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Sehr geehrte Kundin,
sehr geehrter Kunde,

vielen Dank, dass Sie unseren Produkten und unserem Familienunternehmen als flihrendem
Technologieausruster fiir Roboter und Produktionsmaschinen vertrauen.

Unser Team steht Ihnen bei Fragen rund um dieses Produkt und weiteren Losungen jederzeit
zur Verfligung. Fragen Sie uns und fordern Sie uns heraus. Wir 16sen Ihre Aufgabe!

Mit freundlichen GriiRen
Ihr SCHUNK-Team

Customer Management

Tel. +49-7133-103-2503
Fax +49-7133-103-2189

cmg@de.schunk.com

@ Betriebsanleitung bitte vollstandig lesen und produktnah aufbewahren.
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Allgemein

\
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1

Allgemein

1.1 Zu dieser Anleitung

1.1.1

Diese Anleitung enthdlt wichtige Informationen fiir einen
sicheren und sachgerechten Gebrauch des Produkts.

Die Anleitung ist integraler Bestandteil des Produkts und muss
flir das Personal jederzeit zugdnglich aufbewahrt werden.

Vor dem Beginn aller Arbeiten muss das Personal diese Anleitung
gelesen und verstanden haben. Voraussetzung fiir ein sicheres
Arbeiten ist das Beachten aller Sicherheitshinweise in dieser
Anleitung.

Neben dieser Anleitung gelten die aufgefiihrten Dokumente
unter » 1.1.4 [ 5].

HINWEIS: Abbildungen in dieser Anleitung dienen dem
grundsatzlichen Verstandnis und konnen von der tatsachlichen
Ausfiihrung abweichen.

Darstellung der Warnhinweise

Zur Verdeutlichung von Gefahren werden in den Warnhinweisen
folgende Signalworte und Symbole verwendet.

A GEFAHR

Gefahren fiir Personen!

Nichtbeachtung fuihrt sicher zu irreversiblen Verletzungen bis hin
zum Tod.

A WARNUNG

Gefahren fiir Personen!

Nichtbeachtung kann zu irreversiblen Verletzungen bis hin zum
Tod fiihren.

A VORSICHT

Gefahren fiir Personen!
Nichtbeachtung kann zu leichten Verletzungen fiihren.

ACHTUNG

Sachschaden!
Informationen zur Vermeidung von Sachschdden.
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1.1.2 Symboldefinition
In dieser Anleitung werden folgende Symbole verwendet:
B Voraussetzung einer Handlung
1. Handlungsschritt 1
2. Handlungsschritt 2
= Zwischenergebnis
= Endergebnis
» 1.1.2 [[) 5]: Kapitelnummer und [Seitenzahl] in Querverweisen

1.1.3 Abkiirzungen

SVC  SCHUNK Vision Controller (Industrie-PC)
KI Kiinstliche Intelligenz

1.1.4 Mitgeltende Unterlagen
e Allgemeine Geschdftsbedingungen *
* Montage- und Betriebsanleitung des Greifers *
e Softwarehandbuch "SCHUNK Softwarebaustein fiir URCap,
2D Grasping-Kit" *
* Montage- und Betriebsanleitung der Kamera ace 2 Basic **

e Montage- und Betriebsanleitung des Industrie-PC AVA-
RAGX ***

Die mit Stern gekennzeichneten Unterlagen kdnnen
heruntergeladen unter:

* schunk.com
ok docs.balserweb.com
***  adlink.com

1.1.5 Kompatibilitat der Softwareversionen

SVC Version URCap Version Simple API Version
>=1.0.0. 1.0.0 1
>=1.1.0. 1.1.0 1
>=2.0.0. 2.0.0 2
>=2.1.0. 3.0.0 3
>=3.0.0. 4.0.0 L
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http://schunk.com
https://docs.baslerweb.com/a2a1920-51gcbas
https://www.adlinktech.com/Products/RuggedRailwaySystems/Boxed_Computer/AVA-RAGX

1.2 Gewadhrleistung

Die Gewahrleistung betragt 24 Monate ab Lieferdatum Werk bei
bestimmungsgemdRem Gebrauch unter folgenden Bedingungen:

1.3

1.4

Beachten der Umgebungs- und Einsatzbedingungen

Werkstiickberiihrende Teile und VerschleiRteile sind nicht
Bestandteil der Gewadhrleistung.

Lieferumfang
Der Lieferumfang beinhaltet:

SCHUNK Vision Controller (SVC) inkl. SCHUNK Software
Optional: SCHUNK Greifer mit Zubehor

Optional: Kamera inkl. Objektiv, Kiihlkorper und Adapterplatte
zur Befestigung der Kamera

Sicherheitsinformationen (produktspezifische Anleitungen
online verfiigbar)

Anleitungen der Kamera, des Netzteils und des Industrie-PC
Anschlusskabel

Zubehor
Fur das Produkt kann folgendes Zubehor separat bestellt werden:

Kalibrierset bestehend aus Kalibrierplatte + Visionspike
(ID-Nr. 1525649)

Netzteil IP 20 (ID-Nr. 31001408)
Netzteil IP 67 (ID-Nr. 1524336)

05.00 | | Inbetriebnahmeanleitung | de | 1530393



2 Grundlegende Sicherheitshinweise

2.1 BestimmungsgemalRe Verwendung

e Das Produkt dient zur automatisierten Objekterkennung und
Greifplanung fiir Roboteranwendungen im industriellen
Umfeld.

e Zur bestimmungsgemadlen Verwendung gehort auch das
Einhalten aller Angaben in dieser Anleitung.

e Jede liber die bestimmungsgemadRe Verwendung
hinausgehende oder andersartige Benutzung gilt als
Fehlgebrauch.

Beispiel fiir Fehlgebrauch:

e Nutzung der Objekterkennung fiir andere Zwecke als fiir die
Greifplanung, z. B. Personenerkennung

2.2 Hinweise fiir den Betreiber/integrator

e Daten, die das 2D Grasping/SVC Kit der Robotersteuerung zur
Verfligung stellt, sind abhdngig von der Qualitat der
generierten Daten des Endanwenders. Dadurch kann es
moglich sein, dass die Software unplausible Greifposen-
Koordinaten oder Greiferstellungen an die Robotersteuerung
liefert. Diese moglichen Fadlle bei der Roboterprogrammierung
beachten und sicherstellen, dass die Sicherheit der gesamten
Maschine gewahrleistet ist.

e Bei der Implementierung und dem Betrieb der Komponente in
sicherheitsbezogenen Teilen von Steuerungen sind die grundle-
genden Sicherheitsprinzipien nach DIN EN I1SO 13849-2 anzuwen-
den. Fiir die Kategorien 1, 2, 3 und 4 sind zudem die bewadhrten
Sicherheitsprinzipien nach DIN EN ISO 13849-2 anzuwenden.

e SCHUNK empfiehlt die Verwendung angemessener und
geeigneter CE-konformer Technik und Ausriistung, z. B.
Ausfiihrung des Schaltschranks nach 1SO 60204-1.

e Betriebsanleitungen der Einzelkomponenten beachten, » 1.1.4 [ 5].

e Um ein unerwartetes Starten des Robotersystems zu
verhindern, empfiehlt SCHUNK die Verwendung eines
Wiederanlaufschutzes der Robotersteuerung oder dahnlicher
SchutzmaRnahmen.

e Wahrend des Betriebs ausreichend Abstand zu bewegten
Bauteilen halten.

* Reinigung und Wartung nur im energielosen Zustand
durchfiihren.

e Samtliche Sicherheitseinrichtungen regelmadRig liberpriifen.
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Elektrofachkraft

Fachpersonal

2.3

2.4

Personalqualifikation
Unzureichende Qualifikation des Personals

Wenn nicht ausreichend qualifiziertes Personal Arbeiten an dem
Produkt durchfiihrt, konnen schwere Verletzungen und
erheblicher Sachschaden verursacht werden.

e Alle Arbeiten durch dafiir qualifiziertes Personal durchfiihren
lassen.

e Vor Arbeiten am Produkt muss das Personal die komplette
Anleitung gelesen und verstanden haben.

e Landesspezifische Unfallverhutungsvorschriften und die
allgemeinen Sicherheitshinweise beachten.

Folgende Qualifikationen des Personals sind fiir die

verschiedenen Tatigkeiten am Produkt notwendig:

Die Elektrofachkraft ist aufgrund ihrer fachlichen Ausbildung,

Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage, Arbeiten an

elektrischen Anlagen auszufiihren, mogliche Gefahren zu

erkennen und zu vermeiden und kennt die relevanten Normen

und Bestimmungen.

Das Fachpersonal ist aufgrund der fachlichen Ausbildung, Kennt-

nisse und Erfahrungen in der Lage, die ihm lbertragenen Arbei-

ten auszufiihren, mogliche Gefahren zu erkennen und zu ver-

meiden und kennt die relevanten Normen und Bestimmungen.

Das Personal hat Kenntnisse und Erfahrungen in der Bedienung

und Programmierung eines Roboters.

Hinweise zum sicheren Betrieb
UnsachgemaRe Arbeitsweise des Personals

Durch eine unsachgemadRe Arbeitsweise konnen Gefahren von
dem Produkt ausgehen, die zu schweren Verletzungen und
erheblichen Sachschdden fiihren konnen.

e Jede Arbeitsweise unterlassen, welche die Funktion und
Betriebssicherheit des Produktes beeintrachtigen.

e Das Produkt bestimmungsgemadl verwenden.
e Die Sicherheits- und Montagehinweise beachten.

e Das Produkt keinen korrosiven Medien aussetzen.
Ausgenommen sind Produkte fiir spezielle
Umgebungsbedingungen.

e Auftretende Storungen umgehend beseitigen.
e Die Wartungs- und Pflegehinweise beachten.

e Giiltige Sicherheits-, Unfallverhiitungs- und Umweltschutz-
vorschriften fiir den Einsatzbereich des Produkts beachten.
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2.5 Transport
Verhalten beim Transport

Durch unsachgemadlRes Verhalten beim Transport konnen
Gefahren von dem Produkt ausgehen, die zu schweren
Verletzungen und erheblichen Sachschdden fiihren konnen.

Bei hohem Gewicht, das Produkt mit einem Hebezeug
anheben und einem angemessenen Transportmittel
transportieren.

Bei Transport und Handhabung das Produkt gegen
Herunterfallen sichern.

Nicht unter schwebende Lasten treten.

2.6 Storungen
Verhalten bei Storungen

Produkt sofort aulRer Betrieb nehmen und die Storung den
zustandigen Stellen/Personen melden.

Storung durch dafiir ausgebildetes Personal beheben lassen.
Produkt erst wieder in Betrieb nehmen, wenn die Storung
behoben ist.

Produkt nach einer Storung priifen, ob die Funktionen des
Produkts noch gegeben und keine erweiterten Gefahren
entstanden sind.
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3 Aufbau und Beschreibung

3.1 Aufbau - Kamera statisch

Aufbau 2D Grasping/SVC Kit

1

O 00 ~N o U1 F W N

— ) ) )
w N = O

SVC (SCHUNK Vision Controller) = Industrie-PC mit
SCHUNK KI-basierter Endanwender-Software

Schaltschrank inkl. Robotersteuerung (kundenseitig)
Sdulenaufbausystem (kundenseitig)
Kamera

Objektiv

Roboter (kundenseitig)

Greifer

Greiferfinger

Roboter-Bedienpanel (kundenseitig)
Arbeitsraum

Visionspike (Kalibrierspitze), optional
Kalibrierplatte

Anwender-PC (kundenseitig)
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3.2 Beschreibung

Das 2D Grasping/SVC Kit ist ein optimal aufeinander abgestimmtes
Paket, bestehend aus Kamera, Greifer, SVC (Industrie-PC) inkl.
Software und dem notwendigen Zubehor.

Mit dem Paket ist eine kamerabasierte 2D-Greifpositionsermitt-
lung von nicht-lageorientierten Werkstiicken moglich. Dabei sind
keine Bildverarbeitungsprogrammierkenntnisse durch den An-
wender notwendig.

Eine Software leitet den Anwender intuitiv an. Das einfache
Aufnehmen und Labeln von Objekt-Bildern, das Trainieren der KI
sowie das Testen ist mit der Software maoglich. Danach ist das
System eigenstdndig in der Lage, kollisionsfreie Greifposen an die
Robotersteuerung zu iibergeben.

Der Integrator ist verantwortlich fiir die Steuerung des
Roboterarms und des Greifers.
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4 Inbetriebnahme
Hinweis: Der ToolCenterPoint (TCP) des Roboters muss
kundenseitig rotatorisch und translatorisch kalibriert werden.
Dieser Abschnitt gibt einen Uberblick zur Inbetriebnahme des 2D
Grasping/SVC Kits.
Weiterfiihrende Informationen enthalten die folgenden Kapitel,
die Anleitungen der einzelnen Komponenten, » 1.1.4 [[) 5] sowie
Hilfetexte und Videos in der Software.

1. Spannungs- o : Visionspike
eSOl A TS LRl i—» montiepren ii’AnvSv\écnlclIg?-PC
_und SVC montieren . starten
installieren . (optional) :
IP-Adresse 5.
einstellen und
6. | intuitive Benutzerfiihrung Software
in der Software starten
i @ Camera Kamera konfigurieren und kalibrieren i
E @ Workspace Roboter und Workspace kalibrieren E
E zu greifende Werkstiicke einlernen: i
| @ Project Projekt erstellen, Bildaufnahme, ]
i Werkstiickkanten nachzeichnen, Trainieren KI, i
! Objekteigenschaften und Griffpositionen definieren, i
i Testen '
i @ Tool SCHUNK Greifer konfigurieren E
Visionspike
demontieren 7.| wédhrend des Ki Trainierens
(optional)
Greifer
montieren
8. ?XE_R%Iggt_eIP- % Beispiel-  10. Beispiel-  1I. Werkstiick
——» programm —— programm ——& ;
Steuerung aufrufen anpasssen greifen
installieren
Ablauf Inbetriebnahme
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4.1 Sicherheit
A WARNUNG

Verletzungsgefahr durch unerwartete Bewegungen!

Ist die Energieversorgung eingeschaltet oder noch Restenergie im
System vorhanden, konnen sich Bauteile unerwartet bewegen
und schwere Verletzungen verursachen.

e Vor Beginn samtlicher Arbeiten am Produkt:
Energieversorgung abschalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

e Sicherstellen, dass im System keine Restenergie mehr
vorhanden ist.

A VORSICHT

Verletzungsgefahr durch Stromschlag bei Beriihrung

spannungsfiihrender Teile!

e Betriebsanleitung des Roboters beachten.

e Vor Beginn samtlicher Arbeiten am Produkt:
Energieversorgung abschalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

HINWEIS

Sicherheitsrelevante Signale (z. B. Not-Aus) miissen extern
verdrahtet werden, z. B. iiber Sicherheitsrelais, um somit das
Produkt komplett von der Stromzufuhr zu trennen.

e Risikobewertung fiir die gesamte Roboterapplikation auf

Grundlage gesetzlicher Vorschriften durchfiihren, um alle
sicherheitsrelevanten Aspekte der Anwendung zu bewerten.

Weitere Sicherheitshinweise in den Anleitungen der
Komponenten beachten!
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4.2 Spannungsversorgung und SVC installieren

Anschlussbelegung
Spannungsversor-
gungskabel

4

24V-Spannungsversorgungskabel verdrahten

Im Lieferumfang befindet sich ein 24V-
Spannungsversorgungskabel mit offenen Litzen fiir den Anschluss
an ein Netzteil. Ein passendes Netzteil ist als Zubehor bei SCHUNK
erhaltlich, » 1.4 [ 6].

HINWEIS

Das Spannungsversorgungskabel ist flir dauerhafte Bewegungen
nicht geeignet. Ein Einsatz ist nur bei nicht automatisierten
Bewegungen zuldssig.

Das Netzteil muss folgende Anforderungen erfiillen:
* Ausgangsspannung: 24V DC nominal

Ausgangsleistung: mindestens 90 W
Schutzkleinspannung SELV/PELV
Ausfiihrung gemadld CE-Richtlinien 2014/30/EU und 2014/35/EU

1. Litzen 2 und 3 des Spannungsversorgungskabel am Netzteil
verdrahten.

2. Signal von Ignition Pin 1 schaltbar (24 V/offen) auslegen.
Hinweis: Das Signal muss wdhrend des Betriebs dauerhaft
statisch anliegen.

Kabel mit offenen Litzen

Nr. Signal
1 Ignition / Starten des SVC.

Hinweis: SVC fahrt hoch, wenn hier Vin + (24V) statisch
angelegt wird.

2 Vin+/[+24V
3 Vin-/0VGND
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Anschliisse am SVC

SVC installieren und verbinden

aore
i fAHAE

il AR aneAnn R annRAnnlg;
@2les 0 6 6 06 6 © °| &
?@I“ oo Oa-s O

10 A
@ @ ©

@ </9) (7") (OF-N -y —

Anschliisse am SV(-Gehduse

Anschluss fiir Abmessung SCHUNK Kabelende
Ident-Nr.
Anschluss-
kabel

Kamera
(Ethernet und
PoE=Power
over Ethernet) | M125tecker,
Roboter i_—f:élii,rt 1525641 Stecker RJ45
(Ethernet)
Anwender-PC
(Ethernet)
Netzteil M12 Stecker, offene
(Spannungsvers | 4-polig, 1525644 Litzen

orgung 24V DC) | S-codiert
Schutzleiter PE ' M5
SVC an einem geeigneten Ort, z. B. in einem Schaltschrank

installieren. Dabei die Herstellerangaben, z. B. Schutzart,
Einsatztemperatur etc. beachten.

Ringklemme des Erdungskabels auf den Erdungsbolzen Pos. 5
schieben und mit Mutter M5 sichern.

. 24V-Spannungsversorgungskabel an Pos. 4 anschlieBen und

Uberwurfmutter handfest anziehen.

. Drei Anschlusskabel aus dem Lieferumfang an Pos. 1, 2 und 3

anschlieRen und Uberwurfmuttern handfest anziehen.

RJ 45 Stecker des Anschlusskabels (1) in die Kamera
einstecken, » 4.3 [ 17].
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6. RJ 45 Stecker des Anschlusskabels (2) in die Robotersteuerung
einstecken.

7. RJ 45 Stecker des Anschlusskabels (3) am Anwender-PC
einstecken.

4.3 Kamera montieren

Die Kamera kann mit einer Adapterplatte oder mit einem
Kihlkorper an die kundenseitige Halterung montiert werden.
Alternativ kann die Kamera je nach Anwendungsfall am Greifer/
Roboterarm montiert werden.

Hinweis: Im Folgenden wird die Montage mit Adapterplatte an
kundenseitiger Halterung beschrieben. Die Montage mit einem
Kiihlkdrper ist dhnlich.

e Abmessungen der Adapterplatte und der vorhanden
Befestigungsbohrungen (1) sind in folgender Zeichnung
enthalten.

¢ Je nach Einsatzfall kann die Adapterplatte mit weiteren
zusatzlichen Befestigungsbohrungen fiir die Montage an der
Halterung angepasst werden.

Adapterplatte Anschlussseite AA e
kundenseitige - -
Halterung i ; 1
5 ; Ha W 57| ©
1/4-20 UNC-28
Anschlussseite / 733
Kamera a4.14
4 31.5
@)
TS »
Al T
2| L AN o
) \NP/ASSYANAN|
A

Abmessung Adapterplatte

16 05.00 | | Inbetriebnahmeanleitung | de | 1530393




Kamera montieren
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B Befestigungsmoglichkeit der Adapterplatte an die
kundenseitige Halterung ist vorhanden.

1. Adapterplatte (3) mit drei Schrauben M3 (2) an der Kamera (4)
befestigen.

2. Adapterplatte (3) an kundenseitige Halterung (6) befestigen.
Hinweis: Der korrekte Abstand zur Arbeitsflache ist von der
Brennweite des Objektivs abhdngig.

3. Schutzkappen an Kamera (&) und Objektiv (5) entfernen und
Objektiv (5) vorsichtig aufschrauben.

L. RJ 45 Stecker des Anschlusskabels (1) in die Kamera einstecken
und festschrauben, » 4.2 [ 15].

5. Kabel (1) auRerhalb des Kamerabildes befestigen, dabei die
maximal zuldssigen Biegeradien beachten.
Hinweis: Die Spannungsversorgung der Kamera erfolgt liber
den PoE-Ausgang des SVC (maximal zuldssige Leistungsdaten
beachten).

i g
0% m o e
M %9003 b el
lg o O B
I VN BN
- Q 0o 0 Sud i~
|\00@000| | ~.__.T

{

Kamera montieren, Darstellung mit Adapterplatte (Montage mit KiihlkGrper ist
dghnlich)

HINWEIS

Weitere Hinweise zur Feineinstellung der Kamera und des
Objektivs sowie zur Kalibrierung werden nach dem Starten der
Software bereit gestellt. Bildscharfe, Fokus und Blende werden
dabei manuell am Objektiv eingestellt.

<D -



4.4 Visionspike montieren (optional)

HINWEIS

Visionspike ist eine Kalibrierspitze und wird zusammen mit einer
Kalibrierplatte zur Kalibrierung des Roboters bendtigt. Das
Kalibrierset ist als Zubehor bei SCHUNK erhdltlich, » 1.4 [D) 6].

1. Im Lieferumfang des Visionspike sind zwei Zentrierringe
enthalten. Den fiir den Roboterflansch (1) passenden
Zentrierring (2) auswahlen und in den Visionspike (3)
einsetzen.

2. Visionspike (3) mit vier Schrauben (4) an den
Roboterflansch (1) befestigen.

Visionspike montieren

HINWEIS
Weitere Hinweise zur Kalibrierung des Roboters werden nach
dem Starten der Software bereit gestellt.
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4.5 SVC und Anwender-PC starten

B SVCistinstalliert und an die 24V-Spannungsversorgung
angeschlossen.

B Anwender-P(, Robotersteuerung und Kamera sind mit
Ethernetkabeln am SVC angeschlossen, » 4.2 [[1 15].

1. Netzteil einschalten.
2. SVCeinschalten, » 4.2 [ 14].
= SVC fahrt hoch bzw. startet den Bootvorgang.
= Am SVC leuchtet die blaue LED an der Ein/-Aus-Taste.
3. Anwender-PC einschalten.
= Anwender-PC fahrt hoch.
SVC ausschalten
e In der Software die Schaltfache "SHUTDOWN" wadhlen.
= SVC fahrt herunter.
= Am SVC erlischt die blaue LED an der Ein/-Aus-Taste.

HINWEIS
Durch Wegnahme und Wiederanlegen des 24V Signals am

Ignition Pin 1 (» 4.2 [[) 14]) startet der SVC erneut.

Hinweise bei Netzspannungsausfallen

e [Kurzzeitige Netzspannungsausfalle tiberbriicken SVC bzw. das
24V Netzteil gemadl ihrer CE Zertifizierung.

e Ldngere Netzspannungsausfdlle flihren zu einem harten
Abschalten des SVC. Das Betriebssystem kann grundsatzlich
damit umgehen, allerdings gehen dabei Daten von laufenden
Schreiboperationen verloren, z. B. Daten eines laufenden
KI Trainings.

Dasselbe harte Abschalten erfolgt beim Wegschalten des 24V
Signals am Ignition Pin 1 bei laufendem Betrieb und wird
daher nicht empfohlen.

e Die 24V DC Versorgung des SVC sollte nicht abgeschaltet
werden, damit Datum und Uhrzeit Daten im BIOS weiter
aktuell bleiben.

Hinweis: Im SVC ist ein Power-Cap (Pufferkondensator)
verbaut, welcher im BIOS Uhrzeit und Datum fiir einige
Stunden - ohne 24V Spannungsversorgung — puffern kann.

Bei langerer Trennung von der Spannungsversorgung miissen
Datum und Uhrzeit liber die SVC Software unter
Settings > Date and Time neu eingestellt werden.
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4.6 IP-Adresse einstellen und Software starten

1. Im Anwender-PC unter Systemsteuerung > Netzwerkadapter

> Eigenschaften :

Statische IP-Adresse 192.168.0.xxx einstellen.

Subnetzmaske 255.255.255.0 einstellen.

= Hinweis zu xxx: AuBer "101" kdnnen die letzten drei
Ziffern frei gewdhlt werden, z. B "100".
Jedoch muss sichergestellt sein, dass die gewadhlte IP-
Adresse im Netzwerk noch nicht vergeben ist.

= Die IP-Adresse 192.168.0.1017 ist fiir den SVC reserviert und
kann auch nicht in der Software gedandert werden.
SCHUNK empfiehlt, die Adresse auf dem SVC zu notieren.

2. Im Anwender-PC in die Adresszeile eines Browsers die IP-
Adresse 192.168.0.101 eingeben.

= Hinweis: Der Internet-Explorer wird nicht unterstutzt.

= Die Startseite der SVC Software wird im Browser-Fenster
angezeigt.

L RANN WA 10 i e oy e W]

Starfenster nach dem ersten Aufruf im Browser

HINWEIS

Nach dem ersten Starten der Software wird der Endanwender im
"Walktrough" Schritt fuir Schritt weiter angeleitet.

Bei allen weiteren notwendigen Eingaben und Einstellungen
unterstiitzt die Software durch entsprechende Hilfe-Seiten.
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5 Demontage und Entsorgung

A WARNUNG

Verletzungsgefahr durch unerwartete Bewegungen!
Ist die Energieversorgung eingeschaltet oder noch Restenergie im

System vorhanden, konnen sich Bauteile unerwartet bewegen
und schwere Verletzungen verursachen.

Vor Beginn samtlicher Arbeiten am Produkt:
Energieversorgung abschalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

Sicherstellen, dass im System keine Restenergie mehr
vorhanden ist.

Gesamte Energieversorgung vom Produkt trennen, evtl.
gespeicherte Restenergien entladen.

Eventuell vorhandene Schmiermittel entfernen und
umweltgerecht entsorgen.

Bestandteile des Produkts nach den odrtlichen Vorschriften
dem Recycling oder der ordnungsgemadfien Entsorgung
zufiihren.
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6 Einbauerklarung
gemadl} der Richtlinie 2006/42/EG, Anhang Il, Teil 1 Abschnitt B.

Hersteller/ SCHUNK SE & Co. KG

Inverkehrbringer Spanntechnik | Greiftechnik | Automatisierungstechnik
Bahnhofstr. 106 - 134
D-74348 Lauffen/Neckar

Hiermit erklaren wir, dass die nachstehend beschriebene unvollstandige Maschine

Produktbezeichnung: 2D Grasping/SVCKit /[ elektrisch
Ident.-Nr. 1533275

den folgenden grundlegenden Sicherheits- und Gesundheitsschutzanforderungen der
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG entspricht:

Nr.1.1.1, Nr. 1.1.2, Nr. 1.1.3, Nr. 1.1.5, Nr. 1.3.2, Nr. 1.5.1, Nr. 1.5.2; Nr. 1.5.4, Nr. 1.5.6, Nr. 1.5.8, Nr.
1.5.10, Nr.1.5.11, Nr. 1.5.13

Die Inbetriebnahme der unvollstandigen Maschine ist so lange untersagt, bis festgestellt
wurde, dass die Maschine, in die die unvollstandige Maschine eingebaut werden soll, den
Bestimmungen der Richtlinie Maschinen (2006/42/EG) entspricht. Bei Verdnderungen am
Produkt verliert diese Erklarung ihre Gultigkeit.

Angewandte harmonisierte Normen, insbesondere:

EN IS0 12100:2010 Sicherheit von Maschinen - Allgemeine Gestaltungsleitsatze -
Risikobeurteilung und Risikominderung

Die zur unvollstandigen Maschine gehorenden speziellen technischen Unterlagen nach
AnhangVII, Teil B wurden erstellt.

Bevollmachtigter zur Zusammenstellung der technischen Unterlagen:
Stefanie Walter, Adresse: siehe Adresse des Herstellers

/ /_\
1 d
\V\M_,, it ncsnsy /Q'

Lauffen/Neckar, April 2024 Dr.-Ing. Manuel Baumeister,
Head of Systems Engineering,
Technology & Innovation
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7 Information zur RoHS-Richtlinie, REACH-
Verordnung und zu besonders
besorgniserregenden Inhaltsstoffen (SVH()

RoHS-Richtlinie

Produkte von SCHUNK werden im Sinne der Richtlinie 2011/65/EU und deren

Erweiterung 2015/863/EU ,,zur Beschrankung der Verwendung bestimmter gefahrlicher Stoffe
in Elektro- und Elektronikgeraten (RoHS)" als ,,ortsfeste GroRanlagen" oder als ,,ortsfeste
industrielle GroRwerkzeuge" eingestuft oder erfiillen ihre bestimmungsgemadRe Funktion nur
als Teil einer/eines solchen. Damit fallen Produkte von SCHUNK zum gegenwartigen Zeitpunkt
nicht in den Geltungsbereich der Richtlinie.

REACH-Verordnung

Produkte von SCHUNK entsprechen uneingeschrankt den Regelungen der

Verordnung (EG) Nr. 1907/2006 "zur Registrierung, Bewertung, Zulassung und Beschrankung
chemischer Stoffe (REACH)" und deren Erweiterung 2022/477. SCHUNK legt groBen Wert darauf,
fir Mensch und Umwelt bedenkliche Chemikalien nach Moglichkeit vollstandig zu vermeiden.

Nur in seltenen Ausnahmefallen enthalten Produkte von SCHUNK SVHC-Stoffe der
Kandidatenliste mit einem Massegehalt iiber 0,1 %. GemaR Artikel 33, Absatz1der
Verordnung (EG) Nr. 1907/2006 kommt SCHUNK seiner Informationspflicht zur "Weitergabe von
Informationen liber Stoffe in Erzeugnissen" nach und fiihrt betroffene Komponenten und
verwendete Stoffe in einer Ubersicht unter schunk.com\SVHC auf.
/// 2
/L ;\;—7— Qe /U

Lauffen/Neckar, April 2024 Dr.-Ing. Manuel Baumeister,
Head of Systems Engineering,
Technology & Innovation
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