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Maschinen Nummer

Technische Daten

Schaltkontakt 1 SchliBer
Kabellange ém

MaBe (LxBxH) 198x98x73mm
Material Aluminium

Schnittstelle Roboter Seriell 1xIN, 24V

Das FuBpedal sollte nur von Fachpersonal installiert werden die bendtigten
Unterlagen liegen dem Lieferumfang bei. OH-au2mate steht fUr Fragen bei der
Installation gern zur Verfugung. Das FuBpedal ist fUr die Verwendung mit Universal
Robot CB-Serie und e-Serie bestimmt. Eine Anbindung an andere Anlagen ist
ebenfalls mdglich jedoch im Voraus mit OH-au2mate abzustimmen um mdgliche
Risiken und Gefahren zu vermeiden. Das Personal welches mit der Einrichtung
arbeitet ist zu unterweisen.
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Beim Arbeiten an der Einrichtung ist die fOr die Arbeit bendtigte persdnliche
SchutzausrUstung zu tragen. Der Umfang der PSA wird durch den Systemintegrator
anhand einer Risikobeurteilung bestimmt.

Die in der Befriebsanleitung verwendeten Warnhinweise sind in vier verschiedene
Ebenen unterteilt und werden vor potenziell gefdhrlichen Arbeitsschritten
angegeben. Geordnet nach abnehmender Wichtigkeit bedeuten sie folgendes:

GEFAHR
Bezeichnet eine unmittelbar drohende Gefahr. Wenn sie nicht gemieden wird, sind
Tod oder schwerste Verletzungen die Folge.

WARNUNG
Bezeichnet eine moglicherweise gefdhrliche Situation. Wenn sie nicht gemieden
wird, kbnnen schwere Verletzungen die Folge sein.

VORSICHT
Bezeichnet eine moglicherweise schadliche Situation. Wenn sie nicht gemieden wird,
kdnnen leichte oder geringfugige Verletzungen die Folge sein.

HINWEIS
Bezeichnet die Gefahr, dass Arbeitsergebnisse beeintrdchtigt werden oder
Sachschdden an der AusrUstung die Folge sein kdnnen.

e operateFOOT FuBpedal/Freedrive-Pedal inkl. Kabel zur UR-Steuerung
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5. Erstinbetriebnahme am Roboter

5.1. Montage der Montageplatte
Wenn Sie eine Montageplatte als Zubehdr dazu bestellt haben, wird die Installation
nachfolgend beschrieben. Die Robotersteuerung ist auszuschalten. AnschlieBend
muss die original Montageplatte an der Unterseite der Robotersteuerung entfernt
werden.

Abbildung 1 Roboterschrank Montageplatte demontieren

Die Platte durch die im Lieferumfang enthaltene Platte von OH-au2mate ersetzen.

|
Abbildung 2 Roboterschrank Montageplatte montieren
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Die Adern des operateFOOT FuBpedal sind wie nachfolgend beschrieben
anzuschlieBen. NatUrlich kbnnen auch ein anderer Eingang verwendet werden. Die
hier abgebildete Darstellung ermdglicht eine KompatibilitGdt mit anderen OH-
au2mate Produkten
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operateFOOT

Die Adern des Steckverbinders sind mit den gleichen Nummern versehen wie in der
Abbildung.

Haben Sie die Option Montageplatte mir dazu bestellt bzw. besitzen Sie bereits eine
Montageplatte dann wird das FuBpedal (operateFOOT) an dem fur die
Bedieneinheit vorgesehene Schnittstelle operate ONE anschlossen. Der Stecker ist wie
nachfolgend abgebildet aufzulegen. Die Nummer in der Abbildung entspricht der
Kabelbeschriftung des mitgelieferten Harting Stecker.
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Wenn Sie bereits eine Bedieneinheit operateONE von OH-au2mate besitzen, befindet
sich auf der RUckseite ein Anschluss fUr das FuBpedal. Hier Stecken Sie diese einfach

Uber den Steckanschluss an.

1. Starten Sie den Roboter und warten Sie bis der Startbildschirm erscheint. Im
Startbildschirm wdhlen Sie anschlieBend ,,Roboter programmieren®

I3 Universal Robots Graphical Programming Environment - + X
PolyScope Robot User Interface e
Please select
Run Program
H 0 B OTS Program Robot
Setup Robot
Shutdown Robot
2. Wdhlen Sie im ndchsten MenU den Tab Installation.
R Universal Robots Graphical Programming Environment - + x
& File 22:15:05 CCCC O

Program ' Installation §' Move | /O | Log

New Program

Load From File

Load Program

Use Template

Pick and Place

Empty Program
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operateFOOT

3. AnschlieBend wahlen Sie I/O Setup

I3 Universal Robots Graphical Programming Environment - + X
Q File 18:28:24 cccc 9
Program | Installation rMove /O [ Log
TCP Configuration Wiew ‘A\I ‘v‘
Mounting Input - Output -
digital_in[0] : <Default> |~ digital_out[0] : =Default= =
/O Setup digital_in[1] : <Default=> =|  digital_out[1] : <Default=> r
. safety digital_in[2] : <Default= digital_out[2] : <Default=
digital_in[3] : =<Default= digital_out[3] : <Default=
WVariables
digital_in[4] : <Default= digital_out[4] : <Default=
MODBUS digital_in[5] : <Default> digital_out[5] : <=Default=
— digital_in[6] : <Default> digital_out[6] : <=Default=
_ digital_in[7] : <Default> digital_out[7] : <=Default=
Tool
toolin[0] : =Default= tool_out[0] : =<Default=
Smooth Transition
toolin[l] : =Default= tool_out[l] : =Default=
Conveyor Tracking
Safeguard Reset config_out[0] : =Default=
EtherNet/IP Safeguard Reset config_out[1] : <=Default=
RGN config_in[2] : <Default> | config_out[2] : <=Default= ||
config inf31 : <Default= B config out[3] : <Default= -~
Default Program Select an /0 to configure
Load/Save

R

Universal Robots Graphical Programming Environment

4. Nehmen Sie die Konfiguration des FuBpedals wie im nachfolgenden Bild vor

-+ x

& File 23:10:57 Cccc 9

Program | Installation | Move | /0 | Log
TCP Configuration Vlew|ml ‘v|
Mounting Input o Output o

digital_in[0] : <Default= el digital_out[0] : =Default= |~
/0 Setup digital in[1] : <Default= = digital_out[1]: <Default= =
eésﬁfety digital_in[2] : <Default= digital_out[2]: =Default=

digital_in[3] : =Default> digital_out[3] : <Default>
WVariables

digital_in[4] : <Default> digital_out[4] : =Default>
MODBUS S L digital_out[5] : =Default>
Features digital inl6] : Freedrive digital_out[6] : =Default=

digital_in[7] : <Default= digital_out[7]: =Default=
Smooth Transition

tool_in[0] : <=Default> tool_out[0] : <Default>
Conveyor Tracking tool_in[l] : <Default= tool_out[1] : <Default=
ELHSINSL Safeguard Reset config_out[0] : =Default=>
PROFINET Safeguard Reset config_out[l] : <Default=

config_in[2] : =Default= config_out[2] : <Default=
Default Program ] —|

config inf31 : <Default= = confia out(3] : <Default= =
Load/Save Rename

[ clear |
Action
Freedrive |v

5. Die Konfiguration ist abgeschlossen.
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Stellen Sie das FuBpedal auf einen stabilen festen Untergrund. Die Aufstellung muss
gewdhrleisten, dass das FuBpedal ohne kippeln, betatigt werden kann.

Nachdem das FuBpedal Angeschlossen und eingebunden wurde, kann der Roboter
durch Betdatigung in den Freedirve Modus gebracht werden. Greifen Sie hier zu den
Roboter mit beiden Handen fest an und betdtigen Sie das Pedal. Der Roboter sollte
nun in Schwimmstellung sein und Sie kbnnen Ihn an die Position bewegen welche Sie
teachen mochten.

Die Risikobewertung fir das Gesamtsystem ist durch den Systemintegrator
durchzufUhren.
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