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Welding Wizard 1 Identifikation

1 Identifikation

Die Welding Wizard Software wird zum Programmieren eines kollaborativen Roboters eingesetzt. Diese
Betriebsanleitung beschreibt ausschlieBlich die Software Welding Wizard und ist nur zusammen mit den
Dokumentationsunterlagen des kollaborativen Roboters und der Systemkomponenten giiltig.

1.1 Kennzeichnung

Das Produkt erfillt die geltenden Anforderungen des jeweiligen Marktes fir das Inverkehrbringen. Sofern
es einer entsprechenden Kennzeichnung bedarf, ist diese am Produkt angebracht.

1.2 Verwendete Zeichen und Symbole

Die folgenden Zeichen und Symbole werden verwendet:

> Allgemeine Handlungsanweisungen.

1 Handlungsschritte, die der Reihenfolge nach durchzufishren sind.

_ Aufzéhlungen.

= Querverweissymbol verweist auf detaillierte, ergéinzende oder weiterfihrende Informationen.

Bildlegende, Positionsbezeichnung.

1.3 Klassifizierung der Warnhinweise

Die Warnhinweise sind in vier verschiedene Ebenen unterteilt und werden vor potenziell geféhrlichen
Arbeitsschritten angegeben. Je nach Art der Gefahr werden die folgenden Signalwérter verwendet:

A GEFAHR

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

Bezeichnet eine méglicherweise geféhrliche Situation. Wenn sie nicht gemieden wird, kénnen Tod oder

schwere Verletzungen die Folge sein.

A VORSICHT

Bezeichnet eine méglicherweise schédliche Situation. Wenn sie nicht gemieden wird, kénnen leichte
oder geringfiigige Verletzungen die Folge sein.

Bezeichnet die Gefahr, dass Arbeitsergebnisse beeintréchtigt oder Sachschdden und irreparable

Besch&digungen am Gerdt oder der Ausriistung die Folge sein kdnnen.
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2 Produktbeschreibung

Welding Wizard

2 Produktbeschreibung

2.1 Top und Bottom Bar

DE-4

Abb. 1 Top und Bottom Bar

A Top Bar

B Anzeige <ldle/Active/Emergency Stop>
C Anzeige <PC>

D Anzeige <Robot>

E Anzeige <Teach/Automatic>

F Anzeige <Simulation/Real>

G Anzeige <log>

H Anzeige <Info>

I Anzeige Benutzerprofil

A B C D

J Bottom Bar

K Anzeige <Controls>

L Anzeige <Override>

M Anzeige <Move>

N Anzeige <Show point> (AusschlieBlich fir Service)
O Anzeige <Point> (AusschlieBlich fir Service)

P Anzeige <Save point> (AusschlieBlich fir Service)
Q Anzeige <3D Space> (AusschlieBlich fiir Service)

Simulation

Production List

Waork Order

KJ

Beschreibung

Die Farbe der Anzeige zeigt den Roboterstatus an.
Griin <Active>: Roboter ist in Bewegung.
Blau <Idle>: Roboter ist gestoppt und betriebsbereit.

Rot <Emergency Stop>: Not-Aus ist ausgel&st.

Schaltfléche zum Ausschalten und Neustarten des PCs

oder zum Zuriicksetzen der Steuerung.
<PowerOff>: PC ausschalten.
<Reboot>: PC neu starten.

<Reset Control>: Robotersteuerung zuriicksetzen, ohne
den PC neu zu starten.

Schaltflédche zum Ein- und Ausschalten des Roboters.

Schaltfldche zum Umstellen zwischen <Teach> und
<Automatic>. Beim Einsatz der Operator Box wird der
Umschaltvorgang an der Operator Box vorgenommen
und nicht in der Benutzeroberfléche der Software.
<Teach>: Erméglicht die manuelle Steuerung des Roboters
wiéhrend des Programmierens.

<Automatic>: Aktiviert das Senden von Befehlen von
einem PC. Im Automatic-Modus fihrt der Roboter nach
dem Starten des Vorgangs das programmierte Programm

aus.




Welding Wizard

2 Produktbeschreibung

Anzeige

Beschreibung

Simulation (Bl Real

Regler zum Umstellen zwischen <Simulation> und <Real>.
<Simulation>: Erméglicht das Simulieren der Ausfihrung
eines Programms.

<Real>: Erméglicht das Bedienen des Roboters in der
realen Welt.

Schaltfléche zum Anzeigen von Protokolldateien.

Schalflche zum Offnen des Informationszentrums.

Schaltfléche zum Abmelden/Ausloggen eines
Benutzerprofils.

Controls

Schaltfléche zum Offnen von <Controls>. Reflexfunktion
Kollisionsfunktion und HMI Button On/Off kénnen ein-,
und ausgeschaltet werden.

- Owride o) 100% +

Regler zum Einstellen der Bewegungsgeschwindigkeit des
Roboters. Wenn der Regler auf 100 % gestellt ist, wird das
Programm in der eingestellten Geschwindigkeit
abgespielt.

2.2 Berechtigungsstufen

Tab. 1 Berechtigungsstufen
Binzel-Admin/ Customer-Admin Programmer/ Operator/
Super-Admin Programmierer Benutzer
Programm schreiben x x X
Programm kopieren X X x
Programm bearbeiten X X x
Programm |8schen X X X
Programm zur Workorder X X X X
hinzufigen
Programm von der x x x x
Workorder I8schen
Programm abspielen X X X x
<Dry Weld> an- und x x X X
abwadéhlen
Stromquelle auswéhlen X x
Dynamische X
Parameteridentifikation
durchfihren
Werkzeug hinzufiigen x
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2 Produktbeschreibung

Welding Wizard

2.3 LED-Anzeige

Anzeige Teach Pendant

Anzeige LED Roboter

Beschreibung

¥ Waypoint

LED gelb: Modus <Waypoint>

¥ Recorded Path

LED hellblau: Modus <Recorded Path>,

<Home-Position>

LED lila: Modus <Welding - Linear>

LED lila blinkend:
Modus <Welding - Circular>

LED blau blinkend: Roboter betriebsbereit
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Welding Wizard 2 Produktbeschreibung

2.4 Settings-Meni

Das Aufrufen des Menis ist nur in den Berechtigungsstufen <Customer Admin>, <Super Admin> und
<Programmer> mdglich. Die Ansicht des Menis und die Einstellméglichkeiten sind abhéngig von der

jeweiligen Berechtigungsstufe.

Unter <Calibration Wizard> kann der Roboter
kalibriert werden.

Diese Funktion ist ausschlieBlich in der
Berechtigungsstufe <Super Admin> verfiigbar.

Unter <Dynamic Identification> kann die
dynamische Parameteridentifikation durchgefihrt
werden. Die <Dynamic Identification> erméglicht
die Einrichtung der Roboterparameter durch die
Lastermittlung von Schweiflbrenner und
Schlauchpaket.

(R Diese Funktion ist ausschlieBlich in der

Berechtigungsstufe <Super Admin> verfigbar.

Unter <Set up New Tool> kann ein neves Werkzeug
hinzugefiigt werden.

Diese Funktion ist ausschlieBlich in der
Berechtigungsstufe <Super Admin> verfiigbar.

Setup New Tool
Set Up New Tool
Placea new Torch
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2 Produktbeschreibung

Welding Wizard

DE-8

Collision Tuning

Welding Machinery

System Information

Callision Tuning
Tune the sensithity of LARA 8 collsion

Welding Mackinery
Chaose your machine type

ROB 301

sion Sersitvity of

Unter <Collision Tuning> kann die
Kollisionsempfindlichkeit des Roboters eingestellt
werden.

Diese Funktion ist ausschlieBlich in der
Berechtigungsstufe <Super Admin> verfigbar.

Unter <Zero Gravity Tuning> kénnen die Achsen des
Roboters eingestellt werden.

Diese Funktion ist ausschlieBlich in der
Berechtigungsstufe <Super Admin> verfigbar.

Unter <Welding Machinery> kann die
Schweif3stromquelle ausgewdihlt werden:
— iROB 301, 401, 501: Fir Europa

— SKS: Fur USA

Diese Funktion ist ausschlieBlich in den
Berechtigungsstufen <Super Admin> und
<Customer Admin> verfigbar.

Unter <System Information> kénnen verschiedene

System-Informationen abgelesen werden.



Welding Wizard

2 Produktbeschreibung

Language Settings

User Management

Profile Settings

Profile Settings
User Information
Edit th

Profle Settings

Welding Type

Profile Settings

Welding Type

Unter <language Settings> kann die Sprache der
Benutzeroberfldche eingestellt werden.

Diese Funktion ist ausschlieBBlich in den
Berechtigungsstufen <Super Admin> und
<Customer Admin> verfigbar.

Unter <User Management> kénnen Benutzer
hinzugefigt, bearbeitet oder geléscht werden.
Diese Funktion ist ausschlieBlich in den
Berechtigungsstufen <Super Admin> und
<Customer Admin> verfigbar.

Unter <Profile Settings> kann das Passwort gedndert

werden.

Unter <Welding Type> kann der Schweif3-Modus

ausgewdhlt werden. Die Auswahlmaglichkeiten sind

abhdngig von der Wahl der Stromquelle.

— iROB 301, 401, 501:
Es kann zwischen den Modi <Job> und
<Synergy> gewdhlt werden. Im <Job>Modus
kénnen in der Stromquelle gespeicherte Jobs
ausgewdhlt werden. Im <Synergy>-Modus wird
die Schweif’spannung automatisch an den
eingestellten Schweifstrom angepasst.

— SKS:
Es kann ausschlieBlich der Modus <Job> gewdhlt

werden.

Diese Funktion ist ausschlieBBlich in den
Berechtigungsstufen <Super Admin> und
<Customer Admin> verfigbar.
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3 Inbetriebnahme Welding Wizard

3 Inbetriebnahme

A VORSICHT

Verletzungsgefahr durch den Aufenthalt im Arbeitsbereich des Geréts
Im Arbeitsbereich des Geréits besteht die Gefahr von Verletzungen.
> Seien Sie immer darauf vorbereitet, den Not-Aus-Taster zu betdtigen, wihrend der Roboter

eingeschaltet ist.
Halten Sie sich nicht im Arbeitsbereich des Roboters auf, wenn der Roboter eingeschaltet ist.
Achten Sie darauf, dass sich keine anderen Personen im Arbeitsbereich des Roboters aufhalten.

Beachten Sie die Dokumentationsunterlagen aller Systemkomponenten.

v

v

v

Um die Software starten zu k&nnen, miissen folgende Voraussetzungen erfiillt sein:

Alle Systemkomponenten sind ordnungsgemdaf installiert.

Die Robotersteuerung ist am Hauptschalter eingeschaltet.

<E-Stop Reset> an der Robotersteuerung wurde gedriickt und leuchtet.

3.1 Software starten

1 Um die Software zu starten, den On-/Off-Schalter
seitlich am Teach Pendant driicken.

2 Benutzer aus der <User List> auswdhlen.

P o
ABICOR
i3
BoSinE eSS
Login i3
[
£ s
L

3 Passwort eingeben.

D e 4 <log In> wahlen.
ABICOR
BINZEL = P
ROBOTIC SYSTEMS R Akt
Legin L] n-\w:;rm
L Customer-Admin
F——
------ ! Wﬂ‘ﬂ’;\;’l"
|m T operer
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Welding Wizard 3 Inbetriebnahme

Die Benutzeroberflache <Binzel Wizard> &ffnet sich.

5 Um den Roboter einzuschalten, <Robot> wéhlen.

ProductionList Work Order

6 In Popup-Fenster <Yes> wdhlen.
Mm
Doyouwant to tuman the . Nach dem Einschalten des Roboters werden die

Bremsen geldst und ein Klickgerdusch ist hérbar.

No Yes

3.2 Kontrollfunktionen priifen

A VORSICHT

Verletzungsgefahr durch den Aufenthalt im Arbeitsbereich des Geréts
Im Arbeitsbereich des Gerits besteht die Gefahr von Verletzungen.

> Seien Sie immer darauf vorbereitet, den Not-Aus-Taster zu betétigen, wihrend der Roboter
eingeschaltet ist.

v

Halten Sie sich nicht im Arbeitsbereich des Roboters auf, wenn der Roboter eingeschaltet ist.

v

Achten Sie darauf, dass sich keine anderen Personen im Arbeitsbereich des Roboters aufhalten.

v

Beachten Sie die Dokumentationsunterlagen aller Systemkomponenten.

Der Roboter ist mit einer Kollisions- und Reflexfunktion ausgestattet. Fir den sicheren Betrieb des Roboters
im kollaborativen Modus miissen beide Funktionen eingeschaltet sein. Die Kollisionsfunktion sorgt dafir,
dass der Roboter im Falle einer Kollision sofort stoppt. Die Reflexfunktion sorgt dafiir, dass der Roboter bei
einer Kollision sofort stoppt und ein Stiick zuriick springt. Nach einer Kollision wird das Programm
zuriickgesetzt. AnschlieBend muss das Programm neu gestartet werden. Die Kontrollfunktionen k&nnen nur
in den Berechtigungsstufen <Super-Admin> und <Customer-Admin> aufgerufen werden und nur in der
Berechtigungsstufe <Super-Admin> bearbeitet werden.

1 <Controls> wahlen und kontrollieren, ob die

Reflex- und Kollisionsfunktion eingeschaltet sind.

. 2 Wenn eine der beiden Funktionen nicht aktiv ist,
unverziiglich den ABICOR BINZEL Service
kontaktieren.




3 Inbetriebnahme

Welding Wizard

3.3 Sprache einstellen

DE- 12

Robot Specific Settings

S o et parameters o s robot e

Language Settings

Robot Specific Settings

S o et parameters o s robot e

Language Settings

Work Order

Language Settings
Chaose Language

St your preferred sngusge

English

Language Settings
Chaose Language

St your preferred sngusge

1 <Seftings> wahlen.

2 <language Settings> wéihlen.

3 Sprache wdahlen.



Welding Wizard 3 Inbetriebnahme

3.4 Benutzer anlegen

Im Settings-Meni unter dem Meniipunkt <User Management> kénnen neue Benutzer angelegt oder
bestehende Benutzer bearbeitet oder geldscht werden. Das Aufrufen des Menis ist nur in den
Berechtigungsstufen <Customer Admin> oder <Super Admin> mé&glich.

1 <Settings> wdhlen.

Work Order

2 <User Management> wahlen.

Robot Specific Settings
S o et parameters o s robot e User Management
User'sList

Editar

User Management

3 <+ User> wahlen.

Robot Specific Settings
S o et parameters o s robot e User Management
User's i

User Management

4 Felder ausfillen.

User Management

User'sList

User Name *

EmployeelD*

Email Address

Rele

User Management

Password *

‘confirm Password *

Cancel
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3 Inbetriebnahme Welding Wizard

5 Beim Festlegen des Passworts darauf achten, dass
das Passwort mindestens 6 Stellen hat und
bestétigt wird. Entspricht das ausgewdhlte
Passwort den Vorgaben und ist korrekt
eingegeben, ist das ausgegraute <Save> klickbar.

6 <Save> wdhlen.

Nach dem erfolgreichen Speichern wird eine
Bestdtigung angezeigt, dass ein neuer Benutzer
angelegt wurde. Der neue Benutzer kann
anschlieBend beim Login ausgewdihlt und eingeloggt
werden. Im Menii <User Management> kann der
Benutzer geldscht oder die Eingaben bearbeitet

werden.
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Welding Wizard 4 Betrieb

4 Betrieb

A VORSICHT

Verletzungsgefahr durch den Aufenthalt im Arbeitsbereich des Geréats
Im Arbeitsbereich des Gerdits besteht die Gefahr von Verletzungen.

> Seien Sie immer darauf vorbereitet, den Not-Aus-Taster zu betdtigen, wihrend der Roboter
eingeschaltet ist.

v

Halten Sie sich nicht im Arbeitsbereich des Roboters auf, wenn der Roboter eingeschaltet ist.

v

Achten Sie darauf, dass sich keine anderen Personen im Arbeitsbereich des Roboters aufhalten.

v

Beachten Sie die Dokumentationsunterlagen aller Systemkomponenten

4.1 Programm schreiben

Programme kénnen direkt iber den EasyTeach Multifunktionsflansch programmiert werden. Um ein
Programm zu schreiben, muss der Teach-/Automatic-Schalter an der Operator Box auf <Teach> gestellt
werden. Das Schreiben eines Programms ist nur in den Berechtigungsstufen <Customer Admin>,
<Super Admin> oder <Programmer> maglich.

Folgende Informationen werden vor dem Schreiben eines Programms benétigt:
— Informationen zum Schweif3prozess

— Informationen zu der Gasart

— Informationen zum Drahtmaterial und Drahtdurchmesser

— Informationen zum Schweif3material

— Informationen zu den Systemkomponenten

Jedes SchweiBprogramm besteht aus vier wesentlichen Schritten:

1 <Home-Position> programmieren.
Die <Home-Position> definiert den Start- und Endpunkt eines Programms.

2 Aufzeichnungspfade oder Wegpunkte programmieren.
Die Aufzeichnungspfade (<Recorded Path>) und Wegpunkte (<Waypoint>) definieren den
kollisionsfreien Weg des Roboters zum Werkstiick.

3 SchweiBpunkte programmieren.
SchweiBBpunkte kénnen aus Linien- (<Welding - Linear>) oder Kreissegmenten (Welding - Circular)
bestehen und definieren den Schweifvorgang.

4 Aufzeichnungspfade oder Wegpunkte programmieren.
Die Aufzeichnungspfade (<Recorded Path>) und Wegpunkte (<Waypoint>) definieren den
kollisionsfreien Weg des Roboters weg vom Werkstiick in Richtung <Home-Position>.

DE-15




4 Betrieb

Welding Wizard

ProductionList Work Order Cleac 2

Mew Product
Product Information
Complete the following fieids to continue

Customer Name

Order Number

Part Number

Hew Product
Parameters

Complotethe folowing eids 1 continue

Hew Product
Parameters

Completethe folkoning ik o continue

w0022

DE-16

1 <+ Add Product> wahlen.

2 <Produkiname> eingeben (Pflichtfeld) und weitere

Informationen ergénzen (optional).

3 <Next> wdhlen.

4 Parameter auswdhlen und eingeben.

5 Nach unten scrollen und die Liste
vervollsténdigen.

6 Alternativ einen definierten Job aus der Liste
auswdhlen.



Welding Wizard 4 Betrieb

7 <Next> wdhlen.

Amglitue
— 3 | -

Frequency

Welding Parameters.

8 Um die Roboterachse freizuschalten, Taste am

Roboter driicken.

o 9 Optional <Z>am EasyTeach gedriickt halten, um

i o © Roboter noch leichter bewegen zu kénnen.

Press Z toswitch on ZeroG

10 Roboter an gewiinschte <Home-Position>
bewegen.

11 <S> am EasyTeach driicken, um <Home-Position>

zu speichern.

AnschlieBend ist die <Home-Position> gespeichert
und wird in der Ubersicht in der Software angezeigt.

DE-17




4 Betrieb

Welding Wizard

Test1 @z @

12 Um den gewiinschten Bewegungsmodus zu
wdhlen, <M> am EasyTeach driicken.

13 Um einen Bewegungspfad aufzuzeichnen,
<Recorded Path> wahlen.

Bei <Recorded Path> missen mit <S> zwei Positionen
gespeichert werden. Bei der ersten gespeicherten
Position startet die Aufzeichnung der Bewegung und
bei der zweiten gespeicherten Position wird die
Aufzeichnung beendet. Die gespeicherten Punkte
werden in der <Product Creation> angezeigt. Wird
<Recorded Path> ausgewdahlt, wird ein blaver
Balken im Display angezeigt und die LED am
Roboter leuchtet hellblau.

14 Um einen Positionspunkt zu programmieren,
<Waypoint> wéhlen.

Wenn <Waypoint> gewdhlt wird, wird ein gelber
Balken im Display angezeigt und die LED am
Roboter leuchtet gelb. Die gespeicherten Punkte
werden in der <Product Creation> angezeigt.

15 Um einen Schweifbefehl zu programmieren,
<M> am EasyTeach driicken, bis <Welding -
Linear> und ein lila Balken im Display angezeigt
wird. Um <Welding - Circular> zu wéhlen, erneut
die Taste <M> fir mindestens 3 Sekunden
driicken bis <Welding - Circular> im Display
angezeigt wird.

Bei <Welding - Linear> leuchtet die LED am Roboter
lila, bei <Welding - Circular> blinkt die LED lila.

16 Um SchweiB3punkte zu speichern, <S> drijcken.
AnschlieBend werden die Punkte in der <Product

Creation> angezeigt.

Um eine kreisférmige Schweinaht zu
programmieren, mijssen mindestens drei
SchweiBpunkte gespeichert werden. Der Winkel
zwischen den Punkten muss kleiner als 90° sein.
Um den Roboter sicher in die <Home-Position>
zuriickzubringen, sollte nach dem letzten
SchweiBpunkt ein weiterer <Waypoint> oder
<Recorded Path> gespeichert werden.

17 <Save> wdhlen, um Programm zu speichern und
zur <Production List> hinzuzufigen.



Welding Wizard 4 Betrieb

4.2 Programm ausfilhren
Um die erstellten Programme ausfihren zu k&nnen, miissen sie zunéichst von der <Production List> in die
<Work Order> ibernommen werden.

1 Programm in der <Production List> wdhlen.

Production List

Em s 10
O Testz2 s ® D
[0 Home /s 0
O Teaining s 1D

2 <Add To Work Ordner> wdahlen.

Production List

W e Va

-
o

Das Programm wird in der <Work Order>

angezeigt.

3 Schalter an der Operator Box auf <Automatic>

Wiork Order Clear &

stellen.

4 <Start> an der Operator Box driicken.

Testt o ACTIoN [

Wenn <Dry Weld> ausgewdhlt ist, wird das
Programm ohne Aktivierung der Stromquelle
ausgefihrt und es wird nicht geschweift. In die
<Work Ordner> kénnen mehrere Programme
hinzugefigt werden, die nacheinander ausgefihrt
werden k&nnen.

5 Um von <NO ACTION> auf <PLAY> zu wechseln,
drei Punkte wéhlen und Regler verschieben.

Work orer o Wenn sich mehrere Programme in der <Work
" o Order> befinden, kann mit dieser Funktion die
» . p= Startautomatik der einzelnen Programme ein- und
Lol ausgeschaltet werden.

<PLAY>: Programm muss aktiv gestartet werden.
<NO ACTION>: Programm léuft nach dem Start
automatisch ab.
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4 Betrieb Welding Wizard

4.3 Programm bearbeiten

Die erstellten Programme kénnen in der <Production List> bearbeitet werden. Fir die Bearbeitung ist die
Berechtigungsstufe <Customer Admin> oder <Super Admin> notwendig.

1 Um ein bestehendes Programm zu éndern, in der

Product List

entsprechenden Zeile das Stiftsymbol wahlen.

Production List

Der Produkteditor &ffnet sich und einzelne Punkte

O et s |u
kénnen ausgewdhlt werden.
O Testz2 Ll
O Home /s |8 D
O Teaining /|8 D

2 Den zu dndernden Punkt auswdhlen.

Product Editor

Test1 resvit: @) @zwec

w Pe

— 0 | m . © 3 Anderungen vornehmen.
. e @ O <Touch Up>: Wahlen, um Position eines Punktes
° ot : zu verdndern.
& ow @  pessioummeness <Move here>: Wéhlen, um Roboter zum
; ‘9 ausgewdihlten Punkt zu bewegen.
o - <Weaving>: Wahlen, um Pendelbewegung des
® s R— Schweiflbrenners ein- oder auszuschalten.
(] _ I
® P12

4 Um die Anderungen zu speichern, <Update>

widhlen.
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Welding Wizard 4 Betrieb

4.4 Programm léschen

Die erstellten Programme kénnen in der <Production List> geléscht werden. Fir das Léschen ist die
Berechtigungsstufe <Customer Admin> oder <Super Admin> notwendig.

1 Um ein bestehendes Programm zu |&schen, in der
entsprechenden Zeile das Millfonnensymbol

S— wéhlen.
0 Testa 4 (]
O Test22 /’ s}
O Home Va (3]
O Teaining ’ s}

Program name () 5
Delete

Doyouwant todelete the product?

<Yes> wdhlen.

AnschlieBend ist das ausgewdihlte Programm
geléscht.
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4 Betrieb Welding Wizard

4.5 Programm kopieren
Die erstellten Programme kénnen in der <Production List> kopiert werden. Fiir das Kopieren ist die
Berechtigungsstufe <Customer Admin> oder <Super Admin> notwendig.

1 Um ein bestehendes Programm zu kopieren, in

der entsprechenden Zeile das Kopiersymbol

Productontt wdhlen.
O Test /s | D
O Test22 /s ®|D
O Home /s ®|D
O Teaining /s ®| 0D

Program name (%]
. 2 <Product Name> vergeben.
Duplicate
Please enter name of the program 3 <SC]V€> wéihlen.
Copy.

Das kopierte Produkt wird mit einem griinen
Kastchen und Haken in der <Production List>

angezeigt.

Work Order

O ress s ® D -
2 P i

O tesx /s ® 0

O test P ]
W s ® 0

O« ] P ]
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5 Stérungen und deren Behebung

A VORSICHT

Verletzungsgefahr durch den Aufenthalt im Arbeitsbereich des Geréats
Im Arbeitsbereich des Gerdits besteht die Gefahr von Verletzungen.

> Seien Sie immer darauf vorbereitet, den Not-Aus-Taster zu betdtigen, wihrend der Roboter
eingeschaltet ist.

> Halten Sie sich nicht im Arbeitsbereich des Roboters auf, wenn der Roboter eingeschaltet ist.

» Achten Sie darauf, dass sich keine anderen Personen im Arbeitsbereich des Roboters aufhalten.

> Beachten Sie die Dokumentationsunterlagen aller Systemkomponenten

Tab. 2 Stérungen und deren Behebung

Stérung/Fehler Ursache Behebung

Programm ist gestartet, Geschwindigkeit unter Geschwindigkeit unter

Roboter bewegt sich nicht <Override> in Bottom Barist | <Override> durch Bewegen des
auf 0 % gestellt. Reglers erhdhen.

Roboter stoppt Bewegung Kollision = 5.3 Reset nach einer Kollision

durchfihren auf Seite DE-24

<Emergency Stop> ausgeldst. | = 5.4 Reset nach dem Auslésen
des Not-Aus-Tasters
(<Emergency Stop>)
durchfihren auf Seite DE-24

5.1 Fehlermeldungen aufrufen

1 <log> wdhlen.
Die Liste mit Fehlermeldungen wird angezeigt.

5.2 Steuerung zuriicksetzen

Wenn ein Softwareproblem vorliegt, sollte zunéchst die Benutzeroberfléche neu geladen werden. Wenn
das Neuladen der Benutzeroberfléche das Problem nicht behebt, muss ein <Reset Control> durchgefihrt
werden.

1 Roboter-Bezeichnung in der Top Bar wdhlen.
Do you want to reload now? 9 P
2 <Reload> wadhlen.
Die Benutzeroberflache (GUI) ladt neu.
Cancel Reload 3 Circa 2 Minuten warten bis die

Benutzeroberflédche wieder voll sichtbar ist.

4 <PC> wdhlen.

P Off / Reboot - cf f 5 |Pr1CP01pu1p—1Fensier <Reset Control> wdahlen.
startet neu.
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5 Stérungen und deren Behebung Welding Wizard

5.3 Reset nach einer Kollision durchfihren

A VORSICHT

Verletzungsgefahr durch den Aufenthalt im Arbeitsbereich des Geréts

Im Arbeitsbereich des Geréits besteht die Gefahr von Verletzungen.

> Seien Sie immer darauf vorbereitet, den Not-Aus-Taster zu betdtigen, wihrend der Roboter
eingeschaltet ist.

v

Halten Sie sich nicht im Arbeitsbereich des Roboters auf, wenn der Roboter eingeschaltet ist.
Achten Sie darauf, dass sich keine anderen Personen im Arbeitsbereich des Roboters aufhalten.
Beachten Sie die Dokumentationsunterlagen aller Systemkomponenten

v

v

Bei einer Kollision stoppt der Roboter sofort und es wird eine Warnmeldung auf der Benutzeroberfléche
angezeigt. Nach einer Kollision muss die Ursache gepriift werden und ein Reset an der Robotersteuerung
durchgefishrt werden. Nach einem Reset muss das Programm von vorne gestartet werden.

1 Ursache priffen und beseitigen. Fehlermeldungen
werden unter <log> angezeigt.

2 <E-Stop Reset> an der Robotersteuerung driicken.

2023412313264

20234123

0234123131812

2023.41.23.13:29:53

3 <Robot> wdahlen und Roboter einschalten.
Idle

5.4 Reset nach dem Auslésen des Not-Aus-Tasters (<Emergency Stop>) durchfihren

A VORSICHT

Verletzungsgefahr durch den Aufenthalt im Arbeitsbereich des Geréts

Im Arbeitsbereich des Gerdts besteht die Gefahr von Verletzungen.

> Seien Sie immer darauf vorbereitet, den Not-Aus-Taster zu betétigen, wihrend der Roboter
eingeschaltet ist.

v

Halten Sie sich nicht im Arbeitsbereich des Roboters auf, wenn der Roboter eingeschaltet ist.
Achten Sie darauf, dass sich keine anderen Personen im Arbeitsbereich des Roboters aufhalten.
Beachten Sie die Dokumentationsunterlagen aller Systemkomponenten

v

v

Nach dem Auslésen des Not-Aus-Tasters wird eine Fehlermeldung auf der Benutzeroberfldche angezeigt.
Nach dem Ausl&sen muss geprisft werden, ob die Gefahr oder das Problem gel&st ist und ein Reset an der

Robotersteuerung durchgefiihrt werden. Nach einem Reset muss das Programm von vorne gestartet werden.

1 Ursache priifen und beseitigen. Fehlermeldungen
werden unter <log> angezeigt.

2 <E-Stop Reset> an Robotersteuerung driicken.

3 <Robot> wdhlen und Roboter einschalten.
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6 AuBerbetriecbnahme

Die AuBerbetriebnahme setzt sich aus drei Schritten zusammen: dem Ausschalten des Roboters, dem
Herunterfahren der Software und dem Ausschalten des Teach Pendants.

1 <Robot> wdhlen.

<Yes> wdhlen.

Do you want to turn off the power?

Der Roboter wird ausgeschaltet.

; 2
Yes
Idle PC
4

<PowerOff> wahlen.

Der PC wird ausgeschaltet.

5 Ein-/Aus-Taste am Teach Pendant driicken und
Teach Pendant ausschalten.
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Welding Wizard 1 Identification

1 Identification

The Welding Wizard software is used to program a collaborative robot. These operating instructions
exclusively describe the Welding Wizard software and are only valid in conjunction with the documentation
for the collaborative robot and the system components.

1.1 Marking
This product fulfills the requirements that apply to the market to which it has been introduced.

A corresponding marking has been affixed to the product, if required.

1.2 Signs and symbols used

The following signs and symbols are used:

> General instructions.

1 Steps to be carried out in succession.

- Lists.

= Cross-reference symbol indicating detailed, supplementary, or further information.

>

Caption, item description.

1.3 Classification of the warnings

The warnings are divided into four different categories and are indicated prior to potentially dangerous
work steps. The following signal words are used depending on the type of hazard:

A DANGER

Describes an imminent threatening danger. If not avoided, it may cause severe injuries or death.

Describes a potentially dangerous situation. If not avoided, this may result in death or serious injuries.

A CAUTION

Describes a potentially harmful situation. If not avoided, this may result in slight or minor injuries.

NOTICE

Describes the risk of impairing work results, material damage, or irreparable damage to the device or
equipment.




2 Product description

Welding Wizard

2 Product description

2.1 Top and bottom bar

EN-4

Fig. 1 Top and bottom bar

A Top bar J Bottom bar

B <ldle/Active/Emergency Stop> indicator K <Controls> indicator

C <PC> indicator L <Override> indicator

D <Robot> indicator M <Move> indicator

E <Teach/Automatic> indicator N <Show Point> indicator (for the service team only)
F <Simulation/Real> indicator O <Point> indicator (for the service team only)

G <log> indicator P <Save Point> indicator (for the service team only)
H <Info> indicator Q <3D Space> indicator (for the service team only)
I User profile indicator

A B C D

Simulation

Production List

Waork Order

Description

B The indicator color indicates the robot status.
Green <Active>: the robot is in motion.
Blue <Idle>: the robot has stopped and is ready for
operation.
Red <Emergency Stop>: an emergency stop has been
triggered.

C Button for switching off and restarting the PC or resetting
the control system.
<PowerOff>: switch off the PC.
<Reboot>: restart the PC.
<Reset Control>: reset the robot control system without
restarting the PC.

D Button for switching the robot on and off.

E Button for toggling between <Teach> and <Automatic>.
When using the operator box, the toggle process occurs
on the operator box and not in the software user interface.
<Teach>: enables the robot to be manually controlled
during programming.
<Automatic>: activates the transmission of commands from
a PC. In automatic mode, once the process has been
started, the robot performs the programmed program.
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Indicator Description
F Slider for toggling between <Simulation> and <Real>.
Simulation -. 2 Il | <Simulation>: makes it possible to simulate the running
of a program.
<Real>: makes it possible to operate the robot in the
real world.

G Button for displaying log files.

H Button for opening the information center.

| Button for logging in/out of a user profile.

K Button for opening <Controls>. The reflex function,
collision function and HMI on/off button can be switched
on and off.

Controls
L Slider for sefting the robot's movement speed. When the
P e L R | (jicle s sef fo 100%, the program runs at the set speed.

2.2 Authorization levels

Tab. 1 Authorization levels
Binzel Admin/ Customer Admin Programmer Operator
Super Admin
Write program X X X
Copy program X X X
Edit program x x x
Delete program X X X
Add program to the x x x X
work order
Delete program from the X X x x
work order
Run program X X X X
Select and deselect X x x x
<Dry Weld>
Select power source X X
Perform dynamic x
parameter identification
Add tool X
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Welding Wizard

2.3 LED indicator

Teach pendant indicator

Robot LED indicator

Description

¥ Waypoint

LED yellow: <Waypoint> mode

¥ Recorded Path

LED light blue: <Recorded Path> mode,

<Home Position>

LED purple: <Welding - Linear> mode

LED purple, flashing: <Welding - Circular>
mode

LED blue, flashing: robot ready for

operation
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2.4 Settings menu
The menu can only be accessed by users with the authorization levels <Customer Admin>, <Super Admin>
and <Programmer>. The menu view and available settings depend on the authorization level.

The robot can be calibrated under
<Calibration Wizard>.
This function is solely available to users with

the authorization level <Super Admin>.

Dynamic parameter identification can be performed
under <Dynamic Identification>. This makes it
possible for the robot parameters to be configured
through the load determination of the welding torch
and cable assembly.

This function is solely available to users with the

authorization level <Super Admin>.

A new tool can be added under <Set up New Tool>.
This function is solely available to users with the
authorization level <Super Admin>.

Setup New Tool

Set Up New Tool
Placea new Torch

EN-7
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The collision sensitivity of the robot can be set under
<Collision Tuning>.

This function is solely available to users with the
authorization level <Super Admin>.

Callision Tuning
Tune the sensithity of LARA 8 collsion

Collision Tuning

The robot's axes can be set under

<Zero Gravity Tuning>.

This function is solely available to users with the
authorization level <Super Admin>.

The welding power source can be selected under
<Welding Machinery>:

— iROB 301, 401, 501: for Europe

— SKS: for the USA

This function is solely available to users with the
Wttt authorization levels <Super Admin> and
Choese your machine type

<Customer Admin>.

Welding Machinery ROB 301

A range of system information can be read under
<System Information>.

System Information

EN-8
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The user inferface language can be set under
<Language Settings>.

This function is solely available to users with the
authorization levels <Super Admin> and
<Customer Admin>.

Language Settings

Users can be added, edited or deleted under
<User Management>.

This function is solely available to users with the
authorization levels <Super Admin> and
<Customer Admin>.

User Management

Profile Settings

The password can be changed under
<Profile Settings>.

Profile Settings
User Information
Edit theinformation

Profle Settings

The welding mode can be selected under
<Welding Type>. The options available for selection

depend on the choice of power source.

Welding Type
Settings

— iROB 301, 401, 501:
Users can choose between <Job> and
<Synergy> mode. In <Job> mode, jobs stored in
the power source can be selected. In <Synergy>
mode, the welding voltage is automatically
adjusted to the set welding current.

— SKS:
Only <Job> mode can be selected.

Welding Type

This function is solely available to users with the
authorization levels <Super Admin> and
<Customer Admin>.
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3 Commiissioning

Welding Wizard

3 Commissioning

A CAUTION

Risk of injury due to entering the device’s work area

There is a risk of injury in the device's work area.

> Always be ready to press the emergency stop button when the robot is on.
Keep out of the robot’s work area when it is switched on.

Ensure that no-one else is in the robot's work area.

vvyy

Observe the documentation for all system components.

To start the software, the following prerequisites must be met:
— All system components have been duly installed.
— The robot control system has been switched on using the main switch.

— <E-Stop Reset> on the robot control system has been pressed and is illuminated.

3.1 Starting the software

ABICOR

BINZEL=3

b
Login

Signin usiog voue work redenials

ABICOR

BINZEL =

BOBOTIC STSTEMS

Login

1 To start the software, press the on/off button on
the side of the teach pendant.

2 Select the user from the <User List>.

Users List

Basicer
Soperinin
Beasiadrin
Custaner i

Operator.

3 Enter the password.

Users List
e 4 Select <log In>.
Senini
Bone
P——

Proganer

Operator.
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The <Binzel Wizard> user interface opens.

5 Select <Robot> to switch on the robot.

Work Order

6 Select <Yes> in the pop-up window.

Do you want to turn on the power?

Once the robot has been switched on, the brakes
are disengaged and a click sound can be heard.

3.2 Testing the control functions

A CAUTION

Risk of injury due to entering the device’s work area

There is a risk of injury in the device’s work area.

> Always be ready to press the emergency stop button when the robot is on.
> Keep out of the robot's work area when it is switched on.

> Ensure that no-one else is in the robot’s work area.

> Observe the documentation for all system components.

The robot is equipped with a collision function and a reflex function. To safely operate the robot in
collaborative mode, both functions must be activated. The collision function ensures that the robot stops
immediately in the event of a collision. The reflex function ensures that the robot stops immediately in the
event of a collision and jumps back slightly. The program is reset after a collision. It must then be restarted.
The control functions can only be accessed by users with the authorization levels <Super Admin> and
<Customer Admin> and can only be edited by users with the authorization level <Super Admin>.

1 Select <Controls> and check whether the reflex

and collision functions are activated.

2 If either of the two functions is inactive, contact the
ABICOR BINZEL service team immediately.
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Welding Wizard

3.3 Selecting the language

EN-12

Robot Specific Settings

S o et parameters o s robot e

Language Settings

Robot Specific Settings

S o et parameters o s robot e

Language Settings

Work Order

Language Settings
Chaose Language

St your preferred sngusge

English

Language Settings
Chaose Language

St your preferred sngusge

1 Select <Seftings>.

2 Select <Language Settings>.

3 Choose a language.
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3.4 Creating users

New users can be created and existing users can be edited or deleted in the settings menu under

the menu item <User Management>. The menu can only be accessed by users with the authorization levels
<Customer Admin> and <Super Admin>.

1 Select <Seftings>.

Work Order

2 Select <User Management>.

Robot Specific Settings
S o et parameters o s robot e User Management
User'sList

Editar

User Management

3 Select <+ User>.

Robot Specific Settings
S o et parameters o s robot e User Management
User's i

User Management

4 Complete the fields.

User Management

User'sList

User Name *

EmployeelD*

Email Address

Rele

User Management

Password *

‘confirm Password *

Cancel
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5 When setting the password, please ensure that
this contains at least six characters and is
confirmed. If the selected password meets the
requirements and has been entered correctly, the
grayed out <Save> button is activated.

6 Select <Save>.

Once the information has been successfully saved,
a confirmation appears to indicate that a new user
has been created. The new user can subsequently be
selected during the login process and logged in.
The user can be deleted or the entries edited in the
<User Management> menu.

EN-14
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4 Operation

A CAUTION

Risk of injury due to entering the device’s work area
There is a risk of injury in the device's work area.

> Always be ready to press the emergency stop button when the robot is on.
Keep out of the robot’s work area when it is switched on.
Ensure that no-one else is in the robot’s work area.

yvvyy

Observe the documentation for all system components.

4.1 Writing a program
Programs can be directly programmed using the EasyTeach multifunctional flange. To write a program, the
Teach/Automatic switch on the operator box must be set to <Teach>. Programs can only be written by users
with the authorization levels <Customer Admin>, <Super Admin> and <Programmer>.

The following information is needed prior to writing a program:
— Information about the welding process

— Information about the gas type

— Information about the wire material and wire diameter

— Information about the welding material

— Information about the system components

All welding programs consist of four key steps:

1 Programming the <Home Position>.
The <Home Position> defines the start and end point of a program.

2 Programming the recorded paths or waypoints.
The recorded paths (<Recorded Path>) and waypoints (<Waypoint>) define the robot’s collision-free
route to the workpiece.

3 Programming the welding points.
Welding points can consist of linear (<Welding - Linear>) or circular (<Welding - Circular>) segments and

define the welding process.

4 Programming the recorded paths or waypoints.
The recorded paths (<Recorded Path>) and waypoints (<Waypoint>) define the robot’s collision-free
route from the workpiece back toward the <Home Position>.

1 Select <+ Add Product>.

ProductionList Work Order

2 Enter the <Product Name> (mandatory field) and

add further information (optional).

Mew Product
Product Information

Cemplete the following fields to continue

3 Select <Next>.
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4 Operation
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Hew Product

5 Scroll down and complete the list.

Complotethe folowing eids 1 continue

6 Alternatively, select a defined job from the list.

Hew Product

Parameters

Complotethe following fields 1o continue

w00 22

Y

X
[5)
z
v
9]
2
[
n
N

Hew Product

Parameters

Complotethe folowing eids 1 continue

w0022

8 Press the button on the robot to release the robot

axis.
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" ) o 9 Tomove the robot more easily, press and hold the

<Z> button on the EasyTeach (optional).

10 Move the robot to the desired <Home Position>.

11 Press <S> on the EasyTeach to save the <Home
Position>.

The <Home Position> has now been saved and is

displayed in the software overview.

12 Press <M> on the EasyTeach to select the desired

movement mode.

13 To record a movement path, select
<Recorded Path>.

<S> must be pressed to save two positions under
<Recorded Path>. The recording of the movement
starts at the first stored position and ends at

the second stored position. The stored points are
displayed in the <Product Creation> area.

If <Recorded Path> is selected, a blue bar appears
on the display and the LED on the robot turns

light blue.

14 To program a position point, select <Waypoint>.

If <Waypoint> is selected, a yellow bar appears on
the display and the LED on the robot turns yellow.
The stored points are displayed in the

<Product Creation> area.
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Welding Wizard

EN-18

Product reatio [

Test1 @ o6 @
A Home
w P7
@  weiding
®
® ~
w P10

Test1 @ zersc ©

15 To program a welding command, press <M> on
the EasyTeach until <Welding - Linear> and a
purple bar appear on the display. To select
<Welding - Circular>, press the <M> button again
and hold it for at least three seconds until
<Welding - Circular> appears on the display.

In the case of <Welding - Linear>, the LED on the
robot turns solid purple; with <Welding - Circular>,
the LED flashes purple.

16 Press <S> to save welding points. The points are
then displayed in the <Product Creation> area.

To program a circular weld seam, at least three

& welding points have to be saved. The angle between

the points must be less than 90°.
To reliably return the robot to the <Home Position>,
an additional <Waypoint> or <Recorded Path>

should be stored after the final welding point.

17 Select <Save> to save the program and add it fo
the <Production List>.
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4.2 Running a program

To run the created programs, they must first be transferred from the <Production List> to the <Work Order>.

1 Select a program from the <Production List>.

Production List

Em s 10
O Testz2 s ® D
[0 Home /s 0
O Teaining s 1D

2 Select <Add To Work Order>.

Production List

B Ten s/ 50

The program is displayed in the <Work Order>.

3 Set the switch on the operator box to
<Automatic>.

Wiork Order

4 Press <Start> on the operator box.

If <Dry Weld> has been selected, the program is

Testt o ACTIoN [

executed without activating the power source and no
welding occurs. Several programs can be added to
the <Work Order> and run consecutively.

5 To switch from <NO ACTION> to <PLAY>,
select three points and move the slider.

If the <Work Order> features multiple programs,

Wiork Order

" oo this function can be used to enable and disable
. the automatic start of the individual programs.
@re <PLAY>: program must be actively started.

<NO ACTION>: program runs automatically
following the start.
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4.3 Editing a program
The programs created can be edited in the <Production List>. Programs can only be edited by users with the
authorization levels <Customer Admin> and <Super Admin>.

1 To modify an existing program, select the pencil
icon in the applicable row.

Production List

The product editor opens and individual points

O 7en Pl
can be selected.
O Test2z YLl
O Home /| D
O Teaining /s |8 D

2 Select the point to be amended.

Product Editor

Test1 resvit: @) @zwec

i ® | o - © 3 Make your changes.
e e ® @ || ot <Touch Up>: select this option to change the
] position of a point.
. ® <Move here>: select this option to move the robot
; ‘9 5 to the selected point.
o . <Weaving>: select this option to activate or
® 5 0 S disable the oscillation of the welding torch.
—_— 2
o =

4 Select <Update> to save the changes.
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4.4 Deleting a program

The programs created can be deleted in the <Production List>. Programs can only be deleted by users with
the authorization levels <Customer Admin> and <Super Admin>.

1 To delete an existing program, select the bin icon

in the applicable row.

Production List

0 Testa 4 (]
O Testz2 Va [n]
O Home ra D
O Teaining ’ s}

Program name ()
Delete

Doyouy

2 Select <Yes>.

o delete the product?

The selected program is then deleted.
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4.5 Copying a program
The programs created can be copied in the <Production List>. Programs can only be copied by users with
the authorization levels <Customer Admin> and <Super Admin>.

1 To copy an existing program, select the copy icon

in the applicable row.

Production Lis

O Test s ®|D
O Test22 /s WD
0 Home /s ®|D
O Teaining /s ®| 0D

Program name (%] . )

. 2 Enter a name in the <Product Name> field.
Duplicate
Please enter nameof the program 3 Select <Save>.

Copy.

The copied product is displayed in the

<Production List> with a green, ticked checkbox.

Work Order

/s ® 0

O e s ® 0

O tesn s &0
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5 Faults and troubleshooting

5 Faults and troubleshooting

A CAUTION

Risk of injury due to entering the device’s work area
There is a risk of injury in the device's work area.

> Always be ready to press the emergency stop button when the robot is on.

> Keep out of the robot’s work area when it is switched on.

> Ensure that no-one else is in the robot’s work area.

> Observe the documentation for all system components.

Tab. 2

Faults and troubleshooting

Fault/error

Cause

Troubleshooting

Program has started but the
robot is not moving

The speed is set to 0% in the

bottom bar under <Override>.

Move the slider to increase the
speed under <Override>.

Robot stops moving

Collision

= 5.3 Resetting following a
collision on page EN-24

<Emergency Stop> triggered.

= 5.4 Resetting following
emergency stop button
(<Emergency Stop>)

activation on page EN-24

5.1 Accessing error messages

2023.41.23.13:20.55

0234123131812

2023.41.23.13:29:53

5.2 Resetting the control system

1 Select <log>.

The list of error

messages is displayed.

In the event of a software issue, the first step should be to reload the user interface. If this does not resolve
the problem, a <Reset Control> must be performed.

1 Select the robot's name in the top bar.

Do you want to reload now?

2 Select <Reload>.

The user interface (GUI) reloads.
Cancel 3 Wait around 2 minutes until the user interface is

fully visible again.

4 Select <PC>.

5 Select <Reset Control> in the pop-up window.
The PC restarts.

Power Off / Reboot - choose from one:

Reset Control
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5.3 Resetting following a collision

A CAUTION

Risk of injury due to entering the device’s work area
There is a risk of injury in the device's work area.

> Always be ready to press the emergency stop button when the robot is on.
> Keep out of the robot’s work area when it is switched on.

> Ensure that no-one else is in the robot’s work area.

> Observe the documentation for all system components.

In the event of a collision, the robot stops immediately and a warning is displayed on the user interface. After
a collision, the cause must be investigated and the robot control system must be reset. Following a reset, the
program must be restarted from the beginning.

1 Check and eliminate the cause.
Error messages are displayed under <log>.

2 Press <E-Stop Reset> on the robot control system.

3 Select <Robot> and switch on the robot.
Idle

5.4 Resetting following emergency stop button (<Emergency Stop>) activation

A CAUTION

Risk of injury due to entering the device’s work area

There is a risk of injury in the device's work area.

> Always be ready to press the emergency stop button when the robot is on.
Keep out of the robot's work area when it is switched on.

>
» Ensure that no-one else is in the robot’s work area.
>

Observe the documentation for all system components.

If the emergency stop button is activated, an error message is displayed on the user interface. Following the
activation, it is necessary to check whether the risk or problem has been resolved and to reset the robot
control system. Following a reset, the program must be restarted from the beginning.

1 Check and eliminate the cause.
Error messages are displayed under <log>.

2 Press <E-Stop Reset> on the robot control system.

3 Select <Robot> and switch on the robot.
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6 Decommissioning

Decommissioning involves three steps: switching off the robot, shutting down the software and switching off
the teach pendant.

1 Select <Robot>.

2 Select <Yes>.
The robot is switched off.

Do you want to turn off the power?

Yes
'LID 3 Select <PC>.
Idle PC

4 Select <PowerOff>.
The PC is switched off.

Power Off / Reboot - choose from one:

5 Press the on/off button on the teach pendant to
switch it off.
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