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Sicherheitsvorgaben

Oft arbeiten mehrere Personen gleichzeitig am Roboter.
Deshalb gilt:

Die Person, die das Bedienpult in der Hand hdilt, trégt die
Verantwortung.

Das bedeutet konkret:

- Bevor der Roboter bewegt oder ein Programm gestartet
wird, muss sichergestellt sein, dass alle Beteiligten hinter
dem Bedienenden stehen.

- Schutztliiren mussen geschlossen sein.

- Der Arbeitsbereich des Roboters muss frei von Personen
und Gegenstanden sein.
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Personliche Schutzausrustung

Arbeitsschutzkleidung Schutzhandschuhe Arbeitsschutzschuhe Gehorschutz

Die PSA ist vom Arbeitgeber vorgeschrieben und wird zur Verfliigung
gestellt. Sie schiitzt insbesondere in Situationen, in denen technische
MaRnahmen nicht ausreichen.

Zur personlichen Schutzausristung gehoren:

- Schutzkleidung (z. B. Arbeitskittel)

- Sicherheitsschuhe

- Schutzhandschuhe

- Gehorschutz (bei erhéhter Lautstarke zwingend zu tragen)
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Technische Sicherheitseinrichtungen

<250mm/s

T
100%
o

Lichtschranken Handbediengerat Zustimmungstasten Schliisselschalter

1. Trennende Schutzeinrichtungen:

— Zum Beispiel Schutzkabinen und Umzaunungen, die den Zugang
zum Roboterbereich physisch verhindern.

— Schutztiren sind mit Sicherheitssteuerungen verbunden und
werden erst freigegeben, wenn bestimmte Bedingungen erfillt sind.
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Technische Sicherheitseinrichtungen
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Lichtschranken Handbediengerat Zustimmungstasten Schliisselschalter

2. Bewegliche trennende Schutzeinrichtungen:

— Dazu zahlen Rolltore, Klappen oder Schutztiiren, die fir Wartungs-
oder Bestlickungsarbeiten gedffnet werden kdnnen.

— Diese sind ebenfalls in die Sicherheitslogik eingebunden, so dass der
Roboter nur im sicheren Zustand betrieben werden kann.



Fanuc Robo Trainer

Ihr zentraler Ort fur online Roboter-Schulungen

Technische Sicherheitseinrichtungen
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Lichtschranken Handbediengerat Zustimmungstasten Schliisselschalter

3. Nicht trennende Schutzeinrichtungen:

— Dazu gehoren Lichtvorhange, Laserscanner und Sicherheitsmatten,
die bei Betreten des Schutzbereichs ein Signal an die Steuerung
senden und die Anlage sofort stoppen.

— Zwei-Hand-Bediengerate sind ein weiteres Beispiel: Der Roboter
bewegt sich nur, wenn beide Hande gleichzeitig betatigt werden.
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Roboterkomponenten

* Roboter
Sockel, Medienverbindungen (Luft, Wasser)
Tooling, Kamera, Sensoren, Vakuumerzeuger

* Verbindungsleitungen
Kabel, Schlauche, Druckleitungen

* Robotersteuerung
Schalter, Schliisselschalter, Lampen, NotAus

* Programmiergerat
Display, Lasten, NotAus

* Software
Roboterprogramme, SPS

* Zubehor
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Roboter Controller (Steuerung)

FANUC svarin o-3oin #ue
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Not-Aus-Schalter

An jeder Anlage befinden sich mehrere Not-Aus-Schalter, die
jederzeit betatigt werden kdnnen. Sie stoppen die gesamte

Anlage sofort — unabhangig davon, an welcher Stelle der
Schalter gedrickt wird.
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Handbediengerat (iPendant)

Ein/Aus Schalter

In Kombination mit dem
Zustimmungstaster
wird das Verfahren des
Roboters moglich.

Funktionstasten
wechselnde Menus

Reset Taste

Numerische
Tasten

Not-Aus-Taste

Stoppt das laufende Programm,
bremst alle Achsen und schaltet
den Strom der Servos aus.

Display

Tasten zur

Roboterbewegung
manuelle Bewegung des Roboters

Robotergeschwindigkeit
Regelung der Geschwindigkeit
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Handbediengerat (iPendant)

Status Anzeige
Alarm, Betrieb, Status usw.

SELECT Taste
Programmauswabhl

MENUS Taste
Anzeige des Menii N
Bildschirms \

PREV / NEXT Tasten
Anzeige weiterer
Menus

Cursor Tasten

Zum Bewegen des
Cursors

ON/OFF Schalter
Ein/Aus-Schalter des
Handbediengerates

RESET Taste
Zurlicksetzen von
Alarmmeldungen

BACK SPACE Taste
Léschen von Zeichen
oder Zahlen vor dem
Cursor

ITEM Taste
Auswabhl eines
Punktes / Zeile durch
Nummerneingabe

JOG -010 Jog pressed before shift

Select
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\ POSN Taste

Anzeige der Roboterposition

EDIT Taste
Wechsel zum Programm bearbeiten

DATA Taste
Wechsel zum DATA Menl

FCTN Taste
Anzeige des Zusatzmenus

SHIFT Taste

Umschalttaste/ Verfahren im Einrichtmodus
STEP Taste

Schrittweises - oder

kontinuierliches Ausfiihren

HOLD Taste
zum Anhalten des Roboters

FWD BWD Tasten
zum Programmstart im Einrichtmodus

ENTER Taste
Bestatigung der Auswahl

COORD Taste
Koordinatensystemauswahl zum
Verfahren des Roboters

Speed Tasten
Setzen der Geschwindigkeit fur die
Roboterbewegung

STATUS Taste
Anzeige Statusbildschirms

~ 1/OTaste
Anzeige des Bildschirms fiir Signale
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Handbediengerat (iPendant)

JOG -013 Stroke limit (G:1 A:1)

R1_MAIN LINE 0 ABORTED 100

Select + =[H
TP Programs 1015520 bytes free 11/18
No. Program name Comment
R1 JOB221 [R1 JOB221 =
R1 JOB231 [R1 JOB231 = Betrlebsart (Z. B. Tl, Tz, AUTO)
R1_JOB241 [R1_JOB241

e - Bewegungsart (Einzelachsen oder Koordinatensystem)
R1 MN HOME [HOME

R1 MN MOV ST> [Start2 = GeSChWIHdlgkelt

R1_TIP DRESS [Tip Dress

R1_TYPEL [R1_TYPEL - Aktuelle Positionen und Zustande

R1_TYPE460 [R1_TYPE460

[ TYPE ] CREATE DELETE MONITOR [ATTR ]
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Handbediengerat (iPendant)

Fir die Bewegung im Einrichtbetrieb miissen folgende o e o
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Handbediengerat (iPendant)

JOG -010 Jog pressed before shift

R1_MAIN LINE 0 ABORTED 10(1
Select + =[H
MENU 1 iUTILlTlES 1
1 UTILITIES ¥ 1 Home -
S VAUAL FEmE [z arvpy e
. [AAARM  plawcaibraton  [or

Weitere Tasten:  — T I
GSErp ereoram |
TE e |

- Menii: Zugriff auf Einstellungen, I/0, Programme USIR > ol o

= Select: AuSWahl Von Programmen Menu Favorites (press and hold to set)

- Reset: Fehler quittieren HH # TYPE ] CREATE DELETE MONITOR [ATTR 1 >

- Hold: Roboterbewegung anhalten
- Step:  Zeilenweises Ausfiihren eines Programms
- Abort All: Alle laufenden Programme stoppen (/)
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Zusammenfassung

- Arbeitssicherheit im Schulungsumfeld

- Personliche Schutzausriistung

- Technische Schutzmafinahmen

- Aufbau und Komponenten eines FANUC-Roboters
- Bedienung tiber das iPendant

In den kommenden Videos vertiefen wir die einzelnen
Themenbereiche weiter und zeigen lhnen Schritt fir Schritt,
wie Sie den Roboter sicher bedienen und programmieren.

Vielen Dank fir Ihre Aufmerksamkeit — und bis zum nachsten
Videol!



