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— HINWEIS

Alle Rechte vorbehalten. Kein Teil dieser Publikation darf ohne die vorherige schriftliche Genehmigung von

OMRON in irgendeiner Form oder mit irgendwelchen Mitteln vervielfaltigt, in einem Abfragesystem gespeichert oder
Ubertragen werden, sei es mechanisch, elektronisch, durch Fotokopieren, Aufzeichnen oder auf andere Weise.

Es wird keine patentrechtliche Haftung in Bezug auf die Nutzung der hierin enthaltenen Informationen ibernommen.
Da OMRON fortlaufend danach strebt, seine qualitativ hochwertigen Produkte zu verbessern, kdnnen sich die in
diesem Handbuch enthaltenen Informationen ohne Vorankiindigung andern. Bei der Erstellung dieses Handbuchs
wurde mit aller gebotenen Umsicht vorgegangen. Dennoch ibernimmt OMRON keine Verantwortung fir Fehler
oder Auslassungen. Ebenso wird keine Haftung fur Schaden ibernommen, die sich aus der Nutzung der in dieser
Veroffentlichung enthaltenen Informationen ergeben.

— Marken

Markennamen, die in diesem Dokument erwahnt werden, sind Marken oder eingetragene Marken der jeweiligen
Unternehmen.

— Urheberrechte

Screenshots von Microsoft-Produkten werden mit Genehmigung der Microsoft Corporation wiedergegeben.




Einleitung

Einleitung

Vielen Dank, dass Sie sich fir den autonomen mobilen Roboter HD-1500 entschieden haben (in diesem
Dokument als AMR bezeichnet).

Dieses Dokument ist die Originalanleitung von OMRON, in dem die Einrichtung und Montage eines
autonomen mobilen Roboters des Typs HD-1500 beschrieben wird.

Dieses Dokument enthalt nicht alle Konfigurationsschritte, die Sie mit der im Lieferumfang des AMR
enthaltenen Software durchfiihren. Im Sicherheitshandbuch fiir mobile HD-Roboter (Katalognummer
1647) finden Sie Angaben zur Wartung und zum Betrieb des AMR. Die Betriebsanleitung zur Software
,Fleet Operations Workspace Core” (Katalognummer 1635) enthalt Informationen zur Konfiguration und
Verwendung des AMR.

Bitte lesen Sie dieses Dokument sorgfaltig durch und machen Sie sich vor der Verwendung des AMR mit
dessen Funktionen vertraut.

Bewahren Sie dieses Dokument an einem sicheren Ort auf, wo es zur Bezugnahme verfugbar ist.

Zielgruppe

Dieses Handbuch richtet sich an folgende Personen, die zudem Uber Kenntnisse in den Bereichen

Fabrikautomation (FA) und Roboter-Steuerungsmethoden verfligen missen.

» Personen, die fur die Einfihrung von FA-Systemen verantwortlich sind

» Personen, die fur die Konstruktion von FA-Systemen verantwortlich sind

* Personen, die fir Installation und Wartung von FA-Systemen verantwortlich sind

* Personen, die fur die Steuerung und Beaufsichtigung von FA-Systemen und -Einrichtungen
verantwortlich sind

Es liegt in der Verantwortung des Betreibers, dass alle mit oder im Umfeld von AMRs arbeitenden

Personen entsprechend geschult wurden und mit dem Einsatz des Systems vertraut sind. Der Betreiber

ist verpflichtet, allen derzeit oder in Zukunft mit dem System arbeitenden Personen die erforderliche

Zusatzschulung anzubieten.

Wie in diesem Dokument beschrieben, dirfen nur qualifizierte und unterwiesene Personen bestimmte

Verfahren durchfihren. Qualifizierte Personen verfligen Uber technisches Wissen oder ausreichende

Erfahrung, um elektrische oder mechanische Gefahren zu vermeiden. Unterwiesene Personen werden

von qualifizierten Personen in ausreichendem Male angeleitet oder beaufsichtigt, um elektrische oder

mechanische Gefahren zu vermeiden.

Bei der Installation, Bedienung und Prifung aller elektrisch betriebenen Gerate missen samtliche

Mitarbeiter die fur die Branche vorgeschriebenen Sicherheitsvorkehrungen beachten.

Vor der Arbeit mit dem AMR muss jede Person bestatigen, dass sie:

+ Uber die erforderlichen Qualifikationen und Schulungen verfiigt.

»  Zugriff auf dieses Dokument und andere Sicherheitsdokumente hat.

» die zugehorige Dokumentation gelesen und verstanden hat.

» zugestimmt hat, die Arbeit gemaR den Anweisungen in diesem Dokument auszufiihren.

Einheiten

Sofern nicht anders angegeben, sind Langenmalie in Millimetern angegeben und alle Einheiten metrisch.
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Informationen zum Handbuch

Informationen zum Handbuch

Seitenaufbau

In diesem Handbuch sind die Seiten wie folgt aufgebaut.

@ 5 Installation

B)——— 5-1 Unpack

This section provides details on how to unpack the Industrial Panel PC.

5-1-1 Unpack Procedure

1 Check the package for damage.
If there is any visible damage:
+ Take photos of the package and save them.
+ Inform your supplier immediately.

@ ————F——— 2 Open the package.

Ensure not to damage the contents.

3 Ensure that all items are present.

yoedun |-g
|

@ Additional Information
@ Refer to 5-1-2 Items Supplied with the Product for the items supplied.

n
®

|
©

ainpeooud yoedun 1-1-G

G

NY-series User's Manual (W555) 5-3

®7

HINWEIS Diese Abbildung ist lediglich ein Beispiel. Sie kommt als solche in diesem Handbuch nicht vor.

Element Erklarung Element Erklarung
A Uberschrift Ebene 1 E Besondere Informationen
B Uberschrift Ebene 2 F Bezeichnung des Handbuchs
C Uberschrift Ebene 3 G Seitenregisterkarte mit der Nummer des
Hauptabschnitts
D Schritt in einem Verfahren H Seitenzahl
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Informationen zum Handbuch

Besondere Informationen

Besondere Informationen sind in diesem Handbuch wie folgt eingeteilt:

VorsichtsmaBnahmen fiir den sicheren Gebrauch

VorsichtsmalRnahmen, die den sicheren Gebrauch des Produkts gewahrleisten sollen

VorsichtsmaBnahmen fiir den ordnungsgemafen Gebrauch

VorsichtsmalRnahmen, die die ordnungsgemafie Funktion und Leistung gewahrleisten sollen

‘§ Zuséatzliche Informationen

Weitere Informationen, die je nach Bedarf hilfreich sein kénnen

Diese Informationen sollen zu besserem Verstandnis fihren oder die Bedienung erleichtern.

|~ Versionsinformationen

Angaben zu den Unterschieden bei technischen Daten und Funktionen zwischen verschiedenen
Versionen
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Abschnitte in diesem Handbuch

Einleitung

Abschnitte in diesem Handbuch

Ubersicht

Technische Daten

Installation

Betrieb

an
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Allgemeine Geschéaftsbedingungen

Allgemeine Geschaftsbedingungen

Garantie und Haftungsbeschrankungen

] Garantie

e Exklusive Garantie
Die exklusive Garantie von OMRON besteht darin, dass die Produkte fir einen Zeitraum von zwdlf
Monaten ab dem Datum des Verkaufs durch OMRON (oder fiir einen anderen von OMRON schriftlich
festgelegten Zeitraum) frei von Material- und Verarbeitungsfehlern sind. OMRON schlief3t alle anderen
ausdrucklichen oder stillschweigenden Garantien aus.

e Einschrankungen

OMRON GIBT WEDER AUSDRUCKLICH NOCH STILLSCHWEIGEND EINE GARANTIE ODER
ZUSICHERUNG BEZUGLICH DER NICHTVERLETZUNG VON RECHTEN DRITTER, DER
MARKTGANGIGKEIT ODER DER EIGNUNG DER PRODUKTE FUR EINEN BESTIMMTEN ZWECK.
DER KAUFER ERKENNT AN, DASS ER ALLEIN FESTGESTELLT HAT, DASS DIE PRODUKTE
DEN ANFORDERUNGEN DER BEABSICHTIGTEN VERWENDUNG IN ANGEMESSENER WEISE
ENTSPRECHEN. OMRON Ilehnt weiterhin jegliche Gewahrleistung und Verantwortung fur Anspriiche
oder Ausgaben ab, die auf der Verletzung von Rechten an geistigem Eigentum durch die Produkte oder
auf andere Weise beruhen.

o Abhilfe fiir Kaufer

Die einzige Verpflichtung von OMRON im Rahmen dieser Bestimmungen besteht nach Wahl von OMRON
darin, (i) das nicht-konforme Produkt zu ersetzen (in der urspringlich gelieferten Form, wobei der Kaufer
die Arbeitskosten fur Beseitigung oder Austausch tragt), (ii) das nicht-konforme Produkt zu reparieren
oder (ii) dem Kaufer die Kosten fir das nicht-konforme Produkt zu erstatten oder gutzuschreiben.
OMRON ubernimmt in keinem Fall eine Verantwortung fir Garantie, Reparatur, Entschadigung bzw.
sonstige Anspriche oder Kosten in Verbindung mit dem Produkt, es sei denn, eine von OMRON
durchgefiihrte Analyse ergibt, dass die Produkte ordnungsgemaf verwendet, gelagert, installiert und
gewartet wurden und weder Verschmutzung noch Missbrauch, unsachgemafer Verwendung oder
unangemessenen Modifikationen ausgesetzt waren. Die Ricksendung von Produkten durch den Kaufer
muss vor dem Versand von OMRON schriftlich genehmigt werden. OMRON haftet nicht fur die Eignung
oder Nichteignung bzw. die Folgen der Verwendung von Produkten in Kombination mit elektrischen oder
elektronischen Komponenten, Schaltkreisen, Systembaugruppen bzw. anderen Materialien, Stoffen oder
Umgebungen. Mindliche oder schriftliche Ratschlage, Empfehlungen oder Informationen dirfen nicht als
Anderung oder Erganzung der oben genannten Garantie ausgelegt werden.

Veréffentlichte Informationen finden Sie unter http://www.omron.com/global/ oder wenden Sie sich an
Ihren OMRON-Handler.

| Haftungsbeschrinkungen

OMRON HAFTET NICHT FUR BESONDERE, INDIREKTE, ZUFALLIGE ODER FOLGESCHADEN,
ENTGANGENE GEWINNE ODER PRODUKTIONS- BzZW. KOMMERZIELLE VERLUSTE, DIE
IN IRGENDEINER WEISE MIT DEN PRODUKTEN IN VERBINDUNG STEHEN, UNABHANGIG
DAVON, OB SOLCHE ANSPRUCHE AUF VERTRAG, GARANTIE, FAHRLASSIGKEIT ODER
GEFAHRDUNGSHAFTUNG BERUHEN. Weiterhin tbersteigt die Haftung von OMRON in keinem Fall den
Einzelpreis des Produkts, fir das die Haftung geltend gemacht wird.
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Allgemeine Geschéaftsbedingungen

Uberlegungen zur Nutzung

| Gebrauchstauglichkeit

OMRON ist nicht fur die Einhaltung von Normen, Vorschriften oder Verordnungen verantwortlich, die fur
die Kombination des Produkts bei der Anwendung oder Nutzung des Produkts durch den Kaufer gelten.
Auf Anfrage des Kaufers stellt OMRON entsprechende Zertifizierungsdokumente von Drittanbietern zur
Verfligung, in denen die flr das Produkt geltenden Einstufungen und Nutzungsbeschrankungen aufgefiihrt
sind. Diese Informationen allein reichen nicht aus, um die Eignung des Produkts in Kombination mit dem
Endprodukt, der Maschine, dem System oder einer anderen Anwendung bzw. Nutzung vollumfanglich zu
bestimmen. Der Kaufer ist allein dafir verantwortlich, die Angemessenheit des jeweiligen Produkts flr
die Anwendung, das Produkt oder das System des Kaufers zu bestimmen. Der Kaufer Gibernimmt in allen
Fallen die Verantwortung fur die Anwendung.

NUTZEN SIE DAS PRODUKT NIEMALS FUR EINE ANWENDUNG, BEI DER EINE ERNSTHAFTE
GEFAHR FUR LEBEN ODER EIGENTUM BESTEHT, OHNE DASS DAS SYSTEM IN SEINER
GESAMTHEIT SO GESTALTET WURDE, DASS ES DIESE RISIKEN MINDERT. ALLE OMRON-
PRODUKTE MUSSEN FUR DEN VORGESEHENEN GEBRAUCH IN DER GESAMTANLAGE ODER IM
GESAMTSYSTEM KORREKT EINGESTUFT UND INSTALLIERT WERDEN.

| Programmierbare Produkte

OMRON ist nicht flr die Programmierung eines programmierbaren Produkts durch den Benutzer oder fir
die Folgen einer solchen Programmierung verantwortlich.

OMRON ist nicht verantwortlich fiir den Betrieb des fur Benutzer zuganglichen Betriebssystems (z. B.
Windows, Linux) oder fiir Folgen aus dessen Betrieb.

Haftungsausschlisse

| Leistungsdaten

Daten auf Websites, in Katalogen und anderen Materialien von OMRON dienen als Leitfaden fir den
Betreiber bei der Feststellung der Eignung und stellen keine Garantie dar. Die Daten kénnen das
Ergebnis der Testbedingungen von OMRON darstellen und missen vom Betreiber mit den tatsachlichen
Anwendungsanforderungen in Beziehung gesetzt werden. Die tatsachliche Leistung unterliegt der
Garantie und Haftungsbeschrankung von OMRON.

l Anderungen an den Spezifikationen

Aufgrund von Verbesserungen oder aus anderen Griinden kann es jederzeit zu Anderungen an den
Produktspezifikationen und am Zubehér kommen. Wir andern Teilenummern, wenn sich veroffentlichte
Einstufungen bzw. Merkmale &ndern oder wenn wir wesentliche Konstruktionsanderungen vornehmen.
Bestimmte Spezifikationen des Produkts kénnen sich auch ohne vorherige Ankindigung andern. Im
Zweifelsfall ist es moglich, spezielle Teilenummern zuzuweisen, um wichtige Spezifikationen fiir lhre
Anwendung zu korrigieren oder festzulegen. Wenden Sie sich stets an lhren OMRON-Handler, um die
tatsachlichen Spezifikationen des gekauften Produkts zu bestatigen.

| Fehler und Auslassungen

10

Die von OMRON bereitgestellten Informationen wurden tberpriift und fir korrekt befunden. Wir ilbernehmen
jedoch keine Verantwortung fur Schreibfehler, typografische Fehler, Fehler beim Korrekturlesen oder
Auslassungen.
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Sicherheitsvorkehrungen

Sicherheitsvorkehrungen

Kennzeichnung von Sicherheitsinformationen

In diesem Handbuch sind Vorsichtsmalinahmen fir den sicheren Gebrauch des AMR-Gerats wie folgt
gekennzeichnet. Diese Malinahmen sind fiir die Sicherheit von groter Bedeutung.

Lesen und beachten Sie stets alle Sicherheitsmal3nahmen. Die folgende Kennzeichnung wird angewandt:
Die folgende Kennzeichnung wird angewandt:

Weist auf eine unmittelbare Gefahrensituation hin, die, wenn sie
GEFAHR nicht vermieden wird, wahrscheinlich zu schweren Verletzungen und
moglicherweise zu tédlichen Unfallen oder schweren Sachschaden flhrt.

i

Weist auf eine potenzielle Gefahrensituation hin, die, wenn sie nicht
VAU (el vermieden wird, moglicherweise zum Tod oder zu schweren Verletzungen
flhrt. Weiterhin kann sie schwere Sachschaden zur Folge haben.

Weist auf eine potenzielle Gefahrensituation hin, die, wenn sie nicht
JXo3 LIV [ vermieden wird, moglicherweise zum Tod oder zu schweren Verletzungen
fuhrt.

Symbole

Das Symbol mit Kreis und Querstrich weist auf Vorgange hin, die Sie nicht
durchfiihren durfen.

Welcher Vorgang genau gemeint ist, wird im Kreis angezeigt und im Text erlautert.
Dieses Beispiel bedeutet, dass keine Demontage durchgefuhrt werden darf.

Das Dreiecksymbol weist auf Vorsichtsmallnahmen (einschlief3lich Warnungen) hin.
Welcher Vorgang genau gemeint ist, wird im Kreis angezeigt und im Text erlautert.
Dieses Beispiel weist auf eine allgemeine VorsichtsmalRnahme hin.

Dieses Beispiel weist darauf hin, dass aufgrund der Gefahr eines Stromschlags
besondere Vorsicht geboten ist.

Welcher Vorgang genau gemeint ist, wird im Kreis angezeigt und im Text erlautert.
Dieses Beispiel weist auf eine allgemeine Vorsichtsmafinahme hin.
Dieses Beispiel weist auf eine allgemeine VorsichtsmaRnahme hin.

Das Symbol mit dem gefillten Kreis weist auf Vorgange hin, die Sie durchfihren
mussen.

Welcher Vorgang genau gemeint ist, wird im Kreis angezeigt und im Text erlautert.
Dieses Beispiel weist auf eine allgemeine VorsichtsmaRnahme bei einem Vorgang
hin, den Sie durchfiihren muissen.

Das Dreiecksymbol weist auf VorsichtsmaRnahmen (einschlieRlich Warnungen) hin.
Welcher Vorgang genau gemeint ist, wird im Kreis angezeigt und im Text erlautert.
Dieses Beispiel weist auf eine allgemeine Vorsichtsmafnahme hin.

2 Das Dreiecksymbol weist auf VorsichtsmafRnahmen (einschlief3lich Warnungen) hin.
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Sicherheitsvorkehrungen

Gefahren

/\ GEFAHR

Der AMR kann schwere Sach-, Personen- und/oder Eigenschaden verursachen, wenn er
herunterfallt (z. B. von einer Laderampe oder Treppe).

Der Betreiber des AMR muss eine Risikobeurteilung durchflihren, um von der Nutzlast
verursachte zusatzliche Risiken von Personen- und Sachschaden zu ermitteln und zu mindern.

Unsachgemafier Betrieb des AMR auf geneigten Bdden, die nicht den geltenden
Betriebsvorschriften entsprechen, kann zum Umkippen des AMR und damit zu schweren
Verletzungen fuhren.

Warnungen

12

| Aligemein

Die folgenden Handlungen sind strengstens verboten und kénnen zu Verletzungen oder zu Schaden

am Gerét fuhren:

* Fahren auf dem AMR

* Abschleppeinsatze

+ Uberschreitung der maximalen Nutzlast

» Betrieb auf geneigten Béden oder Flachen

+ Betrieb in Umgebungen mit Lebenserhaltungssystemen

» Betrieb in Wohnbereichen, Betrieb in nicht ortsfesten Bereichen, einschliellich beweglicher
Boden oder Landfahrzeugen, Wasserfahrzeugen oder Flugzeugen aller Art

+ Uberschreiten der maximal empfohlenen Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung oder
Drehung. Die Drehgeschwindigkeit wird bedeutsamer, je weiter weg sich der Schwerpunkt der
Nutzlast vom Schwerpunkt des AMR befindet.

» Stirze (z. B. Herabfallen Uber eine Kante) oder verantwortungslose Bedienung

+ Den AMR durch Offnungen mit automatischer Tiir fahren lassen, wenn Tiir und AMR nicht per
Call/Door-Box (optional) konfiguriert sind

» Einen Gegenstand vor den AMR werfen oder plétzlich in den Fahrweg des AMR treten.
Es darf nicht davon ausgegangen werden, dass die AMR-Bremsanlage in solchen Fallen wie
vorgesehen funktioniert.

+ Den AMR Regen oder Feuchtigkeit aussetzen

+ Den AMR mit nicht zugelassenen Teilen reparieren

*  Den AMR einschalten, ohne dass die Funkantennen montiert sind

+ Den AMR in gefahrlichen Umgebungen mit explosivem Gas, Olnebel oder korrosiver
Atmosphare betreiben

*  Den AMR in Umgebungen mit ionisierender Strahlung betreiben

» Nicht zugelassene Batterien oder Ladesysteme verwenden

Ladestation, Batterie und AMR Ubertragen eine hohe elektrische Leistung und enthalten
gefahrliche Spannungen. Sie missen die nétigen Vorsichtsmalinahmen treffen, um Stromschlage
zu vermeiden. Halten Sie die Anweisungen zum Sperren und Kennzeichnen (Lock Out/

Tag Out, LOTO) ein, bevor Sie an diesen Elementen oder in deren Nahe Installations- und
Wartungsarbeiten durchfiihren.
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Sicherheitsvorkehrungen

Die Motorleistung muss beim Hochfahren von einer Person freigeschaltet werden. Es durfen keine
Methoden eingefiihrt werden, mit denen der Einsatz dieser Person umgangen werden soll.

Jede Anderung am AMR kann zum Verlust der Sicherheit oder der Funktionsfahigkeit des AMR
fiihren. Es liegt in der Verantwortung des Betreibers, nach Anderungen am AMR eine vollstéandige
Risikobeurteilung durchzufiihren und sicherzustellen, dass alle Sicherheitsfunktionen des AMR voll
funktionsfahig sind.

Der AMR soll als teilweise fertiggestellte Maschine in andere Maschinen eingebaut werden. Er
darf erst in Betrieb genommen werden, wenn fir die endgtiltige Maschine, in die er eingebaut
werden soll, die Konformitat gemal den Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
ausgewiesen wurde (wo zutreffend).

Die Montageanleitungen werden dann in die technischen Unterlagen der endgliltigen Maschine
aufgenommen.

Es liegt in der Verantwortung des Betreibers, eine aufgabenbezogene Risikobeurteilung
durchzufiihren und am Einsatzort des AMR geeignete SicherheitsmaRnahmen gemal den
ortlichen Vorschriften zu ergreifen.

Wenn Sie einen vom Benutzer bereitgestellten Not-Halt einbinden, mussen Sie eine
Sicherheitsinbetriebnahme durchfiihren, um die Funktion des Not-Halts zu tberpriifen, bevor Sie
den AMR in Betrieb nehmen.

Der Betreiber muss in eigener Verantwortung sicherstellen, dass Auslegung und Implementierung
des AMR allen vor Ort geltenden Normen und gesetzlichen Anforderungen entsprechen.

Der Betreiber muss in eigener Verantwortung sicherstellen, dass der AMR gemaf seinen
Spezifikationen und seinem Verwendungszweck sowie in zulassigen Umgebungen betrieben wird.

Der Betreiber ist fur die Sicherheit des AMR verantwortlich. Dazu gehért auch die Bestatigung,
dass das System mit jeder Nutzlast, Nutzlaststruktur oder anderen Anbaugeraten stabil ist und in
der angegebenen Betriebsumgebung funktionsfahig ist.

Obwohl der AMR im Werk in Betrieb genommen wird, muss der Betreiber nach Erhalt des AMR die
Sicherheitsinbetriebnahme im Rahmen der Ersteinrichtung durchfuhren.

Wenn der AMR Behalter mit flissigem oder anderem nicht-festen Material transportiert,
beriicksichtigen Sie, wie sich Bewegungen dieses Materials auf die Stabilitdt des AMR auswirken.
Der Betreiber muss in eigener Verantwortung sicherstellen, dass die Nutzlast ordnungsgemafR am
AMR befestigt ist und dass Bewegungen der Nutzlast nicht zur Instabilitat des AMR fiihren.

Sie mussen die Sicherheitszonen andern, wenn die Nutzlast tber die Standardmale des AMR
hinausragt oder wenn Sie den AMR auf einer Flache mit schlechter Griffigkeit betreiben, sodass
der AMR nicht zuverlassig innerhalb der Standardzonen anhalten kann. OMRON ist nicht fir
Risiken verantwortlich, die sich aus Anderungen bei der GréRe der Sicherheitszonen oder bei
anderen Einstellungen des Sicherheits-Laserscanners ergeben.

Der in die AMR-Ladekontakte integrierte Seltenerdmagnet erzeugt ein starkes magnetisches Feld.
Magnetfelder kdnnen fiir Personen mit medizinischen Implantaten gefahrlich sein. In solchen
Fallen ist ein Mindestabstand von 30 cm zu den AMR-Ladekontakten einzuhalten.

SO OO & &%
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Sicherheitsvorkehrungen

[l Batterie und Ladestation

Sie mussen beim Entnehmen, Einbauen und Anheben der Batterie oder bei Arbeiten
in der Nahe einer undichten Batterie geeignete persdnliche Schutzausristung (PSA)
tragen.

Zum Anheben der Batterie sind mindestens 3 Personen erforderlich.

Setzen Sie immer sichere Hebeverfahren ein, wenn Sie eine Batterie entnehmen oder
einbauen.

| Nutzlast

Die Nutzlast muss sich stets oberhalb des AMR und dessen oberster Flache befinden.
Wenn die Nutzlast oder die zugehdrige Struktur einen der Sensoren blockiert, kann der
AMR nicht ordnungsgemal funktionieren.

Das Gesamtgewicht der Nutzlaststruktur zzgl. aller von der Struktur transportierten
Objekte darf die maximale Nutzlastkapazitat des AMR nicht Gberschreiten.

Die Kippgefahr nimmt zu, wenn der Schwerpunkt der Nutzlast auRerhalb der
empfohlenen Spezifikationen liegt.

Wenn eine Nutzlast oder Nutzlaststruktur Gber die aufleren Abmessungen des AMR

hinausragt, ist Folgendes zu beachten.

*  Wenden Sie sich an Inren OMRON-Vertreter, wenn fur den Sicherheits-
Laserscanner die GroRRe der Sicherheitszonen geandert werden muss.

* Wiederholen Sie die Sicherheitsinbetriebnahme.

+ Andern Sie die AMR-Parameter Width, LengthFront, LengthRear und
moglicherweise Radius. Achten Sie bei diesen Anderungen darauf, dass bei der
Wegstreckenplanung und der Hindernisumfahrung die genauen Abmessungen des
AMR zugrunde gelegt werden.

> Pee PO

| Betriebsumgebung

Der AMR ist nicht fir den Betrieb auf Steigungen/Gefallen oder abschiissigen Flachen
vorgesehen. Wenn die Taste zur Bremsenfreigabe betatigt wird, wahrend der AMR sich
auf einer Neigung von mehr als 3 % befindet, rollt der AMR das Gefalle hinab. Sie durfen
daher die Taste zur Bremsenfreigabe nicht betatigen, um den AMR manuell zu bewegen,
wenn er sich auf einer Neigung von mehr als 3 % befindet, es sei denn, es wurden
erforderliche Vorkehrungen getroffen, damit der AMR nicht unkontrolliert hinabrollt.

&

Seien Sie vorsichtig, wenn Sie den AMR auf einer abschissigen Strecke anhalten. Die
Bremsenfreigabe fiihrt dazu, dass der AMR das Gefalle unmittelbar hinabrollt. Vermeiden
Sie es nach Mdglichkeit, den AMR auszuschalten, wenn er sich auf einer abschissigen
Strecke befindet, um die Bremsenfreigabe auf einem Gefélle mdglichst wenig nutzen zu
missen.

Staub, Schmutz, Fett und Wasser (oder andere Flussigkeiten) kdnnen die Traktion der
Rader sowie die Funktion der Antriebsrader beeintrachtigen. Wenn die Antriebsrader
durchdrehen, kann sich das auf die Betriebsdauer, den Bremsweg und die
Navigationsgenauigkeit auswirken.

2 —
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Sicherheitsvorkehrungen

Vorsichtshinweise

/\ ACHTUNG

Elektrische Ladungen, die sich auf den AMR-Verkleidungen ansammeln, haben
keine Ableitung zur Erde und kdnnen sich daher nicht entladen. Das kann fir
elektrostatisch empfindliche Gerate gefahrlich sein. Halten Sie elektrostatisch
empfindliche Gerate immer mindestens 30 cm von den AMR-Verkleidungen fern.

Alle Not-Halt-Tasten missen sich in leicht zuganglichen Bereichen und in einem
Abstand von héchstens 600 mm zu den Mitarbeitern befinden. Der Betreiber ist daftr
verantwortlich, dass alle zusatzlichen Not-Halt-Tasten an Stellen platziert werden, wo
Bediener sie im Notfall leicht erreichen kénnen.

Ein AMR muss Uber eine gut sichtbare Warneinrichtung verfiigen, z. B. eine vom
Benutzer bereitgestellte Blinkleuchte, die anzeigt, ob der AMR anfahrbereit ist oder
sich bereits bewegt.

Einen AMR zu schieben erfordert erheblichen Aufwand und kann zu Personen-
oder Sachschaden fiihren. Gehen Sie vorsichtig vor und befolgen Sie alle
Sicherheitshinweise.

Die Schiebepunkte des AMR liegen weit unten in Bodennahe. Beim manuellen
Bewegen des AMR ist auf sichere Schiebetechniken zu achten.

Wenn Sie den AMR manuell bewegen, schieben Sie ihn nicht an einem hoch
gelegenen Punkt an seiner Nutzlast oder an der Nutzlaststruktur. Das kénnte dazu
fihren, dass der AMR umkippt.

Wenn Sie den AMR manuell bewegen, schieben Sie ihn nicht an einem hoch
gelegenen Punkt an seiner Nutzlast oder an der Nutzlaststruktur. Das kénnte dazu
fihren, dass der AMR umkippt.

Es wird davon abgeraten, einen vollstandig beladenen AMR mit der Taste zur

Bremsenfreigabe manuell zu bewegen. Wenn Sie einen vollstédndig beladenen
AMR manuell bewegen missen, achten Sie auf die Sicherheit, da es sonst zu
Verletzungen oder Sachschaden kommen kénnte.

Obwohl die AMR-Software die Méglichkeit bietet, den AMR mithilfe von
Kartenfunktionen innerhalb des zugewiesenen Arbeitsbereichs zu halten, kann eine
unzureichende oder falsche Lokalisierung zu einer ungenauen Wegstreckenplanung
fihren. Aus Sicherheitsgriinden missen stets mechanische Barrieren errichtet
werden, da ansonsten die Gefahr von Sachschaden oder Verletzungen besteht.

S OO e e
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Die folgenden MaflRnahmen sind fur den sicheren Einsatz des AMR zu befolgen:

« Uberprifen Sie die Sicherheitsanweisungen fiir Inre spezielle Anwendung und Umgebung und stellen
Sie sicher, dass Sie alles verstanden und berlcksichtigt haben.

* Nutzen Sie den Flottenmanager, wenn zwei oder mehr AMRs in derselben Umgebung betrieben
werden und nicht auf separate Arbeitsbereiche beschrankt sind. Weitere Informationen finden Sie in
der Betriebsanleitung zur Software ,Fleet Operations Workspace Core* (Katalognummer 1635).

» Alle Personen, die mit einem AMR oder in dessen Nahe arbeiten, missen entsprechend geschult sein
und das Sicherheitshandbuch fiir mobile HD-Roboter (Katalognummer 1647) gelesen und verstanden
haben.

* Die Mechanik der AMRs muss gewartet und instandgehalten werden, damit alle Steuerungs- und
Sicherheitsfunktionen einwandfrei funktionieren.

Alle Gerate missen in einer temperaturgeregelten Umgebung innerhalb eines festgelegten Temperatur-

und Luftfeuchtigkeitsbereichs transportiert und gelagert werden. Transportieren Sie sie nach Maglichkeit

in der mitgelieferten Verpackung, die Schaden durch normale Stdl3e und Vibrationen verhindert.

OMRON empfiehlt, das Programmierhandgerat bei Nichtgebrauch zu verstauen und zu sichern, damit

keine unbefugten Personen den AMR bedienen kénnen.

Stellen Sie vor dem Reinigen der Ladestation sicher, dass der AMR nicht mit dem Andockziel verbunden

ist.

Transportieren Sie die Versandkisten mit einem zugelassenen Gabelstapler, einem Palettenhubwagen

oder einem ahnlichen Gerat.

Wenn Sie Hebegurte an der Hubvorrichtung befestigen, darf ein Winkel von 30° von der Senkrechten

nicht Uberschritten werden, um Schaden an den Hebepunkten, am AMR-Gehause oder an den Hubdsen

zu vermeiden.

Pro Hebebefestigungspunkt dirfen 25 kN nicht Gberschritten werden.

Uberpriifen Sie die Hebegurte auf Anzeichen von Abnutzung oder Beschadigung, bevor Sie sie an den

Hubdsen befestigen und den AMR anheben.

Wenn Sie den AMR nach dem Anheben wieder auf dem Boden abstellen, missen Sie sich vergewissern,

dass alle Sicherheitsvorkehrungen getroffen wurden, um Verletzungen oder Sachschaden zu vermeiden.

Schalten Sie den AMR erst ein, wenn Sie die entsprechenden Abschnitte in diesem Dokument gelesen

haben.

Der Betreiber muss in eigener Verantwortung die erforderlichen Schulungen fur die Mitarbeiter

bereitstellen, damit sie den Boden im Umkreis der Punkte, wo die Nutzlast Gbergeben wird,

ordnungsgemal markieren.

Der Betreiber muss in eigener Verantwortung sicherstellen, dass die Person, die die Hubvorrichtung oder

den Gabelstapler bedient, die erforderliche Schulung erfolgreich absolviert hat und fur die Bedienung

solcher Gerate qualifiziert ist.

Der Bediener muss in eigener Verantwortung die notwendigen Vorkehrungen treffen, damit seine Hande

oder andere Korperteile nicht zwischen Ladepad und AMR eingeklemmt werden, wenn der AMR in die

Dockingstation fahrt.

Betreiben Sie den Roboter nicht an Orten, wo die Umgebungsbedingungen nicht innerhalb der in diesem

Dokument aufgefuihrten Spezifikationen liegen.

Bringen Sie Markierungen am Boden an, damit Personen den Gefahrenbereich fur Aufnahme/Abladung

nur mit ausreichendem Abstand betreten.

Sie kénnen durch die ordnungsgemafe Entsorgung von Elektro- und Elektronik-Altgeraten (WEEE)

dazu beitragen, Ressourcen zu schonen und die Umwelt weniger zu belasten. Alle elektrischen und

elektronischen Produkte missen gemafR den kommunalen Verordnungen getrennt vom Hausmdll Gber die
dafur vorgesehenen Sammelstellen entsorgt werden.

$
=
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Helles, direktes oder hochintensives Licht kann den Betrieb des AMR-Lasers beeintrachtigen. Betreiben
Sie den AMR nicht in Bereichen, in denen er mdglicherweise solchen Bedingungen ausgesetzt ist.
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» Der Betrieb des AMR bei hohen Umgebungstemperaturen (insbesondere mit voller Nutzlast bei hohen
Geschwindigkeiten) kann dazu fiihren, dass die Batterie ihre maximal zulassigen Betriebstemperaturen
Uberschreitet. Versuchen Sie in diesem Fall nicht, auf die Batterie zuzugreifen. Sie miissen einige
Stunden warten, bis eine Uberhitzte Batterie ausreichend abgekuihlt ist, bevor Sie versuchen, sie
herauszunehmen oder auszutauschen.

» Vermeiden Sie Flussigkeiten in der Nahe der Ladestation und des AMR.

»  Wenn Sie den Verdacht haben, dass Flissigkeit durch die Verkleidung eingedrungen ist oder das
Innere des AMR kontaminiert hat, schalten Sie das System nicht ein, sondern wenden Sie sich an lhren
OMRON-Vertreter.

* Verwenden Sie im Brandfall einen Feuerldéscher des Typs ABC oder BC mit Trockenchemikalien.

» Obwonhl die verwendeten Laser der Klasse 1 (augensicher) entsprechen, empfiehlt OMRON, nicht in den
Laserstrahl hineinzuschauen. Die maximal zulassige Exposition darf bei der Betrachtung von Lasern mit
bloflem Auge nicht Uiberschritten werden.

» Der Laser kann Glas, Spiegel und andere stark reflektierende Objekte nicht zuverlassig erkennen. Gehen
Sie daher beim Betrieb des AMR in Bereichen mit solchen Objekten umsichtig vor. Wenn sich der AMR in
der Nahe solcher Objekte bewegen muss, empfiehlt es sich, die Objekte mehrfach zu markieren (z. B. mit
Klebeband oder farbigen Streifen) und zusatzlich Sperrbereiche in der Karte anzulegen, sodass der AMR
die betreffenden Objekte bei der Planung seiner Wegstrecke zuverlassig meidet.

*  Wenn Sie die Position des Bedienfelds andern, beriicksichtigen Sie alle Sicherheitsfaktoren im Hinblick
auf die integrierte Not-Halt-Taste.

» Der Not-Halt oder andere Schutzeinrichtungen, die Sie am AMR installieren, missen Uber einen
zweikanaligen Schaltkreis verfiigen, damit sie das gleiche Leistungsniveau aufweisen wie die anderen
Sicherheitsvorrichtungen des AMR.

» Alle an der Nutzlaststruktur angebrachten Not-Halt-Tasten missen sich in einer Bedienerreichweite von
hoéchstens 600 mm befinden. Sie dirfen nicht an einem Ort installiert werden, wo die Sicherheit der
Bediener gefahrdet ist, wenn sie im Notfall versuchen, die Tasten zu erreichen.

» Sie mussen daflr sorgen, dass die Nutzlaststruktur ordnungsgemaf am AMR befestigt ist.

» Die Nutzlast oder Nutzlaststruktur darf nicht so positioniert sein, dass Bediener bei dem Versuch, eine
Not-Halt-Taste zu erreichen, in Gefahr geraten.

» Sie mussen vor der Inbetriebnahme eine vollstandige Risikobeurteilung fir Ihre Nutzlastkonstruktion und
den beabsichtigten Verwendungszweck des AMR durchfiihren.

» Beabsichtigte Bewegungen der Nutzlaststruktur (z. B. bei einem Forderer oder Roboterarm) wahrend der
Bewegung des AMR sind unzuldssig. Der Betreiber muss in eigener Verantwortung eine geeignete Sperre
entwerfen, um solche Bewegungen zu verhindern.

*  Wenn GrofRe und Gewicht der Nutzlast nicht ohne Weiteres verringert werden kénnen oder wenn
der Schwerpunkt des AMR nicht innerhalb der empfohlenen Grenzen liegt, wenden Sie sich an lhren
OMRON-Vertreter.

» Die Neigungserkennung verhindert nicht, dass ein falsch beladener AMR méglicherweise umkippt.

» Beschadigte oder verschlissene Laufrollen und Antriebsrader kdnnen die Stabilitat des AMR
beeintrachtigen. Sie missen die Laufrollen und Antriebsrader regelmaflig auf Anzeichen von
Beschadigung, auf iGbermaRigen Verschleil oder unebene Stellen tberprifen.

» Der Einspeisekasten muss gemal den 6rtlichen Vorschriften oder Normen sowie von autorisiertem
Personal oder zugelassenen Elektrikern installiert werden.

» Der Einspeisekasten und das Andockziel missen vor der Inbetriebnahme ordnungsgemaf an der Wand
oder am Boden befestigt werden.

» Greifen Sie niemals auf das Innere des AMR zu, wahrend er mit dem Andockziel verbunden ist.

* Verwenden Sie nur Ladegerate und Batterien von OMRON. Mit dem Ladegeréat darf nur eine Batterie fur
einen AMR des Typs HD-1500 aufgeladen werden.

» Vermeiden Sie Kurzschlisse an den Batterieklemmen oder -steckern.

» Der Betreiber muss in eigener Verantwortung sicherstellen, dass die Geschwindigkeit fir die Nutzlast des
AMR angemessen ist und nicht dazu fihrt, dass sich der AMR unkontrolliert bewegt.

»  Wenn Sie die Verkleidungen entfernt oder ausgetauscht haben, missen Sie sicherstellen, dass die
Leuchtbander und Kreisleuchten funktionieren, nachdem Sie den AMR wieder eingeschaltet haben.

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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Die Batterie darf niemals mit Wasser in Berihrung kommen.

Schlieen Sie keine vom Benutzer bereitgestellten Gerate an die Ethernet-Schalter im

Elektronikschacht an.

Raue oder unebene Bdden kdnnen die Antriebsrader beschadigen und deren Lebensdauer verkirzen.
Far den Austausch des Differenzialantriebs, der Laufrollen und der Rader ist ein OMRON-
Servicetechniker erforderlich. Weitere Informationen erhalten Sie von Ihrem OMRON-Vertreter vor Ort.
Wenn Mitarbeiter per Lautsprecher Uber einen sich ndhernden AMR informiert werden, missen Sie dafur
sorgen, dass diese normal funktionieren. Stellen Sie sicher, dass die Lautsprecher hérbar sind und der
Gerauschpegel wahrend des Betriebs auf einem Niveau liegt, das fur den Betrieb erforderlich ist.

Der EM2100 oder Kartenfunktionen sind kein Ersatz fur mechanische Methoden zur
Kollisionsvermeidung, wie z. B. Barrieren oder gesperrte Durchgange. Es liegt in der Verantwortung des
Betreibers, bei Bedarf eine mechanische Methode zur Kollisionsvermeidung bereitzustellen.

Lassen Sie einen AMR, der nicht lokalisiert, nicht mit dem EM2100 verbunden oder nicht eingeschaltet ist,
nicht an einem Ort stehen, der fir andere AMRs zuganglich ist.

Wenn es nicht méglich ist, Uberlagerungen zwischen der Nutzlast und der Abtastebene des Seitenlasers
zu verhindern, lasst sich die Erfassung mit dem Parameter Laserlgnore auf Zonen beschranken, in die
sich die Nutzlast nicht erstreckt. Diese Methode kdnnte jedoch die Erkennungsfahigkeit der Sensoren
beeintrachtigen und sollte daher mdglichst vermieden werden.

Laserlinsen kdnnen schnell zerkratzt und beschadigt werden. Somit ist darauf zu achten, dass die
Laserlinse bei Wartungs- oder Installationsarbeiten nicht zerkratzt wird.

Werkseitig installierte Seitenlaser sind mit Schutzvorrichtungen versehen. Wenn Sie die Position

der Seitenlaser &ndern, ziehen Sie zur Vermeidung von Schéaden in Betracht, Schutzvorrichtungen
anzubringen. Achten Sie darauf, dass vom Benutzer angebrachte Schutzvorrichtungen den Abtastbereich
nicht blockieren und nicht zu weit nach auf3en ragen.

Vor dem Normalbetrieb eines AMR muss eine Navigationskarte erstellt werden.

Das Integrations-Toolkit kann nur auf einer EM2100-Anwendung ausgefuhrt werden, die als
Flottenmanager konfiguriert ist.

Minimieren Sie den Stromverbrauch der Nutzlast, wann immer mdglich, um GbermaRige Batterieentladung
zu vermeiden.

Ein vertikal ausgerichteter Einspeisekasten kann Warme ableiten und verhindert damit Uberhitzung und
Brandgefahr. Der Einspeisekasten darf nicht horizontal eingebaut werden.

Wenn Sie bei kontinuierlicher Nutzung keine geeigneten Befestigungselemente verwenden, bewegt sich
das Andockziel bei Andockmandvern und verursacht Fehler beim Andocken und Laden.

Der Einspeisekasten verfligt oben und unten Uber Bellftungsschlitze, die nicht blockiert werden dirfen.
Der Haupttrennschalter auf der Schalttafel kontrolliert die Stromzufuhr zum Einspeisekasten. Wenn sich
der Schalter in der horizontalen Position befindet, ist er ausgeschaltet, wenn er sich in der vertikalen
Position befindet, ist er eingeschaltet.

Setzen Sie bei der Erstinstallation und -konfiguration des AMR eine vollstandig aufgeladene Batterie ein.
Bevor Sie die Standardeinstellungen mithilfe von SetNetGo andern, sollten Sie sich an lhren
Netzwerkadministrator wenden. Weitere Informationen zur Anderung von Netzwerkeinstellungen finden
Sie in der Betriebsanleitung zur Software ,Fleet Operations Workspace Core* (Katalognummer 1635).
Bevor Sie das drahtlose Ethernet am AMR konfigurieren, wenden Sie sich an lhren
Netzwerkadministrator, um die IP-, Funk- und Sicherheitseinstellungen zu bestatigen.

Der Betreiber muss in eigener Verantwortung sicherstellen, dass die Nutzlast das Signal der
Funkantennen nicht abschwacht.

Sie mussen entweder eine Steckbrlcke oder andere sicherheitsgeprtfte Vorrichtungen (in der Regel
Not-Halt-Tasten) an den SCPU-Anschluss anschlieen, damit der AMR funktioniert. Die Steckbriicke ist
erhaltlich mit der Teilenummer 68410-218L.

Pro Befestigungspunkt der Nutzlaststruktur dirfen 10 kN nicht Gberschritten werden.

OMRON bietet keine Schutzabdeckungen in Verbindung mit dem optionalen HAPS an. Das am Boden
angebrachte Magnetband muss mit einer Schutzabdeckung versehen werden, damit der AMR-Verkehr es
nicht beschadigt. Die Schutzabdeckung muss vom Benutzer bereitgestellt werden.
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* In Zukunft mogliche Aktualisierungen des Sicherheitscontrollers werden dazu flihren, dass der
Sicherheits-Laserscanner nicht mehr betriebsbereit ist, da die Prifung der Sicherheitszonen fehlschlagt.
Nach einer Aktualisierung des Sicherheitscontrollers miissen Sie daher den Sicherheits-Laserscanner
erneut in Betrieb nehmen.

» Betreiben Sie den Roboter nicht auf weichen Oberflachen wie Teppichen.

» Der AMR ist flir den Betrieb auf glatten und ebenen Bdden vorgesehen. Zwar ist er in der Lage, Uber
Stufen und Spalten zu fahren, doch wenn solche Hindernisse haufig oder mit hoher Geschwindigkeit
Uberquert werden, verkurzt sich die Lebensdauer der Komponenten im Antriebsstrang.

» Eine Barriere gegen Umweltgefahren muss vom AMR gut erkennbar und auRerdem stabil genug sein,
einen vollbeladenen AMR bei Héchstgeschwindigkeit aufzuhalten.

* AMR, Einspeisekasten und Andockziel miissen stets aufrecht stehend in sauberer und trockener
Umgebung versendet und gelagert werden. Legen Sie die Versandkisten nicht auf die Seite oder in eine
andere als in die aufrechte Position. Dies kénnte den Einspeisekasten und das Andockziel beschadigen.

» Die Netzkabel mussen ordnungsgemalf? verlegt und befestigt werden, und zwar so, dass die
Verbindungsstellen nicht unter Zugwirkung stehen.

» Esist sicher, das Netzkabel mit dem Andockziel zu verbinden oder davon zu trennen, ohne den
Einspeisekasten auszuschalten.

»  Warten Sie immer, bis die griine Betriebsanzeige-LED am Einspeisekasten aufleuchtet, bevor Sie die
Batterie aufladen.

» Betatigen Sie nicht die Servicetaste am Einspeisekasten, wenn die gelbe LED-Anzeige DC POWER blinkt
und keine Batterie angeschlossen ist. Wenden Sie sich in diesem Fall an Ihren OMRON-Vertreter.

» Der AMR muss eingeschaltet sein, damit die Batterie am Andockziel aufgeladen werden kann.

» Bewegen Sie den AMR nicht, wenn er ausgeschaltet ist. Wenn Sie den AMR in ausgeschaltetem
Zustand manuell bewegen, kann er mdglicherweise seine aktuelle Position nicht ermitteln, wenn er
wieder eingeschaltet wird. Falls ein solcher Fall eintritt, nutzen Sie zur erneuten Lokalisierung die
Lokalisierungsfunktion in MobilePlanner.

»  Bewegen Sie den AMR nur dann manuell, wenn es unbedingt erforderlich ist, z. B. weil ein Notfall vorliegt,
weil Sicherheitsgriinde die Bewegung erfordern oder weil der AMR seine Wegstrecke nicht findet oder
steckengeblieben ist. Sollten Sie den AMR allzu haufig manuell bewegen missen, konfigurieren Sie mit
MobilePlanner die Wegstrecke neu, um problematische Bereiche zu meiden.

*  Wenn der beladene AMR fir die manuelle Fortbewegung zu schwer ist, sollten Sie zusatzliche Hilfe in
Anspruch nehmen oder die Nutzlast entfernen.

+  OMRON empfiehlt, die Mitarbeiter in der sicheren Verwendung der Taste zur Bremsenfreigabe und in den
Verfahren zum sicheren Schieben eines AMR zu schulen.

» |ATA-Vorschriften (UN 3480, Pl 965) erfordern, dass per Luftfracht beforderte Lithium-lonen-Batterien
hochstens zu 30 % aufgeladen sein diurfen. Laden Sie den Batterie sofort nach Erhalt vollstandig auf,
damit sie nicht komplett entladt. Sie erhalten die Batterie eventuell vollstandig geladen, wenn sie nicht per
Luftfracht beférdert wurde.

* Der Einspeisekasten kann nur direkt an das Andockziel oder an eine Batterie angeschlossen werden.
Konfigurationen zum zeitgleichen Laden sind nicht moglich.

» Der Haupttrennschalter sollte nicht so oft dazu genutzt werden, den AMR auszuschalten. Nutzen Sie die
AUS-Taste, um den AMR mit einer kontrollierten Methode zum Herunterfahren auszuschalten.

* Nur geschulte Mitarbeiter, die dieses Handbuch sowie das Sicherheitshandbuch fiir mobile HD-Roboter
(Katalognummer 1647) gelesen und verstanden haben, dirfen einen AMR manuell bewegen.

* Die Wartung der Nutzlaststruktur wird in diesem Dokument nicht behandelt und liegt in der Verantwortung
des Betreibers.

» Die Reinigungsintervalle hangen von Ihrem speziellen System, seiner Betriebsumgebung und der
Verwendungsdauer ab. Fur bestimmte Umgebungen missen die Reinigungsintervalle eventuell verkurzt
werden.

* Reinigen Sie die AMR-Ladeanschlisse nur mit Isopropylalkohol und nicht mit anderen Lésungsmitteln
oder Chemikalien, da ansonsten moglicherweise die AMR-Flachen in der Nahe der Kontakte beschadigt
werden. Die Oberflachen um den Ladeanschluss herum dirfen nicht mit Isopropylalkohol benetzt werden.

» Verringern Sie bei der Reinigung nicht die Ladeflache des Ladeanschlusses. Eine kleinere Ladeflache
verringert die Ladegeschwindigkeit und beeintrachtigt den Ladevorgang.

» Der Betrieb der Laser kann durch Substanzen wie Nebel, Rauch, Dampf und andere kleine Partikel in
der AMR-Betriebsumgebung beeintrachtigt werden. Sie missen die Linsen aller Laser regelmafig und
gemal den Anweisungen in diesem Dokument reinigen, um Betriebsstérungen zu vermeiden.
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Die Positionierung der Antenne ist fur den ordnungsgemafen Betrieb entscheidend. Es muss
sichergestellt werden, dass eine neue Antenne an der korrekten, auf der Basisplatte eingeatzten Stelle

befestigt wird.
Wenn Sie die Paneele der Verkleidung entfernen, legen Sie sie mit der Innenseite nach unten ab, sodass
die AulRenflachen nicht zerkratzen.
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Vorschriften und Normen

Einhaltung von EU-Richtlinien

Der AMR entspricht den folgenden EU-Richtlinien.
l Richtlinien

» 2006/42/EG Maschinenrichtlinie
e 2014/30/EU EMV-Richtlinie

| Harmonisierte EN-Normen

Das AMR-System entspricht den folgenden EN-Normen.
« ENISO 12100

Sicherheit von Maschinen.
Allgemeine Gestaltungsleitsatze.

Risikobeurteilung und Risikominderung.
+ ENISO 13849-1

Sicherheit von Maschinen.

Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen — Teil 1.
+ EN 60204-1

Sicherheit von Maschinen.
Elektrische Ausristungen von Maschinen, Teil 1: Allgemeine Anforderungen.

+ EN61000-6-4
Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV), Teil 6-4: Fachgrundnormen — Stéraussendung flr
Industriebereiche.

+ EN61000-6-2
Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV), Teil 6-4: Fachgrundnormen — Storfestigkeit fir
Industriebereiche.

* ENISO 10218-1 Sicherheitsanforderungen fiir Industrieroboter

»  EN 61204-7 wird in Verbindung mit EN 62477-1 Niederspannungs-Schaltnetzteile verwendet (nur
Ladestation).
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| EG-Einbauerklirung

Document P/N: 22454-000 Rev. B

Original omRon
EC DECLARATION OF INCORPORATION

According to EC Directive 2006/42/EC, Annex IT 1.B.

1. Business Name & Address
Omron Robotics and Safety Technologies. Inc.
4225 Hacienda Drive, Pleasanton. CA. 94588, USA
2. Name & Address of person authorized to compile technical documentation in EU
Mr. J.J.PW. Vogelaar, European Quality & Environment Manager, Zilverenberg 2, 5234 GM ‘s-
Hertogenbosch, The Netherlands
3. Description and Identification of Partly Completed Machinery

Equipment Description Model number
Mobile Robot HD-1500 6800-x0¢x
Battery Pack HD Series Battery 683 3-x000¢x
Charging Dock HD Docking Station 6831/6891-x0xxx
Pendant Option HD Pendant 68940-xxx

4. Essential Requirements of the Machinery Directive applied and fulfilled
1:1:1.1.1.2:1:1:3,.1.14. 116, 1:16,.1.2:1."192 133 124125 126131132 .133.134
1.3.7,138.139.143 151,152 155,156, 1.5.7.1.58 1.59.1.5.10,1.5.11.1.5.12, 1.5.14, 1.6.1,
162 163.164.1.71.172.1.7.3.1.74.33.33.1.333.341.351.36.1.36.2.
Relevant technical documentation is compiled in accordance with Annex VII, Part B of the EC Machinery
Directive 2006/42/EC

2006/42/EC  Machinery Directive

- EN1SO 12100:2010, EN 1SO 13849-1:2015, EN 1SO 10218-1:2011, EN 60204-1:2018,
EN 61204-7:2018, EN 62477-1:2012/A11:2014

2014/30/EU EMC Directive

- EN61000-6-4:2007/A1:2011, EN 61000-6-2:2019

5. Method of Transmission
We undertake, in response to a reasoned request by national authorities, to supply relevant information
on the partly completed machinery, in electronic form, to the market surveillance authorities within a
reasonable period. Provision of this information shall be without prejudice to the intellectual property
rights of Omron Robotics and Safety Technologies, Inc.

6. Statement of Service for Partly Completed Machinery
Partly completed machinery described in section 3 above must not be put into service until the final
machinery, into which it is to be incorporated, has been declared in conformity with the provisions of the
EC Machinery Directive 2006/42/EC, where appropriate.

Signed and on behalf of: Omron Robotics and Safety Technology. Inc.
Place and date of issue: Pleasanton, Califomia, USA; 19 May 2021
Signature: ﬂ ; S

Name: Andrew Shruhan

Function: Director of Electrical Engineering
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| Einbauerklirung fiir GroRbritannien

Document P/N: 22454-400 Rev. A

OMRON
UK DECLARATION OF INCORPORATION

According to the Supply of Machinery (Safety) Regulations 2008

Original

1. Business Name & Address
Omron Robotics and Safety Technologies. Inc.
4225 Hacienda Drive, Pleasanton, CA, 94588, USA
2. Name & Address of person authorized to compile technical documentation in UK
OMRON ELECTRONICS LTD.
Attn: G. Harper, Manager, Customer Care
Opal Drive, Fox Milne, MK15 0D G, Milton Keynes, United Kingdom
3. Description and Identification of Partly Completed Machinery

Equipment Description Model number
Mobile Robot HD-1500 6800-xx0xxx
Battery Pack HD Series Battery 683 3-xxxxx
Charging Dock HD Docking Station 6831/6891-x00xxx
Pendant Option HD Pendant 68940-xxx

4. Essential Requirements of the supply of Machinery (Safety) Regulations applied and fulfilled
111.112.113. 114 115,116,121, 122 123,124 125 126, 13.1, 132, 133.. 1.34,
137.138.139.143.1.51.152.155.156.1.57.158 159 .1.510.15.11.1.5.12.1.5.14 1.6.1.
162 163.164.1.71.1.72.1.7.3,1.74 3.3, 3.3.1,3.3.3,34.1,3.5.1, 3.6.1,3.6.2.

Relevant technical documentation is compiled in accordance with Annex VII, Part B of the Supply of
Machinery (Safety) Regulations 2008

S.1. 2008 No. 1597 Supply of Machinery (Safety) Regulations 2008

-ENISO 12100:2010, EN ISO 13849-1:2015, EN 1SO 10218-1:2011, EN 60204-1:2018,
EN 61204-7:2018, EN 62477-1:2012/A11:2014

S.I. 2016 No. 1091 Electromagnetic Compatibility Regulations 2016

- EN61000-6-4:2007/A1:2011, EN 61000-6-2:2019

5. Method of Transmission
We undertake, in response to a reasoned request by national authorities, to supply relevant information
on the partly completed machinery, in electronic form, to the market surveillance authorities within a
reasonable period. Provision of this information shall be without prejudice to the intellectual property
rights of Omron Robotics and Safety Technologies, Inc.

6. Statement of Service for Partly Completed Machinery
Partly completed machinery described in section 3 above must not be put into service until the final
machinery, into which it is to be incorporated, has been declared in conformity with the provisions of the
Supply of Machinery (Safety) Regulations 2008, where appropriate.

Signed and on behalf of: Omron Robotics and Safety Technology. Inc.

Place and date of issue: Pleasanton, California, USA; 19 May 2021
Signature: ﬂ ! 5

Name: Andrew Shruhan

Function: Director of Electrical Engineering
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Nutzen Sie die folgenden zugehoérigen Handblcher als Referenz.

Bezeichnung des Handbuchs

Beschreibung

Betriebsanleitung zur Plattform HD-1500 (Katalognr.
1645)

Enthalt Informationen zu Installation, Betrieb, Wartung
und Fehlerbehebung von AMRs der Serie HD-1500.

Sicherheitshandbuch far mobile HD-Roboter

(Katalognr. 1647)

Enthalt allgemeine Sicherheitshinweise fir AMRs der
Serie HD-1500.

Betriebsanleitung zum Sicherheits-Laserscanner der
Serie OS32C (Katalognr. Z296-E1)

Beschreibt die Verwendung des Sicherheits-
Laserscanners OS32C.

Betriebsanleitung zur Software ,Fleet Operations
Workspace Core” (Katalognr. 1635)

Beschreibt das Flottenmanagement, die Software
MobilePlanner, das Betriebssystem SetNetGo und die
meisten Konfigurationsverfahren fiir einen AMR.

Betriebsanleitung zum Enterprise Manager 1100
(Katalognr. 1631)

Beschreibt die Installation eines EM2100-Gerats, auf
dem die Software ,Fleet Operations Workspace® fir
den Betrieb einer Flotte von AMRs ausgeflhrt wird.

Betriebsanleitung zum Flottensimulator (Katalognr.
1649)

Beschreibt die Konfiguration und Nutzung der Software
,Fleet Simulator auf einem EM2100-Gerat.

Betriebsanleitung zum  Integrations-Toolkit  fir
die Software ,Fleet Operations Workspace Core*
(Katalognr. 1637)

Enthalt notwendige Informationen zur Nutzung des
Integrations-Toolkits, das die Integration zwischen
dem Flottenmanager und der Client-Anwendung des
Betreibers unterstutzt.

Integrationsleitftaden ~ zum  Advanced  Robotics
Command Language Enterprise Manager (Katalognr.
1618)

Beschreibt die Verwendung der Advanced Robotics
Command Language (ARCL), einer textbasierten
Befehlszeilen-Betriebssprache, die ARCL  zur
Integration einer Flotte von AMRs in ein externes
Automatisierungssystem einsetzt.

Betriebshandbuch fiir Sysmac Studio Version 1
(Katalognr. W504)

Beschreibt die Betriebsverfahren von Sysmac Studio.

Betriebsanleitung zum AMR-Controller (Katalognr.
1650)

Enthalt die notwendigen Informationen zum Gebrauch
des AMR-Controllers.
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Glossar

Glossar

Begriff/Abklirzung Beschreibung

Betriebstemperatur Der Temperaturbereich der AMR-Umgebung, in dem Dauerbetrieb moglich
ist

AMR Dieser Begriff bezeichnet den autonomen mobilen Roboter HD-1500

AMR-Controller

Das Hauptrechensystem des AMR, das alle Steuerelemente fir die
Navigation sowie Anwendungsschnittstellen fir mobile Roboter bereitstellt

ARAM

Software ,Advanced Robotics Automation Management, die alle
Ubergeordneten autonomen Roboterfunktionen ausfiihrt, einschlieBlich
Hindernisumfahrung, Wegstreckenplanung, Lokalisierung und Navigation

ARAMCentral

Auf dem Flottenmanager-Gerat ausgefiihrte Software, die die Karten
und Konfigurationen eines AMR verwaltet und die Regelung des AMR-
Verkehrs dbernimmt, einschlieBlich Zielen, Standby, Andocken und
Kollisionsvermeidung bei mehreren AMRs

ARCL

Advanced Robotics Command Language ist eine einfache, textbasierte
Befehls- und Antwortsprache fir den Roboterbetrieb. In Verbindung mit
dem optionalen EM2100-Gerat kann ARCL den Betrieb einer Flotte mobiler
Roboter unterstiitzen

Auto-MDIX

Funktion einer Anschlussbuchse, die automatisch den verwendeten
Ethernet-Kabeltyp (Straight-Through oder Crossover) erkennt und die
Verbindung entsprechend konfiguriert

Kennleuchte

Eine optionale Anzeigeleuchte am AMR, die erganzend und in visueller
Form Uber den Betriebszustand informiert

CAN-Bus Controller Area Network, das ein Protokoll zur seriellen Kommunikation
zwischen elektronischen Steuereinheiten und Geraten bereitstellt

CATS Twisted-Pair-Ethernet-Kabel, das eine Frequenz von 100 MHz unterstitzt

Schwerpunkt Bei einem Gegenstand die Position des Massenmittelpunkts mit der
hochsten Gewichtskraft

Drehmittelpunkt Mittelpunkt einer Linie zwischen der Mitte der Antriebsradnaben, um den
sich der AMR dreht

Ladestation System zum Laden einer AMR-Batterie, das den Einspeisekasten, das

Andockziel und das Kabel zwischen diesen Komponenten umfasst

Koordinatensystem

X-, Y-, Z- und Theta-Referenzsystem, das den AMR zu seiner Umgebung
und der relativen Position anderer Gerate in Beziehung setzt

Andockziel Ein fest installiertes, flr autonome Ladevorgange genutztes Bauteil, das mit
dem Einspeisekasten verbunden ist, an den der AMR andockt.

Dongle Ein kleines Hardwaregerat, das die Autorisierungsdaten (z. B. einen
Lizenzschlussel) zur Ausfihrung eines bestimmten Programms enthalt. In
jedem AMR befindet sich ein Dongle fur die Nutzung ARAM-Software

Abladung Ein Auftragssegment, bei dem die Nutzlast eines AMR vom Roboter an das
Ziel Ubergeben wird

Not-Halt Not-Halt-Taste

Not-Halt Eine Sicherheitsfunktion, die die Bedienelemente eines AMR aufler Kraft
setzt und den AMR sofort anhalt

Messgeber Ein Sensor an jedem Antriebsmotor des AMR, mit dem Informationen Uber
die zurlickgelegte Strecke und die Fahrtrichtung erfasst und Ubermittelt
werden

EM2100 Ein Netzwerkgerat, das als Flottenmanager oder Flottensimulator fungiert.

Ethernet Ein bei lokalen Netzwerken (LAN) verwendeter Netzwerktyp, der in der
Regel ein Twisted-Pair-Kabel nutzt und Datengeschwindigkeiten bis zu
100 Mbit/s unterstitzt

FA Fabrikautomation

Flotte Mindestens zwei AMRs, die im gleichen Arbeitsbereich in Betrieb sind
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Begriff/Abkiirzung

Beschreibung

Flottenmanager

Betriebsmodus der Rechnereinheit (EM2100), auf der die Software FLOW
Core zur Steuerung einer AMR-Flotte ausgefuhrt wird

Fleet Operations Workspace

Ein Computersystem, das aus Software- und Hardware-Paketen besteht

(FLOW) und in einer Werksumgebung zu Einrichtung, Integration und Betrieb einer
AMR-Flotte eingesetzt wird

Ziel Auf einer Karte festgelegter virtueller Bestimmungsort flir mobile Roboter
(z. B. Aufnahme- oder Abladepunkte)

HAPS Das hochgenaue Positionierungssystem HAPS erkennt mithilfe eines
Sensors auf der Unterseite des AMR Magnetbander an Stellen, wo der
AMR eine besonders genaue Positionierung erreichen soll

E/A Ein- und Ausgangssignale, die zu und von einem Geréat (ibertragen werden

Unterwiesene Personen

Von qualifizierten Personen ausreichend angeleitete oder beaufsichtigte
Personen, um elektrische und mechanische Gefahren zu vermeiden

Sperre Eine mechanische oder elektrische Vorrichtung, die den Betrieb von
Maschinen verhindert, wenn bestimmte Bedingungen nicht erfillt sind

IP Internetprotokoll, das einen Satz an Kommunikationsstandards fir die
Datenubertragung zwischen Netzwerkgeraten bereitstellt. Eine IP-Adresse
dient als eindeutige Netzwerkkennung eines Gerats

IPXX Schutzart fir Gerate zur Einstufung ihres Schutzes gegen das Eindringen
von festen Objekten, Staub und Wasser

Auftrag Eine aus Ublicherweise einem oder zwei Segmenten bestehende Aktivitat,
die den AMR anweist, ein Ziel zwecks Materialaufnahme oder -abladung
anzusteuern

Steckbrucke Ein leitfahiges Gerat, das zwei Anschlusspunkte elektronisch tiberbrickt

LED Eine Leuchtdiode, die aufleuchtet, um einen bestimmten Betriebszustand

visuell anzuzeigen

Kreisleuchte

Die kreisformigen Leuchten an den Seiten des AMR zeigen Bewegungen,
Drehungen und den Roboterstatus an

Lokalisierung

Der Vorgang, mit dem ein AMR seinen Standort innerhalb der Betriebs-
umgebung bestimmt

Lock-out/Tag-out (LOTO)

Ein Verfahren, mit dem sichergestellt wird, dass ein Gerat ordnungsgeman
ausgeschaltet wurde, sodass gefahrliche Energiequellen isoliert und bei
Wartungsarbeiten, Installationen oder anderen MalRnahmen, die Zugang zu
elektrischen Komponenten erfordern, auller Betrieb sind

Karte

Eine Darstellung der AMR-Umgebung in MobilePlanner, die fir die
Navigation genutzt wird

MobilePlanner

Die wichtigste Softwareanwendung zur Programmierung von Aktionen flr
mobile Roboter. Sie umfasst die Tools fiir alle wichtigen AMR-Aktivitaten, wie
z. B. Uberwachung einer Flotte von AMRs, Fahranweisungen an einzelne
AMRs, Erstellung und Bearbeitung von Karten, Zielen und Aufgaben sowie
Anderung von AMR-Konfigurationen.

Bedienfeld Die primare Schnittstelle des AMR, Uber die Benutzer interagieren kénnen

Wegstrecke Linie auf einer AMR-Karte zwischen der aktuellen Position und dem Ziel, die
die beabsichtigte Bewegung des AMR anzeigt

Nutzlast Alle Gegenstande, die zwecks Befestigung, Beférderung und Ubertragung

auf dem AMR platziert werden

Nutzlaststruktur

Alle passiven oder dynamischen Gerate, die mit dem AMR verbunden und
maoglicherweise von diesem mit Strom versorgt werden, um eine Nutzlast
zu halten

Programmierhandgerat

Ein tragbares externes Eingabegerat zur manuellen Steuerung von AMRs,
das normalerweise flr die Kartenerstellung verwendet wird

Aufnahme

Ein Auftragssegment, bei dem ein AMR in der Regel eine Nutzlast aufnimmt.

Polo

AMR-Firmware, die die Motoren regelt sowie die Werte zur Fahrtrichtung
des AMR und andere untergeordnete Betriebsbedingungen fir ARAM
berechnet
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Begriff/Abkiirzung Beschreibung

Einspeisekasten Einheit, die Wechselstrom aus dem Stromnetz erhalt und das Andockziel
und die Batterie beim Aufladen mit Strom versorgt

Sicherheitsinbetriebnahme Tests und Inbetriebnahme zwecks Uberpriifung der ordnungsgemaRen

Funktion der integrierten AMR-Sicherheitssysteme mithilfe eines Software-
Assistenten

Sicherheitscontroller Einim AMR installiertes Gerat, das alle Sicherheitsfunktionen und -vorgange
bereitstellt
SetNetGo (SNG) Das Software-Betriebssystem, das auf dem AMR und dem optionalen

EM2100-Gerat ausgefihrt wird. Es dient dazu, die Kommunikationspara-
meter des AMR zu konfigurieren, Debug-Informationsdateien zu sammeln
und die Software zu aktualisieren

Qualifizierte Personen Personen, die Uber technisches Wissen oder ausreichende Erfahrung
verfugen, um elektrische oder mechanische Gefahren zu vermeiden.

Herunterfahren Kontrollierte Abschaltung, damit bei der nachsten Startanforderung ein
korrekter Systembetrieb méglich ist

Hochfahren Nach vorherigem Ausschalten erneuter Start und Aktivierung aller Systeme
zur Erreichung eines betriebsfahigen Zustands

Schwenkradius Der Abstand vom AMR-Drehmittelpunkt zu dem am weitesten entfernten
Punkt auf dem Bereichsumfang, wenn der AMR sich auf der Stelle dreht.

Aufgaben Anweisungen furdenAMR, bestimmte Aktionen auszufihren, z. B. Eingangs-

signale lesen, Ausgangssignale festlegen, Bewegungen, Sprachausgabe,
Wartezeit und andere Funktionen

Fehlerbehebung Mafinahmen wie Datenerhebung, Diagnose und Stdrungsbeseitigung
zwecks Wiederaufnahme des Normalbetriebs.

Wenderadius Der Radius des Kreises, den der AMR beim Wenden in Vorwartsrichtung
zurlcklegt

Assistent Eine Anleitung auf einer Software-Benutzeroberflache, die den Benutzer
bei einer Funktion oder einem Vorgang unterstitzt

Arbeitsbereich Der vorgesehene Betriebsbereich des AMR
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Revisionsubersicht

Ein Code fir eine manuelle Revision wird auf der Vorder- und Rickseite des Handbuchs als Suffix zur
Katalognummer angezeigt.

Revisionscode Datum Uberarbeiteter Inhalt

01 Juli 2021 Originalausgabe
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1 Ubersicht

1-1

Montageanleitung

1-2

Dieses Handbuch ist die Originalanleitung von OMRON, in dem die Einrichtung und Montage eines
autonomen mobilen Roboters (AMR) des Typs HD-1500 beschrieben wird.

Die vorliegende Montageanleitung behandelt alle sicherheitsrelevanten Aspekte des AMR als
teilweise fertiggestellte Maschine, ebenso die Schnittstelle zwischen der teilweise fertiggestellten
Maschine und der endgiltigen Maschine. Der Monteur, der die teilweise fertiggestellte Maschine in
die endgultige Maschine einbaut, muss die hier besprochenen Aspekte berlcksichtigen, damit die
notigen Vorgange sicher durchgefiihrt werden kdnnen.

/\ WARNUNG

Der AMR soll als teilweise fertiggestellte Maschine in andere Maschinen eingebaut
werden. Er darf erst in Betrieb genommen werden, wenn fir die endgultige Maschine,
in die er eingebaut werden soll, die Konformitat gemaf den Bestimmungen der
EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG ausgewiesen wurde (wo zutreffend).

Die Montageanleitungen werden dann in die technischen Unterlagen der endgiiltigen
Maschine aufgenommen.

Diese Montageanleitungen fiir den AMR als teilweise fertiggestellte Maschine geben dem Hersteller
der endgiiltigen Maschine die nétigen Informationen, mit deren Hilfe er die Betriebsanleitung
ausarbeiten kann, die gemal ESHR 1.7.4 erforderlich ist.

Montageanleitung fur Plattform HD-1500 (18407-150)



1 Ubersicht

1-2 BestimmungsgemafRe Verwendung

Der AMR ist fur den Einsatz in industriellen Innenrdumen unter Beaufsichtigung geschulter
Mitarbeiter ausgelegt. Dazu gehoéren strukturierte oder halbstrukturierte Arbeitsplatze wie Lager,
Distributionszentren, Logistikeinrichtungen und andere Bereiche, wo der allgemeine offentliche
Zugang eingeschrankt ist. Er darf nur dort eingesetzt werden, wo Sie potenzielle Risiken fur Personal
und Ausrastung vorab berUcksichtigen und mindern kénnen.

Der AMR ist nicht flir den Einsatz in folgenden Umgebungen vorgesehen:

* AuBlenbereiche oder unkontrollierte Bereiche ohne Risikoanalyse

« Offentlich zugangliche Bereiche

* Bereiche mit Lebenserhaltungssystemen

*  Wohnbereiche

Auch wenn der AMR mit hochmodernen Sicherheitssystemen ausgestattet ist, muss er doch so
eingesetzt werden, dass potenzielle Risiken fur Personal und Ausrustung bertcksichtigt werden.
OMRON bietet kein Verfahren zum Aufnehmen/Abladen der Nutzlast auf den/vom AMR an. Der
Betreiber muss in eigener Verantwortung eine vollstandige aufgabenbezogene Risikobeurteilung
gemaf EN ISO 12100 durchfiihren und den sicheren Transport der Nutzlast sicherstellen.

Die Inbetriebnahme des AMR erfolgt gemaf den Anweisungen in diesem Handbuch.

/\ GEFAHR

» Unsachgemaler Betrieb des AMR auf geneigten Boden, die nicht den geltenden
Betriebsvorschriften entsprechen, kann zum Umkippen des AMR und damit zu
schweren Verletzungen fuhren. 0
» Der AMR kann schwere Sach-, Personen- und/oder Eigenschaden verursachen,
wenn er herunterfallt (z. B. von einer Laderampe oder Treppe).

Bunpuamiap agewsbsbunwuwnsag
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1 Ubersicht

/\ WARNUNG

» Staub, Schmutz, Fett und Wasser (oder andere Flissigkeiten) kdnnen die Traktion
der Rader sowie die Funktion der Antriebsrader beeintrachtigen. Wenn die
Antriebsrader durchdrehen, kann sich das auf die Betriebsdauer, den Bremsweg
und die Navigationsgenauigkeit auswirken.

+ Jede Anderung am AMR kann zum Verlust der Sicherheit oder der
Funktionsfahigkeit des AMR fiihren. Es liegt in der Verantwortung des Betreibers,
nach Anderungen am AMR eine vollsténdige Risikobeurteilung durchzufiihren und
sicherzustellen, dass alle Sicherheitsfunktionen des AMR voll funktionsfahig sind.

» Es liegtin der Verantwortung des Betreibers, eine aufgabenbezogene
Risikobeurteilung durchzuflihren und am Einsatzort des AMR geeignete
SicherheitsmalRnahmen gemaf den o6rtlichen Vorschriften zu ergreifen.

» Der Betreiber muss in eigener Verantwortung sicherstellen, dass Auslegung und
Implementierung des AMR allen vor Ort geltenden Normen und gesetzlichen
Anforderungen entsprechen.

» Der Betreiber muss in eigener Verantwortung sicherstellen, dass der AMR geman
seinen Spezifikationen und seinem Verwendungszweck sowie in zulassigen
Umgebungen betrieben wird.

» Der in die AMR-Ladekontakte integrierte Seltenerdmagnet erzeugt ein starkes
magnetisches Feld. Magnetfelder kdnnen fur Personen mit medizinischen
Implantaten gefahrlich sein. In solchen Fallen ist ein Mindestabstand von 30 cm zu
den AMR-Ladekontakten einzuhalten.

oder zu Schaden am Gerat fihren:

* Fahren auf dem AMR

» Abschleppeinsatze

+ Uberschreitung der maximalen Nutzlast

» Betrieb auf geneigten Boden oder Flachen

» Betrieb in Umgebungen mit Lebenserhaltungssystemen

» Betrieb in Wohnbereichen

» Betrieb in nicht ortsfesten Bereichen, einschliel3lich beweglicher Béden oder
Landfahrzeugen, Wasserfahrzeugen oder Flugzeugen aller Art

« Uberschreiten der maximal empfohlenen Geschwindigkeit, Beschleunigung,
Verzogerung oder Drehung. Die Drehgeschwindigkeit wird bedeutsamer, je weiter
weg sich der Schwerpunkt der Nutzlast vom Schwerpunkt des AMR befindet.

» Sturze (z. B. Herabfallen Uber eine Kante) oder verantwortungslose Bedienung

+ Den AMR durch Offnungen mit automatischer Tir fahren lassen, wenn Tir und AMR
nicht per Call/Door-Box (optional) konfiguriert sind

» Einen Gegenstand vor den AMR werfen oder pl6tzlich in den Fahrweg des AMR
treten. Es darf nicht davon ausgegangen werden, dass die AMR-Bremsanlage in
solchen Fallen wie vorgesehen funktioniert.

» Den AMR mit nicht zugelassenen Teilen reparieren

» Den AMR einschalten, ohne dass die Funkantennen montiert sind

« Den AMR in gefahrlichen Umgebungen mit explosivem Gas, Olnebel oder korrosiver
Atmosphare betreiben

* Den AMR in Umgebungen mit ionisierender Strahlung betreiben

* Nicht zugelassene Batterien oder Ladesysteme verwenden

Die folgenden Handlungen sind strengstens verboten und kénnen zu Verletzungen 0

Montageanleitung fur Plattform HD-1500 (18407-150)
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1 Ubersicht

VorsichtsmaBnahmen fiir den sicheren Gebrauch

Die folgenden MalRhahmen sind fiir den sicheren Einsatz des AMR zu befolgen:

+ Uberprifen Sie die Sicherheitsanweisungen fiir Ihre spezielle Anwendung und Umgebung und
stellen Sie sicher, dass Sie alles verstanden und berticksichtigt haben.

» Sorgen Sie dafir, dass die Umgebung fur den sicheren Betrieb des AMR geeignet ist.

* Nutzen Sie den Flottenmanager, wenn zwei oder mehr AMRs in derselben Umgebung betrieben
werden und nicht auf separate Arbeitsbereiche beschrankt sind. Weitere Informationen
finden Sie in der Betriebsanleitung zur Software ,Fleet Operations Workspace Core*
(Katalognummer 1635).

» Alle Personen, die mit einem AMR oder in dessen Nahe arbeiten, missen entsprechend
geschult sein und das Sicherheitshandbuch fiir mobile HD-Roboter (Katalognummer 1647)
gelesen und verstanden haben.

» Die Mechanik der AMRs muss gewartet und instandgehalten werden, damit alle Steuerungs- und
Sicherheitsfunktionen einwandfrei funktionieren.

Bunpuamiap agewsbsbunwuwnsag
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1 Ubersicht

1-3 Merkmale und Komponenten

Dieser Abschnitt gibt einen Uberblick (iber die grundlegenden Merkmale und Komponenten des AMR.

Element | Beschreibung Element | Beschreibung
A Sicherheits-Laserscanner G Leuchtband
B Bodennaher Laser H Kreisleuchte
C Vorder- und Ruckseitenverkleidung | Ladeanschlisse
D Seitenverkleidung J Anschlusstafel
E Not-Halt-Taste™ K Funkantennen
F Bedienfeld L Nutzlast-Montageflache
(Abbildung zeigt die Oberplatte)
*1. Weitere Not-Halt-Tasten befinden sich auf dem Bedienfeld und am Programmierhandgerat.

Montageanleitung fur Plattform HD-1500 (18407-150)
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1 Ubersicht

1-3-1 Laser

Der Roboter verfugt Uber mehrere Lasersensoren fur Navigation und Sicherheit.

Der Sicherheits-Laserscanner, optionale Seitenlaser und bodennahe Laser sind als Klasse 1
eingestuft, d. h. es wird unsichtbare Laserstrahlung verwendet, und die Laser sind unter allen
Bedingungen des normalen Gebrauchs sicher.

VorsichtsmaBnahmen fiir den sicheren Gebrauch

*  Obwohl die verwendeten Laser der Klasse 1 (augensicher) entsprechen, empfiehlt OMRON,
nicht in den Laserstrahl hineinzuschauen. Die maximal zulassige Exposition darf bei der
Betrachtung von Lasern mit blosiem Auge nicht Gberschritten werden.

» Der Laser kann Glas, Spiegel und andere stark reflektierende Objekte nicht zuverlassig
erkennen. Gehen Sie daher beim Betrieb des AMR in Bereichen mit solchen Objekten umsichtig
vor. Wenn sich der AMR in der Nahe solcher Objekte bewegen muss, empfiehlt es sich, die
Objekte mehrfach zu markieren (z. B. mit Klebeband oder farbigen Streifen) und zusatzlich
Sperrbereiche in der Karte anzulegen, sodass der AMR die betreffenden Objekte bei der
Planung seiner Wegstrecke zuverlassig meidet.

uajuauodwoy] pun ajewa
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I Sicherheits-Laserscanner

Jeder Sicherheits-Laserscanner erkennt sein Umfeld in einem 270°-Sichtfeld mit einer Ublichen
maximalen Reichweite von 4 m. Beide Sicherheits-Laserscanner zusammen bieten einen kompletten
360°-Erfassungsbereich um den AMR herum. Die Laser arbeiten mit einer einzelnen Abtastebene,
die sich 175 mm tber dem Boden befindet.

/\ WARNUNG

Objekte in der Umgebung, die tUber oder unter die Abtastebenen der AMR-Laser 0

hinausragen, missen in der Arbeitsbereichskarte als Sperrbereiche konfiguriert
werden, um das mdgliche Kollisionsrisiko wahrend des Betriebs zu minimieren.

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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1 Ubersicht

1-3-2 Verkleidungen

Bei den Verkleidungen handelt es sich um abnehmbare Paneele an verschiedenen Stellen auf der
Aulenseite des AMR.

/\ ACHTUNG

Elektrische Ladungen, die sich auf den AMR-Verkleidungen ansammeln, haben
keine Ableitung zur Erde und kdnnen sich daher nicht entladen. Das kann fur 0

elektrostatisch empfindliche Gerate gefahrlich sein. Halten Sie elektrostatisch
empfindliche Gerate immer mindestens 30 cm von den AMR-Verkleidungen fern.

1-3-3 AMR-Controller

Der AMR Controller ist das Hauptrechensystem des AMR, das alle Steuerelemente fiir die Navigation
sowie Anwendungsschnittstellen fir mobile Roboter bereitstellt. Der AMR-Controller besteht aus
zwei Hauptkomponenten: Basisebene mit Standard-PC-Schnittstellen sowie Mobilroboterebene zur
Verarbeitung der AMR-Steuerungsschnittstellen und der Netzwerkschnittstelle.

Auf dem AMR-Controller werden das Betriebssystem SetNetGo und die Software ,,Advanced Robotics
Automation Management® (ARAM) ausgefiihrt, ebenso eine Variante des Mobile Autonomous Robot
Controller (MARC), genannt Polo. Der AMR-Controller befindet sich im Elektronikschacht, wie in der
folgenden Abbildung dargestellt.

Weitere Informationen finden Sie in der Betriebsanleitung zum AMR-Controller (Katalognr. 1650).

Montageanleitung fur Plattform HD-1500 (18407-150)
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1 Ubersicht

1-3-4 Batterie

Eine wiederaufladbare Lithium-lonen-Batterie mit 8 Modulen versorgt den gesamten AMR und alle

Zubehdrteile mit Strom.
Die Batterie kann automatisch aufgeladen werden, wahrend sie sich im AMR befindet, oder sie kann
entnommen und extern aufgeladen werden.

uajuauodwoy] pun ajewa
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<§ Zusatzliche Informationen
Weitere Informationen, die je nach Bedarf hilfreich sein kbnnen

Die Batterie wird separat vom AMR geliefert, um die Versandvorschriften fir Gefahrgut einzuhalten.

1-3-5 Not-Halt-Tasten

Am AMR befinden sich flinf Not-Halt-Tasten. Eine Taste befindet sich auf dem Bedienfeld und jeweils
zwei Tasten auf jeder Seite des AMR.
AuRerdem verfligt das Programmierhandgerat Uber eine integrierte Not-Halt-Taste.

@ Zusatzliche Informationen
Weitere Informationen, die je nach Bedarf hilfreich sein konnen

Weitere Not-Halt-Tasten kénnen der Nutzlaststruktur hinzugefiigt werden.

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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1 Ubersicht

1-3-6 Bedienfeld

In diesem Abschnitt werden die Funktionen des Bedienfelds beschrieben.
Sie kdnnen das Bedienfeld an jede beliebige Position der Nutzlaststruktur verschieben.

VorsichtsmaRnahmen fiir den sicheren Gebrauch

Berucksichtigen Sie alle Sicherheitsfaktoren im Hinblick auf die integrierte Not-Halt-Taste, wenn Sie
die Position des Bedienfelds andern.

4 N
NV O HD-1500
b OMmRON

I Bildschirm

Ein hochauflésender Bildschirm mit hoher Helligkeit zeigt Betriebsstatus, Funksignalstarke,
Batterieladestand, IP-Adresse, Roboterkennung und bis zu sechs Zeilen mit Anweisungen.

| EIN- und AUS-Tasten

Mit den EIN- und AUS-Tasten wird der AMR unter normalen Betriebsbedingungen hoch- und
heruntergefahren. Um die Tasten herum befinden sich integrierte LED-Ringleuchten, die den AMR-
Betriebszustand visuell anzeigen.

| Not-Halt-Taste

Die Not-Halt-Taste ist mit dem Sicherheitsschaltkreis verbunden und hat dieselbe Funktion wie alle
anderen Not-Halt-Tasten am AMR.

| Taste zur Bremsenfreigabe

Eine Taste zur Bremsenfreigabe ist fur den Notfall oder fur auRergewohnliche Situationen vorhanden,
in denen der AMR manuell bewegt werden muss.

I Anschluss fir das Programmierhandgerat

SchlieRen Sie das Programmierhandgerat an diesen Anschluss an, wenn der AMR manuell gefahren
werden muss.

Montageanleitung fur Plattform HD-1500 (18407-150)
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| Ethernet-Wartungsanschluss

Ein Ethernet-Wartungsanschluss dient der Konfiguration und Fehlerbehebung Uber einen PC,
der direkt Uber ein Pass-Through- oder Crossover-Ethernet-Kabel der Kategorie 5 (oder hoher)
angeschlossen wird.

| Haupttrennschalter

Fur Wartungsarbeiten oder fiir andere ungewohnliche Situationen unterbricht der Haupttrennschalter
den gesamten Batteriestrom zum AMR.

1-3-7 Programmierhandgerat

Schlielen Sie ein Programmierhandgerat zur manuellen Steuerung des AMR an. Mit dem
Programmierhandgerat wird in der Regel eine Karte des Arbeitsbereichs erstellt.

Das Programmierhandgerat verfugt Uber einen Aktivierungsschalter mit drei Positionen, der den
Roboter in einen geschitzten Stopp-Zustand versetzt, es sei denn, ein Bediener ist anwesend und
halt den Schalter in der mittleren Position.

1-3-8 Leuchtbander und Kreisleuchten

Auf der AuRRenseite des AMR sind an gut sichtbaren Stellen farbige Leuchtbander und Kreisleuchten
angebracht. Sie geben visuell Auskunft Gber den Status des AMR und bevorstehende Bewegungen.

1-3-9 Lautsprecher

Zwei Lautsprecher dienen der akustischen Benachrichtigung von Mitarbeitern Uber einen sich
nahernden AMR. Sprach- und Tonaufgaben regeln die Audiowiedergabe Uber die Lautsprecher,
wahrend der AMR durch den Arbeitsbereich navigiert. Weitere Informationen finden Sie im
Betriebsanleitung zur Software ,Fleet Operations Workspace Core*” (Katalognummer 1635).

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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1 Ubersicht

1-3-10

1-3-11

VorsichtsmaRnahmen fiir den sicheren Gebrauch

Wenn Mitarbeiter per Lautsprecher Uber einen sich ndhernden AMR informiert werden, missen
Sie dafir sorgen, dass diese normal funktionieren. Stellen Sie sicher, dass die Lautsprecher hérbar
sind und der Gerauschpegel wahrend des Betriebs auf einem Niveau liegt, das fir den Betrieb
erforderlich ist.

Anschlusstafel

An der Anschlusstafel befinden sich Anschlisse fiir Strom, Kommunikation, Sicherheitseinrichtungen,
Eingange, Ausgange und weitere optionale Elemente. Diese Anschlisse dienen in der Regel der
Stromversorgung und Steuerung einer Nutzlaststruktur.

Das Anschlusstafel bietet bei Bedarf auch Platz fir benutzerseitig bereitgestellte Steuergerate, z. B.
fur eine EtherCAT-Kopplungseinheit der NX-Serie mit verschiedenen angeschlossenen E/A-Einheiten
der NX-Serie.

Die Anschlusstafel wird von einer abnehmbaren Abdeckung geschiitzt.

Funkantennen

Zwei Funkantennen sind ab Werk auf der Oberseite des AMR installiert, um fir optimale Reichweite
zu sorgen. Diese Funkantennen sind manipulationssicher und flach. Sie kénnen auch neu positioniert
werden, wenn eine Nutzlaststruktur sie verdeckt.
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1-3-12 Sperrschalter

An der Batteriefachabdeckung und den Seitenverkleidungen des AMR befinden sich Sperrschalter,
die kontinuierlich Uberwacht werden und gewahrleisten, dass die Batteriefachabdeckung und
die Seitenverkleidungen ordnungsgemals am AMR befestigt sind. Dadurch werden die internen
Komponenten isoliert und vor unbefugtem und unsicherem Zugriff geschitzt.

uajuauodwoy] pun ajewa

1-3-13 Elektronikschacht

Der Elektronikschacht enthalt den AMR-Controller, Netzwerk-Switches und alle zugehdrigen Kabel
und Anschlisse. Sie kdnnen bei abgenommener Verkleidung von der rechten oder linken Seite des
AMR auf den Elektronikschacht zugreifen.

Ja)leyosuiads

1-3-14 Nutzlast-Montageflache

Nutzlasten werden direkt auf der Oberseite des AMR-Gehauses montiert. Flr verschiedene
Nutzlastkonstruktionen stehen mehrere Befestigungspunkte zur Verfliigung.
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1-4

Autonome Navigation

Mit seiner Kombination aus Hardware und Software fir mobile Robotik stellt der AMR eine
anpassungsfahige mobile Plattform fir den Transport einer Nutzlast dar. Er verflgt tber ein System
zur Navigation anhand natirlicher Umgebungsmerkmale, sodass er unabhangig navigieren und seine
Basisfunktionen ausfiihren kann, ohne dass Umbauten an den betrieblichen Anlagen erforderlich sind.
Nachdem der AMR physische Gegebenheiten in seiner Umgebung abgetastet hat, navigiert er sicher
und autonom zu jedem erreichbaren Ziel. Er kann sich durchgehend und ohne Bedienereingriffe
bewegen und sich bei Bedarf selbststéandig neu aufladen.

/\ WARNUNG

« Die Motorleistung muss beim Hochfahren von einer Person freigeschaltet
werden. Es dirfen keine Methoden eingeflihrt werden, mit denen der Einsatz
dieser Person umgangen werden soll.

Beim normalen Hochfahren aktiviert der AMR alle Bordsysteme, einschlief3lich aller werksseitig und
benutzerseitig vorgenommenen Konfigurationen. Er fihrt dann automatisch die bordeigene Software
und die vom Kunden integrierten Abldufe aus und steht dann als einsatzbereiter AMR zur Verfugung.
Wenn eine Karte seines Arbeitsbereichs vorliegt und er weil3, wo er sich innerhalb dieses Umfelds
befindet (d. h. eine Lokalisierung ist erfolgt), missen Sie die Einschalttaste ein zweites Mal driicken,
um die Motorleistung und den autonomen Betrieb zu aktivieren. Bei fehlender Lokalisierung missen
Sie ein Programmierhandgerat anschlieRen, um den Roboter in Bewegung zu setzen. Wenn der
AMR vollstandig hochgefahren wurde und eine Lokalisierung erfolgt ist, steht er fir den autonomen
Betrieb bereit. Weitere Informationen zum Hochfahren und zur Lokalisierung finden Sie in der
Betriebsanleitung zur Software ,Fleet Operations Workspace Core” (Katalognummer 1635).

Der AMR passt seine Wegstrecke haufig an, um Hindernisse zu umfahren. Die Navigationsparameter
sind im AMR-Controller gespeichert und kdnnen mithilfe der Software MobilePlanner angezeigt und
geandert werden.

/\ ACHTUNG

Obwohl die AMR-Software die Moglichkeit bietet, den AMR mithilfe von
Kartenfunktionen innerhalb des zugewiesenen Arbeitsbereichs zu halten,
kann eine unzureichende oder falsche Lokalisierung zu einer ungenauen
Wegstreckenplanung flhren. Aus Sicherheitsgrinden missen stets mechanische

Barrieren errichtet werden, da ansonsten die Gefahr von Sachschaden oder

Verletzungen besteht.
Die Software MobilePlanner konfiguriert die zahlreichen Ubergeordneten Betriebseigenschaften
des AMR und kommuniziert fir gewohnlich Uber ein drahtloses Netzwerk mit dem AMR. Eine
Direktverbindung Uber den Ethernet-Wartungsanschluss am AMR ist ebenfalls mdglich.
Der AMR nutzt in erster Linie die Entfernungsdaten eines Sicherheits-Laserscanners zur Erkennung
von Hindernissen sowie zur prazisen Standortbestimmung in seiner Umgebung. Zusatzlich nutzt er
Daten von den folgenden Sensoren:
« Zweiin Bodenndhe an den gegenuberliegenden Ecken des AMR angebrachte Laser erkennen
Objekte unterhalb der Abtastebene der Sicherheits-Laserscanner.

* Messgeber (einer pro Antriebsmotor) stellen Informationen (iber die von jedem Antriebsrad
zurlckgelegte Strecke und die Fahrtrichtung bereit.
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Bevor ein AMR in einen stark frequentierten Bereich gelangt, miissen Sie geeignete Vorsichtsmal}-
nahmen ergreifen, um Personen zu warnen, die in dem betreffenden Bereich arbeiten. Der AMR
umfasst programmierbare Warnfunktionen wie einen Warnsummer, synthetische Sprachausgabe
und Warnleuchten. An der Anschlusstafel befinden sich benutzerdefinierbare Anschliisse, Gber die
Sie weitere Warnanzeigen mit der Nutzlaststruktur verbinden kénnen.

Wenn in stark frequentierten Bereichen andere Fahrzeuge wie Gabelstapler oder autonome
Maschinen fahren, sollten Sie die Betriebsparameter des AMR anpassen, um das Kollisionsrisiko zu
verringern. Das ist auf folgende Weise mdglich:

» Die Karte des Arbeitsbereichs bearbeiten, um Objekte einzubeziehen, die den Betrieb des AMR
in bestimmten Bereichen einschranken, z. B. bevorzugte Wegstrecken, Sperrbereiche und
Bewegungsparameter zur Verringerung der Geschwindigkeit.

» Die Konfiguration des AMR bearbeiten, um dessen Verhalten unabhangig vom Standort zu
beeinflussen, z. B. durch Begrenzung der Hochstgeschwindigkeit.

uonebiAeN swouolny
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1 Ubersicht

1-5

Optionale Elemente

1-5-1

1-5-2

Dieser Abschnitt enthalt Informationen zu optionalen Elementen.

Flottenmanager EM2100

Bei mehreren AMRs im selben Arbeitsbereich wird das Gerat EM2100 bendtigt, das als Flottenmanager
konfiguriert ist und die Software ,Fleet Operations Workspace* (FLOW) ausfuhrt. Das EM2100-Gerat
ist eine Rechnereinheit mit einem Prozessor, auf dem die Software-Suite Fleet Operations Workspace
Core ausgefuhrt werden kann.

Bei einer AMR-Flotte wird Uber die auf einem Flottenmanager ausgefuhrte Software ,Fleet Operations
Workspace Core“(FLOW Core) eine Karte des Arbeitsbereichs von allen AMRs in der Flotte
gemeinsam genutzt. Damit steht ein gemeinsamer Bezugsrahmen fir Navigation und Lokalisierung
zur Verfugung, der Konflikte zwischen den AMRs vermeidet, wahrend der Verkehrsfluss geregelt
und die Fertigstellung von Auftragen sichergestellt wird. Weitere Informationen finden Sie in der
Betriebsanleitung zur Software ,Fleet Operations Workspace Core* (Katalognummer 1635).

/\ ACHTUNG

Obwohl die AMR-Software die Mdglichkeit bietet, den AMR mithilfe von
Kartenfunktionen innerhalb des zugewiesenen Arbeitsbereichs zu halten, kann eine
unzureichende oder falsche Lokalisierung zu einer ungenauen Wegstreckenplanung 0
fihren. Aus Sicherheitsgriinden miissen stets mechanische Barrieren errichtet

werden, da ansonsten die Gefahr von Sachschaden oder Verletzungen besteht.

VorsichtsmaRnahmen fiir den sicheren Gebrauch

* Der EM2100 oder Kartenfunktionen sind kein Ersatz fur mechanische Methoden zur
Kollisionsvermeidung, wie z. B. Barrieren oder gesperrte Durchgange. Es liegt in der
Verantwortung des Betreibers, bei Bedarf eine mechanische Methode zur Kollisionsvermeidung
bereitzustellen.

« Lassen Sie einen AMR, der nicht lokalisiert, nicht mit dem EM2100 verbunden oder nicht
eingeschaltet ist, nicht an einem Ort stehen, der fur andere AMRs zugénglich ist.

Zusatzliche Informationen

* Der AMR ist auf drahtlose Kommunikation angewiesen, wenn er als Teil einer Flotte betrieben
wird. Weitere Informationen finden Sie unter 3-3-3 Drahtlose Verbindung auf Seite 3-6.

» Einzelheiten zur Verwendung und Konfiguration dieser Funktionen finden Sie in der
Betriebsanleitung zur Software ,Fleet Operations Workspace Core* (Katalognr. 1635) sowie in
der Betriebsanleitung zum Flottensimulator (Katalognr. 1649).

Zusatzliche Not-Halt-Tasten

Ein Bediener muss in der Lage sein, eine Not-Halt-Taste von jedem Winkel aus problemlos zu
erreichen, ohne Uber sich bewegende AMRs oder andere sich bewegende Nutzlastteile greifen zu
mussen. Gemal den relevanten Sicherheitsnormen missen sich Not-Halt-Tasten innerhalb einer
Bedienerreichweite von 600 mm befinden. Bei einer grofien oder komplexen Nutzlaststruktur sind
eventuell zusatzliche Not-Halt-Tasten erforderlich.
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1 Ubersicht

/\ WARNUNG

Wenn Sie einen vom Benutzer bereitgestellten Not-Halt einbinden, missen Sie 0

eine Sicherheitsinbetriebnahme durchfiihren, um die Funktion des Not-Halts zu
Uberpriifen, bevor Sie den AMR in Betrieb nehmen.

/\ ACHTUNG

ajuaws|g ajeuondo

» Alle Not-Halt-Tasten mussen sich in leicht zuganglichen Bereichen und in einem
Abstand von héchstens 600 mm zu den Mitarbeitern befinden. Der Betreiber ist
daflr verantwortlich, dass alle zusatzlichen Not-Halt-Tasten an Stellen platziert
werden, wo Bediener sie im Notfall leicht erreichen konnen.

VorsichtsmaBnahmen fiir den sicheren Gebrauch

Der Not-Halt oder andere Schutzeinrichtungen, die Sie am AMR installieren, miissen Uber einen
zweikanaligen Schaltkreis verfugen, damit sie das gleiche Leistungsniveau aufweisen wie die
anderen Sicherheitsvorrichtungen des AMR.

Zusatzliche Informationen

usjyona|ulep) aydljziesnz

»  Weitere Informationen Uber zusatzliche Not-Halt-Anschllsse finden Sie unter 3-4-2 Anschliisse
an der Anschlusstafel auf Seite 3-9.

*  Wenn keine weiteren Not-Halt-Tasten hinzugefligt werden, muss eine Steckbriicke mit der
Teilenummer 68410-218L am SCPU-Anschluss angebracht werden. Weitere Informationen
finden Sie unter SCPU auf Seite 3-11.

1-5-3 Zusatzliche Warnleuchten

Der AMR muss mit Warnleuchten ausgestattet sein, die flir seine Anwendung geeignet sind. Er
muss Uber ein gut sichtbares Blinklicht verfligen, um Personen darauf aufmerksam zu machen, dass
er fahrbereit bzw. bereits in Bewegung ist. In den meisten Fallen sind die Kreisleuchten und die
Leuchtbander auf der Vorder- und Rickseite des AMR als visuelle Anzeige ausreichend. Bei grol3en
oder komplexen Nutzlaststrukturen missen madglicherweise zuséatzliche benutzerseitig bereitgestellte
Warnleuchten installiert werden, damit der AMR gut sichtbar bleibt. Die genaue Anbringung solcher
Warnleuchten hangt von der Konstruktion der Nutzlast oder der Nutzlaststruktur ab.

Achten Sie darauf, dass das Licht unter allen Betriebsbedingungen und von allen Seiten sichtbar
bleibt, sodass alle Mitarbeiter es zu jedem Zeitpunkt sehen kdnnen. Bedenken Sie den Aufbau lhrer
Nutzlaststruktur, wenn es um die gute Sichtbarkeit der Warnleuchten geht, auch dann, wenn der AMR
Gegenstande transportiert.

Eine Kennleuchte oder eine Signalsaule ist nicht im Lieferumfang des AMR enthalten. Bei Bedarf
kénnen Sie eine solche Vorrichtung selbst anbauen. Zur Einhaltung der geltenden Normen muss die
Reihenfolge der Leuchten von oben nach unten rot, gelb und griin sein.

Eine benutzerseitig bereitgestellte Kennleuchte, die in der Regel an der Nutzlaststruktur des AMR
angebracht wird, kann fir ergdnzende Signalisierung sorgen. Die Kennleuchte kann Bewegung
anzeigen und mitteilen, dass ein Bedienereingriff erforderlich ist. Weitere Informationen finden Sie
unter 3-4-2 Anschliisse an der Anschlusstafel auf Seite 3-9.

/\ ACHTUNG

Ein AMR muss Uber eine gut sichtbare Warneinrichtung verfligen, z. B. eine vom
Benutzer bereitgestellte Blinkleuchte, die anzeigt, ob der AMR anfahrbereit ist oder
sich bereits bewegt.
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1-5-4 Zusatzliche Warnsummer

Der AMR-Controller hat einen Ausgang fiur einen zusatzlichen Warnsummer als akustische
Warneinrichtung. Der Warnsummer ist mit dem Sicherheitscontroller verbunden.

Der Warnsummer muss uber die Umgebungsgerausche hinweg hdrbar sein. Je nach Gerauschpegel
in IThrer Umgebung missen Sie moglicherweise einen zusatzlichen Summer an der Nutzlaststruktur
anbringen, damit der Warnton trotz des herrschenden Gerauschpegels gehoért werden kann. Es liegt
in der Verantwortung des Betreibers, diese Anforderung zu Gberprifen.

Der LIGHTS-Anschluss an der Anschlusstafel ist flir einen benutzerseitig bereitgestellten Warnsummer
geeignet, den Sie entweder am AMR oder an einer beliebigen Stelle der Nutzlaststruktur installieren
kénnen. Weitere Informationen finden Sie unter 3-4-2 Anschllisse an der Anschlusstafel auf Seite 3-9.

@ Zusatzliche Informationen
Sie kdnnen wahlweise eine LED-Signalsaule mit integriertem Warnsummer oder einen
eigenstandigen Warnsummer bereitstellen. Weitere Informationen zu den verfiigbaren Optionen
erhalten Sie von Ihrem OMRON-Vertreter.

1-5-5 Oberplatte

Am Gehause des AMR kann eine optionale Oberplatte befestigt werden. Diese Oberplatte dient dem
Schutz des AMR, ist jedoch nicht unbedingt erforderlich. Je nach geplanter Anwendung kann der
AMR mit oder ohne Oberplatte bestellt werden.
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1-6 Software

Der AMR bendtigt die in diesem Abschnitt beschriebene lizenzierte Software, die werkseitig auf
dem AMR-Controller installiert ist. Durch die Aktivierung von Lizenzen kdnnen dem AMR Merkmale
und Funktionen hinzugefligt werden, wie in der Betriebsanleitung zur Software ,Fleet Operations

Workspace Core* (Katalognummer 1635) beschrieben.
Die Mindestkonfiguration flir den Betrieb eines AMR erfolgt Giber einen Microsoft Windows®-PC oder

optional tber ein Android- oder iOS-Tablet. g

Firden Betrieb mehrerer AMRSs als Flotte miissen Sie ein EM2100-Gerat installieren und konfigurieren, s

auf dem die Software ,Fleet Operations Workspace® ausgefihrt wird. Weitere Informationen finden a®

Sie unter 71-5-1 Flottenmanager EM2100 auf Seite 1-15.

Die folgende Abbildung zeigt die Gerate, mit denen Sie einen oder mehrere AMRs betreiben kdnnen,

sowie die fur jedes Gerat erforderlichen Softwarekomponenten (falls zutreffend).

Zur AMR-Verwaltung gehoren sowohl Konfiguration und Betrieb eines AMR als auch der Einsatz

eines AMR (oder einer AMR-Flotte) fur nutzliche Aufgaben. Die Software FLOW Core, mit der diese o

Funktionen maoglich sind, besteht aus folgenden Elementen: 3

* MobilePlanner/MobilePlanner Tablet Edition %
(0]

* ARCL-Protokoll
* Integrations-Toolkit

« SetNetGo

« ARAM
* Polo

MobilePlanner MobllePIanner
(Tablet)
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Manufacturing
Execution System/
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Bedienfeld AMR-Controller
(SetNetGo, ARAM, ARCL
Protocol, Polo) Flottenmanager
(ARAMCentral, Integration Toolkit)
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1-6-1 Systemvoraussetzungen

Der Zugriff auf Softwarefunktionen wird mit einem USB-Lizenz-Dongle freigeschaltet, auf dem
gesicherte, verschlUsselte elektronische Kopien der Betriebslizenzen gespeichert sind. Einige
Lizenzen haben maoglicherweise eine eingeschrankte Laufzeit und laufen nach einem bestimmten
Datum ab. Vor Ablauf der jeweiligen Lizenz erhalten Sie mehrere Warnmeldungen.

| PC-Anforderungen

Fir Konfiguration und Betrieb eines AMR wird ein PC mit einer unterstiitzten Version von Microsoft
Windows ® bendétigt (Windows 7, Windows 8 und Windows 10 werden unterstltzt). Auf dem PC
mussen 200 MB freier Festplattenspeicher verfiigbar sein.

<§ Zusatzliche Informationen
WLAN ist eine Voraussetzung fur den Betrieb mehrerer AMRs als Flotte. Weitere Informationen
finden Sie in der Betriebsanleitung zur Software ,Fleet Operations Workspace Core* (Katalognr.
1635).

I Anforderungen an Mobilgerate

Zur Ausfihrung von MobilePlanner Tablet Edition ist ein Android- oder iOS-Tablet erforderlich.
Das Tablet muss die folgenden Anforderungen erfillen:

* Android OS Version 9 oder héher

* iOS Version 10 oder hoher

* Android-Gerate benétigen mindestens 2 GB RAM. Fiir Standorte mit grof3en oder komplexen
Karten ist moglicherweise mehr RAM erforderlich.

Montageanleitung fur Plattform HD-1500 (18407-150)
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1-7 Uberlegungen zur Nutzlast

Dieser Abschnitt enthalt Uberlegungen zu AMR-Nutzlasten und zu den entsprechenden Anforde-
rungen.

Alle Gegenstande, die zwecks Befestigung, Beférderung und Ubertragung auf dem AMR platziert
werden, gelten als Nutzlast. Fir gewdhnlich ist eine Nutzlaststruktur erforderlich, an der ein
Gegenstand wahrend des Transports befestigt werden kann. Fir Entwurf und Implementierung einer
Nutzlaststruktur ist der Betreiber oder ein Integrator verantwortlich. Fir die vielfaltigen Funktionen des
AMR-Betriebs und des Betriebs der Maschine, mit der der AMR interagiert, kann die Nutzlaststruktur
Bedienelemente und andere mechanische Elemente umfassen.

Der Schwerpunkt der Nutzlast muss sorgfaltig bedacht werden. Weitere Informationen finden Sie
unter 2-2-3 Schwerpunkt der Nutzlast auf Seite 2-4.

/\ GEFAHR

Der Betreiber des AMR muss eine Risikobeurteilung durchfiihren, um von der 0
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Nutzlast verursachte zusatzliche Risiken von Personen- und Sachschaden zu
ermitteln und zu mindern.

/\ WARNUNG

» Die Nutzlast muss sich stets oberhalb des AMR und dessen oberster Flache
befinden. Wenn die Nutzlast oder die zugehdrige Struktur einen der Sensoren
blockiert, kann der AMR nicht ordnungsgemaf funktionieren.

» Der Betreiber ist fur die Sicherheit des AMR verantwortlich. Dazu gehért auch
die Bestatigung, dass das System mit jeder Nutzlast, Nutzlaststruktur oder
anderen Anbaugeraten stabil ist und in der angegebenen Betriebsumgebung

funktionsfahig ist.
« Das Gesamtgewicht der Nutzlaststruktur zzgl. aller von der Struktur

transportierten Objekte darf die maximale Nutzlastkapazitat des AMR nicht
Uberschreiten.

*  Wenn der AMR Behalter mit flissigem oder anderem nicht-festen Material
transportiert, berticksichtigen Sie, wie sich Bewegungen dieses Materials auf
die Stabilitdt des AMR auswirken. Der Betreiber muss in eigener Verantwortung
sicherstellen, dass die Nutzlast ordnungsgemafl am AMR befestigt ist und dass
Bewegungen der Nutzlast nicht zur Instabilitat des AMR fiihren.

uabunzjessnelonwsisAs

VorsichtsmaRnahmen fiir den sicheren Gebrauch

» Sie mussen dafiir sorgen, dass die Nutzlaststruktur ordnungsgemaf am AMR befestigt ist.

» Beschadigte oder verschlissene Laufrollen und Antriebsrader kdnnen die Stabilitat des AMR
beeintrachtigen. Sie mussen die Laufrollen und Antriebsrader regelmafig auf Anzeichen von
Beschadigung, auf Gbermafligen Verschleild oder unebene Stellen Uberprifen.

» Die Nutzlast oder Nutzlaststruktur darf nicht so positioniert sein, dass Bediener bei dem Versuch,
eine Not-Halt-Taste zu erreichen, in Gefahr geraten.

Zusatzliche Informationen

+ Der AMR bietet die Stromversorgung und die Bedienelemente, die fir den Betrieb einer
Nutzlaststruktur nétig sind.

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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1-7-1

Nutzlaststruktur

Fur typische AMR-Anwendungen muss eine Nutzlaststruktur fir Vorgange wie Aufnahme, Abladung
und Transport der Nutzlast entworfen und gebaut werden.

Der AMR verfugt zur Befestigung der Nutzlaststruktur Gber Gewindebohrungen, die eine sichere
und anpassungsfahige Methode zur Befestigung von Nutzlaststrukturen am Gehause darstellen. Bei
einer Nutzlaststruktur kann es sich um etwas Einfaches handeln, beispielsweise um eine Kiste, die
Fertigungsteile enthalt, oder um eine komplexere Komponente wie z. B. ein Férdergerat oder einen
Roboterarm.

Der AMR bietet aulRerdem eine Vielzahl von Schnittstellen und Stromanschlissen fiir speziell auf die
Anwendung ausgelegte Sensoren und Zubehdrteile, die in der Nutzlaststruktur enthalten sein kénnen.

| Position der Nutzlaststruktur

1-22

Beim Entwurf einer Nutzlaststruktur sind die Anforderungen an die Wartungsfreundlichkeit und die
Wartungsanforderungen zu berlcksichtigen.

Ermdglichen Sie zu Wartungszwecken den Zugang zur Nutzlastbucht. Achten Sie darauf, dass die
mechanischen Verbindungspunkte und die elektrischen Anschliisse bequem zu erreichen sind.
Achten Sie immer darauf, keine Kabel zwischen der Nutzlaststruktur und dem AMR zu beschadigen.
Sorgen Sie flr ausreichenden Durchhang bei allen Kabeln oder beziehen Sie Steckverbinder mit ein.
Sorgen Sie auRerdem flr ausreichende Zugentlastung, wo mehr Flexibilitat erforderlich ist.

Hervorstehende oder liberhdngende Teile

Ihre Nutzlast sollte nicht Uberhdngen oder Uber die duReren Abmessungen des AMR hinausragen.
Andernfalls kénnten sich Teile der Struktur auf3erhalb des Bereichs der Sicherheits-Laserscanner
befinden.

/A WARNUNG

Wenn eine Nutzlast oder Nutzlaststruktur Gber die aueren Abmessungen des AMR
hinausragt, ist Folgendes zu beachten.
*  Wenden Sie sich an lhren OMRON-Vertreter, wenn fir den Sicherheits-
Laserscanner die Grofde der Sicherheitszonen gedndert werden muss.
* Wiederholen Sie die Sicherheitsinbetriebnahme. o
+ Andern Sie die AMR-Parameter Width, LengthFront, LengthRear und
moglicherweise Radius. Achten Sie bei diesen Anderungen darauf, dass bei der
Wegstreckenplanung und der Hindernisumfahrung die genauen Abmessungen
des AMR zugrunde gelegt werden.
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e Funkantennen
Sie missen sicherstellen, dass die Nutzlast die Funkantennen nicht blockiert. Wenn es nicht
moglich ist, Stérungen zwischen der Nutzlast und den Funkantennen zu verhindern, kénnen Sie die
Funkantennen an eine andere Position an der Nutzlast versetzen, wo das Signal nicht abgeschwacht
wird. Unter 3-4-1 Anschliisse fiir Funkantennen auf Seite 3-8 finden Sie weitere Informationen zur
Neupositionierung der Funkantennen.

VorsichtsmaBnahmen fiir den ordnungsgeméafen Gebrauch

=<

Der Betreiber muss in eigener Verantwortung sicherstellen, dass die Nutzlast das Signal der
Funkantennen nicht abschwéacht.

jse|zynp anz usbunbapiagn

e Not-Halt-Tasten
Der Nutzlaststruktur kdnnen benutzerseitig bereitgestellte Not-Halt-Tasten hinzugefligt werden.
Sie mussen sicherstellen, dass die Nutzlast den einfachen Zugriff auf die Not-Halt-Tasten nicht
versperrt oder einschrankt. Die Not-Halt-Tasten missen sich in einer Reichweite von hdchstens
600 mm befinden. Der Bediener muss in der Lage sein, eine Not-Halt-Taste von jedem Winkel aus
problemlos zu erreichen, ohne Uber sich bewegende AMRs oder andere sich bewegende Nutzlastteile
greifen zu mussen.

VorsichtsmaBnahmen fiir den sicheren Gebrauch

Die Nutzlast oder Nutzlaststruktur darf nicht so positioniert sein, dass Bediener bei dem Versuch,
eine Not-Halt-Taste zu erreichen, in Gefahr geraten.

npjnasisejzinN

@ Zusatzliche Informationen
Wenn keine Not-Halt-Tasten hinzugefiigt werden, muss eine Steckbriicke mit der Teilenummer
68410-218L am SCPU-Anschluss angebracht werden. Weitere Informationen finden Sie unter
SCPU auf Seite 3-11.

e Kreisleuchten und Leuchtstreifen
Sie mussen sicherstellen, dass die Nutzlast die Kreisleuchten bzw. die Leuchtbander auf der Vorder-
und Ruckseite nicht blockiert, da sie die Bewegung des AMR optisch anzeigen.

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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1-8

Koordinatensystem

1-24

AMRs nutzen ein Koordinatensystem mit X, Y, Z und Theta, wie unten dargestellt. Diese Angaben
sind fur einige der in diesem Handbuch beschriebenen Verfahren relevant, z. B. fur die Bestimmung
der linken oder rechten Seite des AMR. Beispielsweise befindet sich der AMR-Controller nahe der
Ruckseite des AMR, und die Richtung +X ist die Richtung, in die der AMR vorwarts fahrt.

Der Ursprung des AMR-Koordinatensystems ist der ideale Punkt auf dem Boden genau in der Mitte
zwischen den beiden Antriebsradern. Der Ursprung des Koordinatensystems ist der Drehmittelpunkt
des AMR. Koordinaten missen fiir Verfahren wie den Einbau und die Konfiguration von Zubehor wie
Laser sowie zur Bestimmung der Schwerpunktlage bekannt sein. Die AMR-Koordinaten beziehen
sich ebenfalls auf die Kartenkoordinaten.

Der Rotationswert Theta gibt den Drehwinkel des AMR an, der die Fahrtrichtung bestimmt.

Der Ursprung der vertikalen Koordinate Z wird auf Bodenniveau festgelegt (Z=0). Anhand des Z-Wertes
wird die Befestigungsposition optionaler Elemente wie Seitenlaser berechnet. Die Positionen solcher
optionalen Elemente werden in MobilePlanner festgelegt.

+Z
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2 Technische Daten

2-1 Leistungsangaben

Dieser Abschnitt enthalt Leistungsdaten des AMR.

Maximale Nutzlastkapazitat 1500 kg
Schwenkradius 982 mm
Wenderadius 0 mm
Maximale Translationsgeschwindigkeit 1800 mm/s
Maximale Translationsbeschleunigung 900 mm
Maximale Drehgeschwindigkeit 60 Grad/s
Maximale Drehbeschleunigung/-verzégerung 150 Grad/s
Wiederholbarkeit und Genauigkeit der Halteposition * An einer Position: £50 mm
(einzelner Roboter) + Am Standardziel: £25 mm, +2°
* Mit HAPS: #8 mm, +0,4°
* Mit CAPS: #8 mm, +0,5°
Wiederholbarkeit und Genauigkeit der Halteposition * An einer Position: £70 mm
(Flotte) * Am Standardziel: £35 mm, +2°
* Mit HAPS: £10 mm, £0,75°
+ Mit CAPS: £16 mm, £0,5°

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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2 Technische Daten

2-2 Physische Angaben

Dieser Abschnitt enthalt physische Angaben zum AMR.

2-2-1 Abmessungen

Die folgende Abschnitte enthalten Abmessungswerte.

] AMR-Abmessungen

Nachfolgend sind die physischen Abmessungen des AMR aufgefuhrt.
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B = Abstand zwischen dem Drehpunkt der vorderen Laufrolle und dem Schwerpunkt
C = Abstand zwischen dem Antriebsrad und dem Schwerpunkt
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2 Technische Daten

] Abmessungen der Anschlusstafel

Nachfolgend sind die physischen Abmessungen der Anschlusstafel aufgefihrt. Eine benutzerseitig
bereitgestellte DIN-Schiene ist zu Referenzzwecken in der folgenden Abbildung dargestellt.
Der Abstand von der Grundplatte der Anschlusstafel zur AMR-Montageflache betragt 92 mm.
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2-2-2 Gewicht

In der folgenden Tabelle sind Gewichtsangaben aufgefiihrt.

Element Gewicht

AMR (ohne Batterie oder Zubehor) 437 kg

Batterie 69,5 kg
Einspeisekasten 108 kg
Andockziel 27,5 kg
Oberplatten-Bausatz 21,5kg

2-2-3 Schwerpunkt der Nutzlast

Der Schwerpunkt ist ein kritischer Faktor, wenn es darum geht, Objekte auf dem AMR fiir den Transport
zu platzieren. Der Schwerpunkt der Nutzlast sollte so niedrig wie mdglich Uber dem Schwerpunkt des
AMR zentriert werden. Das sorgt fur optimale Stabilitat, insbesondere wenn der AMR Unebenheiten im
Boden uberquert. Die maximale Traglast des AMR betragt 1500 kg und umfasst die Nutzlaststruktur
und alle Lasten, die mit dieser Struktur beférdert werden. Sie mussen sicherstellen, dass die Nutzlast
nicht Uber die Grundmafle des AMR hinausragt. Der Schwerpunkt der kombinierten Masse der
Nutzlaststruktur, einschliellich aller Bordwerkzeuge und transportierter Lasten, muss innerhalb der
angegebenen Grenzwerte liegen. Diese Grenzwerte mussen eingehalten werden, um die Stabilitat
beim Be- und Entladen des AMR zu gewahrleisten.

/\ WARNUNG

Die Kippgefahr nimmt zu, wenn der Schwerpunkt der Nutzlast auRerhalb der
empfohlenen Spezifikationen liegt.

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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2 Technische Daten

Beachten Sie folgende Punkte, wenn Sie Ihre Nutzlast entwerfen und implementieren:

» Wenn die Nutzlast des AMR Uberhangt oder sich dynamisch nach aulen erstreckt (z. B. ein
Roboterarm), wirkt sich dies starker auf den Schwerpunkt aus. Das ist besonders von Bedeutung,
wenn mit der Nutzlast auch Objekte beférdert werden, die zusatzliche Masse bedeuten.

» Bericksichtigen Sie bei einer Nutzlast, die durch die Bewegungen des AMR verrutschen kann, die
Auswirkungen auf den Schwerpunkt des AMR.

*  Wenn der Schwerpunkt des AMR aufgrund ungleichmaRiger Lastverteilung gegeniiber dem
Schwerpunkt der Nutzlast versetzt ist, muss die stabile Hoéchstgeschwindigkeit des AMR
moglicherweise gegenuber den Standardeinstellungen verringert werden. Der Betreiber muss in
eigener Verantwortung sicherstellen, dass der AMR unter solchen Bedingungen fur den sicheren
Betrieb konfiguriert ist.

» Berucksichtigen Sie bei einer hohen Nutzlast, die zudem ein erhebliches Gewicht hat, die
Auswirkungen auf den Schwerpunkt des AMR.

)
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(§ Zusatzliche Informationen
Weitere Informationen finden Sie unter AMR-Abmessungen auf Seite 2-3.

Die folgenden Abbildungen zeigen die Berechnungen zur sicheren Schwerpunktlage fiir das maximal
zulassige Nutzlastgewicht des AMR. Der Schwerpunkt muss innerhalb des angezeigten Bereichs liegen.
Diesen Berechnungen liegen die folgenden Bedingungen zugrunde.
» Die Nutzlast ist sicher am AMR befestigt und verrutscht nicht, wenn sich der AMR bewegt.
» Die Nutzlast ragt nicht iber den AMR hinaus.
»  Der AMR Uberschreitet nicht die festgelegten Standardgrenzwerte fiir Beschleunigung,
Verzogerung, Lineargeschwindigkeit, Winkelgeschwindigkeit und Reibungskoeffizient
(mindestens 0,6).
In den folgenden Diagrammen stellt X die Bewegungsrichtung des AMR dar (von hinten nach vorne).
Y steht senkrecht zur Bewegungsrichtung des AMR (von Seite zu Seite). Z ist die vertikale Abmessung
(Hohe). Weitere Informationen finden Sie unter 7-8-Koordinatensystem auf Seite 1-23.
Das folgende Diagramm zeigt eine 3D-Ansicht des empfohlenen Nutzlastschwerpunkts.

1sejzINN Jep pjundiemyos

2000
1500 4

1000

z [mm]

500"
1000

-1000

1000 1000 y [mm]

X [mm]
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2-6

Das folgende Diagramm zeigt eine Draufsicht des empfohlenen Nutzlastschwerpunkts.

1000 -

x [mm]

1000 i i i i i i i i i i
-1000  -800 -600 -400 -200 0 200 400 600 800 1000
y [mm]

Das folgende Diagramm zeigt eine Vorderansicht des empfohlenen Nutzlastschwerpunkts.

Z [mm]

. ‘
-1000 -500 0 500 1000
y [mm]
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Das folgende Diagramm zeigt eine Seitenansicht des empfohlenen Nutzlastschwerpunkts.
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2 Technische Daten

2-3 Umgebungsbedingungen

2-8

Die folgende Abschnitte enthalten die Umgebungsbedingungen.

2-3-1 Umgebungsbedingungen fiir den AMR

In diesem Abschnitt sind die Umgebungsbedingungen fur den AMR aufgefihrt.

Betriebstemperatur 5 bis 40 °C

Lagertemperatur -20 bis 60 °C

Luftfeuchtigkeit 5 bis 95 %, nicht kondensierend

Hdéhenlage Max. 2000 m

Verschmutzungsgrad 2

Schutzart IP20 (IP10 flr Ladepads)

Atmosphére Unbedenkliche Umgebungen (kein explosives Gas und kein Olnebel)
Strahlung Keine Umgebungen mit ionisierender Strahlung

Staub und Rauch

Vermeiden Sie starken Rauch und Feinstaub, da diese die Effizienz
der Sicherheits-Laserscanner beeintrachtigen und zu einem
unerwarteten Stillstand des AMR flihren kdnnen.

Boden- Stufen Max. 10 mm

beschaffenheit | Bodenspalten Max. 20 mm
Planlage FF25 (gemal Norm ACI 117)
Ebenheit FF25 (gemal Norm ACI 117)
Gesamtgewicht 2,1 MPa

2-3-2 Umgebungsbedingungen fuir die Batterie

In diesem Abschnitt sind die Umgebungsbedingungen fiir die Batterie aufgefihrt.

Betriebstemperatur 5 bis 40 °C

Lagertemperatur’ -20 bis 60° C (unter 2 Wochen)
-20 bis 35° C (Uber 2 Wochen)

Luftfeuchtigkeit 5 bis 95 %, nicht kondensierend

*1. Weitere Informationen finden Sie unter Lagerung von Batterien auf Seite 2-8.

| Lagerung von Batterien

Beachten Sie bei der Lagerung von Batterien die folgenden Hinweise:

» Die Batterie muss in aufrechter Position gelagert werden. Legen Sie die Akkus fir eine Lagerung
nicht auf die Seite, auf die Oberseite oder auf die Unterseite.

» Batterien, die bei Temperaturen Gber 35°C oder unter —20°C gelagert wurden, miissen sich vor
Gebrauch 4 bis 8 Stunden stabilisieren, bis sie die Nennbetriebstemperatur erreichen.

» Lagern Sie die Batterien auf einer ebenen Flache in einem vibrationsfreien Bereich.

* Legen Sie keine Gegenstande auf die Batterien.

« Setzen Sie die Batterie niemals Wasser oder anderen Flissigkeiten aus.

» Lagern Sie die Batterie nicht in direkter Sonneneinstrahlung oder in der Nahe anderer

Warmequellen.

* Lagern Sie die Batterien niemals in brennbaren Umgebungen.
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In diesem Abschnitt sind die Umgebungsbedingungen fiir das Programmierhandgerat aufgefiihrt.

Betriebstemperatur 0 bis 40 °C

Lagertemperatur -20 bis 65 °C

Luftfeuchtigkeit 5 bis 95 %, nicht kondensierend
Schutzart IP3X

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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2-4 Laserdaten

2-10

In diesem Abschnitt sind die Laserdaten aufgefiihrt.

Sicherheits- Abtastebene Horizontale Ebene, 175 mm Uber dem Boden
Laserscanner -
Abtastbereich 15 m
Bodennaher Laser Abtastebene Horizontale Ebene, 65 mm Uber dem Boden
Abtastbereich 10m
Seitenlaser Abtastebene Vertikale Ebene
Abtastbereich 10m
Laserklasse Klasse 1 gemaf den folgenden Normen:
- |EC 60825-1
« CDRH 21 CFR 1040.10
* 1040,11

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)



2-5 Batteriedaten

2 Technische Daten

In diesem Abschnitt sind die Batteriedaten aufgefuhrt.

Betriebsdauer

Bei voller Nutzlast: ca. 9 Stunden

Ohne Nutzlast: ca. 12,5 Stunden

Arbeitszyklus (Entladungstiefe)

80 %

Spannung 48-56 VDC (Nennspannung 52,8 VDC)
Kapazitat Nennkapazitat 70 Ah

Energie Nennwert 3,7 kWh

Ladedauer 40 Minuten (von leer bis voll)
Lebensdauer Ca. 9000 Ladezyklen

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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2 Technische Daten

2-6 Sonstige technische Daten

In diesem Abschnitt sind technische Daten fir weitere Elemente aufgefihrt.

2-6-1

Sicherheitsfunktionen

Die Berechnung des Performance Level (PL) der AMR-Sicherheitsfunktionen beruht auf der Norm ISO
13849. Die PL-Berechnung wurde fur den AMR einschlieBlich Programmierhandgerat durchgefihrt.

Das erreichte PL und die Wahrscheinlichkeit gefahrlicher Ausfalle pro Stunde (Probability of Dangerous
Failure per Hour, PFHd) werden mithilfe von SISTEMA gemafR I1SO 13849-1 fir die folgenden
Sicherheitsfunktionen berechnet:

Not-Halt-Taste am
Programmierhand-
gerat’2

Not-Halt

Manuelle
Rucksetzung

Die Betatigung der Not-Halt-Taste am
Programmierhandgerat 16st einen Not-

Halt aus (kontrollierter Stopp)™. In diesem
Fall bleibt die Stromversorgung der
AMR-Motoren eingeschaltet, damit ein
kontrollierter Stopp mdglich ist. Sobald

der kontrollierte Stopp erreicht ist, wird die
Stromversorgung der Motoren unterbrochen.

5.67E-07

Freigabe-
einrichtung am
Programmierhand-
gerat™

Not-Halt

Automatische
Riicksetzung

Wird die Freigabeeinrichtung geldst oder
Uber die Mittelstellung hinaus gedriickt,
fuhrt dies zu einem Stopp der Kategorie
11 des AMR. Dabei handelt es sich

um einen Schutzstopp. Der AMR nimmt
seine Funktion nach einer Wartezeit

von zwei Sekunden automatisch wieder
auf, wenn die Freigabeeinrichtung des
Programmierhandgerats in der mittleren
Freigabeposition gehalten wird.

5.67E-07

E-stop button on
Operator Panel?

Not-Halt

Manuelle
Rucksetzung

Die Betatigung der Not-Halt-Taste am
Bedienfeld 16st einen Not-Halt aus
(kontrollierter Stopp)™. In diesem Fall bleibt
die Stromversorgung der AMR-Motoren
eingeschaltet, damit ein kontrollierter Stopp
moglich ist. Sobald der kontrollierte Stopp
erreicht ist, wird die Stromversorgung der
Motoren unterbrochen.

5.67E-07

Not-Halt-
Anschluss auf der
Anschlusstafel™

Not-Halt

Manual Reset

Benutzerseitig bereitgestellte Not-Halt-
Tasten kdnnen mit dem SCPU-Anschluss an
der Anschlusstafel verbunden werden. Die
Betatigung der benutzerseitig bereitgestellten
Not-Halt-Tasten 10st einen Not-Halt aus
(kontrollierter Stopp). In diesem Fall bleibt
die Stromversorgung der AMR-Motoren
eingeschaltet, damit ein kontrollierter Stopp
moglich ist. Sobald der kontrollierte Stopp
erreicht ist, wird die Stromversorgung der
Motoren unterbrochen. Die endglltige
Einstufung der Funktionssicherheit ist mit
dem vorgegebenen PFHd-Wert (Logik

und Ausgang) in Kombination mit den
PFHd-Werten (Eingang) der benutzerseitig
bereitgestellten Not-Halt-Vorrichtungen zu
berechnen.

Weitere Informationen finden Sie in der
Betriebsanleitung zur Plattform HD-1500
(Katalognr. 1645).

Vom
Benutzer zu
berechnen

5.79E-08
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Not-Halt-Tasten an
den Seiten des
AMR™

Not-Halt

Manuelle
Rucksetzung

Die Betatigung einer der Not-Halt-Tasten
seitlich am AMR I6st einen Not-Halt aus
(kontrollierter Stopp)*1 ausgel6st. In

diesem Fall bleibt die Stromversorgung

der AMR-Motoren eingeschaltet, damit ein
kontrollierter Stopp mdglich ist. Sobald

der kontrollierte Stopp erreicht ist, wird die
Stromversorgung der Motoren unterbrochen.

2 Technische Daten

5.67E-07

Erkennung durch
einen Sicherheits-
Laserscanner 2

Schutzstopp

Automatische
Rucksetzung

Wenn ein Hindernis in die Sicherheitszonen
eindringt, 16st der Sicherheits-Laserscanner
einen Schutzstopp aus (Stopp der
Kategorie 1). Da es sich hierbei ebenfalls
um einen kontrollierten Stopp handelt, bleibt
die Stromversorgung der AMR-Motoren
eingeschaltet, damit dieser kontrollierte
Stopp mdglich ist In diesen Fallen halt der
AMR sicher an und nimmt den Betrieb nach
einer Wartezeit von zwei Sekunden wieder
auf, nachdem bestatigt wurde, dass die
Sicherheitszone frei von Hindernissen ist.

6.50E-07

Overspeed
protection 2

Schutzstopp

Manuelle
Rucksetzung

Diese Funktion Gberwacht den AMR-
Betrieb auf Uberhoéhte und unregelmafige
Geschwindigkeit. Die lineare
Geschwindigkeit des AMR ist auf 1800 mm/s
begrenzt (vorwarts und riickwarts). Wenn
die berechnete Geschwindigkeit diese
Hochstgeschwindigkeit Uberschreitet, wird
der Schutzstopp des AMR ausgelost.

5.67E-07

Schutzstopp-
Anschluss an der
Anschlusstafel™

Schutzstopp

Automatische
Rucksetzung

Benutzerseitig bereitgestellte
Schutzeinrichtungen l6sen einen
Schutzstopp aus und setzen diesen
automatisch zurlick, wenn das Signal der
Schutzeinrichtung nach einer Wartezeit von
zwei Sekunden deaktiviert wird.

Weitere Informationen finden Sie in der
Betriebsanleitung zur Plattform HD-

1500 (Katalognr. 1645). Die endgliltige
Einstufung der Funktionssicherheit ist mit
dem vorgegebenen PFHd-Wert (Logik und
Ausgang) in Kombination mit den
PFHd-Werten (Eingang) der benutzerseitig
bereitgestellten Schutzeinrichtungen zu
berechnen.

Vom Benutzer zu
berechnen

5.79E-08

Uberwachung der
Bremsenfreigabe

Schutzstopp

Manuelle
Rucksetzung

Diese Funktion uberwacht die Bremse und
stellt sicher, dass sie aktiv ist, wenn es nétig

ist, und nicht aktiv ist, wenn es nicht nétig ist.

Die Uberwachung der Bremsenfreigabe I6st
einen Stopp der Kategorie 1 aus.

7.13E-06

Warnungen

Diese Funktion ist fur das visuelle
Warnsystem vorgesehen.

5.71E-06

Automatische
Batterieaufladung

Mit dieser Funktion wird sichergestellt,
dass der AMR ordnungsgemaf mit dem
Andockziel verbunden ist, bevor die
Ladekontakte aktiviert werden.

7.13E-06

*1. Stoppkategorien gemal IEC 60204-1 (NFPA79)

*2. Das erreichte PL und die Wahrscheinlichkeit gefahrlicher Ausfalle pro Stunde (Probability of Dangerous
Failure per Hour, PFHd) werden mithilfe von SISTEMA gemaf ISO 13849-1 berechnet.

*3. Der SCPU-Anschluss an der Anschlusstafel ist fur einen benutzerseitig bereitgestellten externen Not-
Halt zusammen mit einer benutzerseitig bereitgestellten Schutzeinrichtung vorgesehen. Der Anwender
ist fir die Berechnung des Gesamt-PL und der PFHd, einschlieRlich der vom Anwender bereitgestellten
Komponenten, und fir die Durchflihrung einer abschlieffenden Risikobeurteilung verantwortlich.

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)

[7]
o
=]
7]
[=1
Q
]
-
(1]
(2]
=
5
[
(2]
=
(]
o
Q
~*
(]
=]

usuopuUNSHBYIaYoIS



2 Technische Daten

2-14

2-6-2 Anschluss USER PWR

2-6-3

Nachfolgend sind die elektrischen Daten und weitere technische Daten fiir den Anschluss USER PWR
aufgeflhrt.

AMR-Steckverbinder Anderson Power Pole SBS-50

Vom Benutzer bereitgestellter Gegenstecker

Vom Benutzer bereitgestellte Verbindungsstifte Anderson Power Pole:

* 16 mm2 Drahtstarke: 1339G2

* 16 mm2 Drahtstarke: 1339G5

*  2.5mm2 to 6 mm2 wire size: 1339G3

Spannungsbereich 48-56 VDC (ungeregelt)
Strombegrenzungen Unterbrechungsfrei 50A
(Kombination aus*REG PWR 100 ms 100 A
und USER PWR)™
1ms 200A

*1

. Kurzzeitige Stromspitzen oberhalb dieser Schwellenwerte aktivieren den Strombegrenzungsschutz
und fihren zu einem Leistungsverlust am Anschluss USER PWR. Zeitgleiche Einschaltlasten
kénnen den Uberstromschutz an der Batterie auslésen. Es empfiehlt sich, externe Strombegrenzer
zu verwenden, um Uberlastungen durch transienten Strom zu vermeiden.

Anschluss REG PWR

Nachfolgend sind die elektrischen Daten und weitere technische Daten fir den Anschluss REG PWR
aufgeflhrt.

AMR-Anschlusstyp Molex Mini-Fit Jr., 2 x 2

Vom Benutzer bereitgestellter Gegenstecker Anschlussbuchse des Typs Molex Mini Fit Jr.
(Teilenummer 0469920410)

Vom Benutzer bereitgestellte Verbindungsstifte des Molex, 18-24 AWG (Teilenummer 0039000074)
Gegensteckers

Spannungsbereich™ 23,0 VDC bis 25,2 VDC

Strombegrenzungen (Kombination aus REG PWR Unterbrechungsfrei: 50 A
und USER PWR)™2

1ms: 200 A

100 ms: 100 A

1.

2.

Kurzzeitige Stromspitzen oberhalb dieser Schwellenwerte aktivieren den Strombegrenzungsschutz und fiihren
zu einem Leistungsverlust am Anschluss USER PWR. Zeitgleiche Einschaltlasten kénnen den Uberstromschutz
an der Batterie ausldsen. Es empfiehlt sich, externe Strombegrenzer zu verwenden, um Uberlastungen durch
transienten Strom zu vermeiden.

Kurzzeitige Stromspitzen Uber diesen Schwellenwerten aktivieren den Strombegrenzungsschutz und flhren
zu einem Leistungsverlust am Anschluss REG PWR. Zeitgleiche Einschaltlasten kénnen den Uberstromschutz
an der Batterie ausldsen. Es empfiehlt sich, externe Strombegrenzer zu verwenden, um Uberlastungen durch
transienten Strom zu vermeiden.

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)



2 Technische Daten

2-6-4 Anschluss SCPU

Nachfolgend sind die elektrischen Daten und weitere technische Daten fiir den Anschluss SCPU

aufgeflhrt.
AMR-Steckverbinder TE Connectivity Micro Mate N Lok, 2 x 6
Vom Benutzer bereitgestellter Gegenstecker Anschlussbuchse des Typs TE Connectivity Micro

Mate N Lok (Teilenummer 1-794617-2)

VVom Benutzer bereitgestellte Verbindungsstifte des AMP-Steckverbinder TE Connectivity, AWG 20-24
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Gegensteckers (Teilenummer 1-794610-2)
Eingangstyp PNP/Einspeisung
Nenneingangsspannung 24 VDC (20,4 bis 28,8 VDC)
Sicherheitseingangsstrom 3,0 mA
Sicherheitsausgangsstrom 500 mA

2-6-5 Anschluss LIGHTS

>

>

[%2]

Nachfolgend sind die elektrischen Daten und weitere technische Daten fur den Anschluss LIGHTS %

aufgeflhrt. &

»

)

U

I = -

AMR-Steckverbinder TE Connectivity Micro Mate N Lok, 2 x 3

Vom Benutzer bereitgestellter Gegenstecker Anschlussbuchse des Typs TE Connectivity Micro

Mate N Lok (Teilenummer 794617-2)

VVom Benutzer bereitgestellte Verbindungsstifte des AMP-Steckverbinder TE Connectivity, AWG 20-24

Gegensteckers (Teilenummer 1-794610-2)
Ausgangstyp PNP/Einspeisung
Nennausgangsspannung 24 VDC (20,4 bis 28,8 VDC)
Maximaler Ausgangsstrom 500 mA

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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2 Technische Daten

2-6-6 Anschluss I1/0 1

Nachfolgend sind die elektrischen Daten und weitere technische Daten fir den Anschluss 1/O 1
aufgeflhrt.

(é Zusatzliche Informationen
Der 1/0 1-Anschluss ist mit den Einheiten NX-ID4442 und NX-AD3603 im AMR verbunden.
Weitere Informationen finden Sie in der Betriebsanleitung zur digitalen E/A-Baugruppe Serie NX
(Katalognr. W521) und in der Betriebsanleitung zur analogen E/A-Baugruppe Serie NX fiir analoge
Eingangsmodule und analoge Ausgangsmodule (Katalognr. W522).

AMR-Steckverbinder TE Connectivity Micro Mate N Lok, 2 x 10

Vom Benutzer bereitgestellter Gegenstecker Anschlussbuchse des Typs TE Connectivity Micro
Mate N Lok (Teilenummer 2-794617-0)

Vom Benutzer bereitgestellte Verbindungsstifte des AMP-Steckverbinder TE Connectivity, AWG 20-24
Gegensteckers (Teilenummer 1-794610-2)

E/A-Typ 8 digitale PNP-/Einspeisungseingange
4 analoge Eingange + 10 VDC

Nenneingangsspannung Digitale Eingange: 24 VDC (15 bis 28,8 VDC)
Analoge Eingéange: -10 bis 10 VDC
(max. -15 bis 15 VDC)

Eingangsstrom Digitale Eingange: 3,5 mA typisch bei 24 VDC,
Nennstrom

Einschaltspannung/-strom (digitale Eingange) Digitale Eingange: min. 15 VDC/min. 3 mA
(je Signal)

EIN/AUS-Reaktionszeit (digitale Eingange) Digitale Eingange: max. 5 VDC/max. 1 mA
(je Signal)

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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2 Technische Daten

2-6-7 Anschluss I/O 2

Nachfolgend sind die elektrischen Daten und weitere technische Daten fir den Anschluss 1/O 2
aufgeflhrt.

<§ Zusatzliche Informationen
Der 1/0 2-Anschluss ist mit den Einheiten NX-OD4256 und NX-DA3603 im AMR verbunden.
Weitere Informationen finden Sie in der Betriebsanleitung zur digitalen E/A-Baugruppe Serie NX
(Katalognr. W521) und in der Betriebsanleitung zur analogen E/A-Baugruppe Serie NX fiir analoge
Eingangsmodule und analoge Ausgangsmodule (Katalognr. W522).

AMR-Steckverbinder TE Connectivity Micro Mate N Lok, 2 x 12
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VVom Benutzer bereitgestellter Gegenstecker Anschlussbuchse des Typs TE Connectivity Micro
Mate N Lok (Teilenummer 2-794617-4)

Vom Benutzer bereitgestellte Verbindungsstifte des AMP-Steckverbinder TE Connectivity, AWG 20-24

Gegensteckers (Teilenummer 1-794610-2)
E/A-Typ 8 digitale PNP-/Einspeisungsausgange >
4 analoge Ausgange + 10 VDC é
C
Betriebslastspannung Digitale Ausgange: 15 bis 28,8 VDC %
Analoge Ausgange: -10 bis 10 VDC 8
Laststrom Ausgang Digitale Ausgange: 0,5 A/Signal
Analoge Ausgange: zulassiger Lastwiderstand min.
5kQ
Leckstrom Digitale Eingange: max. 0,1 mA
Restspannung Digitale Eingange: max. 1,5 VDC

2-6-8 Anschluss COMMS

Nachfolgend sind die elektrischen Daten und weitere technische Daten fur den Anschluss COMMS

aufgeflhrt.
AMR-Steckverbinder TE Connectivity Micro Mate N Lok, 2 x 7
Vom Benutzer bereitgestellter Gegenstecker Anschlussbuchse des Typs TE Connectivity Micro

Mate N Lok (Teilenummer 1-794617-4)

Vom Benutzer bereitgestellte Verbindungsstifte des AMP-Steckverbinder TE Connectivity, AWG 20-24
Gegensteckers (Teilenummer 1-794610-2)

Kommunikationstypen RS-232, RS-422, CAN BUS

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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In diesem Kapitel werden Installation und Konfiguration des Roboters fiir den Betrieb beschrieben.
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3-7-1 Verfahren zur Sicherheitsinbetriebnahme ....................... 3-21
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3 Installation

3-1 Installationsubersicht

Unten sind die allgemeinen Schritte zur Installation des AMR aufgefiihrt.

/\ WARNUNG

Ladestation, Batterie und AMR Ubertragen eine hohe elektrische Leistung und

enthalten geféhrliche Spannungen. Sie missen die nétigen VorsichtsmalRinahmen

treffen, um Stromschlage zu vermeiden. Halten Sie die Anweisungen zum Sperren 0
und Kennzeichnen (Lock Out/Tag Out, LOTO) ein, bevor Sie an diesen Elementen

oder in deren Nahe Installations- und Wartungsarbeiten durchfiihren.

Zusatzliche Informationen

Packen Sie samtliche Ausriistungsteile aus, bevor Sie mit der Konfiguration des Roboters beginnen.

1 Konfigurieren Sie die Netzwerkanschlisse.
Weitere Informationen finden Sie unter 3-71 Installationsiibersicht auf Seite 3-2.

2 Bringen Sie die Warnschilder an.
Weitere Informationen finden Sie unter 3-6 Warnschilder anbringen auf Seite 3-20.

3 Flhren Sie die Sicherheitsinbetriebnahme durch.
Weitere Informationen finden Sie unter 3-7 Sicherheitsinbetriebnahme auf Seite 3-21.

4 Erstellen Sie eine Karte fiir den Roboter.

Montageanleitung fur Plattform HD-1500 (18407-150)
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3 Installation

3-2 Batterie-Einbauverfahren

/\ WARNUNG

* Zum Anheben der Batterie sind mindestens 3 Personen erforderlich.
» Sie mussen beim Enthehmen, Einbauen und Anheben der Batterie oder
bei Arbeiten in der Nahe einer undichten Batterie geeignete personliche
Schutzausristung (PSA) tragen.

/\ WARNUNG

Setzen Sie immer sichere Hebeverfahren ein, wenn Sie eine Batterie entnehmen 0

oder einbauen.
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VorsichtsmaBnahmen fiir den sicheren Gebrauch

Verwenden Sie nur Ladegerate und Batterien von OMRON. Mit dem Ladegerat darf nur eine
Batterie fur einen AMR des Typs HD-1500 aufgeladen werden.

VorsichtsmaBnahmen fiir den ordnungsgemafen Gebrauch

Setzen Sie bei der Erstinstallation und -konfiguration des AMR eine vollstandig aufgeladene Batterie
ein.

Setzen Sie eine Batterie wie folgt ein:
1 Entfernen Sie die Frontverkleidung des AMR, um Zugang zum Batteriefach zu erhalten.

2 Entriegeln und 6ffnen Sie die Batteriefachabdeckung. Die Abdeckung lasst sich nach unten schwenken
und liegt auf dem Boden auf, sodass Sie sie als Rampe verwenden kénnen.

3 Driicken Sie die Batterie mithilfe des ausgeklappten Griffs in den AMR.
Wenn die Batterie hineingeschoben wird, stellt der oben auf dem Batteriegehduse installierte
Stromanschluss eine Blind-Mate-Verbindung mit dem am Gehause angebrachten Netzstecker her.

4 Klappen Sie den Griff zusammen, bevor Sie die Batterie ganz in den AMR schieben. Lésen Sie die
Sperrhllsen und schieben Sie anschlielend den Griff in den Batterie hinein.

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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3 Installation

B Ziehen Sie die beiden Sperrhiilsen fest, um den Batteriegriff an seinem Platz zu arretieren.

6 Schlielen Sie das Kabel an die Batterie an.

7 Schieben Sie die Batterie ganz in den AMR hinein und schlieien Sie dann die Batteriefachabdeckung.
Die Batteriefachabdeckung halt die Batterie an ihrem Platz und verhindert, dass sie im Inneren des
Fachs verrutscht.

8 Bringen Sie als letzten Verfahrensschritt die Frontverkleidung des AMR wieder an.

Montageanleitung fur Plattform HD-1500 (18407-150)
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3 Installation

3-3 Netzwerkanschlusse

Der AMR verfugt sowohl Uber drahtlose als auch kabelgebundene Netzwerkschnittstellen. Die kabel-
gebundenen Schnittstellen werden in der Regel zur Erstkonfiguration und Fehlerbehebung verwendet.
Die drahtlose Netzwerkschnittstelle wird wahrend des normalen Betriebs verwendet, kann aber auch zu
Zwecken der Wartung und Fehlerbehebung benutzt werden. Konfigurieren Sie die Netzwerkeinstellungen
des AMR anhand der in diesem Abschnitt bereitgestellten Informationen.

3-3-1 Standard-Netzwerkeinstellungen

In diesem Abschnitt werden die Standard-Netzwerkeinstellungen und -funktionen beschrieben, die mit
dem Ethernet-Wartungsanschluss am Bedienfeld zusammenhangen.
Der Ethernet-Wartungsanschluss weist dem angeschlossenen PC automatisch eine IP-Adresse zu.

VorsichtsmaBnahmen fiir den sicheren Gebrauch

Bevor Sie die Standardeinstellungen mithilfe von SetNetGo andern, sollten Sie sich an lhren
Netzwerkadministrator wenden. Weitere Informationen zur Anderung von Netzwerkeinstellungen
finden Sie in der Betriebsanleitung zur Software ,Fleet Operations Workspace Core*
(Katalognummer 1635).

assnjyosueylamziaN
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v VorsichtsmaBnahmen fiir den ordnungsgemafen Gebrauch

Der Zugriff auf die SetNetGo-Webschnittstelle Giber den Ethernet-Wartungsanschluss ist immer
aktiviert und erfordert weder Kennwort noch Softwarelizenz.

Das Netzwerk des AMR weist folgende Standardkonfiguration auf. Ihr Netzwerkadministrator sollte
diese Angaben auf Kompatibilitdt mit Inrem vorhandenen Netzwerk Uberprifen.

uabunjjsjsulexiemzioN-pIepue)S

Netzwerkklasse Klasse C
Netzwerkmaske fir alle Ports 255.255.255.0
Permanente IP-Adresse des Ethernet- 169.254.10.15
Wartungsanschlusses

Ethernet-Negotiation-Methode Auto-MDIX
Netzwerkmethode Zugriffspunkt (AP)
Kennung (SSID) WLAN-Netzwerk
Sicherheitsverfahren Ungesichert

3-3-2 Kabelgestitzte Verbindung herstellen

Stellen Sie wie folgt eine kabelgestltzte Verbindung zum AMR her. Beachten Sie im Vorfeld folgende
Punkte.

« Es wird ein Ethernet-Kabel der Kategorie 5 bendétigt.

* Es wird ein PC mit einem freien RJ45-Ethernet-Anschluss bendtigt.

1 SchlieRen Sie das vom PC kommende Ethernet-Kabel an den Ethernet-Wartungsanschluss des
AMR an.

2 Uberprifen Sie die PC-Netzwerkeinstellungen, indem Sie auf dem PC die Netzwerkadapter-
Eigenschaften fur das Netzwerk aufrufen, Gber das die Verbindung zum AMR hergestellt wird.

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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3-3-3

3-6

DHCP wird standardmaRig verwendet, und die IP-Adresse 169.254.10.100 oder 169.254.10.100 wird
in der Regel vom AMR ausgegeben. Falls Sie eine statische IP bevorzugen, legen Sie einen Bereich
zwischen 169.254.10.100 und 169.254.10.149 fest.

Uberpriifen Sie die Einstellungen, indem Sie ein Browserfenster 6ffnen und auf https://169.254.10.15
zugreifen. Wenn die Einstellungen korrekt sind, wird die SetNetGo-Webschnittstelle angezeigt und
dieses Verfahren ist abgeschlossen.

Drahtlose Verbindung

Eine drahtlose Verbindung ist erforderlich, wenn der AMR in einem Arbeitsbereich zusammen mit
anderen AMRs betrieben wird. Die drahtlose Konfiguration des AMR erfolgt mithilfe von SetNetGo mit
einer der folgenden Methoden. Zu Beginn der Drahtloskonfiguration miissen Sie Uber eine kabelgestutzte
Verbindung auf SetNetGo zugreifen. Weitere Informationen finden Sie unter 3-3-2 Kabelgestiitzte
Verbindung herstellen auf Seite 3-5.

VorsichtsmaRnahmen fiir den ordnungsgemafen Gebrauch

Bevor Sie das drahtlose Ethernet am AMR konfigurieren, wenden Sie sich an lhren
Netzwerkadministrator, um die IP-, Funk- und Sicherheitseinstellungen zu bestatigen.

Zusatzliche Informationen

Ein Arbeitsbereich mit einem einzelnen AMR funktioniert ohne WLAN-Netzwerk.

+ Offnen Sie in MobilePlanner die Registerkarte ,SetNetGo*.
+ Offnen Sie einen Webbrowser auf Ihrem PC und geben Sie die URL https://169.254.10.15 ein,
um eine direkte Verbindung zur SetNetGo-Webschnittstelle am AMR herzustellen.

Rufen Sie nach dem Zugriff auf die SetNetGo-Schnittstelle auf der Registerkarte Netzwerk den Bereich
Management-Schnittstelle auf, um die Netzwerkdaten fur die drahtlose Verbindung einzugeben.
Nutzen Sie die folgende Tabelle als Arbeitsblatt, um alle erforderlichen Informationen zusammen-
zutragen, bevor Sie die Drahtloseinstellungen konfigurieren.

Statische IP-Adresse fiir den
AMR

Netzwerkmaske

Gateway

DNS-Server

SSID fur das AMR-Netzwerk

Mode for the network Infrastruktur

Funkmodus Auto 802.11b/g 802.11ac/n 802,11
(nur 802.11a/b/g)

Festlegung der Kanéle

IP-Adresse WLAN-Watchdog

Sicherheitsverschliisselung Deaktiviert WEP 64-Bit WEP 128-Bit

Montageanleitung fur Plattform HD-1500 (18407-150)



Authentifizierungsmethode

OPEN
(nicht empfohlen)

WPA2-PSK Der Schlussel ist entweder: Passphrase (nur 8-63 ASCII) Raw
Hex (nur 64

WPA-PSK Der Schlissel ist entweder: Passphrase (nur 8-63 ASCII) Raw
Hex (nur 64

PEAP-MSCHAPv2 * Benutzername:
*  Kennwort:

Privater Schlissel:

Herunterladen oder neu erstellen

Lénge des privaten Schlissels: 1024 oder 2048 Bit Host-
Name:

Zertifikat hochladen:

Kennwort flr Zertifikat (falls erforderlich):

Validate Server Certificate:

EAP-TLS

Benutzername:

Kennwort:

Privater Schltssel:

Herunterladen oder neu erstellen

Lange des privaten Schlissels: 1024 oder 2048 Bit Host-
Name:

Zertifikat hochladen:

Kennwort flr Zertifikat (falls erforderlich):

Serverzertifikat auf Gultigkeit prifen:

Montageanleitung fiir Plattform HD-1500 (18407-150)
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3 Installation

3-4

Elektrische Anschlusse

3-4-1

\4

El

Folgende Angaben helfen lhnen, sich mit den elektrischen Anschlissen des AMR vertraut zu machen.

Anschlusse fiur Funkantennen

Funkantennen missen maoglicherweise von der werkseitig festgelegten Position entfernt und versetzt
werden, wenn die Nutzlast das Signal stort.

VorsichtsmaBRnahmen fiir den ordnungsgemafen Gebrauch

Der Betreiber muss in eigener Verantwortung sicherstellen, dass die Nutzlast das Signal der
Funkantennen nicht abschwacht.

Ein Erweiterungskit fur Funkantennen (Teilenummer 68955-000) ist verfugbar, wenn Funkantennen neu
positioniert werden missen. Das Kit enthalt die folgenden Artikel.

» Zwei verlustarme Verlangerungskabel (2 m)

» Zwei Dipolantennen mit SMA-Gegenstecker und 90°-Drehgelenk (137 mm Lange)

Zusatzliche Informationen

*  Wenden Sie sich an lhren OMRON-Vertreter vor Ort, wenn Sie langere Verlangerungskabel oder
andere Antennen bendtigen.

» Der AMR-Controller bietet zwei Anschliisse fir Funkantennen. Weitere Informationen finden Sie
unter 7-3 Merkmale und Komponenten auf Seite 1-6.

I Verfahren zur Neupositionierung der Funkantenne

2

3-8

Positionieren Sie die Funkantennen mithilfe dieses Verfahrens neu. Hier wird die Neupositionierung
einer der Antennen beschrieben. Wiederholen Sie das Verfahren, wenn beide Antennen versetzt
werden mussen.

Fir dieses Verfahren werden folgende Artikel benétigt:

» Ein Erweiterungskit fir Funkantennen (Teilenummer 68955-000)

*  2,5-mm-Sechskantschllissel

* 8-mm-Schraubenschlissel oder Steckschlussel

Entfernen Sie mit einem 2,5-mm-Sechskantschliissel die 4 Schrauben, mit denen die Abdeckung der
Funkantenne am AMR befestigt ist, und nehmen Sie anschlielfend die Abdeckung ab.
Die Abdeckung wird nicht benétigt, wenn Sie die Funkantenne versetzen.

Ziehen Sie den Antennenstecker vorsichtig von der AMR-Adapterkupplung ab. Diese Verbindung ist
formschlissig und erfordert nur sehr geringen Kraftaufwand.
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3 Entfernen Sie mit einem 2,5-mm-Sechskantschlissel die beiden Befestigungsschrauben, mit denen
die Montageplatte der Antenne am Fach befestigt ist. Nehmen Sie die Baugruppe anschlieend vom
AMR ab.

4 Entfernen Sie mit einem 8-mm-Schraubenschliissel oder Steckschlissel die Adapterkupplung vom
Antennenanschluss am AMR.

B Verbinden Sie das Verlangerungskabel mit dem Antennenanschluss am AMR.

6 Verlegen Sie das Kabel so zur neuen Antennenposition, dass es nicht geknickt, aufgescheuert oder
beschadigt wird.

7 Montieren Sie die Antenne und schlieRen Sie sie mithilfe der Adapterkupplung und des
Verlangerungskabels an. Damit ist dieser Vorgang abgeschlossen.

3-4-2 Anschliusse an der Anschlusstafel

Stellen Sie mithilfe der folgenden Angaben alle erforderlichen Verbindungen an der Anschlusstafel her.

<§ Zusatzliche Informationen
Elektrische Daten und weitere Informationen zu den Anschllissen an der Anschlusstafel finden Sie
unter 2-6 Sonstige technische Daten auf Seite 2-12.

Die Anschlusstafel kann von der Oberseite des AMR aus erreicht werden, wenn die Abdeckung entfernt
wurde. Dazu muissen mit einem 3-mm-Sechskantschlussel die vier M5-Schrauben entfernt werden.
Nachdem die Schrauben geldst wurden, 1asst sich die Abdeckung abnehmen.

Die Abdeckung kann mit der Zeit am AMR-Gehause anhaften. Uber Gewindebohrungen fiir die
Befestigungsschrauben lasst sich die Abdeckung in diesem Zustand herausnehmen.

An der Anschlusstafel befinden sich folgende Anschliisse:
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3 Installation

] USER PWR

Der Anschluss USER PWR an der Anschlusstafel bietet ungeregelten Batteriestrom fur Gerate in der
Nutzlaststruktur. Folgende Angaben helfen lhnen, sich mit den Verbindungen des Anschlusses USER
PWR vertraut zu machen.

@ Zusatzliche Informationen
Technische Daten und Angaben zum Anschlusstyp finden Sie unter 2-6-2 Anschluss USER PWR auf
Seite 2-14.

0VvDC @

USER PWR

48 bis 56 VDC @

] REG PWR

Der Anschluss REG PWR an der Anschlusstafel bietet eine geregelte 24-VDC-Stromversorgung und
wird in der Regel fir Steuergerate der Nutzlaststruktur verwendet. Folgende Angaben helfen lhnen, sich
mit den Verbindungen des Anschlusses REG PWR vertraut zu machen.

<§ Zusatzliche Informationen
Technische Daten und Angaben zum Anschlusstyp finden Sie unter 2-6-3 Anschluss REG PWR auf
Seite 2-14.

+24\VDC +24 VDC

Masse Masse

| scpu

Uber den SCPU-Anschluss an der Anschlusstafel kénnen benutzerseitig bereitgestellte Sicherheits-
einrichtungen angeschlossen werden. Folgende Angaben helfen Ihnen, sich mit den Verbindungen des
SCPU-Anschlusses vertraut zu machen.

Jeder der Not-Halt-Eingange ist direkt mit dem internen Sicherheitscontroller des AMR und nicht mit
einem anderen Gerat oder Eingang verbunden.

Montageanleitung fur Plattform HD-1500 (18407-150)
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/\ WARNUNG

Wenn Sie einen vom Benutzer bereitgestellten Not-Halt einbinden, missen Sie o

eine Sicherheitsinbetriebnahme durchfiihren, um die Funktion des Not-Halts zu
Uberpriifen, bevor Sie den AMR in Betrieb nehmen.

/\ ACHTUNG

» Alle Not-Halt-Tasten mussen sich in leicht zuganglichen Bereichen und in einem
Abstand von hdchstens 600 mm zu den Mitarbeitern befinden. Der Betreiber ist
daflr verantwortlich, dass alle zusatzlichen Not-Halt-Tasten an Stellen platziert 0

werden, wo Bediener sie im Notfall leicht erreichen kbnnen.

*  Wenn Sie einen vom Benutzer bereitgestellten Not-Halt einbinden, missen Sie
eine Sicherheitsinbetriebnahme durchfiihren, um die Funktion des Not-Halts zu
Uberpriifen, bevor Sie den AMR in Betrieb nehmen.

VorsichtsmaBnahmen fiir den sicheren Gebrauch

Der Not-Halt oder andere Schutzeinrichtungen, die Sie am AMR installieren, missen Uber einen
zweikanaligen Schaltkreis verfugen, damit sie das gleiche Leistungsniveau aufweisen wie die
anderen Sicherheitsvorrichtungen des AMR.

assn|yosuy ayossupe|3

v VorsichtsmaRnahmen fiir den ordnungsgeméafen Gebrauch

Sie missen entweder eine Steckbriicke oder andere sicherheitsgeprtfte Vorrichtungen (in der Regel
Not-Halt-Tasten) an den SCPU-Anschluss anschlieen, damit der AMR funktioniert. Die Steckbrlicke
ist erhaltlich mit der Teilenummer 68410-218L.

Die folgende Abbildung zeigt die Stiftanordnung des SCPU-Anschlusses am AMR:
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In der folgenden Tabelle sind die Signalbezeichnungen fur den SCPU-Anschluss aufgefihrt:

1 Eingang Not-Halt-Kanal 1
2 Eingang Not-Halt-Kanal 2
3 Sicherheitsausgang 1

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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Eingang Schutzstoppkanal 1

Masse

24 VDC

Ausgang Not-Halt-Kanal 1

Ausgang Not-Halt-Kanal 2

©O© |0 | N |Oo | P>

Sicherheitsausgang 2

—_

0

Eingang Schutzstoppkanal 2

11

Masse

12

24 VDC

Die benutzerseitig bereitgestellten Not-Halt- und Schutzstopp-Vorrichtungen missen im Ruhezustand
geschlossen sein. Eine Unterbrechung eines dieser beiden Schaltkreise 16st einen Stopp aus. Unten ist
ein SCPU-Schaltplan dargestellt.

Anschluss SCPU

STIFT 1

STIFTZI

STIFT 8

STIFT 71:

Interne Schaltkreise

STIFT6

STIFT 12 :[

+24 VDC
STIFT 10

STIFT4:[

STIFT 3

Benutzerseitig bereitgestellte
Not-Halt-Vorrichtungen

Benutzerseitig bereitgestellte
Schutzstopp-Vorrichtungen

Last |—

STIFT 9

Sicherheits-
ausgange

Last |—

STIFT 5

W

Die folgenden Abschnitte enthalten Informationen zum Verhalten der Not-Halt- und Schutzstopp-
Vorrichtungen sowie der Sicherheitsausgange.
» Sicherheitsfunktionen auf Seite 2-12
* 4-3 Reaktion des AMR bei einem Schutzstopp auf Seite 4-4
* 2-6-4 Anschluss SCPU auf Seite 2-15

3-12
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| LIGHTS

Der Anschluss LIGHTS an der Anschlusstafel stellt Ausgange flr benutzerseitig bereitgestellte
Signalgerate wie Warnleuchten oder Warnsummer bereit.

Folgende Angaben helfen lhnen, sich mit den Verbindungen des LIGHTS-Anschlusses vertraut zu
machen. Die folgende Abbildung zeigt die Stiftanordnung des LIGHTS-Anschlusses am AMR:
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In der folgenden Tabelle sind die Signalbezeichnungen fir den Anschluss I/O 1 aufgefihrt. g
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=
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1 Rotes Licht >
(7]

2 Masse S
%:

3 Gelbes Licht 4

4 Grunes Licht

5 Masse 3

6 Buzzer ™

*1. Das Summersignal schaltet sich ein, wenn sich auch der AMR-Warnsummer einschaltet.

Informationen zum Verhalten der LIGHTS-Signale finden Sie in den nachfolgenden Abschnitten.
e 2-6-5Anschluss LIGHTS auf Seite 2-15
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Der Anschluss 1/0 1 an der Anschlusstafel bietet analoge und digitale Ausgange fur benutzerseitig
bereitgestellte Gerate, die zumeist der Steuerung einer Nutzlaststruktur dienen. Folgende Angaben
helfen Ihnen, sich mit den Verbindungen des Anschlusses I/0 1 vertraut zu machen.

Die folgende Abbildung zeigt die Stiftanordnung des Anschlusses I1/0 1 am AMR:
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In der folgenden Tabelle sind die Signalbezeichnungen fir den Anschluss I/O 1 aufgefiihrt.

@ Zusatzliche Informationen
Nutzen Sie die REG PWR-Stifte 2 und 4 (0 VDC) fur IOG-Masseverbindungen. Nutzen Sie die REG

PWR-Stifte 1 und 3 flr die 24-VDC-Sensoranschlisse. Weitere Informationen finden Sie unter REG
PWR auf Seite 3-10.

1 NX-1D4442 INO Digitaler Eingang 24-VDC-
2 IN Einspeisung (PNP)
3 IN2
4 IN3
5 bis 7 10G Masse

8 NX-AD3603 Eingang 1+ Analoger Ausgang -10 bis +10 VDC
9 Eingang 2+
10 I0G Masse
11 NX-1D4442 IN4 Digitaler Eingang 24-VDC-
12 IN5 Einspeisung (PNP)
13 IN6
14 IN7

15 bis 17 10G Masse
18 NX-AD3603 Eingang 3+ Analoger Ausgang -10 bis +10 VDC
19 Eingang 4+
20 I0G Masse

Unten ist ein Schaltplan fur die digitalen Eingange dargestellt.

REG PWR 0 VDC

*w

INO bis IN7

Interne Schaltkreise

Unten ist ein Schaltplan fur die analogen Eingange dargestellt.

Eingange 1+ bis 4+ ]:
Iﬂﬂlﬂ

REG PWR 0 VDC

3-14

Interne Masse Analogkreis
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Der Anschluss /O 2 an der Anschlusstafel bietet analoge und digitale Ausgange fir benutzerseitig
bereitgestellte Gerate, die zumeist der Steuerung einer Nutzlaststruktur dienen. Folgende Angaben
helfen Ihnen, sich mit den Verbindungen des Anschlusses I/O 2 vertraut zu machen.

STIFT 13 —™

STIFT 24 —

[o])[ o )e—STIFT 1

{ o) 0 )1— STIFT 12

1 NX-OD4256 OouTo Digitaler Ausgang 24-VDC-
2 OUT1 Einspeisung (PNP)
3 ouT2
4 OouT3
5und 6 I0G Masse
7 NX-DA3603 V1+ Analoger Ausgang -10 bis +10 VDC
8 V2+
9und 10 I0G
1 NX-OD4256 OouT4 Digitaler Ausgang 24-VDC-
Einspeisung (PNP)
12 I0G Masse Masse
13 NX-OD4256 OuUT5 Digitaler Ausgang 24-VDC-
14 ouT6 Einspeisung (PNP)
15 ouT7
16 und 17 10G Masse
18 NX-DA3603 V3+ Analoger Ausgang -10 bis +10 VDC
19 Va+
20 bis 24 I0G Masse

Montageanleitung fiir Plattform HD-1500 (18407-150)
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3-16

Unten ist ein Schaltplan fur die digitalen Ausgange dargestellt.

@1

REG PWR 24 VDC

OUTO bis OUT7

Interne Schaltkreise
Kurzschluss-Schutz

Unten ist ein Schaltplan fir die analogen Ausgange dargestellt.

) Ausgang V1+ bis V4+

00
l—’m\—o REG PWR 0 VDC

Interne Masse Analogkreis

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)



3 Installation

3-5 Nutzlast befestigen

Stellen Sie anhand der Informationen in diesem Abschnitt Uberlegungen zur Nutzlastgestaltung und zu
anderen Faktoren an, die bei der Anbringung einer Nutzlast am AMR eine Rolle spielen.

VorsichtsmaRnahmen fiir den sicheren Gebrauch

Sie mussen vor der Inbetriebnahme eine vollstadndige Risikobeurteilung fir Ihre Nutzlastkonstruktion
und den beabsichtigten Verwendungszweck des AMR durchfiihren.

3-5-1 Befestigungspunkte fiur die Nutzlaststruktur

Far Nutzlaststrukturen unterschiedlichen Aufbaus stehen mehrere Befestigungspunkte zur Verfligung.

Mit diesen Befestigungspunkten kénnen Sie |hre Nutzlast im Verhaltnis zum Schwerpunkt des AMR

anpassen und positionieren. Weitere Informationen finden Sie unter 2-2-3 Schwerpunkt der Nutzlast

auf Seite 2-4.

Beachten Sie Folgendes bei der Verwendung von Befestigungspunkten fur die Nutzlaststruktur:

* Verwenden Sie Befestigungsschrauben, die flr das Gewicht Ihrer Nutzlast geeignet sind.

» Achten Sie darauf, dass die mechanischen Verbindungspunkte und die elektrischen Anschlisse
bequem zu erreichen sind.

« Der AMR verflgt Gber vier Hebepunkte, die ebenfalls als Befestigungspunkte fir die
Nutzlaststruktur dienen kénnen. Wenn die Hebepunkte belegt sind und der AMR angehoben
werden soll, muss die Nutzlaststruktur moglicherweise abgebaut werden. Diese Hebepunkte
haben Gewindebohrungen M16 x 2,0.

» Bei nicht vorhandener Oberplatte ist die Montageflache des Gehauses 4 mm unterhalb der
oberen Flache der AMR-AuRRenkanten eingelassen. Um Storfaktoren zu vermeiden, sollte die
Gestaltung genau bedacht werden.

+ Bei nicht vorhandener Oberplatte miissen spezielle Uberlegungen zu den Nietmuttern angestellt
werden. Weitere Informationen finden Sie unter Uberlegungen zu Nietmuttern auf Seite 3-18.
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V VorsichtsmaRnahmen fiir den ordnungsgeméafen Gebrauch

Pro Befestigungspunkt der Nutzlaststruktur dirfen 10 kN nicht Gberschritten werden.

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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3 Installation

Die Befestigungspunkte sind in einem Langs- und Quermuster angeordnet. Die Abmessungen fur die

Befestigungspunkte sind in der folgenden Abbildung aufgefiihrt.
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| Uberlegungen zu Nietmuttern

Wenn am AMR keine Oberplatte vorhanden ist, bedenken Sie bei der Gestaltung der Nutzlaststruktur
folgende Punkte in Bezug auf Nietmuttern:

Nietmuttern werden an jedem Befestigungspunkt der Nutzlaststruktur verwendet. Eine Nietmutter
hat ein Innengewinde fir Befestigungselemente, mit denen die Nutzlast an der Montageflache des
AMR befestigt wird. Die Nutzlast sollte so ausgelegt sein, dass sie auf der Nietmutter aufliegt und
deren Flansch berihrt. Wenn die Nutzlaststruktur falsch ausgelegt ist und den Nietmutternflansch nicht
beruhrt, kann sich die Nietmutter an ihrer Position drehen, sodass fiir die Befestigungselemente kein
ordnungsgemafies Anzugsmoment maoglich ist.

Der Nietmutternflansch hat eine Hohe von 1,19 mm. Die Einschraubtiefe fir Befestigungselemente
sollte zwischen 18 mm und 45 mm liegen.

Nietmutternflansch Nutzlast Nietmutternflansch Nutzlast

Befestigungselement Befestigungselement

Unterlegscheibe Unterlegscheibe

Nutzlast Nutzlast

LI

| v | | ]

3-18

AMR-

Montageflache Nietmutter

Korrekter Einbau

AMR-
Montageflache

Falscher Einbau

Montageanleitung fur Plattform HD-1500 (18407-150)
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3 Installation

e Uberhangende Nutzlasten
Wenn Sie die Lange oder Breite des AMR durch eine Uiberstehende Nutzlast erhdhen, miissen Sie auch
die Sicherheitszonen des AMR vergrofern und die Sicherheitsinbetriebnahme wiederholen. Wenden
Sie sich an Ihren OMRON-Vertreter, um weitere Informationen zur Anderung der Sicherheitszonen zu
erhalten.

/\ WARNUNG

Sie mussen die Sicherheitszonen andern, wenn die Nutzlast tUber die
Standardmalfie des AMR hinausragt oder wenn Sie den AMR auf einer Flache
mit schlechter Griffigkeit betreiben, sodass der AMR nicht zuverlassig innerhalb
der Standardzonen anhalten kann. OMRON ist nicht flr Risiken verantwortlich,
die sich aus Anderungen bei der GréRe der Sicherheitszonen oder bei anderen
Einstellungen des Sicherheits-Laserscanners ergeben.
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3 Installation

3-6 Warnschilder anbringen

Im Lieferumfang des AMR sind zwei Warnschilder enthalten. Diese mussen an einer gut sichtbaren
Stelle auf einer ebenen, horizontalen Flache an der Nutzlaststruktur oder am AMR selbst angebracht
werden, wo eine Person sitzen oder stehen kénnte. Die Schilder sind dort anzubringen, wo die Bediener

sie sehen kdnnen, und sie miissen von mindestens zwei gegeniiberliegenden Seiten des AMR sichtbar
sein.

/A\WARNING

Riding on
this AMR is
prohibited

@ Zusatzliche Informationen

Alle anderen Warnschilder werden ab Werk angebracht.

*  Wenn Sie die vorhandene Nutzlaststruktur gegen eine andere austauschen, missen Sie die
bereitgestellten Warnschilder auf der Oberflache der neuen Nutzlaststruktur anbringen und die
obigen Anweisungen befolgen.

» Alle zusatzlich bendtigten Sicherheitsschilder fur die Nutzlaststruktur oder speziell fir die
Endanwendung muss der Betreiber im Rahmen der Risikobeurteilung evaluieren.

Montageanleitung fur Plattform HD-1500 (18407-150)
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3 Installation

3-7 Sicherheitsinbetriebnahme

Machen Sie sich anhand der Informationen in diesem Abschnitt mit den Verfahren zur Inbetriebnahme
von Not-Halt-Vorrichtungen und Sicherheits-Laserscannern vertraut.

/\ WARNUNG

Obwohl der AMR im Werk in Betrieb genommen wird, muss der Betreiber nach 0

Erhalt des AMR die Sicherheitsinbetriebnahme im Rahmen der Ersteinrichtung
durchfihren.

VorsichtsmaBnahmen fiir den ordnungsgeméafen Gebrauch

In Zukunft mogliche Aktualisierungen des Sicherheitscontrollers werden dazu fihren, dass der
Sicherheits-Laserscanner nicht mehr betriebsbereit ist, da die Prufung der Sicherheitszonen fehlschlagt.
Nach einer Aktualisierung des Sicherheitscontrollers missen Sie daher den Sicherheits-Laserscanner
erneut in Betrieb nehmen.

swiyeuqalequis}ayIayils

Unter den folgenden Umstanden muissen Sie die Inbetriebnahme der Not-Halt-Vorrichtungen und des
Sicherheits-Laserscanners wiederholen:

» Erkennung einer Anomalie in einem der Sicherheitsmechanismen

+ Anderung der Form oder GréRe der Zonen des Sicherheits-Laserscanners

* Hinzufligen von benutzerseitig bereitgestellten Not-Halt-Vorrichtungen

* Wahrend der regelmafRigen Mallnahmen im Rahmen der vorbeugenden Wartung

3-7-1 Verfahren zur Sicherheitsinbetriebnahme

Mit diesem Verfahren wird Uberprift, ob die Sicherheits-Laserscanner die Informationen zu den
MovementParametersSectors korrekt melden und ob bei Erkennung eines Hindernisses in einer
Sicherheitszone die Schutzstopp-Schaltung aktiviert wird.

Zudem wird die korrekte Sicherheitsstopp-Funktion Uberprift, wenn eine oder alle Not-Halt-Tasten
gedrickt werden. Dieser Vorgang ist fur jede Not-Halt-Taste im System zu wiederholen.
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Zusatzliche Informationen

Stellen Sie sicher, dass keine Not-Halt-Taste aktiv ist, bevor Sie mit diesem Verfahren beginnen.

1 Stellen Sie eine Verbindung zum AMR her und starten Sie die Software MobilePlanner.
Wahlen Sie Hauptmenii > Roboter > Sicherheitsinbetriebnahme.

3 Befolgen Sie die Anweisungen auf dem Bildschirm, um die Priifung abzuschliel3en.
Nach erfolgreicher Inbetriebnahme kdnnen Sie ein Zertifikat ausdrucken.

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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Betrieb
N

Dieser Abschnitt enthalt Informationen tber den Betrieb des AMR.

4-1 Bremsen freigeben ... 4-2
4-2 Den AMR per Hand schieben ... 4-3
4-3 Reaktion des AMR bei einem Schutzstopp .........ccoceviiienniiiiinenn. 4-5
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4 Betrieb

4-1 Bremsen freigeben

Im Notfall oder in anderen Ausnahmesituationen kénnen die Bremsen an den Antriebsradern mit
der Taste zur Bremsenfreigabe geldst werden. Das kann erforderlich sein, um den AMR manuell zu
bewegen. Weitere Informationen finden Sie unter 4-2 Den AMR per Hand schieben auf Seite 4-3.

Die Bremstaste muss dauerhaft gedriickt werden. Wenn Sie die Bremstaste loslassen, werden die
Bremsen aktiviert. Zum Lésen der Bremsen wird Batteriestrom bendtigt.

/\ WARNUNG

« Der AMR ist nicht fir den Betrieb auf Steigungen/Geféllen oder abschiissigen
Flachen vorgesehen. Wenn die Taste zur Bremsenfreigabe betatigt wird, wahrend der
AMR sich auf einer Neigung von mehr als 3 % befindet, rollt der AMR das Gefalle
hinab. Sie durfen daher die Taste zur Bremsenfreigabe nicht betatigen, um den AMR
manuell zu bewegen, wenn er sich auf einer Neigung von mehr als 3 % befindet,
es sei denn, es wurden erforderliche Vorkehrungen getroffen, damit der AMR nicht
unkontrolliert hinabrollt.

» Seien Sie vorsichtig, wenn Sie den AMR auf einer abschussigen Strecke anhalten.
Die Bremsenfreigabe fiihrt dazu, dass der AMR das Gefalle unmittelbar hinabrollit.
Vermeiden Sie es nach Mdglichkeit, den AMR auszuschalten, wenn er sich auf einer
abschussigen Strecke befindet, um die Bremsenfreigabe auf einem Gefalle maglichst
wenig nutzen zu mussen.

/\ ACHTUNG

Es wird davon abgeraten, einen vollstandig beladenen AMR mit der Taste zur
Bremsenfreigabe manuell zu bewegen. Wenn Sie einen vollstéandig beladenen AMR
manuell bewegen missen, achten Sie auf die Sicherheit, da es sonst zu Verletzungen
oder Sachschaden kommen koénnte.

Montageanleitung fir Plattform HD-1500 (18407-150)
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4 Betrieb

4-2 Den AMR per Hand schieben

Wenn der AMR sich nicht mehr aus eigener Kraft bewegen kann, muss er mdglicherweise manuell
verschoben werden.

Nutzlasten und andere benutzerseitig bereitgestellte Gerate konnen die Stabilitait eines AMR
beeintrachtigen. Alle Bediener missen die Stellen am AMR (oder seiner Nutzlast) kennen, an denen
sie zum sicheren Schieben ansetzen kénnen, ohne dass der AMR umkippt oder seine Komponenten
beschadigt werden. Die Schiebepunkte sollten so niedrig wie mdglich und nahe am Schwerpunkt liegen.
Beachten Folgendes, wenn Sie den AMR per Hand schieben:

» Schieben Sie den AMR nicht, indem Sie gegen die Verkleidungen driicken.

» Es gibt keine geeignete Stelle, an der sich der AMR ziehen lie’e. Wenn Sie versuchen, den AMR
manuell zu bewegen, dirfen Sie ihn lediglich schieben.

Schieben Sie den AMR nur durch Druck auf seine Ecken. Diese bestehen aus strapazierfahigen
Metallgussteilen, die Schubkraften standhalten, ohne den AMR zu beschadigen.

Setzen Sie mindestens 2 Personen zum manuellen Schieben des AMR ein. Wahrend des
Schiebevorgangs muss eine Person die Taste zur Bremsenfreigabe gedriickt halten. Weitere
Informationen finden Sie unter 4-1 Bremsen freigeben auf Seite 4-2.

/\ WARNUNG

Seien Sie vorsichtig, wenn Sie den AMR auf einer abschiissigen Strecke anhalten.
Die Bremsenfreigabe fuhrt dazu, dass der AMR das Gefalle unmittelbar hinabrollit.

Vermeiden Sie es nach Mdglichkeit, den AMR auszuschalten, wenn er sich auf einer 0
abschissigen Strecke befindet, um die Bremsenfreigabe auf einem Gefalle mdglichst

wenig nutzen zu mussen.

/\ ACHTUNG

* Einen AMR zu schieben erfordert erheblichen Aufwand und kann zu Personen-
oder Sachschaden fuhren. Gehen Sie vorsichtig vor und befolgen Sie alle
Sicherheitshinweise.

» Die Schiebepunkte des AMR liegen weit unten in Bodennahe. Beim manuellen
Bewegen des AMR ist auf sichere Schiebetechniken zu achten.

*  Wenn Sie den AMR manuell bewegen, schieben Sie ihn nicht an einem hoch
gelegenen Punkt an seiner Nutzlast oder an der Nutzlaststruktur. Das kdnnte dazu
fuhren, dass der AMR umkippt.

» Es wird davon abgeraten, einen vollstandig beladenen AMR mit der Taste zur
Bremsenfreigabe manuell zu bewegen. Wenn Sie einen vollstéandig beladenen AMR
manuell bewegen missen, achten Sie auf die Sicherheit, da es sonst zu Verletzungen
oder Sachschaden kommen koénnte.

.

VorsichtsmaRnahmen fiir den sicheren Gebrauch

* Bewegen Sie den AMR nur dann manuell, wenn es unbedingt erforderlich ist, z. B. weil ein Notfall
vorliegt, weil Sicherheitsgriinde die Bewegung erfordern oder weil der AMR seine Wegstrecke
nicht findet oder steckengeblieben ist. Sollten Sie den AMR allzu haufig manuell bewegen missen,
konfigurieren Sie mit MobilePlanner die Wegstrecke neu, um problematische Bereiche zu meiden.
Bewegen Sie den AMR nicht, wenn er ausgeschaltet ist. Wenn Sie den AMR in ausgeschaltetem
Zustand manuell bewegen, kann er moglicherweise seine aktuelle Position nicht ermitteln, wenn
er wieder eingeschaltet wird. Falls ein solcher Fall eintritt, nutzen Sie zur erneuten Lokalisierung
die Lokalisierungsfunktion in MobilePlanner.

Montageanleitung fur Plattform HD-1500 (18407-150)
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4 Betrieb

Wenn der beladene AMR flr die manuelle Fortbewegung zu schwer ist, sollten Sie zusatzliche
Hilfe in Anspruch nehmen oder die Nutzlast entfernen.

Nur geschulte Mitarbeiter, die dieses Handbuch sowie das Sicherheitshandbuch fiir mobile
HD-Roboter (Katalognummer 1647) gelesen und verstanden haben, dirfen einen AMR manuell
bewegen.

OMRON empfiehlt, die Mitarbeiter in der sicheren Verwendung der Taste zur Bremsenfreigabe und
in den Verfahren zum sicheren Schieben eines AMR zu schulen.

4-4
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4 Betrieb

4-3 Reaktion des AMR bei einem Schutzstopp

Die Reaktion des AMR bei einem Schutzstopp hangt vom Bewegungszustand des AMR ab. Die
folgenden Informationen geben Aufschluss dariiber, wie der AMR reagiert, wenn ein Schutzstopp
ausgelost wird.

Fahrt NIEDRIG HOCH Automatische Riicksetzung NIEDRIG
Schutzstopp

Fahrt HOCH HOCH Keine Anderung HOCH

Fahrt - NIEDRIG Automatische Riicksetzung NIEDRIG
Schutzstopp

Angehalten NIEDRIG HOCH STO aktiv, Bremsen aktiviert HOCH

Angehalten HOCH HOCH Keine Anderung HOCH

Angehalten — NIEDRIG STO aktiv, Bremsen aktiviert NIEDRIG
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