimmten
Bereichs seiner Konfiguration.

@ Sicherheitsfunktionen

Weitere Informationen zu den Sicherheitsfunktionen der zugehorigen
Anleitung entnehmen:

& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 3.12.)

Systeminteg-
rator

Geschwindigkeit Status

~
100 % READ) GECED ) @ <Q> Steuerung

é @ Neues Programm

Neues-Programm-2

Im Hauptbildschirm auf die Schaltflache ,Status” klicken [EEEl/
@.
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53 Kollisionserkennung aktivieren/deaktivieren

Programir 6 Status .
- <0> Steuerun:
R Kein Programm geladen + R GEED W @ < 9 2

Status

System
Roboter
simulation

Rescue-Modus

Kollisionserkennung .% g@

Fernsteverung

Roboterstatus STANDBY

Betriebsart

Reduziert-Modus

Herunterfahren

Nl Kollisionserkennung aktivieren und deaktivieren

02. Im Menu ,Status” beim Punkt ,Kollisionserkennung” auf die
Schaltflache ,An” klicken, um die Kollisionserkennung zu akti-

vieren [EEl/ (.

03. Im Meni ,Status” beim Punkt ,Kollisionserkennung” auf die
Schaltflache ,Aus” klicken, um die Kollisionserkennung zu deak-

tivieren [IEE/ .
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Sicherheitskonfiguration parametrieren

3.6 Sicherheitskonfiguration parametrieren

Gefahren durch Andern der Sicher-
heitskonfiguration des Roboters

Wenn die Sicherheitskonfiguration des Roboters nicht ordnungs-
geman parametriert wird, besteht Verletzungsgefahr fiir den
Bediener im kollaborativen Betrieb.

Sicherheitskonfiguration nur vom Systemintegrator oder vom
verantwortlichen Sicherheitsingenieur andern lassen.

Sicherstellen, dass die Sicherheits-PIN stets vor unbefugtem
Zugriff geschiitzt ist.

Sicherstellen, dass bei der Parametrierung der Sicherheitskonfi-
guration die Risikobewertung der jeweiligen Roboteranwendung
beriicksichtigt wird.

Sicherstellen, dass bei der Auslegung kollaborativer Roboteran-
wendungen die Anforderungen der EN ISO 10218-2 sowie der
ISO/TS 15066 beachtet werden.

Sicherstellen, dass nach jeder Anderung der Sicherheitskonfi-
guration (d. h. auch geanderte Safety-ID* der Sicherheitskonfi-
guration) die Sicherheitsparameter vom Systemintegrator oder
vom verantwortlichen Sicherheitsingenieur personlich in einem
Testbetrieb auf mogliche Risiken sowie Funktionalitat gepriift
werden.

2024-11-18
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53 Sicherheitskonfiguration parametrieren

* Safety-ID

Status

@ Safety-ID

System

Eine Safety-1D LEEEN/(D ist einer Sicherheitskonfiguration zuge-
ordnet.

Roboter

Simulation

Wenn die Sicherheitskonfiguration geandert wird (z. B. Anderung der
Lo maximalen Gelenkgeschwindigkeit), &ndert sich auch die Safety-ID.
kotsonsertareng (B Auf diese Weise kann der Bediener eine Sicherheitskonfiguration
zuordnen und sicherstellen, dass sich nichts gedndert hat.

Fersteverung

Roboterstatus STANDBY

Betriebsart 'MANUELL

Reduziert-Modus

Zustimmtaster AKTIVIERT
Sicherheit 22 g 00000003

Safety-1D
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Sicherheitskonfiguration parametrieren

Sicherheitskonfiguration parame-
trieren

Sicherheitsinge- | Systeminteg-
nieur rator

Voraussetzung

= Der Roboter befindet sich in der Betriebsart Manuell.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 2.2.6/6.3.3)

Programm Geschwindigkeit + Status <o> Steusrun @
Neues-Programm 100 % READ GXCIM W @ v 9

Programme @ Neves Programm

Neuves-Programm-1 Neuves-Programm-2

NP Ment ,Einstellungen” 6ffnen

01. Inder Navigationsleiste auf das Zahnradsymbol klicken [EE/
), um das Menli ,Einstellungen” zu offnen.
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Programm Geschwindigkeit 4 Statts o JGtauntun
Kein Programm geladen 100 % TN STAND BY NN . v 9

Einstellungen

Sicherheit PIN &ndern Bearbeiten

Kamera Bewegungsbegrenzung Sichere Ein- & Ausgénge Werkzeug Sonstiges

Werkzeuge

Achse 1 3 Max. 150

Achse 2 Max. 150
Allgemein

Max. 180

Monitor
Achse 4 Max. 180
Service

Achse 5 Max. 180

Lizenzen Achse 6 Max. 180

% icher begrenzte Achsgeschwindigkeit - Rec

/N Sicherheitskonfiguration editieren

srobotik com

02. Im Menu ,Einstellungen” auf die Schaltflache ,Sicherheit” [EEE/
(@ in der linken Registerkarte klicken, um das Fenster der Sicher-
heitskonfiguration [[EE/@ zu offnen.

03. Aufdie Schaltflache ,Bearbeiten” klicken, um die Parameter der
Sicherheitskonfiguration zu &ndern IR/ 3.

PIN-Eingabe 04. Indem Pop-up-Fenster die vierstellige Sicherheits-PIN eingeben
und mit ,OK” bestatigen [E/ .

] O Ssicherheits-PIN

Im Auslieferungszustand des Roboters lautet die Sicherheits-PIN
0000.

Abbrechen

Es wird empfohlen, die Sicherheits-PIN vom Systemintegrator
ZZHE PN eingeben oder von dem verantwortlichen Sicherheitsingenieur nach dem
ersten Einschalten des Roboters @ndern zu lassen.
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Sicherheitskonfiguration parametrieren

Programm
Kein Programm geladen

Einstellungen

Sicherheit

Kamera

Werkzeuge

Sicher begrer

Achse 1

Achse 2
Allgemein

Achse 3

Monitor
Achse 4

Service

Achse §
Lizenzen : Achse 6

Abb. 15\ Parameter einstellen

Status

N
<0> Steuerun
READ GEIM W @8 ® L

Geschwindigkeit
100 % ar

PIN &ndern Bearbeiten

Bewegungsbegrenzung Sichere Ein- & Ausgéinge Werkzeug Sonstiges

zte Achsgeschwindigkeit - Norma

deg/s 130 Max. 150
deg/s 130 Max. 150
deg/s 150 Max. 180
deg/s 150 Max. 180
deg/s 150 Max. 180

deg/s 150 Max. 180

05. Inden einzelnen Feldern die erforderlichen Parameterwerte ein-

geben EEENE/®.

@ Kollaborativer Zustand

Fiir Programme, die im kollaborativen Zustand ausgefiihrt
werden sollen, miissen die Parameter der Sicherheitskonfigura-
tion zwingend die zuldssigen biomechanischen Grenzwerte fiir
Mensch-Maschinen-Kollisionen einhalten.

Die Grenzwerte sind in der Norm ISO/TS 15066 definiert.

06. Geanderte Parameterwerte Uberpriifen und auf die Schaltflache
,Bearbeiten” klicken [LENE/@.
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53 Sicherheitskonfiguration parametrieren

Programm Geschwindigkeit Status & Siomemg
Kein Programm geladen 100 % LN STAND BY NV . v

Einstellungen

Sicherheit Abbrechen

Kamera

Werkzeuge

Bewegungsbegrenzung Sichere Ein- & Ausgénge Werkzeug Sonstiges
Allgemeln sict jkeit - Norma

Achse 1 deg/s 130
Monitor

Achse 2 deg/s 130
Service
Achse 3 deg/s 150

Lizenzen
Achse 4 deg/s 150

Achse 5 deg/s 150

/NI Neue Sicherheitskonfiguration bestatigen

07. Neue Sicherheitskonfiguration durch Betatigen des Zustimmtas-
ters in Mittelstellung am Handcontroller bestatigen .

» = Die neue Sicherheitskonfiguration ist unmittelbar nach der
Bestatigung am Zustimmtaster aktiv.

= Die neue Sicherheitskonfiguration gilt global fir alle Pro-
gramme und manuell ausgeflihrten Bewegungen des
Roboters.
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Werkzeug konfigurieren

3.7 Werkzeug konfigurieren

Systeminteg-
rator

Voraussetzung

= Der Roboter befindet sich in der Betriebsart Manuell.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 2.2.6/6.3.3)

Programm Geschwindigkeit + Status oy lStauerun @
Neues-Programm 100 % REAL BT ‘M . v 9

Programme @ NevesProgramm  |{

Neues-Programm-1 Neues-Programm-2

NsBW Hauptbildschirm

01.  Im Hauptbildschirm auf die Schaltflache ,Status” klicken [EEEd/
®.
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Program
R Keln Programm geladen

Status

System

Roboter

©—

Simuiation

Rescue-Modus

Kollisionserkennung

Fernsteverung

Roboterstatus

Betriebsart

Reduziert-Modus

Herunterfahren

AJsE Standby-Modus einstellen

FED GO W @8

@ stoverng

02. Im Menu ,Status” auf die Schaltfliache ,Standby” klicken [EEREl/

@.

> Der Standby-Modus des Roboters ist aktiv und die Roboter-

regler sind ausgeschaltet.
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Werkzeug konfigurieren

Programm Geschwindigkeit Status
*L L + <3> Steuerung @
Kein Programm geladen 100 % REAL BTER M . v

Einstellungen

Werkzeuge % @ Neues Werkzeug
: TestTooL ¢

TestTool 2 ¢

Kamera

Sicherheit

Allgemein

Monitor

Service

Lizenzen

Nl Menti ,Einstellungen” 6ffnen

03. Inder Navigationsleiste auf das Zahnradsymbol klicken [[EE)/
(), um das MenU ,Einstellungen” zu 6ffnen.

04. Im Meni ,Einstellungen” auf die Schaltflache ,Werkzeuge” in der
linken Registerkarte klicken, um das Fenster der Werkzeugeinstel-

lungen zu 6ffnen [NEEL/@.
05. Auf die Schaltflache ,Neues Werkzeug” klicken [[REREl/ ).
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Programm Geschwindigkeit SIOUS (8) Steuerung
Kein Programm geladen 100 % N STAND BY [N . v

Einstellungen

Editiere Parameter Abbrechen Speichern

Kamera Werkzeug-Name

TestTool_2

Transformation
Sicherheit
x Translation y Translation z Translation

0 ) )
Allgemein

x Rotation y Rotation z Rotation

Monitor 0 o 0

Service

Lizenzen

Schwe rpunkt

X

NJst) Werkzeug parametrieren

06. Werkzeug benennen /(D und Werkzeugparameter eingeben

200 20 el

@ Werkzeugmasse als Sicherheitsparameter

Wenn das Werkzeug aktiviert und eine Abweichung in der Werk-
zeugmasse festgestellt wird, kommt es zu einem Sicherheits-
stopp.
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Werkzeug konfigurieren

Programm Geschwindigkeit Sratve <8) Steverun
Kein Programm geladen 100 % REAL BITER M . v 9

Einstellungen

Editiere Parameter Abbrechen Speichern

Kamera
Spring Probe

Versorgung Digitale Konfiguration

Ausgang v

Sicherheit M8

Versorgung Digitale Konfiguration

Allgemein
Ausgang v

Monitor
@ Neuer Status
Status

Service
State-1

Lizenzen
Neuer Befehl
Befehle @

Command-1

vorausrobotik con

Abb. Menii ,Neuer Status” 6ffnen

07. Auf die Schaltflache ,Neuer Status” klicken, um das MenU ,New
State” zu 6ffnen [/ (D.
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Programm Geschwindigkeit o Status <> steuerung
Kein Programm geladen 100 % REAL M @ v

Einstellungen Neuer Status

Digitaler Ausgang 1

Sicherheit

Digitaler Ausgang 3

Allgemein

Digitaler Ausgang 4

Digitaler Ausgang 6

Abbrechen Never Status

voraus

NJsi#) Status definieren

08. Im MenU ,Neuer Status” die Zustande der Digitalausgange sowie
des Digitaleingangs gemal’ den betreiberseitigen Vorgaben defi-
nieren und mit ,0K" bestéatigen [/ (D.

@ Digitalausginge und -eingange
Weitere Informationen der zugehorigen Anleitung entnehmen:

& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 2.2.5)
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Werkzeug konfigurieren

Programm schwindigkeit + Stafus (8) Steverun
Kein Programm geladen y NN STAND BY N . v 9

Einstellungen

Editiere Parameter Abbrechen speichern

Kamera
Spring Probe

Versorgung Digitale Konfiguration

Ausgang v

Sicherheit M8

Versorgung Digitale Konfiguration

Allgemein
Ausgang v

Monitor
@ Neuer Status
Status

Service
State-1

Lizenzen
Never Befehl
Befehle @

Command-1

K] Menti ,Neuer Befehl” 6ffnen

09. Auf die Schaltflache ,Neuer Befehl” klicken, um das MenU ,Neuer
Befehl” zu offnen R/ (D).
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Programm
Kein Programm geladen

Einstellungen

Kamera

Lizenzen

vorausr

N2 Befehl definieren

Geschwindigkeit Status

X
100 % P REAL v @ SONSERUSECNG

NeuerBefehl

Abbre

Digitaler Ausgang 1

Digitaler Ausgang 3

Digitaler Ausgang 4

Digitaler Ausgang 6

Abbrechen Neuer Befehl

10. Im Menul ,Neuer Befehl” die Zustande der Digitalausgange
gemald den betreiberseitigen Vorgaben definieren und mit ,0K”

bestatigen [/ (.
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Neues Programm erstellen

i Status %
_ <0> Steuerun:
R Kein Programm geladen + READ SN W @ e 9

Einstellungen

Editiere Parameter Abbrechen Speichern

Kamera
)
Ixy
0
Sicherhelt
Spring Probe
Aligemeln Versorgung Digitale Konfiguration
Ausgang v

Monitor
M8
Service Versorgung Digitale Konfiguration
Ausgang v

Lizenzen

Never Status
Status @

Keine Status

Never Befehl
Befehle @

powered by Keine Befehle
vorausrobotik con

Nk Werkzeugparameter speichern

11. Auf die Schaltflache ,Speichern” klicken, um die Werkzeugpara-
meter zu speichern [/ (.

3.8 Neues Programm erstellen

Systeminteg-
rator

Voraussetzungen

= Die Sicherheitskonfiguration fiir das neue Programm wurde vom
Systemintegrator korrekt parametriert.

& Kapitel 3.6 ,Sicherheitskonfiguration parametrieren” auf Seite 31
= Der Roboter befindet sich in der Betriebsart Manuell.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial" (Kapitel 2.2.6/6.3.3)
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Neues Programm erstellen

Programm

Name

Neues-Programm-1

Beschreibung

Abbrechen Speichern

ASI9RvLS) Neues Programm erstellen

01.

02.

03.

04.

Um ein neues Programm zu erstellen, auf die Schaltflache ,Neues
Programm” im Hauptbildschirm klicken.

» Das Meniiin offnet sich.

In den Feldern ,Name" und ,Beschreibung” den gewunschten
Namen sowie die Beschreibung der Programmfunktion eingeben

B + ©.

Im Feld ,Bild" das gewlinschte Programmsymbol durch Klicken
auf die Pfeile auswahlen [T/ 3.

Auf die Schaltflache ,Speichern” klicken, um das Programm zu
erstellen S/ ®.

Anderenfalls auf die Schaltflache ,Abbrechen” klicken, um zum
Hauptbildschirm zurtickzukehren [/ @.
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Neues Programm erstellen 53

Programm Saechon it Status .
: : <> Steveru
R Neues-Programm READ G0 W @ v @

Neues-Programm X Abbrechen 23 Variablen «/ Speichern

Commands Programm

Bllderkennung  Logik Werkzeug Sonstiges Benutzerdefinlert ©)

2 schieife

1

g Bewegung Punkt zu Punkt @ Hinzufigen

§ Bewegung Linear| () Hinzufugen
Punkt zu Punkt

Pfad Hinzufigen
g & eoea , -

Abb. 27\ Befehle im Meni ,Programm®” zuweisen

05. Im Meni ,Programm” (rechte Bildschirmhalfte) den Programm-
ablauf durch Einfligen einzelner Befehlsblocke definieren [EEEA.
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Neues Programm erstellen

06.

Dazu wie folgt vorgehen:

In der Registerkarte die erforderliche Befehlskategorie durch
Anklicken auswahlen [/ (D.
Folgende Befehlskategorien stehen zur Verfigung:
e ,Bewegung”
Bewegungsablaufe des Roboters definieren.
e, Bilderkennung”

Kamera am Medienflansch z. B. zur Objekterkennung ver-
wenden.

e ,lLogik"
Logikbefehle auswahlen.
e Werkzeug”
Werkzeugbefehle auswahlen.
e ,sonstiges”
Befehle zu Gruppen zusammenfligen.
e Benutzerdefiniert"
Benutzerdefinierte Befehle wiederverwenden.
Den gewiinschten Befehlsblock [E¥E/@) auswahlen und

durch Klicken auf das Plussymbol [/ (3 dem Programm-
ablauf hinzufiigen.

Der neue Befehlsblock wird dem Programmablauf an der
Stelle des ausgewahlten Plussymbols (hellblau markiert) hin-

zugefugt [N/ ®.

@ Zzwischenschritte einfiigen
Durch Auswahl der Plus-Symbole EEE¥ZA/(5 kdnnen auch nach-
traglich Zwischenschritte definiert und eingefiigt werden.

Nach Zuweisung aller erforderlichen Befehlsblocke auf die Schalt-
flache ,Speichern” klicken, um das Programm zu speichern

20527 6)

> Das neu erstellte Programm kann im Hauptbildschirm vom

Bediener geladen und ausgeftihrt werden.

& Kapitel 3.9 ,Programme laden und ausfihren” auf Seite 49
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Programme laden und ausfiihren

3.9 Programme laden und ausfuhren

Bediener

Neues-Programm 2

Beschreibung

@ Entfernen Duplizieren () Exportieren {4 Programm laden

ASIsRvE Programm laden

01. Um ein Programm zu laden, auf die Schaltflache des
gewlnschten Programms im Hauptbildschirm klicken.

» DasMeniin 6ffnet sich.

02. Auf die Schaltflache ,Programm laden” klicken, um das ausge-
wahlte Programm zu 6ffnen Y/ .

»  Das Menl ,Programm” 6ffnet sich [

Im MenU ,Programm” wird der Programmablauf als Abfolge
der einzelnen Befehlsblocke dargestellt [/ @ .

2024-11-18
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53 Programme laden und ausfiihren

Programm Geschwindigkeit S ~
<0> Steuverung @
new-program 100% v

new-program 4 X SchiieBen p start () Bearbeiten

g Bewegung Punkt zu Punkt

(_'"_, schieife

g Bewegung Punkt zu Punkt
g Bewegung Punkt zu Punkt
g Bewegung Punkt zu Punkt

@ Warten Time
(o

g Bewegung Punkt zu Punkt

Programm starten
03. Um das Programm zu starten, auf die Schaltflache ,Start” klicken

R/

> Der Roboter flihrt das Programm gemalt der Sequenz der
Befehlsblocke aus.

©® Menii ,Program”
Im linken Meniiabschnitt werden die Bewegungen anhand
eines virtuellen Robotermodells dargestellt FEEZ/(D.

In der Navigationsleiste wird jederzeit das aktuell geladene
Programm angezeigt [EE/(@).
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Programme laden und ausfiihren

S

new-program

g Bewegung Punkt zu Punkt

v
~

‘ Endios 2 Durchiufe

'(__,’ Schleife

g Bewegung Punkt zu Punkt
: g Bewegung Punkt zu Punkt
g Bewegung Punkt zu Punkt

(—9 Warten Time
1Sekunden |

g Bewegung Punkt zu Punkt

/N #l)) Programm stoppen

04. Um das Programm zu stoppen, auf die Stopp-Schaltflache in der
Navigationsleiste ¥/ oder die Schaltflache ,Stop” im Men(
,Programm” S/ @ klicken.

©® Programmablauf
Die aktuell ausgefiihrte Befehlssequenz wird liber einen hell-
blauen Zeitstrahl angezeigt /.
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3.10

Roboter manuell verfahren

Beim manuellen Verfahren des Roboters besteht die Mdglichkeit,
dass der Roboter ohne vorangegangene Risikobewertung in einer
nicht sicheren Umgebung bewegt wird. Dabei kann es trotz aktiver
Kraft- und Leistungsbegrenzung und trotz sofortigem Kollisionshalt
bei physischem Kontakt zu Verletzungen durch unsachgemafRen
manuellen Betrieb des Roboters kommen.

= Sicherstellen, dass der Roboter ausschliefllich vom verantwortli-
chen Systemintegrator manuell verfahren wird.

= Sicherstellen, dass sich keine unautorisierten Personen im
Arbeits- und Gefahrenbereich des Roboters aufhalten.

= Sicherstellen, dass keine spitzen oder scharfkantigen Werk-
zeuge oder Vorrichtungen am Roboter betrieben werden.

52
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Roboter manuell verfahren

Roboter manuell verfahren

Systeminteg-
rator

Voraussetzung

= Der Roboter befindet sich in der Betriebsart Manuell.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial" (Kapitel 2.2.6/6.3.3)

Programm vindigkeit + Status

Kein Programm geladen READ GIXED @ @

~
<9> Steuerung @

Nl Menii |, Steuerung” 6ffnen

01. Inder Navigationsleiste auf die Schaltflache ,Steuerung” klicken
00 51 1O

> Das Menl ,Steuerung” offnet sich A,

Roboter Werkzeug Kamera Programm-Posen

Achse 1 Achse 4
0.00° 0.00°

Achse 2 Achse §
0.00 ° 0.00°

Achse 6
0.00°

a (°)

N Menti |, Steuerung”
02. Aus den Registerkarten das gewinschte Koordinatensystem aus-
wahlen [EE/ (.

03. Achse auswahlen, fir die eine Bewegung ausgefiihrt werden soll

o> 22 oY
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04. Verfahrmethode auswahlen [X1EA/(®):

=, Schritt” (Step-Jogging)
Roboter wird schrittweise entlang der ausgewahlten Achse
bewegt.

= ,Jog" (Jogging)
Roboter wird ohne Unterbrechung entlang der ausgewahlten
Achse bewegt.

05. Winkelschrittweite oder Winkelgeschwindigkeit auswahlen
1002 [0}

06. Auf die Plus- oder Minusschaltflache klicken, um den Roboter ent-
lang der ausgewahlten Achse vor- oder zurtickzubewegen

®.

@ Roboter bewegen

Die Plus- oder Minusschaltflache gedriickt halten, um den
Roboter beim Jogging in einer unterbrechungsfreien Bewegung
zu verfahren.

Um die mit dem Medienflansch verbundene Greifereinheit zu
offnen oder zu schlieRen, auf die Schaltflache ,Offnen” oder
,SchlieBen” klicken LI/ @.

3.11 Reset nach Roboterhalt durchfuhren

Im folgenden Abschnitt wird beschrieben, wie der Roboter nach einem
Halt oder nach einem Wechsel des Betriebszustands wieder in Betrieb
genommen wird.

@ Betriebszustande des Roboters

Weitere Informationen der zugehorigen Anleitung entnehmen:

& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 2.2.1)

Reset nach Not-Halt Ein Not-Halt des Roboters wird durch Betatigen des Not-Halt-Tasters
am Handcontroller ausgeldst.

Samtliche Roboterbewegungen werden umgehend gestoppt und die
Bremsen des Roboters sind aktiv.

Die Roboterregler sind ausgeschaltet.
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rator

Voraussetzungen
= Die Ursache des Not-Halt-auslosenden Ereignisses wurde (sofern
notwendig) behoben.
= Esliegt keine Gefahrensituation im Arbeitsbereich des Roboters vor.
= Der Not-Halt-Taster ist entriegelt.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 6.3.4)

Programm Geschwindigkeit A
<0> Steuverung
Kein Programm geladen 50% v

Programme

Not-Halt zurUcksetzen

Mdchten Sie den Not-Halt zuricksetzen?

Abbrechen

slefeke] Statusmeldung Not-Halt quittieren

01. Reset des Roboters in der Benutzeroberflache durchfihren.

Dazu auf die Statusmeldung EREREEl/(D Klicken und die Abfrage
mit ,OK" [EIEEl/ @ bestéatigen.
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Programm Geschwindigkeit status “
: : <> Steverun
R Kein Programm geladen REAL G ™ @8 v . @

Status

System

Roboter

Simulation

Rescue-Modus

Kollisionserkennung .

Fernsteverung

Roboterstatus STANDBY

Betriebsart MANUELL

Reduziert-Modus

Herunterfahren

/N Roboterregler einschalten

02. Roboterregler in der Benutzeroberflache wieder einschalten.

Dazu im MenuU ,Status” beim Punkt ,Roboter” auf die Schalt-
flache ,An” klicken [XREQ/ (D).

Reset nach Sicherheitshalt Bei einem Sicherheitshalt werden samtliche Roboterbewegungen
umgehend gestoppt und die Bremsen des Roboters betatigt. Ein Sicher-
heitshalt wird in den folgenden Situationen ausgelost:

= Wenn der Not-Halt-Taster am Handcontroller betatigt wird.
= Wenn ein Fehler in der Sicherheitssteuerung vorliegt.

= Wenn sich der Roboter in Bewegung befindet und am Betriebsar-
tenwahlschalter die Betriebsart gewechselt wird.

= Wenn sich der Zustimmtaster am Handcontroller in Mittelstellung
befindet und am Betriebsartenwahlschalter die Betriebsart gewech-
selt wird (sowohl in der Betriebsart Automatik als auch in der
Betriebsart Manuell).

= Wenn eine der Sicherheitsfunktionen des Roboters ausgeldst wird,
z. B. durch das Uberschreiten der maximal zuléssigen Geschwindig-
keit.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 3.72)

= Wenn eine externe Sicherheitseinrichtung des Betreibers an
die Sicherheits-E/A-Schnittstellen in der Robotersteuerung ange-
schlossen ist und diese Sicherheitseinrichtung ausgelost wird.
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Reset nach Roboterhalt durchfiihren

) | 4% | 4%

Programmierer | Sicherheitsinge- | Systeminteg-
nieur rator

Voraussetzungen

= Die Ursache des Sicherheitshalt-Auslosenden Ereignisses wurde
(sofern notwendig) behoben.
= Esliegt keine Gefahrensituation im Arbeitsbereich des Roboters vor.
= Der Roboter befindet sich in der Betriebsart Manuell.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial" (Kapitel 2.2.6/6.3.3)

01. Furden Fall, dass der Sicherheitshalt durch Betatigen des Not-
Halt-Tasters ausgelost wurde:

Not-Halt-Taster entriegeln.

& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 6.3.4)

Bl Stormeldungshistorie aufrufen

02. O

Bei einem Sicherheitshalt wird die Programmanzeige in der Navi-
gationsleiste rot hinterlegt IR/ (D.

Reset des Roboters in der Benutzeroberflache durchfihren.

In der Navigationsleiste auf die Schaltflache ,Status” klicken, um
das Menu ,Status” zu 6ffnen [[ER/@.

> Im Meni ,Log” werden die Stérmeldungen angezeigt LR/
.

Bei einer anliegenden Storung wird zusatzlich das Symbol
in der Statusanzeige und im Menii ,Status” angezeigt

[DER
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Programm Ge glel + statt
Neues-Programm READ ereor ()

Status

System
Roboter
Mehr Detalls
Simulation Unerwarteter Fehler MSS8
Rescue-Modus
Kollisionserkennung
Femsteverung
Roboterstatus © Zuricksetzen
Betriebsart
Reduziert-Modus
Zustimmtaster | DEAKTIVIERT

Safety errorsTor  (ETEIED

Werkzeug UNDEFINED.

NoJels) Stormeldung quittieren

03. Im Menl ,Log" auf die Schaltflache ,Mehr Details” [N/
klicken, um Informationen zur Stormeldung zu erhalten.

04. Auf die Schaltflache ,Zurtlicksetzen” klicken, um die Stormeldung

zu quittieren [EEEE/ ).

> Das Symbol in der Statusanzeige und im Men(
,Status” @ndert sich in Symbol (STANDBY).
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Zustimmfunktion ausschalten

3.12 Zustimmfunktion ausschalten

Wenn die Zustimmfunktion ausgeschaltet ist, kann der Roboter in
der Betriebsart Manuell ohne Betatigen des Zustimmtasters vom
Systemintegrator verfahren werden. Durch das Deaktivieren einer
Sicherheitseinrichtung besteht Verletzungsgefahr durch nicht sichere
Bewegungen des Roboters.

= Vor dem Ausschalten der Zustimmfunktion sicherstellen, dass
die Werte der Sicherheitskonfiguration im sicheren Bereich para-
metriert sind, d. h. der Roboter befindet sich in einem kollabora-
tiven Zustand.

& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 2.2.6)

= Sicherstellen, dass ausschliellich der Systemintegrator die
Zustimmfunktion ausschaltet.
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53 Zustimmfunktion ausschalten

Programm
Kein Programm geladen

Einstellungen

Kamera

Werkzeuge

Allgemein
Monitor
Service

Lizenzen

NJeyd Zustimmfunktion editieren

Systeminteg-
rator

Voraussetzungen

Sicherheit

Der Roboter befindet sich in der Betriebsart Manuell.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 2.2.6/6.3.3)

Die Sicherheitskonfiguration des Roboters ist im sicheren Bereich
parametriert, d. h. der Roboter befindet sich in einem kollaborativen
Zustand.

& Kapitel 3.6 ,Sicherheitskonfiguration parametrieren” auf Seite 31

Geschwindigkeit Status

~
100 % ar READ GEIM W @8 sQristevervng

Kraft- & Leistungsbegrenzung Bewegungsbegrenzung Sichere Ein- & Ausgéinge Werkzeug

Zustimmtaster

Zeitverzégerung bis r

Zeitverzogerung bis

Sicherheitsingenieur

Sicherheitsinge nieur

Gravitations

nx

De aktiviert

eduzierter Modus

reduzierter Modus s

Virtual Controller

01. Im Menu ,Sicherheit” die Registerkarte ,Sonstiges” auswahlen
R ©.
02. Auf die Schaltfldche ,Bearbeiten” klicken [ER/ @ .
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Zustimmfunktion ausschalten

PIN-Eingabe 03. Indem Pop-up-Fenster die vierstellige Sicherheits-PIN eingeben
und mit ,OK” bestéatigen IR/ (.

-] O Sicherheits-PIN

Im Auslieferungszustand des Roboters lautet die Sicherheits-PIN
0000.

Abbrechen

Es wird empfohlen, die Sicherheits-PIN vom Systemintegrator
PIN eingeben oder von dem verantwortlichen Sicherheitsingenieur nach dem
ersten Einschalten des Roboters dandern zu lassen.

Programm Geschwindigkeit a1 Status o otoraon
Kein Programm geladen 100 % 7NN STAND BY NN . v 9

Einstellungen

Sicherheit |1| |£| Sicherheitssteuerung zuriicksetzen Abbrechen Anwenden

Kamera Kraft- & Leistungsbegrenzung Bewegungsbegrenzung Sichere Ein- & Ausgénge Werkzeug

Werkzeuge
jstimmtaste r

Zustimmtaster Deaktiviert

Allgemein

Zeitverzégerung bis reduzierter Modus

Zeitverzogerung bis reduzierter Modus s
Monitor

Service heitsingenieur

Sicherheitsinge nieur Virtual Controller
Lizenzen

by
srobotik com

osel] Zustimmfunktion ausschalten
04. In der Drop-down-Liste den MenUpunkt ,Deaktiviert” auswahlen
D ©.

05. Auf die Schaltflache ,Anwenden” Klicken [EEE)/ @.

06. Neue Einstellung durch Betatigen des Zustimmtasters in Mittel-
stellung am Handcontroller bestatigen.

» Die Zustimmfunktion des Zustimmtasters ist deaktiviert.
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53 Standardpositionen des Roboters anfahren > Home-Position anfahren

3.13 Standardpositionen des Roboters
anfahren

3.13.1 Home-Position anfahren

Die Home-Position kann verwendet werden, um den Roboter z. B. zu
einem definierten Ausgangspunkt auRerhalb maglicher Hindernisse zu
verfahren.

Systeminteg-
rator

Voraussetzung

= Der Roboter befindet sich in der Betriebsart Manuell.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial" (Kapitel 2.2.6/6.3.3)

Programm Geschwindigkeit Status ~
- <0> Steuerun
a Kein Programm geladen 100 % S READ G M @ v 9 @

Service !i

Kamera Update Backup Wartung Logdatei

Einstellungen

Werkzeuge

Sicherheit

Allgemein

Monitor

—0

Lizenzen

powered by )
vorausrobotik com

/Al Home-Position anfahren

01. In der Navigationsleiste auf das Zahnradsymbol klicken [/
(@, um das Menu ,Einstellungen” zu 6ffnen.
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Standardpositionen des Roboters anfahren > Vertikale Position anfahren 53

02.

03.

04.

Im Mend ,Einstellungen” auf die Schaltflache ,Service” in der
linken Registerkarte klicken, um das Fenster der Serviceeinstel-

lungen zu 6ffnen LI/ ).

Im Menu ,Service” die Registerkarte ,Positionen” auswahlen
10) 40 1O

Auf die Schaltflache ,Home-Pose” klicken und gedrlickt halten,
bis die Home-Position erreicht ist [EE/ 2.

> Der Roboter befindet sich in der Home-Position [/ .

3.13.2 Vertikale Position anfahren

Zur Durchflihrung der Kalibrierung der Drehmomentsensoren sollte der
Roboter in die vertikale Position verfahren werden.

2024-11-18
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Standardpositionen des Roboters anfahren > Vertikale Position anfahren

Programm
Kein Programm geladen

Einstellungen

Kamera
Werkzeuge
Sicherheit
Allgemein

Monitor

Lizenzen

N5 Vertikale Position anfahren

O

Systeminteg-
rator

Voraussetzung

= Der Roboter befindet sich in der Betriebsart Manuell.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 2.2.6/6.3.3)

Status

~
REAL v @ <0> Steuerung @

Geschwindigkeit
100 % a5

Service

Update Backup Wartung Logdatei

01. Inder Navigationsleiste auf das Zahnradsymbol klicken RN/
(1), um das Menii ,Einstellungen” zu 6ffnen.

02. Im Mend ,Einstellungen” auf die Schaltflache ,Service” in der
linken Registerkarte klicken, um das Fenster der Serviceeinstel-

lungen zu offnen [EENEEL/ ).

03. Im Menl ,Service” die Registerkarte ,Positionen” auswahlen
200 4 €}

04. Auf die Schaltflache ,Vertikal-Pose” klicken und gedriickt halten,
bis die vertikale Position erreicht ist [[EENEEN/@).

> Der Roboter befindet sich in der vertikalen Position (IR ).
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Standardpositionen des Roboters anfahren > Transportposition anfahren 53

3.13.3 Transportposition anfahren

/NJsJ¥’¥) Roboter in Transportposition

Flr das Verschicken des Roboters etwa im Reparaturfall wird emp-
fohlen, den Roboter vor dem Verpacken in die dafiir vorgesehene Trans-

portposition zu verfahren FEEEA.

@ Home-Position

Um zu verhindern, dass der Roboter beim Anfahren der Transportpo-
sition moglicherweise in die Nahe einer Eigenkollision und damit

in einen Fehlerzustand gerat, wird empfohlen, als Zwischenschritt
zunachst die Home-Position anzufahren.
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O

Systeminteg-
rator

Voraussetzungen

= Der Roboter befindet sich in der Betriebsart Manuell.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 2.2.6/6.3.3)

= Es befindet sich kein Werkzeug am Medienflansch des Roboters.

Programm Geschwindigkeit Status ~
<0> Steuerun
R Kein Programm geladen 100 % S READ G M @ v 9 @

Einstellungen

Service
Kamera Update Backup Wartung Logdatei

Werkzeuge
Sicherheit
Allgemein

Monitor

Lizenzen

NS} Transportposition anfahren

01. Inder Navigationsleiste auf das Zahnradsymbol klicken [ERE)/
(1), um das MenU ,Einstellungen” zu 6ffnen.

02. Im Menu ,Einstellungen” auf die Schaltflache ,Service” in der
linken Registerkarte klicken, um das Fenster der Serviceeinstel-

lungen zu 6ffnen [RIEE/ .

03. Im Menu ,Service” die Registerkarte ,Positionen” auswahlen
Abb. 43 )

04. Auf die Schaltflache ,Home-Pose” klicken und gedrickt halten,
bis die Home-Position erreicht ist [[EEY/@.
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Position verifizieren

05. Auf die Schaltflache ,Transport-Pose” klicken und gedrlckt
halten, bis die Transportposition erreicht ist [REEE]/ ().

> Der Roboter befindet sich in der Transportposition [[I¥EEl/®).

3.14 Position verifizieren

Wenn der Roboter nicht ordnungsgeman ausgeschaltet wurde (z. B.
Energiezufiihrung zur Robotersteuerung wurde unerwartet unterbro-
chen), kann die Referenzposition verloren gehen. In diesem Fall muss
beim nachsten Neustarten die aktuelle Position des Roboters verifiziert
werden.

Das Pop-up-Fenster flr die Positionsverifizierung wird automatisch in
der Benutzeroberflache angezeigt.
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Position verifizieren

o) | A%\ | 4£C

Programmierer | Sicherheitsinge- | Systeminteg-
nieur rator

Voraussetzungen

= Der Roboter befindet sich in der Betriebsart Manuell.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 2.2.6/6.3.3)

= Es wird kein Programm ausgefuhrt.

c®

Programme

Verifizierung der Roboterpose

Die Pose des Roboters konnte nicht verifiziert werden. Einige Achsen wurden
eventuell bewegt, wahrend der Roboter ausgeschailtet war, oder einige
Achspositionssensoren sind defekt. Bitte Uberprifen Sie, ob die Pose des echten
Roboters mit der angezeigten Roboterpose Ubereinstimmt. Wenn die Posen nicht
Obereinstimmen, schaiten Sie den Roboter aus und kontaktieren Sie Ihren
Servicepartner.

Ich bestétige, dass der angezeigte Roboter mit der realen Roboterpose
Obereinstimmt.

Herunterfahren

N7 Roboterposition verifizieren

01. Reale Position des Roboters mit der in der Benutzeroberflache
angezeigten Roboterposition vergleichen.

Wenn die Positionen tbereinstimmen:

Checkbox [N/ (D aktivieren und mit ,OK" SN/ @) besta-
tigen.

» Der Roboter ist betriebsbereit.
02. Wenn die Positionen voneinander abweichen:

Roboter ausschalten und den Kundendienst der Agile Robots SE
(% Seite 4) kontaktieren.
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Remote-Modus aktivieren

3.15

Remote-Modus aktivieren

Bei aktivem Remote-Modus kann der Roboter (iber eine externe Fern-
steuerung, z. B. in Form einer SPS, bedient werden. Dadurch ist

der Single Point of Control (SPoC) nicht mehr gewahrleistet und es
besteht die Moglichkeit, dass Roboterbewegungen von anderer Stelle
aus (z. B. durch Personen oder Maschinen) durchgefiihrt werden.

Vor dem Aktivieren des Remote-Modus sicherstellen:

Der Systemintegrator hat die aus dem Fernzugriff entstehenden
Risiken erkannt und in seiner Risikobewertung der Roboteran-
wendung bericksichtigt.

Der Systemintegrator hat entsprechende MalRnahmen ergriffen,
um die Risiken zu minimieren.

Der Systemintegrator hat den Fernzugriff aktiv freigegeben.

Es befinden sich keine Personen im Gefahrenbereich des Robo-
ters.

@ Funktionen im Remote-Modus

Im Remote-Modus stehen folgende Roboterfunktionen zur Verfi-
gung:

Programme starten.
Programme stoppen.

Reset des Roboters durchfiihren.

Digitalausgénge (DO,-Schnittstellen) festlegen.

2024-11-18
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Remote-Modus aktivieren

Systeminteg-
rator

Voraussetzungen

Es befinden sich keine Personen im Gefahrenbereich des Roboters.
= Der Remote-Modus ist vom Systemintegrator freigegeben.

= Der Roboter befindet sich in der Betriebsart Manuell.

& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial" (Kapitel 2.2.6/6.3.3)

= Es wird kein Programm ausgefihrt.

Programm Geschwindigkeit Statu: A
n : <3> Steverun
R Kein Programm geladen + REAL GINEED W @ o g @

Status

System

Roboter

Simulation

Rescue-Modus

Kollisionserkennung .

Fernsteverung @
Roboterstatus

Betriebsart

Reduziert-Modus NORMAL

Herunterfahren

NJ:lE Remote-Modus

01. Im Menl ,Status” beim Punkt ,Fernsteuerung” auf die Schalt-
flache ,Erlaubt” Klicken [EEEE/ (.
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Remote-Modus aktivieren

0 Fernsteuerung erlauben

Die Fernsteuerung ermdéglicht die zuséatzliche Steuerung von
Anwendungen und Roboterbewegungen Uber OPCUA.

Achtung! Bei aktivierter Fernsteuerung, kbnnen unerwartete
Bewegungen des Roboters ausgeldst werden. Die Steuerung des
Systems Uber ein zentrales Gerét (Single Point of Control) ist nicht
mehr gewdhrleistet. Bitte treffen sie vor der Aktivierung geeignete
MaBnahmen, um Gefahren fUr das Bedienpersonal, den Roboter und
seine Umgebung zu vermeiden.

Mébchten Sie die Fernsteuerung aktivieren?

Abbrechen

\Abb. “f5) Remote-Modus aktivieren

02. Mit ,OK" bestatigen, um den Remote-Modus zu aktivieren R/

Programm Boschiinciheit stat a
: : <9> Steverun:
R Kein Programm geladen = S sTanosy TS ° ] 2

Status

System

Roboter

Simulation
Rescue-Modus
Kollisionserkennung
Fernsteverung

Roboterstatus STANDBY

Betriebsart

Reduziert-Modus NORMAL

Herunterfahren

Ubersicht Symbole
> Bei aktivem Remote-Modus werden folgende Symbole in der
Benutzeroberflache angezeigt:
= Symbol im Menii ,Status” [N/ (D
= Symbolin der Statusanzeige [FIEE/ @
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3.16 Softwarelizenz aktivieren

O

Systeminteg-
rator

Voraussetzungen

= Die Ticket-ID der erworbenen Lizenz steht zur Verfligung.

= FEine Internetverbindung ist vorhanden.

Programn Ges status -
n : <3> Steuerun:
R Kein Programm geladen REAL ~ @ 9 9 2

Einstellungen

E/A 5
Lizenzen

Kamera

@ ACTIVATION O LICENSES % CONFIGURATION vorausrobotik]
Werkzeuge

License Activation
Sicherhelt

o Ticket ID Licenses 3 Activation

Aligemein

Enter the Ticket ID to activate your software.
Monitor

Ticket ID

Service

vorausrobotik cor

NSRS Softwarelizenz aktivieren

01. Inder Navigationsleiste auf das Zahnradsymbol klicken [EREEl/
(), um das Menii ,Einstellungen” zu 6ffnen.

02. Im Menu ,Einstellungen” auf die Schaltflache ,Lizenzen” in der
linken Registerkarte klicken, um das Fenster der Lizenzeinstel-

lungen zu 6ffnen [/ ).

03. Inder Registerkarte ,ACTIVATION" die Ticket-ID der erworbenen
Lizenz eingeben [[BIEE/(® und mit ,NEXT" bestatigen SR @.

» Die Softwarelizenz ist aktiviert.
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Softwarelizenz aktivieren

<§> Steuerung

Programm = status
R Kein Programm geladen READ G0 W @

Einstellungen

Lizenzen

Kamera

@ ACTIVATION = Ow LICENSES £ CONFIGURATION vorausroboti

Werkzeuge

Sicherhelt

VORAUSROBOTIK O~ Robot Control 1 G) 2023-06-13T00:00:00
Aligemeln 130-2821825436

Robot Control Python API (10 \ f':') 2023-06-13T00:00:00

Monitor
Ow Vision 1 f;) 2023-06-13T00:00:00
Service
Vision Python APl (10 fg) 2023-06-13T00:00:00
Ow System 1 \ fa 2023-06-13T00:00:00

Error Handler (1 f;) 2023-06-13T00:00:00

powered by Shutdown Handler 1 G 2023-06-13T00:00:00
vorausrobotik con

L) Lizenziibersicht 6ffnen

04. Auf die Registerkarte ,Lizenzen” klicken [RERE)/(D), um die Uber-
sicht aller aktiven Produkte inklusive des Auslaufdatums der

Lizenz zu 6ffnen [EEEE]/@.
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3.17 Bremsentest durchfuhren
@
Instandhal- Sicherheitsinge-
tungsfachkraft nieur

Voraussetzungen

= Es befinden sich keine Personen im Gefahrenbereich des Roboters.

= Es wirken keine externen Krafte auf den Roboter.

Programm Geschwindigkeit Status ~
<3> Steverun
R Kein Programm geladen ar FEAL GINEED M @ v g @

Status

System

Roboter %
Simulation

Rescue-Modus

Kollisionserkennung

Fernsteuerung

Roboterstatus
Betriebsart MANUELL

Reduziert-Modus NORMAL

Herunterfahren

el Standby-Modus

01. Im Meni ,Status” beim Punkt ,Roboter” auf die Schaltflache
,Standby” klicken [/ (D.

> Der Standby-Modus ist aktiv und die Roboterregler sind aus-
geschaltet.
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Bremsentest durchfiihren

Programm
R Kein Programm geladen

Einstellungen

Kamera
Werkzeuge

Sicherhelt

<8> Steuerung

e EAED W @

Service

Update Backup Positionen Logdatel

Bremstest

Um einen sicheren Betrieb des Roboters zu gewdhrieisten, ist es zwingend erforderlich, taglich einen Bremstest durchzufGhren, um die Funktionalitdt der Bremse zu Gberprifen.

Achten Sie bei der DurchfUhrung des Bremstests darauf, dass keine GuBeren Krafte einwirken

Achtung: Der Roboter kann sich wahrend des Bremstests bewegen. Halten Sie Abstand!

Aligemein
Bremstest .—@
Monitor

Drehmoment-Sensoren

Lizenzen

powered by
vorausrobotik cor

Abb. 51\ Bremsentest durchfiihren

Externes Moment

-016 Nm -0.25 Nm 0.09 Nm

-0.02Nm 0.04 Nm -0.00 Nm

Kalibrierung

Eiir ain Antimnlac Unlihrian nnearnahnic hawanan Sia dan Brhntar hitta in dia vartivala Dacitinn 1ind Aamnantiaran Sia Ane nbhialla Warkaiin Stallan Sia Anerhlisfand cinhar

02. Im Menu ,Einstellungen” auf die Schaltflache ,Service” in der
linken Registerkarte klicken, um das Fenster mit den Serviceein-

stellungen zu 6ffnen [EREN/(D.
03. Im Meni ,Service” auf den Reiter ,Wartung” klicken [EE3ERl/@.

04. WARNUNG! Quetsch- und StoRRgefahr!
Sicherstellen, dass der Bremsentest nicht im ausgestreckten
Zustand des Roboters und nicht bei maximaler Last durch-
gefihrt wird.

Auf die Schaltflache ,Bremstest” klicken [EENEN/ ®.

> = Der Roboter wird aktiv geschaltet und der Bremsentest
wird durchgefihrt.

= Wahrend des Bremsentests kann sich der Roboter
bewegen.

= Nach erfolgreichem Bremsentest wird der Text

JErfolgreich” angezeigt [XIGN/@.
= Der Roboter ist betriebsbereit.
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Programm Geschwindigkeit + Status Rollcteon
Kein Programm geladen 100 % LN STAND BY NV . v 9

Einstellungen

Service

Kamera Update Backup Positionen Logdatel

Werkzeuge Bremstest

Umeinen sicheren Betriebdes Roboters zu gewdhrleisten, ist es zwingend erforderlich, tdglich einen Bremste st durchzufUhren, umdie
Sicherheit Funktionalitdt der Bremse zu Uberprife n. Achten Sie bei der Durchfuhrung des Bre mstests darauf, dass keine duBeren Krafte einwirken.
Achtung: Der Roboter kann sich wadhre nd des Bre mstests bewegen. Halte n Sie Abstand!
Allgemein

Bremstest

Monitor %
Drehmoment-Sensoren

Externes Moment

Lizenzen
Achse 1 Achse 2 Achse 3

0.00Nm 0.00 Nm 0.00 Nm
Achse 4 Achse 5 Achse 6

0.00 Nm 0.00 Nm 0.00 Nm

A7) Bremsentest fehlgeschlagen

05. Furden Fall, dass der Bremsentest fehlschlagt und der Text
,Fehlgeschlagen” angezeigt wird X1/ (1) Bremsentest wie
oben beschrieben wiederholen oder eine Kalibrierung der Dreh-
momentsensoren (& Seite 76) durchfiihren.

Wenn der Bremsentest erneut fehlschlagt: Roboter ausschalten
und den Kundendienst der Agile Robots SE (& Seite 4) kontak-

tieren.
3.18 Drehmomentsensoren Kalibrieren
Drehmomentsensoren Die Drehmomentsensoren des Roboters sind ab Werk kalibriert. Mit

fortschreitender Betriebsdauer sowie durch UbermaRige Belastung
kann sich jedoch der Nullpunkt der Drehmomentmessung verschieben.
In diesem Fall ist eine Neukalibrierung der Sensoren erforderlich.

Wenn nach dem Einschalten des Roboters eine Abweichung zwischen
gemessenem und erwartetem Achsmoment festgestellt wird, bleibt
das System zunachst im sicheren Zustand. Der Anwender wird Gber
die Benutzeroberflache dartber informiert, dass eine Neukalibrierung
des Sensor-Nullpunkt-Offsets erforderlich ist. Mogliche Ursachen fur
die Abweichung sind:
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Drehmomentsensoren kalibrieren

= Das aktuelle Werkzeug ist falsch parametriert.
= Das Werkzeug hat ein schweres Objekt gegriffen.

Das Gesamtgewicht des verwendeten Werkzeugs sowie die zu
bewegende Nutzlast darf die maximal zulassige Last von 5 kg nicht
uberschreiten.

= Der Roboter ist eingeklemmt.

= Die parametrierte Montagerichtung (Gravitationsvektor) weicht von
der realen Montagerichtung des Roboters ab.

= Ein Drehmomentsensor ist defekt.

= Der aktuell gemessene Drehmomentwert entspricht nicht dem
zuletzt gemessenen Wert vor dem Ausschalten des Roboters.

@ Kalibrierung der Drehmomentsensoren

Die Kalibrierung der Drehmomentsensoren kann grundsatzlich jeder-
zeit durchgefiihrt werden und erfordert keine Bewegung des Robo-
ters, solange dieser frei und nicht in Kontakt mit seiner Umgebung
steht.

Eine Kalibrierung durch den Anwender ist erst dann nicht mehr még-
lich, wenn mindestens ein Drehmomentsensor (iber den elastischen
Verformungsbereich hinaus belastet wurde.

In diesem Fall den Kundendienst der Agile Robots SE (& Seite 4)
kontaktieren.

Drehmomentsensoren kalibrieren & @

Instandhal- Sicherheitsinge-
tungsfachkraft | nieur
Voraussetzungen

= Es befinden sich keine Personen im Gefahrenbereich des Roboters.
= Der Roboter befindet sich in der Betriebsart Manuell.
& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial" (Kapitel 2.2.6/6.3.3)

= Die Zustimmfunktion des Zustimmtasters am Handcontroller ist
aktiv.

2024-11-18 Roboter Yu 5 Industrial Agile Robots 77




g:z;g Roboterfunktionen bedienen

53 Drehmomentsensoren kalibrieren

= Es wirken keine externen Krafte auf den Roboter.

= Montierte Lasten und ungenaue Parameter konnen das Ergebnis
der Kalibrierung negativ beeinflussen.

Es wird daher empfohlen, den Roboter vor der Kalibrierung in fol-
genden Zustand zu versetzen:

e Werkzeug demontieren.

e In den Werkzeugeinstellungen den Parameter ,Kein Werkzeug”
auswahlen.

e Werkzeugmasse (Sicherheitsparameter) auf 0 kg parame-
trieren.

Wenn eine Abweichung in der Werkzeugmasse festgestellt wird,
kommt es zu einem Sicherheitsstopp.

e Roboter in die vertikale Position verfahren.

Programm Geschwindigkeit Status ~
" . <0> Steuerun
R Keln Programm geladen P D GEED W @ S 9 2

Status

System

Roboter @=
simulation

Rescue-Modus

Kollisionserkennung

Fernsteverung

Roboterstatus
Betriebsart MANUELL

Reduziert-Modus

Herunterfahren

NJsek] Standby-Modus einstellen

01. Im MenU ,Status” beim Punkt ,Roboter” auf die Schaltflache
,Standby” Klicken )/ (D.

> Der Standby-Modus ist aktiv und die Roboterregler sind aus-
geschaltet.
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Drehmomentsensoren kalibrieren

Programr R, status "
<> steverun
e Kein Programm geladen REAL » @ 9 g

Einstellungen

Service

Kamera Update Backup Positionen Logdatel

Achten Sie bei der DurchfUhrung des Bremstests darauf, dass keine GuBeren Krafte einwirken.

peeRTR U0 Achtung: Der Roboter kann sich wahrend des Bremstests bewegen. Halten Sie Abstand!

Sicherhelt Bremstest

Aligemein
Drehmoment-Sensoren

Monitor Externes Moment
jOk? Nm 552 N’r% :OL‘J'Nm

Lizenzen 0 20 N;v :OOA. Nm -0.03 Nm
Kalibrierung

Fur ein optimales Kalibrierungsergebnis bewegen Sie den Roboter bitte in die vertikale Position und demontieren Sie das aktuelle Werkzeug. Stellen Sie anschlieflend sicher,
dass in den Werkzeugeinstellungen kein Werkzeug aktiv ist.

Sensorkallbrierung (=@
powered by
vorausrobotik com

/NJSBE7) Drehmomentsensoren kalibrieren

02. Im Meni ,Einstellungen” auf die Schaltflache ,Service” in der
linken Registerkarte klicken, um das Fenster mit den Serviceein-

stellungen zu 6ffnen EEIEA/(D.
03. Im Menl ,Service” auf den Reiter ,Wartung” klicken |4/ .

04. So weit herunterscrollen, bis das Fenster fir die Kalibrierung der
Drehmomentsensoren erscheint [ENE.

05. Auf die Schaltfldche ,Sensorkalibrierung” Klicken [N/ (.
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PIN-Eingabe 06. Indem Pop-up-Fenster die vierstelle Sicherheits-PIN eingeben
und mit ,OK” bestéatigen EE/ (.

] O Sicherheits-PIN

Im Auslieferungszustand des Roboters lautet die Sicherheits-PIN
0000.

Abbrechen

Es wird empfohlen, die Sicherheits-PIN vom Systemintegrator
PIN eingeben oder von dem verantwortlichen Sicherheitsingenieur nach dem
ersten Einschalten des Roboters @ndern zu lassen.

Programm Geschwindigkeit Status =
n : <0> Steuerun
R Kein Programm geladen FEAD GEEE W @ e 9

Einstellungen

Service

Kamera Update Backup Positionen Logdatel
Achten Sie bei der Durchfihrung des Bremstests darauf, dass keine GuBeren Krafte einwirken.
Werkzeuge Achtung: Der Roboter kann sich wahrend des Bremstests bewegen. Halten Sie Abstand!

Sicherhelt Bremstest

Aligemein
Drehmoment-Sensoren

Monitor Externes Moment
Ach: Achse A
-0.08 Nm -0.29 Nm 016 Nm

Lizenzen 0.00 Nm 0.03Nm -0.01Nm

Kalibrierung

For ein optimales Kalibrierungsergebnis bewegen Sie den Roboter bitte in die vertikale Position und demontieren Sie das aktuelle Werkzeug. Stellen Sie anschlieiend sicher,
dass in den Werkzeugeinstellungen kein Werkzeug aktiv ist

Sensorkalibrierung @
powered by
vorausrobotik con

Nl Kalibrierung erfolgreich

» = Die Drehmomentsensoren werden kalibriert (Dauer: < 1
Sekunde).

= Nach erfolgreicher Kalibrierung wird der Text ,Erfolgreich”

angezeigt [[IEY/(D.
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Roboter tiber Benutzeroberflache ausschalten

Programm chwindigkeit 4t status o
Kein Programm geladen 100 % REAL N ] v 9

Einstellungen

Service
Kamera Update Backup Positionen Logdatei

Werkzeuge Drehmoment-Sensoren

Externes Moment @ Das gemessene Drehmoment entspricht nicht dem erwarteten Drehmoment. Die Ursache
Sicherheit kann auf mehrere Grinde zurUckzufUhren sein. Bitte Uberprifen Sie die folgenden Punkte,
Achse Achse 3 um den Drehmoment-Offset zu verringern:
0.00 Nm 0.00 Nm - Externe Krafteinwirkung
Aligemein
e s fchas ¢ - Falsche Werkzeugparametrierung
0.00 Nm 0.00 Nm
Monitor - Sensor-Neukalibrierung erforderlich

- Unsachgemd&Bes Herunterfahren
- Defekter Drehmomentensensor

Wenn keiner der zuvor genannten Punkte zutrifft, solite eine Neukalibrierung durchgefUhrt
werden.

Lizenzen I(alibrierung

FUr ein optimales Kalibrierungsergebnis bewegen Sie den Roboter bitte in die vertikale Position und demontieren Sie das aktuelle Werkzeug.
Stellen Sie anschlieBend sicher, dass in den Werkzeugeinstellungen kein Werkzeug aktiv ist.

Sensorkalibrierung (=@

vorausrobotik com

NJJ%¥) Kalibrierung fehlgeschlagen

07. Furden Fall, dass die Kalibrierung fehlschlagt und der Text
,Fehlgeschlagen” angezeigt wird [XI¥E/(7): Die in der Benutzer-
oberflache angezeigten Kriterien Uberprifen und die Kalibrierung
der Drehmomentsensoren wie oben beschrieben wiederholen

0> 5 1)

Wenn die Kalibrierung erneut fehlschlagt: Roboter ausschalten
und den Kundendienst der Agile Robots SE (& Seite 4) kontak-
tieren.

3.19 Roboter uber Benutzeroberflache aus-
schalten

Neben der Moglichkeit, den Roboter direkt am Roboter auszuschalten,
kann der Roboter auch Uber die Benutzeroberflache ausgeschaltet
werden.

Das Einschalten ist nur direkt am Roboter maglich.

& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 6.3.2)
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Programm Boschiinciheit stat a
: : <9> Steverun:
R Kein Programm geladen Rl GED W @ ° ] 2

Status

System

Roboter

Simulation

Rescue-Modus

Kollisionserkennung

Fernsteuerung

Roboterstatus STANDBY

Betriebsart

Reduziert-Modus NORMAL

Herunterfahren

[Nty Roboter ausschalten

01. Im Menu ,Status” auf die Schaltflache ,Herunterfahren” klicken
.

Herumcerfafven 02. Im Pop-up-Fenster mit ,0K” bestatigen, um den Roboter auszu-
Das System herunterfahren Schal‘ten Abb 59 /@

Abbrechen

[\JJs] Roboter ausschalten
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3%

i Stor- und Warnmeldungen

Systeminteg-
rator

Stérmeldungen

Programm Geschwindigkeit Status oy lStauerun @
Neues-Programm 100 % REAL BT ‘M . v 9

Programme @ NevesProgramm  |{

Neues-Programm-1 Neues-Programm-2

NJJNE Hauptbildschirm

01. Im Hauptbildschirm auf die Schaltflache ,Status” klicken, um das
Meni ,Status” zu 6ffnen R/ (D.

> Im Meni ,Log” werden die Stérmeldungen angezeigt [FENEN/
.

Bei einer anliegenden Storung wird zusatzlich das Symbol
in der Statusanzeige und im Menii ,Status” angezeigt

Xa
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Programm Ge glel + statt
Neues-Programm READ ereor ()

Status

System
Roboter
Mehr Detalls
Simulation Unerwarteter Fehler MSS8
Rescue-Modus
Kollisionserkennung
Femsteverung
Roboterstatus © Zuricksetzen
Betriebsart
Reduziert-Modus
Zustimmtaster | DEAKTIVIERT

Safety errorsTor  (ETEIED

Werkzeug UNDEFINED.

NJGHl Stormeldungshistorie aufrufen

02. Im Meni ,Log" auf die Schaltflache ,Mehr Details” [N/ @)
klicken, um Informationen zur Stormeldung zu erhalten [N/ (.
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R

Programm
Neues-Programm
Status

System

Roboter

Simulation Unerwarteter Fehler M58
Rescue-Modus Main s ller: Violation of the drive speed limit! Violation in axis 1
Kollisionserkennung

Fernsteverung

Roboterstatus © zurtcksetzen

Betriebsart

Reduziert-Modus

Zustmmtaster |DEAKTIVIERT)

Safety erorstor  (BTEED

Werkzeug UNDEFINED

NoJl¥) Stormeldung quittieren

03. Ursache fur Stormeldung ermitteln und beheben.

(i)
Falls die Stérungsbehebung Arbeiten im Gefahrenbereich erfor-
dert, Roboter ausschalten und gegen Wiedereinschalten sichern.

& Betriebsanleitung "Roboter Yu 5 Industrial” (Kapitel 7.4)

04. Im Hauptbildschirm auf die Schaltflache ,Zurlicksetzen” klicken,
um die Stormeldung zu quittieren [N/ ).

> Das Symbol in der Statusanzeige und im Mendi
,Status” andert sich in Symbol (STANDBY).
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3

Warnmeldungen

Systeminteg-
rator

Programm Geschwindigkeit Status oy lStauerun @
Neues-Programm 100 % REAL BT ‘M . v 9

Programme é @ Nevesprogramm

Neues-Programm-1 Neues-Programm-2

¢

Nk Hauptbildschirm

01. Im Hauptbildschirm auf die Schaltflache ,Status” klicken, um das
Meni ,Status” zu 6ffnen [EREY/ .

> Im Mend ,Log” werden die Warnmeldungen angezeigt

o o+ LY
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Programm ndigkeit . ~
. 2 8> Steverung (]
Kein Programm geladen Y °

Status

system
Roboter

Zeige Details

Simulation Bremstest notwendig
Rescue-Modus

Kolisionsvermeidung ]

Fernsteverung

Roboterstatus

Betriebsart MANUELL

Reduziert-Modus

Zustimm-Totser | BEAKTIVERT,

sicherheit [T 0 20600374

Herunterfahren

NN Warnmeldungshistorie aufrufen

02. Im Meni ,Log" auf die Schaltflache ,Zeige Details" [N/
klicken, um Informationen zur Warnmeldung zu erhalten [EENEE/

@.
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ke

Programm
R Kein Programm geladen

Status

System

Roboter

simulation

Rescue-Modus

Kollisionsvermeidung

Femsteuerung

Roboterstatus

Betriebsart

Reduziert-Modus

Zustimm-Tatser

sicherheit

MANUELL

e, D

Herunterfahren

N Warnmeldung bearbeiten

@ INFO

Bremstest erfolgreich (,=©

/NS Ursache der Warnmeldung erfolgreich behoben (Beispiel)

Kundendienst kontaktieren

& stoveng D

Bremstest notwendig

Um einen sicheren Betrieb des Roboters zu gewdhrieisten, muss taglich ein Bremstest durchgefihrt werden, um die Funktion der Bremse zu Gberprafen. Achten Sie bei der
Durchfihrung des Bremstests darauf, dass keine Guleren Krafte einw

Mbchte remstest navigieren?

Gehe zu Wartung

03. Die in der Benutzeroberflache angezeigten Anweisungen zur
Warnmeldung befolgen.

> Wenn die Ursache der Warnmeldung erfolgreich behoben
wurde, wird ein entsprechender Text im Menii ,Log” ange-

zeigt EENER/®

Mehr Detalls X Entfernen

@ Fragen zu den Stor- und Warnmeldungen

Bei Fragen zu den Stor- und Warnmeldungen und/oder bei dariiber
hinausgehenden Fragenden den Kundendienst der Agile Robots SE
(® Seite 4) kontaktieren.
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