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GARANTIE

Die Roboter und die dazugehérigen Optionen werden erst nach strengsten Qualitatskontrollen,
Tests und Prifungen gemald unserer hohen L eistungsstandards an unsere Kunden ausgeliefert.

Treten bel normalem Betrieb, innerhalb von 12 Monaten nach Lieferung, Stérungen auf, leistet
EPSON folgende Garantie:

Ersatzteile
Arbeitszeit vor Ort
Reisekosten und Reisezeit innerhalb der ersten 6 Monate

Davon ausgenommen sind jedoch die folgenden Félle:
1. Schéden oder Fehlfunktionen, verursacht durch falsche Bedienung.
Schéden oder Fehlfunktionen, verursacht durch Demontagen.

Schaden oder Fehlfunktionen, verursacht durch unerlaubte Modifikationen oder
Reparaturen.

4. Schéaden oder Fehlfunktionen, die durch extreme, roboterunabhéngige Ursachen
entstanden sind, wie z.B. Brand- oder Wasserschaden.

Die Garantie beginnt ab Audlieferung, also ab Lager Disseldorf.

Die vorliegenden Garantiebestimmungen gelten jedoch nicht in allen Léndern in vollem Umfang.
Zusétzliche Informationen zum Haftungsumfang erhalten Sie bei Threm SEIKO EPSON Partner,
bei dem Sie das Robotersystem erworben haben.



SERVICE CENTER

Bel Reparaturen, Inspektionen oder Justageeinstellungen nehmen Sie bitte Kontakt zum néchsten
Roboter Service Center auf.

Halten Sie folgende Informationen bereit:
Raoboter Typ,
Seriennummer,
M.Code,
Software Version und
eine Beschreibung des Roboterproblems.

EPSON Deutschland GmbH
Industrial Robots-Division
Zulpicher Stral3e 6
D-40549 Diissel dorf

Tel: 0211 5603-204
Fax: 0211 5603-319

SERVICE CENTER USA

Seiko Instruments Inc USA
Factory Automation Division
2990 West Lomita Blvd
Torrance, CA 90505

Tel: (310) 517-7842
Fax: (310) 517-8158

HERSTELLER

SEIKO EPSON CORPORATION

Robots & FA. Systems Department TEL: 81-266-23-0020
Okaya Plant No. 2 81-266-24-2001
1-16-15, Daiei-cho FAX: 81-266-24-2017

Okaya-shi, Nagano-ken, 394
Japan



| Sicherheitshinweis |

Vor Inbetriebnahme der Roboter Steuerung lesen Sie bitte die folgenden Sicherheitsmal3nahmen aus diesem
und allen weiteren Handblichern. Bewahren Sie diese Handblcher anschlief3end an einem fir alle Betreiber
zuganglichen Ort auf.

¢ WARNUNG

Betreiben Sie den Roboter erst nach vollsténdiger Installation auf einer dafir konstruierten Grundplatte
mit allen erforderlichen Sicherheitsabschrankungen, etc. Eine Inbetriebnahme auf der Transportpal ette,
auch zu Testzwecken, ist nicht zuléssig und extrem geféhrlich!

Stellen Sie sicher, dal’ beim An- oder Abklemmen von Kabelverbindungen zwischen der Eingabekonsole
und der Steuerung der Netzschalter des Gerétes ausgeschaltet und verriegelt ist. Nichtbeachtung fihrt zu
elektrischen, wie auch mechanischen Fehlfunktionen.

Stellen Sie wéhrend des Normal betriebes sicher, dal? nur unterwiesene Personen Zugriff auf die
Eingabekonsole erhalten. Falsche Handhabung oder Bedienung kann zu Fehlfunktionen, Zerstérungen
oder gefahrlichen Unfélen fUhren

Der Aufenthalt im Gefahrenbereich des Roboters st nicht zuldssig!

Benutzen Sie ausschliefdlich Originalzubehdrteile. Dies gilt besonders fur ale sicherheitsrelevanten Teile,
wie Programmierkabel, Programmiersoftware und optional benutzte Handbediengeréte.

Vor Inbetriebnahme des Robotersist die Funktion aller NOT-AUS-Systeme und des E.STOP CANCEL -
Tasters zu prifen. Dieser Taster dient zur kurzzeitigen Uberbriickung des NOT-AUS-Schalters der
TEACH-Schnittstelle. Durch Betétigung dieses Tasters ist es moglich, wéhrend des Roborterbetriebes das
SPEL -Editor-Kabel gegen den Dummystecker auszutauschen, ohne daf3 die Steuerung in den NOT-AUS-
Status umschaltet. Benutzen Sie den Roboter nicht, wenn die E. STOP CANCEL LED leuchtet, nachdem
alle NOT-AUS-Schalter entriegelt und die NOT-AUS-Meldung zuriickgesetzt wurde und somit kein NOT-
AUS-Signal an der Steuerung anliegt. Benutzen Sie den Roboter ebenfalls nicht, wenn die LED nicht
leuchtet, wahrend Sie den E. STOP CANCEL-Taster driicken. Dieses Signal bedeutet, dal3 eine
Fehlfunktion im NOT-AUS-Kreis der vorderen (TEACH) Schnittstelle vorliegt.




¢ Achtung!

Installationshinweise:

1. Andie REMOTE 1-Schnittstelle miissen die hierfiir vorgesehenen Pins mit den Offnern der
Sicherheitsschalter an den Sicherheitsabschrankungen verbunden werden.

2. Verbinden Sie auch die weiteren Sicherheitsschaltkreise mit den entsprechenden Pins der
REMOTE 1-Schnittstelle.

Wenn Sie diese Schaltkreise nicht verdrahten, wird der Roboter nicht arbeiten, da die Steu-
erung direkt in einen Fehlerzustand schaltet.

3. Benutzen Sie nur entsprechend zugel assene Bauelemente.

4. Legen Sie keine schweren Teile auf die Kabel und achten Sie bei der Verlegung darauf, dal3
keine Knicke entstehen. Fehlerhafte Leitungen fihren zu geféhrlichen Fehlfunktionen, die
eine Gefahr sowohl flr Personen, als auch fir die Anlage darstellen.



VORWORT

Dieses Handbuch spezifiziert die grundlegenden Einzelheiten, die zur korrekten Bedienung der Steuerung
benttigt werden. Bitte arbeiten Sie das Handbuch, wie auch die folgenden Handbticher riindlich durch, bevor
Sie die Komponenten benutzen.

HANDBUCHER

Vi

1. Manipulator-Handbuch

Handbuch zum Manipulator. Dieses Handbuch liegt Ihnen vor. Hier wird die Installation und
der Anschluf3 von Peripheriegerdten erlautert.

2. Handbuch zur Robotersteuerung

Handbuch zur Steuerung des Roboters. Dieses Handbuch liegt Ihnen vor. Hier werden
Installation, Schaltereinstellungen, und der Anschlufd an Peripheriegeréte beschrieben.

3. Referenzhandbuch
Handbuch, in dem die Befehle der Roboterprogrammiersprache SPEL 111 beschrieben werden.

4. Wartungshandbuch

Das Handbuch beschreibt das Verfahren zur Wartung des Roboters. Hier werden bspw.
Methoden zur Problembehebung, Reparaturanleitungen, etc. beschrieben.

5. Handbuch zur Bedieneinheit (optional)
Handbuch zur Bedieneinheit. Hier wird die Bedienung beschrieben.

6. Handbuch zum Programmentwicklungs- Tool

In diesem Handbuch zur Programmentwicklung werden die Befehle der
Entwicklungsumgebung und —methoden des SPEL Editor (optional) oder SPEL fur Windows
(optional) beschrieben.

Wir bieten zwei Arten von Software: den SPEL Editor fir MS-DOS und SPEL fir Windows
fur Microsoft Windows. Ferner bieten wir als Option zum SPEL fur Windows: Vision Guide,
das integrierte Roboter Vision System, an.

7. Handbuch zum Handprogrammiergerat

Hier werden die Anwendungsmdglichkeiten des Handprogrammiergerétes (Teaching
Pendant) erléutert, etc.



Alle Rechte vorbehalten. Kein Teil dieses Handbuchs darf in irgendeiner Form (Druck, Fotokopie, Mikrofilm
oder ein anderes Verfahren) ohne die schriftliche Genehmigung der SEIKO EPSON Corporation reproduziert
oder unter Verwendung elektronischer Systeme verarbeitet, vervielfatigt oder verbreitet werden. Im Hinblick
auf die Nutzung der im Handbuch enthaltenen Informationen wird keinerlei Patenthaftung tbernommen.

Das Handbuch wurde mit der gebotenen Sorgfalt erarbeitet, SEIKO EPSON Ubernimmt jedoch keinerlei
Patenthaftung flr etwaige Fehler oder Auslassungen. AulRerdem wird keine Haftung Ubernommen fir Schaden,
die sich durch Verwendung der im Handbuch enthaltenen Informationen ergeben.

Weder SEIKO EPSON Corporation noch ihre Tochtergesellschaften haften gegentiber dem Kéufer dieses
Produkts oder Dritter fir Schaden, Verluste, Kosten oder Ausgaben, die von dem Ké&ufer oder Dritten aufgrund
von Unfall, MiRbrauch des Produkts oder unerlaubter Anderungen, Reparaturen oder Neuerungen verursacht
wurden.

SEIKO EPSON haftet nicht fir Schéden oder Stérungen, die sich durch Einsatz von Optionen oder
Fremdzubehtr ergeben, die keine original EPSON-Produkte sind, oder keine ausdriickliche Zulassung der
Firma SEIKO EPSON als,,EPSON Approved Products* haben.

Warenzeichen
Copyright © 1998 by EPSON Deutschland GmbH, Dusseldorf.
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Verschiedene Kombinationen flr Steuerungseinstellungen und
Spezifikationen

Die verschiedenen Einstellungen und die Spezifikationen der Steuerung variieren in Abhangigkeit von
den Manipulator-Modellen. Stellen Sie sicher, daf3 die Steuerung mit dem Manipulator mit
entsprechendem M.CODE verbunden ist.

Beachten Sie die nachfolgende Tabelle der Spezifikationen und Einstellungen fir jedes Manipulator-

Modell.
Steuerung SRC-320
M odellname auf
Bedienfeld SRC-320 SRC-320 ABS
MPU- | Modifikation der
Platine Platine auf nicht installiert installiert
Absolut-Encoder
ROM Name MPUUas- MPUUax- MPUUar- MPUUas
MPULas MPUL ax- MPULar- MPULas
DSP@as- DSP@ax- DSP@ar- DSP@as-
Jumper Pin XP1 open open open
XP2 open open open
XP3 short open short
XP4 open open open
Treiberleistung Achse #1 200 400 750 400 200 (ABS)
Achse #2 100 200 400 400 100 (ABS)
Achse #3 100 200 100 400 100 (ABS)
Achse #4 50 100 50 50 50 (ABS)
Elektron. Bremseinheit nicht vorhanden vorhande nicht nicht
vorhanden n vorhanden vorhanden
Manipulator | BN Typ
BNA Typ
BNA-CL Typ
BL Typ
BL-CL Typ
XM3000 Serie
RT Serie

] _ Die Steuerungseinstellungen variieren in Abhangigkeit von der Armlange
@ Hinwels oder vom Hub, auch wenn die Manipulatoren vom gleichen Typ sind oder
aus der gleichen Serie stammen.

Die Steuerungseinstellung variieren auch in Abhangigkeit von der Lange des
Stromkabels und des Signalkabels. Stellen Sie sicher, dal? die Steuerung und
der Manipulator mit Kabeln verbunden sind, deren Léngen den Werten auf
dem M.CODE-Etikett entsprechen.

& Hinweis




1. Bezeichnung der Komponenten und deren Funktion

1.1 Frontansicht

2

—

/ 4 | \é> \@
1) Netzschalter
Ein- / Ausschalter der Spannungsversorgung.

2 TEACH (Einrichtmodus) Schnittstelle

RS-232 Stecker zur Verbindung von Programmiergeréten, wie z. B. Personal Computer. Diese
Verbindung wird im Einrichtmodus (TEACH Mode) verwendet. Die Baudrate liegt bei 9600 bps (bits
per second / Bits pro Sekunde). Ist die Schnittstelle nicht durch das Teach-Kabel oder den
Dummystecker abgeschlossen, wird der Roboter in NOT-AUS geschaltet. Deshalb verbinden Sie zum
Betrieb diesen Stecker mit:

TP-320 (optional)

TEACH-Schnittstellenverbinder (Stecker, der bei der Audlieferung auf dem Port steckt)

Kabel fur SPEL Editor oder SPEL fur Windows (optional)

SPEL Editor und SPEL fur Windows sind so entworfen, daf3 Bedienung und
Warnung Programmentwicklung von auf3erhalb der Sicherheitsabschrankung moglich ist.

Benutzen Sie nur Original-Programmierkabel mit Zustimmtaster.




®3)

E. STOP (NOT-AUS) CANCEL-Taster (mit Beleuchtung)

Driicken Sie bitte den E. STOP Cancel-Taster um den Schnittstellenstecker (TEACH Port Connector)
zu wechseln. Diese Vorgehensweise verhindert, dai3 die Steuerung in einen NOT-AUS-Zustand
schaltet, da der Taster den NOT-AUS-Schaltkreis der TEA CH-Schnittstelle Uberbriickt.

Esist gefahrlich den Roboter zu benutzen, wenn folgende Symptome auftreten:
" DieE. STOP CANCEL LED leuchtet, nachdem alle NOT-AUS-Schalter

AUS-Signal an der Steuerung anliegen sollte.

entriegelt und die NOT-AUS-Meldung quittiert wurde und somit kein NOT-
A Warnung

Die LED leuchtet nicht bei betétigtem E. STOP CANCEL-Taster. Dieses
Signal bedeutet, dal3 der E. STOP-Schalter im SPEL-Editor-Kabel eine
Fehlfunktion hat.

(4)

()

(6)

PRG. No. LED

Diese 2-ziffrige 7-Segment-L euchtdiodenanzeige zeigt im Normalbetrieb die Programmnummer an.
Nach einem aufgetretenen Fehler zeigen diese Segmente langsam alternierend die folgenden
Informationen an.

Nummer der gestdrten Achse Erste Ziffer (Achse 0-4)*
Tasknummer, in der die Stérung auftrat Zwei Ziffern (Task 0-15)
*0 bedeutet, dal? der Fehler nicht auf eine Achse zurtickzufihren ist.

LINE NO. / STATUS LED

Waéhrend der Programmausfiihrung wird die momentan ausgef iihrte Programmzeilennummer
dargestellt. Bei Auftreten eines Fehlers wird die Fehlernummer angezeigt.

Leuchtdiodenanzeige
Die LEDs zeigen folgende Informationen an:

Symbol Bedeutung Funktion

E. STOP NOT-AUS Leuchtet bei NOT-AUS

Leuchtet, wenn die

SAFE GUARD | Sicherheitsabschrankung Sicherheitsabschrankung geoffnet
Ist

TEACH Einrichtmodus Leuchtet im Einrichtmodus

AUTO Automatik Leuchtet im Automatikbetrieb

S. ERR System Error (Systemfehler) Leuchtet bei Systemstérung




(7) Halteschrauben der Frontblende

Zur Wartung und Reinigung des Staubfilters muR’ die Frontblende ggf. demontiert werden. Hierzu
kann nach dem L ésen der Schrauben die Frontblende abgenommen werden.

An der Frontplatte sind Stromversorgungsleitungen fir das Display
dACHTUNG! und den Lifter befestigt. Nehmen Sie also die Frontblende
vorsichtig ab, damit keine Leitungen abreilen.

(8) Montagehalterung

Diese Halterung ist furr die Befestigung der Robotersteuerung vorgesehen. Benutzen Sie bitte diese
Halterung zur Montage der Steuerung an einem geeigneten Platz.

Die Montagehalterung kann ohne zusétzliche Unterstiitzung die

|
dACHTUNG! Steuerung nicht alleine halten.




1.2 Ruckansicht
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Stromversorgungskabel

Stromversorgungskabel fur die Steuerung zum Anschlufd an eine 230 Volt Spannungsversorgung. Es
beinhaltet zwei Stromleitungen (braun, blau) und ein Erdungskabel (griin/gelb).

PSU Einschub
Netzteil zur Spannungsversorgung des Roboter und dessen Peripherie (Ein - Ausgange).

REMOTE

Dieser Standardeinschub besitzt mehrere Schnittstellen;: REMOTEL & 2 sowie zwel RS-232C
(#20/#21) Schnittstellen.

REMOTE 1

Stecker zum Anschlul3 der Stromkreise fir die Sicherheitsabschrankung und den externen NOT-AUS
Kreis. Das Signal der Sicherheitsabschrankung stoppt das Programm und schaltet die Steuerung in
den ,,Low Power“-Modus. Der Stecker wird unbeschaltet mitgeliefert.

REMOTE 2

Dieser Stecker ist speziell fur die optionale Bedieneinheit OPU-300/0OPU-320 ausgefiihrt. Er kannim
AUTO-Modus eingesetzt werden. Wenn Sie das OPU-300/OPU-320 nicht nutzen, so miissen Sie den

NOT-AUS-Kreis mit Hilfe des mitgelieferten Steckers briicken. Weiterhin muf3 an diesem Stecker ein
Modusschalter fur die Betriebsart AUTO / TEACH angeschlossen werden.



(6)

(7)

(8)

(9)

(10)

(11)

(12)

(13)

(14)

RS-232C (#20/#21)

RS-232C-Stecker fir die serielle Schnittstelle. Die serielle Schnittstelle kann zur Kommunikation
zwischen Roboter und Peripheriegerdten oder zu anderen Robotern genutzt werden

M/C Signal

Verbinden Sie diesen Stecker mittels mitgelieferten Kabel mit der Robotermechanik (Manipulator).
Uber diese Verbindung werden die zur Steuerung benétigten Signale tbertragen.

M/C POWER

Stecker zur Spannungsversorgung der Antriebsmotoren. Verbinden Sie den Stecker mit dem
mitgelieferten Spannungsversorgungskabel des Manipulators.

E/A-1

50-poliger D-SUB Ein-/Ausgangs-Stecker. (16 Eingénge und 16 Ausgange). Die Ein- und Ausgénge
sind zum Betrieb mit 24 Volt DC ausgel egt.

Optionale Einschibe

Sieben Steckplétze in denen zusétzliche E/A-, RS 232C- oder Ansteuerungskarten fir Zusatzachsen
eingesteckt werden kdnnen. Jeder Steckplatz kann beliebig genutzt werden.

PE (F-GND) Anschluf?

Anschlul? fir alle Erdverbindungen (zentraler Erdanschlufd). Bitte verwenden Sie diesen Anschlul3,
wenn Sie andere Erdverbindungen von der gleichen Stromversorgung nutzen.

M. CODE Beschriftung

Auf diesem Schild ist der M.CODE (matching code) aufgedruckt. Der Manipulator besitzt ebenfalls
einen solchen Aufkleber. Stellen Sie sicher, dal’ der M.CODE des Manipulator mit dem M.CODE der
Steuerung Ubereinstimmt!

Seriennummer-Beschriftung

MT Beschriftung

Wenn die Steuerung mit einem solchen Aufkleber ausgestattet ist, so sind hier Angaben tiber spezielle
Spezifikationen festgehalten. Diese Roboter haben spezielle Wartungsvorschriften, die Uber die
Standardwartung hinausreichen. N&here Informationen erhalten Sie bei IThrem néchsten Service
Center.

Stellen Sie sicher, dal3 der M.CODE zwischen Manipulator und Steuerung
korrespondiert.

In der Steuerung sind manipulatorspezifische Daten abgelegt, bspw. welcher
Manipulator (H454BN, H554BN, H654BN oder XM3000) an der Steuerung

Informationen finden Sie im Handbuch ,, Befehlstibersicht SPEL 111“ unter

betrieben wird. Zusétzlich sind in der Steuerung Offsetwerte gespeichert. Néhere
A Warnung

MCORG.

Die Steuerungseinstellungen variieren auch abhangig von der Lange des
Stromkabels und des Signalkabels. Stellen Sie sicher, dal? die Steuerung und der
Manipulator mit Kabeln verbunden sind, deren Langen den Werten der
M.CODE-Beschriftung entsprechen.




1.3 Innerer Aufbau der Steuerung

Der innere Aufbau der Steuerung nach Demontage der Frontblende wird im Bild unten dargestellt.

Bitte nehmen Sie die Frontblende vorsichtig ab und achten Sie auf die Kabelverbindungen zur
Anzeigeeinheit und zum L Ufter.
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(2)

®3)

(4)

(5)

(6)

(7)
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MPU-Platine und Befestigungsschiene

Diese Platine beinhaltet die CPU und bildet damit den Kern der Steuerung. Die Steuerung kontrolliert
das Zusammenspiel der verschiedenen Komponenten und fuhrt Programme aus. Auf der MPU-Platine
befinden sich zwei DIP-Schalter mit der Bezeichnung SD1 und SD2.

Die MPU-Platine und deren Halterung bilden eine Einheit, die nicht demontiert werden sollte. Die
Platine wird durch die Schrauben der Halterung fixiert. Sie kénnen die Platine herausziehen, nachdem
Sie die beiden Befestigungsschrauben am Halter vollstandig gel6st haben.

Befestigungsschrauben der MPU-Platine

Diese Schrauben fixieren die MPU-Platine im Gehduse. L ésen Sie die Schrauben zum Herausnehmen
der MPU-Einheit. Ziehen Sie danach an der Befestigungsschiene die MPU-Platine heraus. Achten Sie
jedoch darauf, dal3 Sie nicht an den Schrauben ziehen, da diese nur mittels Kunststoffscheiben gegen
das Herausfallen gesichert sind.

Abdeckung
Die Sicherheitsabdeckung verhindert das Eindringen von Gegensténden ins Innere der Steuerung.

AC Servo Treiber

Einheit zur Steuerung von Motoren. Jeder Treiber steuert einen Motor an. Die Servotreiber haben
unterschiedliche L eistungsabgaben. Vertauschen Sie die Servotreiber nicht!

Spannungsversorgung der Motoren

Beinhaltet die Spannungsversorgung fir die Servosteuerung und Servomotoren, sowie fir die
dynamische Bremse.

Ventilator

Der Ventilator zur Kuhlung befindet sich auf der Riickseite der Frontblende. Reinigen Sie den
Ventilatorfilter regelméldig in Abhéngigkeit der Umgebungsbedingungen, um eine ausreichende
Zufuhr von Kahlluft zu gewdahrleisten.

Bedieneinheit — TEACH-Anschlul3

Die Platine fir den TEACH Anschlu® und die LED Anzeige befindet sich auf der Riickseite der
Frontblende.



1.4 Sicherheitsmerkmale

Die Sicherheitsmerkmale mit denen der Roboter ausgestattet ist, dienen zu seinem Schutz und zum
Schutz der Peripheriegerédte. Zur Gewahrleistung der Sicherheit ist es sehr wichtig, die
Wartungskontrollen, wie in dem Wartungshandbuch beschrieben, durchzufiihren und den Roboter
korrekt zu verwenden. Der Roboter ist ausgestattet mit den folgenden Sicherheitsmerkmalen. Wenn
diese Funktionen nicht ordnungsgemafd ablaufen, ziehen Sie bitte das Kapitel 2 ,, Problembehebung”
im Wartungshandbuch zur Rate und beseitigen Sie die Fehlerursache.

NOT-AUS-Schalter
Das optionale PC-Kabdl (fir den SPEL Editor oder SPEL fir Windows), OPU-300/0OPU-320 und TP-
320 sind mit NOT-AUS-Schaltern versehen. Der REMOTEL-Stecker der Steuerung verfigt Uber einen
NOT-AUS-Eingang, an dem ein externer NOT-AUS-Schalter angebracht werden kann. Diese NOT-
AUS-Eingange sind direkt mit dem Relais fir die dynamische Bremse verbunden. Driicken des NOT-
AUS-Schalters unterbricht die Stromzufuhr des Motors und hélt den Roboter an.

Zeitweiliger STOP ausgel6st von der Sicherheitsabschrankung
Der Roboter wird augenblicklich angehalten, wenn Sie die Sicherheitsabschrankung 6ffnen oder
schlief3en. Stellen Sie sicher, dal? der Schalter der Sicherheitsabschrankung mit dem REMOTEL1-
Stecker der Steuerung verbunden ist.

.Low Power“-Modus
Dieser Modus reduziert die Motorleistung. Der Roboter schaltet automatisch in den,, Low Power*-
Modus und arbeitet in einer kontrollierten, langsameren Geschwindigkeit, wenn er sich im TEACH-
Modus befindet. Im TEACH-Modus (Einrichtmodus) kann der Roboter programmiert und andere
Operationen kénnen verrichtet werden. Wird die Sicherheitsabschrankung getffnet, wahrend der
Roboter im AUTO-Modusiist, wird er zeitweilig angehalten und in den ,, Low Power"-Modus gesetzt.

Zustimm-Taster (Enable Switch)

Das optionale Teach-Kabel ist ausgestattet mit einem Zustimmtaster (Enable Switch). Sind die
Sicherheitsabschrankung und der Enable-Schalter gleichzeitig gedffnet, bleibt der Roboter stehen,
damit die Einrichtoperationen sicher ausgefihrt werden kénnen.

Modusschalter mit Schlussel
Die Bedieneinheit ist ausgestattet mit einem Modusschalter, der nur mit einem Schltissel bedient
werden kann. Das Entfernen des Schliissels wahrend der Roboter im TEACH-Modus ist, bewahrt den
Roboter vor dem Umschalten in den AUTO-Modus, damit die Lernoperationen sicher ausgefuhrt
werden kénnen. (Siehe auch Bedienungsanleitung)

Dynamische Bremse
Der dynamische Bremskreislauf enthélt ein Relais, welches die Schaltung der Motorleitung steuert,
um einen motorseitigen Kurzschluf3 zu erzeugen oder um den AC Servo-Treiber zu verbinden. Wenn
der NOT-AUS-Schalter gedrickt ist oder, wenn eine der folgenden Fehlfunktionen auftritt, wird die
dynamische Bremse aktiviert und der Motor angehalten.

Uberhitzung
Ein Thermostat innerhalb der Steuerung entdeckt Uberhitzung (Siehe Problembehebung im
Wartungshandbuch)

Encoder Unterbrechung
Unterbrechung des Signalkabels zwischen Motor-Encoder und Steuerung.

11
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Uberlastung
Entdeckt Stréme, die die Kapazitét des Motors Uberschreiten.

UnregelmaRiges Drehmoment
Entdeckt UnregelméalZigkeiten in der Motorleistung

UnregelméaRige Geschwindigkeit
Entdeckt Unregelmaliigkeiten in der Geschwindigkeit

Servo-Uberlauf

Entdeckt einen Unterschied zwischen der Bezugsposition und der aktuellen Position des
Manipulators.

Motorblockierung
Entdeckt Aussetzen des Motors bei der Reaktion auf Bewegungsbefehle.

UnregelmaRige Steuerungs-Stromzufuhr
Entdeckt Spannungsunregelméafiigkeit bei der Stromzufuhr +5V, £12V und +24 V.

UnregelmaRige Primarspannung
Entdeckt fallende Spannung (AC 200V) an der Hauptstromzufuhr des Motors.

UnregelméaRige CPU

Systemuiberwachung mit Zeitschalter entdeckt unregelmétige CPU . Das Kontrollsystem der CPU
und das Motorkontrollsystem der CPU Uberwachen sich gegenseitig.

UnregelmalRigkeiten im Speicher
Prufsummenfehler in Speicher entdeckt.



2. Installation
2.1 Verpackungsinhalt

Die Steuerung wiegt 24 Kilogramm. Wahlen Sie zum Schutz | hrer Gesundheit ein
geeignetes Transportmittel und tragen die Steuerung niemals alleine. Die beiden

dACHTUNG! Bige auf der Vorderseite der Steuerung dienen ausschliefdlich zum Verschieben
der Steuerung innerhalb des Steuerschrankes. Es sind keine Tragebiigel! Uben Sie
keinen Druck auf die Frontplatte aus!

SRC-320 Hauptmodul 1 Modul
50-poliger D-SUB Ein-/Ausgangs-Stecker + Gehause mit 1 Set
Befestigungsklammer

REMOTE 1-Stecker 1Set
REMOTE 2-Stecker 1Set
Dummystecker (fir die TEACH-Schnittstelle) 1 Stuck
Jumper 5 Stiick

13



2.2 Umgebungsbedingungen wahrend des Betriebes
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Um die Funktion der SRC-320-Steuerung zu gewdhrleisten, ist es notwendig folgende
Umgebungsbedingungen einzuhalten:

Umgebungstemperatur

5 - 40 °C mit geringer Temperaturschwankung

Luftfeuchtigkeit in der Umgebung

10-80% (nicht kondensierend)

Spannungsspitzen

Kleiner 1 kV (1ps) zwischen Aulenleiter und Erde

Statisches Feld

Kleiner 6 kV (Prinzip der Kondensatorentladung)

Spannungsimpulse (Eingang)

10 ms maximal

Umgebungsbedingungen

Installation nur im Gebaude!

Beim Einbau achten Sie auf ausreichende Zu- und Abfuhr der
K Uhlluft.

Vermeiden Sie direkte Sonneneinstrahlung.

Setzen Sie die Steuerung weder Staub, Ol, salzhaltiger Luft,
noch Metallspanen, Metallpuder, oder Metallabrieb aus.

Brennbare Teile, Gase oder dtzende L dsungsmittel dirfen
nicht in die Néhe der Steuerung gelangen.

Schiitzen Sie die Steuerung vor Nésse, elektrischer
Storstrahlung, StoRen oder Vibrationen.

Wenn es sich nicht vermeiden 183t die Steuerung in einer
Umgebung aufzustellen, die nicht den 0. g. Bedingungen
entspricht, achten Sie auf eine angemessene Umgebung. Z. B.:
schiitzen Sie die Steuerung mit einem Gehause, das eine
Klimaanlage enthélt.

Einbau

Stellen Sie die Steuerung mindestens 100 mm tber dem Boden
auf. Der Staub in Bodenhohe wird durch den Ventilator angesaugt
und verschliefdt das Filtervlies vorzeitig.

Platz

Halten Sie 50 mm an jeder Seite der Steuerung frei. Es muf3
genugend Platz vorhanden sein, um die ganze Steuerung nach
aul3en ziehen zu kdnnen. Auch auf der Riickseite muf3 gentigend
Platz vorhanden sein, damit man z. B. Kabel anschlief3en und
Platinen einbauen kann.

Sonstiges

Die Steuerung muf3 immer auf Ihren Kunststoffiilien stehen, ega
ob diese senkrecht oder waagerecht betrieben wird.




2.3 Vertikale Installation

Die normale Einbaulage der Steuerung ist horizontal. Sollte ein vertikaler Einbau erforderlich sein,
gehen Sie wiefolgt vor:

D)

2

3

(4)

(5)

Die rechte Seitenwand zeigt nach Installation in Richtung Boden. Nutzen Sie die rechte Seite d's
neuen Boden.

Nehmen Sie bitte die vier Flf3e am Originalboden ab.
Vorgehensweise:
Stecken Sie einen schmalen Schraubendreher zwischen den Fuf3 und den Fixierdorn im Fuf3.

Hebeln Sie die Dorne vorsichtig aus den FiiRen heraus. Die Fuf3e kénnen nun aus den
Bohrungen gezogen werden.

Setzen Sie die demontierten FiRe in die vier dafiir vorgesehenen Ldcher, auf der rechten
Seitenwand des Gehauses ein (siehe Bild unten). Wenn der rechte, seitliche Befestigungswinkel
stren sollte, so schrauben Sie diesen ab.

Die nun oben befindliche Gehauseseite (Beim horizontalen Einbau ist das die linke Seite) ist mit
zwei Bohrungen ausgestattet. Dichten Sie die Bohrungen so ab, dal3 ein Eindringen von
Fremdkorpern oder Wasser in die Steuerung ausgeschlossen ist.

In vertikaler Lage steht die Steuerung instabil. Nutzen Sie deshalb den Befestigungswinkel, um ein
Umkippen zu vermeiden.

Montagehalterung

=l o J

Die Montagehalterung kann . . .

nach Lésen und Entlemen  Rechte Seitenansicht FuRe (4)
dieser 4 Schrauben entfernt

werden.

Ful3bohrungen (4)
/

o o) Stellen Sie die
Benutzung der

, ; l
Vertikale Ausrichtung Fufe sicher!

15



2.4 Spannungsversorgung
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Spannungsspezifikationen
Stellen Sie sicher, dal? Ihre Spannungsguelle folgende Spezifikationen erfillt.

Spannung AC 200-230 £ 10 %
Phase Einphasig
Frequenz 50/60Hz

Leistungsauf-

Die Steuerung nimmt maximal 200 Watt auf, jedoch hangt der

nahme Verbrauch auch von den Manipulatormotoren ab. Die L eistungsangaben
des Manipulator finden Sieim Handbuch zum Manipulator. Setzen Sie
die folgende Formel zur Berechnung der Gesamtleistungsaufnahme ein:
Gesamtleistung = 200W + Gesamtleistung d. Manipulators* 1,5
Stromspitzen: | Einschaltspitze liegt bei ca. 130A (1 msec)

Einschaltspitze des Motors liegt bei ca. 90A (5 msec)

Stromverlust

Typisch sind hier 3mA

Netzfilter

Glltige Audlastung: 10 A Empfindlichkeit: 15 mA

Erdung

Stellen Sie hitte sicher, dal3 die Spannungsquelle mit Erdpotential
ausgestattet ist.

Bei Einschleifung eines Netzfiltersin den AC-Stromkreis, stellen Sie sicher, dal3
dieser keine Oberwellen >10 kHz induziert (invertierender Typ).

Wenn Sie einen Stromkreisunterbrecher installieren, wahlen Sie einen, der o. g.
Stromspitzen aushélt.

dACHTUNG!

Netzstecker der Steuerung

dHINWEIS In Europawird die Steuerung ohne Stecker ausgeliefert.
Beim Festanschlul der Steuerung schalten Sie bitte vor Beginn der Arbeiten
den Anschlul? spannungsfrei! Bitte beachten Sie die Sicherheitsvorschriften
(Reparaturschalter/Sicherheitsschalter) der Berufsgenossenschaft bzw. der EN
dACHTUNG!

und des VDE.

Stellen Sie sicher, dal? die Erdungsader (Gelb/Griin) des AC Stromkabels am
Stecker angeschlossen ist,

Spezifikationen fir das Netzkabel der Steuerung:

Artikel Spezifikationen
_ ) Bestehend aus: 41 Einzeladern a 0,26 mm (AWGH#14)
Einzelleiter ) .
AuRendurchmesser | 1,9 mm sind typisch
Farbe Braun, blau, (L1/ N), gelb/griin (Erde)
Isolation Aulendurchmesser | 3,5 mm sind typisch
UL style no. 1015
Verdrillung Verdrillungsstarke | 70 %
) Farbe Schwarz
I solationshille -
AuRendurchmesser | 10,5 mm typisch




| Kabellange 35m

2.5 Kabelverb

indungen

Um eine einwandfrei Funktion des Roboters zu gewéhrleisten, ist eswichtig, die Leitungen wieim Bild
unten angegeben anzuschlieflen.

Stellen Sie sicher, dal3 die Spannungsversorgung ausgeschaltet ist und der
dACHTUNG! Netzschalter verriegelt ist, bevor Sie Leitungen anschlief3en oder abklemmen.
Beachten Sie die einschlégigen Sicherheitsvorschriften
Prifen Sie vor der Installation, daf3 der M.CODE der Steuerung mit dem M.CODE
des Manipulators tbereinstimmt. Den M.CODE finden Sie auf dem gelben
dVORSICHT! Aufkleber auf der Riickseite des Manipulators, wie auch auf der Riickseite der
© Steuerung. Stellen Sie sicher, dal3 die Lange des Stromversorgungskabel, wie auch
des Signalkabel mit der angegebenen Lange auf dem gelben Aufkleber
Ubereinstimmt.
Spannungs- 1l [l @ Stromkabel
versorgung ( ,

éz(: @ Signalleitung . Manipulator

@ REMOTEI . .
< » Sicherheitsabschrankung, etc.

| Bedieneinheit
> OPU-300 (Option)
oder REMOTE2-Stecker

[l @ REMOTE2

!

~ (® PE-Frde

Steuerung »Erde

S ® TEACH- M Programmiergerit (PC)
1 Schnittstelle . yy ©der TP-320 (Option)
oder Teach-Port-Stecker

pr @ E/A-1 (REMOTES) »Einginge/ Ausginge

[l ® SRS232-C #20#21  Peripheriegeriite,
< " Hostcomputer, etc.

17



(1)

(2)

®3)

(4)

(5)

(6)
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Spannungsversorgung zwischen Steuerung und Manipulator (M/C-POWER)
Das Kabel ist an beiden Enden mit einem 17-poligen runden Stecker bzw. einer 17-poligen runden
Buchse versehen. Achten Sie darauf Stecker und Buchsenseite des Kabels nicht zu vertauschen.

Zum Verriegeln drehen Sie den Bajonettverschiul? des Steckers bzw. der Buchse im Uhrzeigersinn bis
Sie ein Einrasten horen.

Signalkabel zwischen Steuerung und Manipulator (M/C-Signal)

Dieses Kabel besitzt an beiden Enden rechteckige 68-polige Stecker (Mini-Centronics).

Verbinden Sie die Buchsen M/C-SIGNAL des Manipulators und der Steuerung mit diesem
Signalkabel. Sichern Sie die beiden Stecker mit den hierfir vorgesehenen Halteschrauben.

Anschlul® Schalter der Sicherheitsabschrankung (REMOTE 1)

Anschluf? fiir den Schalter der Sicherheitsabschrankung und der externen NOT-AUS-Kette. Errichten
Sie eine Sicherheitsumzaunung um den Robotergefahrenbereich. Verbinden Sie den Schalter der
Sicherheitsabschrankung mit dem Sicherheitsabschrankungs-Eingang (safety door) des REMOTE 1-
Steckers. Am Sicherheitsschalter muR ein Offnerkontakt (normaly closed) angeschlossen werden. Die
Steuerung wird in den PAUSE-Modus geschaltet, wenn die Verbindung zwischen dem Schalter
Sicherheitsabschrankung und dem Eingang REMOTE 1 (safety door) nicht verdrahtet wurde. Mehr
Details zu dieser Schnittstelle finden Sieim Kapitel 4.

REMOTE 2
Verbinden Sie die optional erhéltliche OPU-300/0PU-320 mit dem REMOTE 2-Stecker. Im
Handbuch zur OPU-300/OPU-320 finden Sie weiterfiihrende | nformationen.

Wenn Sie die OPU-300/0OPU-320 nicht benutzen, kann an dieser Schnittstelle ein NOT-AUS-
Stromkreis angeschlossen werden. Stellen Sie sicher, dal? die entsprechenden Kontakte tGberbriickt
sind, wenn Sie keine NOT-AUS-Kette anschlief3en wollen. Die Steuerung schaltet in den NOT-AUS-
Modus, wenn diese Briicke nicht erstellt wurde. Der Roboter kann in diesem Modus keine
Bewegungen ausfuhren. Details betreffend der Handlungsweise bei ,, Nicht-Benutzung der OPU-
300/0OPU-320" finden Sieim Kapitel 5.

PE-Anschlul3 (Zentrale Erdung)

Der PE-Anschluf3 dient zur Verbindung mit Masse (Zentralerde). Wir empfehlen die PE-V erbindung
bei mehreren Roboter einer Anlage oder, wenn andere Steuerungen in der gleichen Anlage arbeiten als
Hintereinanderschaltung. Benutzen Sie Verbindungsleitungen, deren Querschnitt grof3er oder gleich
dem Querschnitt der PE-Leitung des AWG#16-Anschlul3kabels der Steuerung ist.

TEACH Port (Einrichtmodus Anschluf3)

Verbinden Sie die TEACH-Schnittstelle mit einem der folgenden Geréte.
Programmierkabel (optional fur SPEL Editor oder SPEL fir Windows)
Handprogrammiergerét TP-320 (optional)

AbschluRstecker (Dummy Stecker) fir die TEACH-Schnittstelle

Ist die Schnittstelle mit keiner der oben genannten Komponenten abgeschlossen, schaltet der Roboter
in den NOT-AUS-Modus und wird keine Bewegungen ausfihren kénnen.

dACHTUNG! Verletzungsgefahr. Bei Kabeln mit Zustimmtaster bewegt der Roboter sich im

Benutzen Sie kein Programmierkabel, daf3 nicht Uber einen Zustimmtaster verfugt,
da dies zu gefahrlichen Funktionen fiihren kann. Fir Personen, die sich wéhrend
des Einrichtens im Operationsbereich des Roboter befinden, besteht dann

TEACH-Modus nur solange der Zustimmtaster gedriickt ist. Sofort nach Loslassen
des Tasters, bleibt der Roboter stehen. Lesen Sie hierzu auch die einschlégigen
Sicherheitsvorschriften.




(7)  E/A-1

Falls Sie Ein- und Ausgéange an Peripheriegeréten (Ventile, Sensoren) steuern wollen, so kénnen Sie
diese Geréte an die E/A-Schnittstelle anschlief3en. Details hinsichtlich der E/A-Schnittstellen finden
Siein Kapitel 6. Uber den REMOTE 3-Stecker finden Sie weiterfiihrende Informationen im Kapitel 7
E/A REMOTE Einstellungen (REMOTE 3).

(8)  RS-232C (#20/#21)

Diese Schnittstellen dienen zur Kommunikation zwischen Gerdten mit der RS-232C-Schnittstelle.
Né&here Details finden Sie im Kapitel 8. RS-232C.
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2.6 Elektromagnetische Stérungen
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Beachten Sie folgende Punkte bei der Verdrahtung des Robotersystems.

Erden Sie das System nach den Vorschriften der EN bzw. der VDE.

Achten Sie darauf, dal3 die Spannungsversorgung fur das Robotersystem keine hochfrequenten
Signalanteile enthdlt. Dies gilt fir die Versorgungsspannung der Steuerung wie auch fir die
Spannungsversorgung der E/A-Schnittstellenkarten.

Falls Sie die Steuerung und einen Einphasenmotor am gleichen Netzkabel anschlief3en, so sollte der
Motor an einer anderen Phase angeschl ossen werden.

Verwenden Sie verdrillte (twisted pair) Leitungen zum Anschlul® der Motoren.

Verlegen Sie die AC-Spannungsleitungen und die DC-Spannungsleitungen nicht im gleichen
Kabelkanal. Der Abstand zwischen AC-Spannungsleitungen und DC-Spannungsleitungen muf3
mindestens 200 mm betragen. Separieren Sie die AC-Spannungsversorgung der Motoren, sowie die
Spannungsversorgung der Steuerung mindestens 200 mm von den Sensorleitungen, die mit der E/A-
Schnittstelle verbunden sind. Das folgende Bild zeigt wie unterschiedliche Leitungen zu kreuzen sind.

AC Spannungsleitungen

200 mm oder mehr

\ DC Spannungsleitungen

Benutzen Sie verdrillte, abgeschirmte Leitungen zur Verbindung der Peripheriegeréte mit den E/A-
Schnittstellen. Die Leitungen sollten so kurz wie moglich sein. Klemmen Sie die Abschirmung an den
Stecker, wie in Bild unten gezeigt.

Abschirmung Twisted

Abschirmung auf
Erdpotential legen

Schlief3en Sie die Leitungsabschirmung des REMOTE 1- bzw. REMOTE 2-Steckers wie im Bild
oben gezeigt an die interne Klemme an.

Beim Anschluf3 von induktiven Elementen, wie Relais und Ventilen, an die E/A-Schnittstelle,
sollten Sie Elemente zur Stérunterdriickung einschleifen. Im nachfolgenden Bild wird gezeigt,
wie Sie eine Diode einschleifen kénnen, falls es Thnen nicht moglich ist, stérunterdriickende
Elemente einzusetzen.



© ®

Induktivitiit

m/o_‘

Diode

Bel AC Motoren (Induktionsmotoren oder 3-phasen Wechselstromgeréte, etc.), die z.B.
Forderbander starten, stoppen und die Laufrichtung verandern, schieifen Sie bitte einen
Entstorfilter in die Anschluf3eitungen ein.

Je naéher der Entstorfilter am Motor sitzt, desto effizienter arbeitet er.
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3. TEACH-Schnittstelle

Die TEACH-Schnittstelle dient zur Kommunikation zwischen Steuerung und Programmiergerét. Als
Programmiergerét kdnnen Sie das Handprogrammiergerét TP-320 (optional) oder einen Personal
Computer nutzen. Uber diese Schnittstelle kénnen sowohl Programme bertragen werden, als auch
Roboterbefehle ausgefiihrt werden. Bei nicht belegter Schnittstelle schaltet die Steuerung in den NOT-
AUS-Zustand. Ist kein Programmiergerdt mit der TEACH-Schnittstelle verbunden, so verbinden Sie die
TEACH-Schnittstelle mit dem Dummystecker.

Um ein Wechseln der Stecker an der TEACH-Schnittstelle ohne Auslésung eines NOT-AUS zu
ermdglichen, driicken Sie bitte den E. STOP CANCEL -Taster. Mittels NOT-AUS-Uberbriickungstaster
wird der E. STOP-Eingang an der TEACH-Schnittstelle Uberbriickt.

Esist gefahrlich mit dem Roboter zu arbeiten, wenn eine der folgenden
Bedingungen zutrifft:

Die LED leuchtet weiter, nachdem Sie die den CANCEL -Taster gedriickt

haben.
A Wamung Die LED geht nicht an, wenn Sie den CANCEL-Taster driicken, obwohl der

Roboter nicht im NOT-AUS-Modus ist.

Jeder dieser Zusténde weist daraufhin, dald der NOT-AUS-Schalter, der mit der
TEACH-Schnittstelle verbunden ist, defekt ist und repariert werden muf3.
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3.1 Verbindung mit dem Personal Computer

Benutzen Sie nur Original-Programmierkabel mit NOT-AUS-Schalter und
A Wamung Zustimmtaster.

Im folgenden finden Sie einige Information zum Anschluf3 eines Personal Computers.

Die Programmierung erfolgt mittels eines Personal Computers mit dem SPEL Editor oder SPEL fir
Windows. Ein spezielles Kabel, das TEACH-Kabel, zur Verbindung zwischen PC und TEACH-
Schnittstelle liegt der optional erhéltlichen SPEL Editor-Software bei. Verbinden Sie dieses Kabel mit
der TEACH-Schnittstelle. Das Kabel beinhaltet einen —im unbestétigtem Zustand geschl ossenen-
NOT-AUS- und einen Zustimmtaster.

Bitte konfigurieren Sie zur Benutzung der TEACH-Schnittstelle die RS-232C-Schnittstelle Ihres

Personal Computers wie folgt:

Steuerung ,____H

Personal Computer [

9600 bps, 8 Bit, Even, 2 Stop Bits

SPEL Editor od [ I nna™ Manipulator
S(PEL fir VIVi‘;rd‘:)v:sr) I = E u‘: 3 P
R i
A Iﬁl
Ly R
d - - 1 = 4

: = PC Kabel J

NOT-AUS Schalter (Im Normalfall geschlossen)




3.2 Handprogrammiergerat TP-320 Verbindung

Die Programmierung kann mit Hilfe des Handprogrammiergeréts TP-320 erfolgen. Das
Handprogrammiergerdt TP-320 ist mit einem NOT-AUS- und mit einem Zustimmtaster ausgestattet.
Der Zustimmtaster ermdglicht Roboterbewegungen bei getffneter Sicherheitsabschrankung im
Einrichtbetrieb.

Falls die Sicherheitsabschrankung getffnet ist und die Steuerung im Einrichtbetrieb (TEACH-Modus)
betrieben wird, muf3 der Zustimmtaster gedrtickt sein, um Roboterbewegungen zu ermdglichen. Wenn
der Taster nicht gedriickt ist, wird sobald ein Programm- oder ein Bewegungsbefehl ausgefiihrt werden
soll, die Steuerung in den Pausemodus geschaltet. Beim Loslassen des Zustimmtasters wéhrend einer
Manipul atorbewegung schaltet die Robotersteuerung ebenfalls direkt in den PAUSE-Modus. Zur
Fortfiihrung des Programm- oder Bewegungsbefehls driicken Sie bei Verwendung des SPEL Editors
zuerst den Zustimmtaster und zusétzlich die Funktionstaste F7. Bei Nutzung von SPEL fur Windows
driicken Sie zuerst den Zustimmtaster und betétigen anschlieend die Schaltflache| WEITER]. (Siehe
auch TP-320 Handbuch).

Bei geschlossener Sicherheitsabschrankung —im AUTO-Modus - kénnen Programm- oder
Bewegungsbefehle ausgefiihrt werden, ohne dal? der Zustimmtaster gedriickt werden mul3.

Die Betriebsart, in dem der Roboter bei gedffneter Sicherheitsabschrankung Befehle ausfiihren kann,
wird Einrichtbetrieb genannt. Die Schnittstellen REMOTE 1 und REMOTE 3 besitzen einen Ausgang,
der den Status des Zustimmtasters im Einrichtbetrieb anzeigt.

Sie kénnen die Funktion des Zustimmtasters wie folgt Uberprifen:

D Schalten Sie die Robotersteuerung in den TEACH-Modus.
(2 Offnen Sie die Sicherheitsabschrankung.

3 Fihren Sie ein Programm-, oder einen Bewegungsbefehl aus, wahrend Sie den Zustimmtaster
gedriickt halten.

4 Lassen Sie den Zustimmtaster wéhrend einer Roboterbewegung los.
(5) Uberpriifen Sie, ob der Roboter direkt in den Pausezustand schaltet.

3.3 TEACH-Schnittstellen Verbindung
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In die TEACH-Schnittstelleist ein Anschluf3 fir einen NOT-AUS-Schalter integriert. Der Roboter wird
in einen NOT-AUS-Zustand schalten, wenn dieser Eingang der TEACH-Schnittstelle nicht geschlossen
ist. Verwenden Sie den Stecker, der standardmaliig mitgeliefert wird, fals Sie keinen PC bzw. kein
Handprogrammiergerét an die TEA CH-Schnittstelle angeschl ossen haben.

Das folgende Bild zeigt die interne Verdrahtung des TEACH-Schnittstellensteckers.

TEACH
TEACH Schnittstelle Schnittstellenstecker

NOT-AUS Eingang o .

NOT-AUS Eingang 1 —

* Kompatibler Stecker: 25-poliger D-Sub-Stecker



3.4 NOT-AUS - (E. STOP CANCEL) - Uberbriickungstaster

Programmieren Sie den Raboter nicht und fihren Sie auch keine anderen
Operationen durch, wahrend Sie den NOT-AUS-Uberbriickungstaster
gedriickt halten.

warnun - Benutzen Sie den quoter niemals, wenn die LED nicht leuchtet, wahrend
g Sie den NOT-AUS-Uberbriickungstaster driicken und die Steuerung sich
nicht in einem NOT-AUS-Zustand befindet.

Benutzen Sie den Roboter auch nicht, wenn die E. STOP CANCEL-LED
nicht erlischt, nachdem Sie den NOT-AUS-Uberbriickungstaster |oslassen.

Der NOT-AUS-Uberbriickungstaster iiberbriickt den E. STOP-Eingang der TEACH-Schnittstelle.
Driicken Sie diesen Taster, wenn Sie den Stecker (TEACH Kabel) gegen den Dummystecker wechseln.
Durch Driicken des Tasters verhindern Sie, dal? die Steuerung in den NOT-AUS-Zustand schaltet. Nach
dem Steckerwechsel lassen Sie bitte den NOT-AUS-Uberbriickungstaster wieder los. Zu diesem Taster
gehort eine LED mit dem Namen E. STOP CANCEL. Die LED leuchtet, wenn Sie den NOT-AUS-
Uberbriickungstaster driicken. V oraussetzung ist jedoch, dal sich die Steuerung nicht bereits in einer
NOT-AUS-Bedingung befindet (z.B. durch NOT-AUS-Signal vom optional erhétlichen OPU-300/0OPU-
320). Nach Loslassen des Schalters erlischt die Leuchtdiode tiber dem NOT-AUS-Uberbriickungstaster.
Diesist die normale Funktion des Tasters. Bitte Uberprifen Sie, die ordnungsgeméaiie Funktion des
Tasters und der LED bevor Sie den Roboter programmieren.

Schalter niedergedriickt Schalter in Normalstellung

In Normalbedingung LED leuchtet LED erloschen

Im NOT-AUS-Zustand der Robotersteuerung ist die Funktion der E. STOP-LED abhéngig vom
Eingang, der den NOT-AUS ausgel 6st hat. Falls die LED nach Betdtigung des NOT-AUS-
Uberbriickungstasters leuchtet, so wurde der NOT-AUS-Zustand von der TEACH-Schnittstelle

ausgel 6st. Leuchtet die LED nach dem Niederdriicken des Tasters nicht, so wurde der NOT-AUS-
Zustand der Steuerung von der REMOTE 1- oder der REMOTE 2-Schnittstelle (Schnittstellen befinden
sich auf der Riickseite der Steuerung) ausgel 6st.

Taster niedergedriickt Taster in Grund fir NOT AUS
Normalstellung

TEACH-Schnittstelle
oder der Stecker ist

LED leuchtet LED erloschen . .
_ _ nicht ordnungsgemaf3
Steuerung befindet sich verbunden
im NOT-AUS-Modus
REMOTE 1- oder
LED erloschen LED erloschen REMOTE 2-

Schnittstelle
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3.5 Pinbelegung der TEACH-Schnittstelle

26

Die Beschaltung der TEACH-Schnittstelle wird in der folgenden Tabelle dargestellt.

PIN Nummer Signal Name
1 FG (Frame Ground)
2 SD (Send Data)
3 RD (Receive Data)
4 RS (Request to Send)
5 CS (Clear to Send) 13\ TEACH /1
6 § ({booooooooooogp
7 SG (Signal Ground) IPOOOOOOOOOOQ\/
8 CD (Carrier Detect) / AN
10 NOT-AUS-Eingang (Offner) 25 14
11
14 Zustimmtaster (Schlief3er)
15
20 ER (Dataterminal ready)

Bei der Erstellung eines eigenen Verbindungskabel s benutzen Sie bitte abgeschirmte L eitungen und
verdrahten Sie das Kabel anhand des nachfolgenden V erdrahtungsdiagramms. Die Pinbelegung der
seriellen Schnittstelle Ihres Personal Computers kann sich von den Pinnummern im Diagramm
unterscheiden (z.B. 9-polige- oder 25-polige Schnittstelle). Uberpriifen Sie die Pinnummern und deren
Bezeichnungen des Diagramms mit den Pinnummern und Bezeichnungen in der Beschreibung Ihres

Personal Computers.

[TEACH Schnittstelle]

[Personal Computer]

Signal Name | PIN Nummer PIN Nummer Signal Name
FG 1 1 FG

SD 2 2 SD

RD 3 >< 3 RD

SG 7 7 SG

RS 4 4 RS

CS 5 >< 5 CS

— 6 — 6 DR

CD 8 = 8 CD

ER 20 ><> 20 ER

NOT-AUS 10 NOT-AUS Schalter
NOT-AUS i1 (Gffner)
Zustimmtaster 14 Zustimmtaster
Zustimmtaster 15 (Schiiefier)




4. REMOTE 1

Stellen Sie sicher, dal? Sie das System mit einem ordnungsgeméaiien Schalter fir

sein, dal? er nicht mit einfachen Hilfsmitteln auf3er Funktion gesetzt werden kann.

die Sicherheitsabschrankung installiert haben. Dieser Schalter muf3 so angebracht
A Warnung

Bitte lesen Sie hierzu auch die einschlégigen Sicherheitsbestimmungen der VDE,
EN bzw. Sicherheitsvorschriften der Beruf sgenossenschaften.

Der REMOTE 1-Stecker wird
Schalters verbunden. Zum Sch

mit den Schaltern der Sicherheitsabschrankung und des NOT-AUS-
utz von Personen und Geréten ist es notwendig um den Gefahrenbereich

des Manipulators eine Sicherheitsabschrankung aufzubauen (siehe Vorschriften der EN oder auch
entsprechende V orschriften der Berufsgenossenschaften). Der Schalter der Sicherheitsabschrankung

sollte an die REMOTE 1-Schn

ittstelle angeschlossen sein.

Sobald die Turen und damit die angebrachten Sicherheitsschalter gedffnet werden, unterbricht das
Programm sofort und schaltet die Steuerung in den ,, Low Power”-Modus. Ferner sind die NOT-AUS-

Eingénge zu benutzen, um wei
Bedieneinheit nicht benutzt wi

&

HINWEIS!

tere NOT-AUS-Schalter in das System einzuschleifen oder wenn die
rd.

REMOTE-Platinen sind sowohl als NPN, wie auch as PNP Typ
verflgbar. In Europawird standardméal3ig der PNP Typ ausgeliefert.
Die NPN REMOTE-Platine ist ohne Beschriftung. Die PNP
REMOTE-Platine ist mit einem Aufkleber als PNP Ausfiihrung
beschriftet. Siehe nachfolgendes Bild:

\

E®

3

(%) | PTYPE"
Aufkleber

oIC o [l

REMOTE REMOTE
Q2 ©
NPN-Platine PNP-Platine
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4.1 Schalter der Sicherheitsabschrankung und NOT-AUS-Schalter

Benutzen Sie einen NOT-AUS-Schalter entsprechend den einschl&gigen
Sicherheitsbestimmungen der VDE, EN bzw. Sicherheitsvorschriften der
Berufsgenossenschaften

Der verzahnte Offner der Sicherheitsabschrankung darf nach Betétigung
nicht automatisch entriegelt werden kénnen, sondern er muf3 manuell
entriegelt werden. (s.a. Sicherheitsbestimmungen der VDE, EN bzw.
Sicherheitsvorschriften der Berufsgenossenschaften)

Die Verdrahtung des Offners der Sicherheitsabschrankung sollte dual-

vermeiden.

redundant erfolgen, um Fehlfunktionen der Eingangsschaltkreise zu
Warnung

Die Sicherheitsabschrankung muf3 so konstruiert sein, dal? sie nicht von
alleine schlief3en kann.

Der Freigabeschalter mul3 an einer Stelle installiert sein, von wo man die
gesamte Roboterzone einsehen kann.

NOT-AUS-Schalter miissen sich durch die rote Pilzform von anderen
Schaltern abheben und entsprechend zugelassen sein.

Welterfihrende Informationen finden sie in den DIN bzw. SO Normen und in
den VDE Vorschriften.
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Der Schalter der Sicherheitsabschrankung mul? an den entsprechenden im Lieferumfang enthaltenen
Standardstecker angeschlossen werden. Falls Sie weitere NOT-AUS-Schalter verwenden, so schleifen
Sie diese ebenfalsim NOT-AUS-Stromkreis der REMOTE 1-Schnittstelle ein.

Die Pinbelegung zur Verdrahtung entnehmen Sie bitte dem entsprechenden Diagramm ,, PNP Typ“.

Der Schaltkreis der Sicherheitsabschrankung ist dual-redundant. Eine offene Sicherheitsabschrankung
wird immer als Fehler angezeigt, auch wenn nur ein Schaltkreis ausféllt. Daher empfehlen wir dual-
redundantes Verdrahten der Sicherheitstiirschaltkreise.

Wenn von dem Schaltkreis der Sicherheitsabschrankung eine offene Sicherheitsabschrankung entdeckt
wird, wird das Signal geschlossen. Selbst, wenn danach die Sicherheitsabschrankung geschlossen wird,
wird sie nicht als,, geschlossen erkannt, bis das Freigabesignal eingegeben wird. Diese
Sicherheitsmaf3nahme wurde eingefiihrt, damit eine Verwechslung der Zusténde der
Sicherheitsabschrankung vermieden wird. Eine Verwechslung kdnnte auftreten, wenn z.B. Bediener und
Roboter Zustdnde der Sicherheitsabschrankung unterschiedlich erkennen, bspw. der Bediener glaubt die
Tireist offen, wahrend der Roboter einen geschlossenen Zustand wahrnimmt. (z.B.: Dies kdnnte
passieren, wenn Falscheinstellungen unterschiedliche Zustdnde der Sicherheitsabschrankung und des
Offners bewirken, oder wenn die Tiire geschlossen wird, obwohl der Bediener sie nicht schlielzen wollte,
etc.)

Die Jumper XP4 und XP5 auf der REMOTE-Platine sind standardméaf3ig zwischen 1 und 2 gesetzt. Dies
bewirkt, dai das Signal zum Offnen der Sicherheitsabschrankung freigegeben wird. Vor Freigabe
verdrahten Sie bitte einen normaler Offnungsschalter zwischen PIN #9 und #22. Sind die Jumper X P4
und XP5 auf der REMOTE-Platine zwischen 2 und 3 gesetzt, wird das Signal nicht freigegeben.

Die Sicherheitsabschrankungsfunktion kann erst nach Verdrahtung der PINs #10 (oder 11) und #23
(oder 24) mit einer Spannungsversorgung genutzt werden. Schliefien Sie einen weiteren NOT-AUS-
Schalter zwischen den PINs #6 und #19 an. Wenn Sie keinen weiteren NOT-AUS-Schalter einsetzen,
kirzen Sie die beiden PINs.

Stellen Sie sicher, dal3 Sie den folgenden Bedingungen der NOT-AUS Funktion geniige leisten.
Benutzen Sie einen verzahnten (im Normalfall geschlossenen) Schalter.

Der Schalter darf nach Betétigung nicht automatisch entriegelt werden kdnnen, sondern er muf3
manuell entriegelt werden.

NOT-AUS-Schalter miissen sich durch die rote Pilzform von andern Schaltern abheben und
entsprechend zugel assen sein.




Test des Schaltkreises der Sicherheitsabschrankung

Bitte Uberprifen Sie nach dem Anschluf3 der Schalter, ob diese einwandfrei funktionieren. Zum Test
nutzen Sie bitte die unten aufgefiihrte Vorgehensweise. Diese Tests dienen Ihrer Sicherheit. Bitte fiihren
Sie sie daher vor der Inbetriebnahme durch.

Schlief3en Sie die Sicherheitsabschrankung und driicken Sie den Freigabetaster ( wenn die Jumper

D

2
3

(4)

(5)

XP4 und XP5 auf der REMOTE-Platine zwischen 1 und 2 eingestellt sind.)
Offnen Sie die Sicherheitsabschrankung

Uberpriifen Sie, ob die LED der Sicherheitsabschrankung auf dem Display der Steuerung
leuchtet. Falls ein PC an der TEACH-Schnittstelle angeschlossen ist, auf dem der SPEL Editor
lauft, wird die Meldung, dai’ die Sicherheitsabschrankung getffnet ist, auf dem Monitor
angezeigt. (s.a. SPEL Editor Handbuch)

Schlief3en Sie die Sicherheitsabschrankung

a) DieLED der Sicherheitsabschrankung leuchtet weiter, wenn die Jumper XP4 und XP5
auf der REMOTE-Platine zwischen 1 und 2 eingestellt sind.

b) DieLED der Sicherheitsabschrankung erlischt, wenn die Jumper XP4 und XP5 auf der
REMOTE-P atine zwischen 2 und 3 eingestellt sind.

Im Fall von (4) @) driicken Sie bitte den Freigabetaster. Die LED der Sicherheitsabschrankung
erlischt.

Test des NOT-AUS-Schaltkreises
Falls notwendig, schliefien Sie zusétzliche NOT-AUS-Schalter an.

D
(2
3

(4)

Driicken Sie den NOT-AUS-Schalter
Uberpriifen Sie, ob die LED des NOT-AUS-Schalters auf dem Display der Steuerung leuchtet.

Fuhren Sie im Direktmodus/Onlinemodus den Befenl MOTOR ON von einem PC , der TP-320
oder der OPU-300/0OPU-320 aus, wahrend die NOT-AUS LED leuchtet.

Uberpriifen Sie, ob die Fehlermeldung 121 erscheint. (Diese Fehlermeldung muR erscheinen.)
Fihren Sie den RESET-Befehl aus. Die LED des NOT-AUS-Schalters erlischt.
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4.2 Funktionen des Sicherheitsabschrankungseingangs

Die Hauptfunktion des Sicherheitsabschrankungseingangs dient der Erhéhung der Sicherheit durch
Anhalten des Roboters und Reduzierung seiner Motorleistung auf ein ungeféhrliches Mal3. Wird die
Sicherheitsabschrankung getffnet, wéahrend der Roboter ein Programm ausfiihrt oder, wenn er im
Direktmodus ist, wird er angehalten und in den sogenannten ,, Low Power"-Modusgeschaltet. In diesem
Modus ist es nicht méglich, den Roboter mit voller Geschwindigkeit (HIGH SPEED) arbeiten zu lassen.
Nachdem die Sicherheitstiire wieder geschlossen wird, schaltet die Steuerung in den ,,High Power* -
Modus zurlick.

Wird die Sicherheitstiire wahrend einer Roboterbewegung (Programmablauf oder TEACH-Modus)
gedffnet, so schaltet die Steuerung in den Pause Modus. Der PAUSE-Modus kann wieder aufgehoben
werden, indem die Sicherheitsabschrankung geschlossen wird und danach an der OPU die Starttaste
gedriickt wird. Der Roboter fahrt dann mit der unterbrochenen Bewegung fort. Diesist ein erheblicher
Vorteil gegentiber einer Programmunterbrechung durch Betétigung des NOT-AUS, bei der das
Programm neu gestartet werden mulf3.

Neben dem ,,Low Power“-Modus gibt es Unterschiede in der Bedienung des Robotersim TEACH oder
im AUTO-Modus. Die Funktionen des Sicherheitsabschrankungseingangs werden nachfolgend fir jeden
Modus erlautert.

AUTO-Modus

Im AUTO-Modus mui3 die Sicherheitsabschrankung geschlossen sein, damit Roboterbewegungen

ausgefiihrt werden konnen. Beim Offnen der Sicherheitsabschrankung wahrend der Roboterbewegung

gibt es eine kurze Pause und die Steuerung schaltet in den ,, Low Power”-Modus und hélt die

Programmausfiihrung an (PAUSE).

Wird der START-Schalter an der OPU-300/0OPU-320 gedriickt, obwohl die Sicherheitsabschrankung

gedffnet ist, bewegt sich der Roboter nicht.

Zur Beendigung des PAUSE-Modus und Fortfiihrung des Programms, fiihren Sie die folgenden Schritte

aus.

(1) Schliefien Sie die Sicherheitsabschrankung, nachdem Sie sich vergewissert haben, dal3 sich
niemand mehr innerhalb der Sicherheitsabschrankung aufhélt.

(2) Dricken Sie den Freigabeschalter.

(3) Dricken Sie den Startschalter an der OPU-300/OPU-320 oder geben Sie ein Startsignal auf den
REMOTE 3-Eingang.

i

; Low Power Modus o HighPower Modus

| durch Ausfiihren des "Fower Lowf'-Befehls i _a.lrch Ausfilhren des "Power High'-Befehls i
[

| Sicherheits- . : . |
X abschrankung offen i EESET i .
I oder s PAUSE RESET . EEET o, )SE g8
Signal "Sicherheitsah- g START ' e
n 'S E e schlosger | E 2 1
|schrankung offen” gelatched 'L i " O Sigal 5 v
, ! E % ikt gelatehed ! 2 g
_"_':_':_':_':_':_':_'_'1—’3“5;:_ — = - — - — e - T - — - — e — - — - __—5-37_ _L—]’
| 25| [ i i we TE L
! - L s '
| Sicherheits- i L o
abschrankung geschlossen | .
| und I |
Signal "Sicherheitsab- D

| schrankung offen” nicht gelatche

[ - S

Der LP Befehl (schaltet die Betriebsart ,,Low Power” ein, bzw. aus) ist nur im TEACH-Modus
anwendbar. Im AUTO-Modus zeigt der Befehl keine Wirkung.
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TEACH-Modus

Im TEACH-Modus arbeitet der Roboter im ,, Low Power*-Modus, unabhéngig vom Zustand der
Sicherheitsabschrankung (offen/geschlossen). Die Robotergeschwindigkeit kann dabei nicht Uber die
reduzierten Standardwerte fur die Geschwindigkeit erhéht werden. Die Standardwerte sind vom
Robotertyp (Manipulatortyp) abhéngig.

Obwohl der Roboter Bewegungsbefehle auch bei getffneter Sicherheitsabschrankung ausfiihren
kann, - dazu muf3 der Zustimmtaster (ENABLE Schalter) am Programmierkabel gedriickt werden -
unterbricht der Roboter seine Befehls- oder Programmausfiihrung, sobald sich der Zustand des
SAFETY DOOR-Eingangs éndert (Sicherheitsabschrankung wird geschlossen oder getffnet).

Um den Roboter in den HIGH SPEED-(Hohe Geschwindigkeit)-Modus zu schalten, schlief3en Sie die
Sicherheitsabschrankung und benutzen Sie dann den Befehl POWER HIGH, umin den ,,High
Power”-Modus zu gelangen. Bitte ziehen Sie fir detailliertere Informationen zum POWER-Befehl
das SPEL 111 Referenzhandbuch heran. Zum besseren Versténdnis: POWER LOW entspricht LP ON
und POWER HIGH entspricht LP OFF.

Nach dem Einschalten der Steuerung schaltet die interne Initialisierungsprozedur den Roboter

r———————————— arT———————————— —

| Low power mode | High power mode —i

f——— N (by executing POWER LOW command) 1L (by executing POWER HIGH command) |
-
| 1
I N
! H
| Safeguard [ |
| OPEN I
I or N
| "safeguard | |
| open® | |
| signal | |
| latched II
| : |
| | ,
L - |
——— . _I_]
i___— |- ' Closeand"open™ 1 | ™

ER ose and "open”

| | -FgRLng ! signal unlatched : ]l
I Safeguard { I END Open I
| “cLose T : : RESET START N
and xaT I

| *safeguard ! ER HIGH ]
ot | STOP ® !
| open o I

| signal | ER LOW, MOTOR ON ® |resuME |
| unlatched | ER HIGH | :
| | | STOP Open ! |
| l PAUSE ¥

I
L | High power state } |
e s

immer in den , Low Power*-Modus, d.h. der Roboter ist immer im , Low Power*-Zustand.
(P) : PAUSE-Eingabe von der Teach-Schnitstelle oder Pause-Befehl
(E) :Zustimmtastereingabe von der Teach-Schnitstelle

Befehl sausfiihrungen (direkte Befehle) aulRer den Bewegungsbefehlen sind nicht betroffen durch den
Zustimmtaster und die Sicherheitsabschrankung.
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Die,Low Power"- / ,,High Power”-Auswahl unterscheidet sich, wie in der Tabelle dargestellt,
basierend auf der Kombination des Status der Sicherheitsabschrankung (offen/geschlossen) und dem
Powermodus, der durch den POWER-Befehl gesetzt wird.

»Low Power"-Modus » High Power"-Modus
Sicherheitsabschrankung offen »Low Power"-Status
; i »Low Power“-Status .
Sicherheitsabschrankung High Power*-Status
geschlossen

Um das System in den ,, High Power”-Modus zu schalten, gehen Sie bitte wie folgt vor:

1

Schlief3en Sie die Sicherheitsabschrankung, nachdem Sie sich vergewissert haben, dal3 sich
niemand mehr innerhalb der Sicherheitsabschrankung aufhélt.

Driicken Sie den Freigabeschalter (Wenn die Jumper Pins XP4 und XP5 auf der REMOTE-
Platine zwischen 1 und 2 gesetzt sind).

Geben Sie den Befehl POWER HIGH oder LP OFF ein.

Schaltet Ihr Roboter trotzdem in den ,, Low Power*-Modus, so kann einer der folgenden Punkte die
Ursache hierfir sein.

Der TEACH/AUTO-Schalter an der Bedieneinheit OPU-300/OPU-320 wurde zwischen
TEACH- und AUTO-Modus umgeschaltet. (Schalten Sie den Schlilissel schalter in den
TEACH-Modus).

Der Befehl LP ON (POWER LOW) wurde ausgefiihrt

Der Befehl RESET wurde ausgefiihrt nachdem ein Fehler aufgetreten ist

Der Befehl MOTOR ON wurde ausgefiihrt.

Die STOP-Taste wurde gedrtickt (OPU-300/0OPU-320 oder REMOTE 3-Eingang)

Durch Driicken der Tastenkombination CTRL+C oder STRG+C wurde die Robotersteuerung
in den ,,Low Power“-Modus geschaltet




4.3 Pinbelegung (PNP Typ: Europaischer Standard)

A Warnung

PIN Nr. #12, #13 und PIN Nr. #25, #26 sind Ausgange der integrierten 24
Volt Spannungsquelle. Die gleiche Spannungsquelle wird auch fir die

Spannungsversorgung der E/A-Schnittstelle verwendet. Stellen Sie sicher,
daR die Spannungsquelle der Steuerung nicht Uberlastet wird (maximal 1A).

Der NOT-AUS-Eingang wird von der internen +24 Volt Spannungsquelle der

Steuerung versorgt. Verbinden Sie mit diesem Eingang ausschliefdlich NOT-

AUS-Schalter.

Nachfolgend dargestellt ist die Steckerbelegung des REMOPTE 1-Steckers, fir die PNP-Ausfihrung.

PIN Nummer Signal Name Funktion
1 o Relais Ausgang, der bei Systemfehler der
1 Stérung Steuerung gesetzt wird. *
2 Ausgang Systemfehler Systemfehler (CPU Fehlfunktion)
15 NOT-AUS Ausgang NOT-AUS aktiviert
3 Ausgang Sicherheitsabschrankung Sicherheitsabschrankung offen
16 Zustand des Zustimmtaster ENABLE aktiviert
4 Ausgang ,, High Power* HIGH Power Modus aktiviert
17 Ausgang MOTOR POWER ON Motor aktiviert
5 Bitte verdrahten Sie diesen PIN nicht
18 Bitte verdrahten Sie diesen PIN nicht
6
1o NOT-AUS-Eingang Eingang zur Verdrahtung der NOT-AUS Kette
7
Eingang Sicherheitsabschrankung ™
20 Eingange zur Verdrahtung der
8 Sicherheitsabschrankung
- Eingang Sicherheitsabschrankung “2
9
Eingang Freigabeschalter Eingang zur Verdrahtung der Freigabeschalter
22
10 Gemeinsame Masse (GND) Spannungseinspeisung des internen REMOTE 1
23 Gemeinsame +DC (24)V Stromkreises
1 Gemeinsame Masse (GND) Spannungseinspeisung des internen REMOTE 1
24 Gemeinsame +DC (24)V Stromkreises
12 + 24V Ausgang
Ausgang des integrierten Netzteils
25 +24 V GND Ausgang =gang =
13 +24 V Ausgang
Ausgang des integrierten Netzteils
26 +24 V GND Ausgang
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"} Es handelt sich hierbei um im Normalfall geschlossene K ontakte, die sich im Falle eines
Systemfehlers 6ffnen. Durch die folgenden Jumpereinstellung auf der REMOTE-Platine wird
festgelegt, unter welchen Bedingungen die Ausgénge geschaltet werden:

Jumper PIN Geschlossen bei folgender Funktion
XP2 schaltet auch bei NOT-AUS
XP3 schaltet auch bei auftretenden Fehlern

Esist moglich, dal3 der Ausgang trotz Storung der Steuerung nicht gesetzt wird, wenn z.B. die
interne Spannungsquelle der Steuerung nicht ordnungsgemal’ arbeitet.

"2 Auf der REMOTE-Platine werden zwei Eingange fiir die Sicherheitsabschrankung bereitgestellt.
Wenn der Status beider Eingénge voneinander abweicht, nimmt die CPU eine Fehlfunktion im
Schaltkreis der Sicherheitsabschrankung an und gibt einen Fehler aus. Daher empfehlen wir die
Verwendung eines Schalters mit zwei Kontakten. Ist es nicht vermeidbar, einen Schalter mit nur
einem Kontakt einzusetzen, stellen Sie sicher, dald der Pin XP6 auf der REM OTE-Platine gebriickt
ist, damit der andere Eingang, an dem kein Schalter angeschlossen ist, intern verdrahtet werden
kann.
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4.4 Eingangs- / Ausgangsspannungen und Beispielverdrahtung

Eingangskreis

Verdrahtungsbeispiel:

NOT-AUS-Eingangsstrom

100mA (typisch)

Eingangsstrom der

2mA bel 24 Volt(typisch)

Sicherheitsabschrankung
Ausgangskreis | Ausgangsspannung DC 12-24 Volt + 10%
Maximaler Ausgangsstrom 250mA je Ausgang
Ausgangstreiber Power MOS FET
Séttigungsspannung 1.0 Volt
REMOTEI
+24v? 6 | Eingang NOT-AUS B

19]

vcci F_%—
7J Eingang Sicherheitsabschrankg_l
Latch - = —|
< circuit vee | 20\);
i ? Clkes
| 8 Eingang Sicherheitsabschrankung 2
Latch . g L
circuitle § L é vce 21
SHEEEZR
ollo| . 9 Eingang Freigabeschalter
XP4' | XPS 2]
1-2 : Latched
2-3 : Not latched
r———— - ————— GND +DC
I [ 2 Ausgang Systemfehler T
| % | Induktivitit
L i ]
—_———— ] 15
I Gleicher Schaltkreis wie oben |[ Ausgang NOT-AUS @
I_———‘“———__——-— 3 Ausgan,
I Gleicher Schaltkreis wie oben I Sicherheitsabschrankung
T e ) 16
I Gleicher Schaltkreis wie oben } Zustand Zusti
po————————— 1 W
I Gleicher Schaltkreis wie oben usgang ligh Fower
r—_________—_ 17 .
Gleicher Schaltkreis wie oben Ausgang Motorleistung
b —— .
10,11 Gemeinsame Masse (GND)
23,24 | Gemeinsame (+DC)
+24V

Systemfehler

NOT-AUS —o0

XP3
Fehler —0

1

7 14

Contact rating: AC250V 1A
DC 30V 1A
?:-24V

Ausgang Stérung

12,13 )] +24 V Ausgang

(Achtung!)

GND

25, 26I +24 VGND Ausgang

Interne +24 Volt Versorgung
Belastbarkeit max. 1 A

4P

A Warnung

Benutzen Sie niemals die interne Spannungsversorgung gleichzeitig mit einer
externen Spannungsversorgung, da dies eine der Spannungsquellen zerstort.
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4.5 Pinbelegung (PNP Typ: Europaischer Standard) mit ,EXTERNAL-
E.STOP*-Aufkleber

PIN Nr. #12, #13 und PIN Nr. #25, #26 sind Ausgange der integrierten 24
Volt Spannungsquelle. Die gleiche Spannungsguelle wird auch fir die
Spannungsversorgung der E/A-Schnittstelle verwendet. Stellen Sie sicher,

A Warnung da? die Spannungsquelle der Steuerung nicht tiberlastet wird (maximal 1A).
Der NOT-AUS-Eingang wird von der internen +24 Volt Spannungsquelle der
Steuerung versorgt. Verbinden Sie mit diesem Eingang ausschliefdlich NOT-
AUS-Schalter.

Nachfolgend dargestellt ist die Steckerbelegung des REMOPTE 1-Steckers, fir die PNP-Ausfihrung mit
»EXTERNAL E.-STOP"-Aufkleber

PIN Nummer [ Signal Name Funktion
1 Storung’® Relais Ausgang, der bei Systemfehler der
14 Steuerung gesetzt wird. *
2 Ausgang Systemfehler Systemfehler (CPU Fehlfunktion)
15 NOT-AUS Ausgang NOT-AUS aktiviert
3 Ausgang Sicherheitsabschrankung | Sicherheitsabschrankung offen
16 Zustand des Zustimmtaster ENABLE aktiviert
4 Ausgang ,, High Power* HIGH Power Modus aktiviert
17 Ausgang MOTOR POWER ON Motor aktiviert
5 Eingang Dyr;lgmisches Eingang zum Ausschalten der Mot9rspannung,
Bremsrelais wenn der NOT-AUS-Schalter gedriickt wurde.
18 Ausgang NOT-f\ZUSrSchaJter am | Reihenschaltung der NOT-AUS-Schalter in der
Masse-K ontakt Steuerung / Ausgang am Masse-K ontakt

Spannungsausgang am NOT- | 51 /o1t Ausgang am NOT-AUS-Schaltkreis

AUS-Schaltkreis
19 Ausgang NOT-AUS-Schalter am | Reihenschaltung der NOT-AUS-Schalter in der
(+)-Kontakt " Steuerung / Ausgang am (+)-Kontakt
7 Eingang Sicherheitsabschrankung
*3
20 Eingénge zur Verdrahtung der
8 Eingang Sicherheitsabschrankung Sicherheitsabschrankung
21 :
9 : . : .
> Eingang Freigabeschalter Eingang zur Verdrahtung der Freigabeschalter
10 Gemeinsame Masse (GND) Spannungseinspeisung des internen REMOTE 1
23 Gemeinsame +DC (24)V Stromkreises
- Gemeinsame Masse (GND) Spannungseinspeisung des internen REMOTE 1
24 Gemeinsame +DC (24)V Stromkreises
12 +24 V Ausgang . . .
Ausgang des integrierten Netzteils
25 +24V GND Ausgang
13 +24 V Ausgang i ) i
Ausgang desintegrierten Netzteils
26 +24V GND Ausgang
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"} Es handelt sich hierbei um im Normalfall geschlossene K ontakte, die sich im Falle eines
Systemfehlers 6ffnen. Durch die folgenden Jumpereinstellung auf der REMOTE-Platine wird
festgelegt, unter welchen Bedingungen die Ausgénge geschaltet werden:

Jumper PIN Geschlossen bei folgender Funktion
XP2 schaltet auch bei NOT-AUS
XP3 schaltet auch bei auftretenden Fehlern

Esist moglich, dal3 der Ausgang trotz Storung der Steuerung nicht gesetzt wird, wenn z.B. die
interne Spannungsquelle der Steuerung nicht ordnungsgemal’ arbeitet.

"2 Am Pin-Eingang des dynamischen Bremsrelais kénnen Sie nur die interne Spannung + 24 Volt der
Steuerung anlegen. Vermeiden Sie andere Spannungsguellen anzulegen.

"3 Auf der REMOTE-Platine werden zwei Eingange fiir die Sicherheitsabschrankung bereitgestellt.
Wenn der Status beider Eingénge voneinander abweicht, nimmt die CPU eine Fehlfunktion im
Schaltkreis der Sicherheitsabschrankung an und gibt einen Fehler aus. Daher empfehlen wir die
Verwendung eines Schalters mit zwei Kontakten. Ist es nicht vermeidbar, einen Schalter mit nur
einem Kontakt einzusetzen, stellen Sie sicher, dald der Pin XP6 auf der REM OTE-Platine gebriickt
ist, damit der andere Eingang, an dem kein Schalter angeschlossen ist, intern verdrahtet werden

kann.
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REMOTE 1-Stecker REMOTE 1-Stecker
Kabelseitig

Steuerungsseiti
9 9 (Details zur Verdrahtung)
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4.6 Eingangs-/Ausgangsspannungen und Beispielverdrahtung fir PNP-
Typ mit ,EXTERNAL E.STOP*-Aufkleber

Eingangskreis

NOT-AUS-Eingangsstrom

500mA (maximal)

Eingangsstrom der

2mA bel 24 Volt(typisch)

Sicherheitsabschrankung
Ausgangskreis | Ausgangsspannung DC 12-24 Volt + 10%
Maximaler Ausgangsstrom 250mA je Ausgang
Ausgangstreiber Power MOS FET
Séttigungsspannung 1.0 Volt
Verdrahtungsbeispiel:
REMOTEI

Siehe Kapitel 4.7 "Verdrahtungsbeispiel fiir einen erweiterten NOT-AUS-Schaltkreis"

71 Eingang Sicherheitsabschmnkﬂfl
[ 200
Bhes
8| Eingang Sicherheitsabschrankung 2
21]
91 Eingang Freigabeschalter
22]
GND +DC
| 2 Ausgang Systemfehler @4
I % I Induktivitit
L ﬁ j
———— —J 15
l Gleicher Schaltkreis wie oben — Ausgang NOT-AUS I—EN
I—.——‘“—-—__———_i Ausgan;
'_ Gleicher Schaltkreis wie oben } Sicherheitsabschrankung
T T T T T T 16
l Gleicher Schaltkreis wie oben ;
it S ) (Y (RN
[ Gleicher Schaltkrels wie oben usgang High Power
|"" ___________ 17 .
Gleicher Schaltkreis wie oben Ausgang Motorleistung
b - — _J
10,11 Gemeinsame Masse (GND)
23, 24I Gemeinsame (+DC)
+24V 1
7 14 Ausgang Stérung
Contact rating: AC250V 1A
DC 30V 1A
+24V
Systemfehler i 12,13 ] +24 V Ausgang (Achtung!)
GND I
NOT-AUS 25,26 | +24 VGND Ausgang
Interne +24 Volt Versorgung
XP3 Belastbarkeit max. 1 A

Fehler —0

| o

Benutzen Sie niemals die interne Spannungsversorgung gleichzeitig mit einer
externen Spannungsversorgung, da dies eine der Spannungsquellen zerstort.

A Warnung
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4.7 Verdrahtungsbeispiele fur erweiterte NOT-AUS-Schaltkreise

Die Steuerung SRC-320 wird ab dem 1. April 1998 mit einer gednderten NOT-AUS Beschaltung

geliefert. Durch die gednderte Schaltung ergibt sich die Méglichkeit, externe NOT-AUS Kreise

potentialfrei in den NOT-AUS Kreis der Steuerung einzubeziehen.

Die Steuerung kann jedoch auch weiterhin ohne einen externen NOT-AUS betrieben werden.
Die hier betroffenen Remotekarten sind an einem Aufkleber mit dem
Aufdruck ,EXTERNAL E.STOP* zu erkennen. Bel der Beschaltung mit

& einer externen Spannungsquelle mui3 ein VDE gepriiftes NOT-AUS-
ACHTUNG! Relais zur Trennung von interner und externer Spannungsguelle

eingesetzt werden. Der Strom Uber den NOT-AUS-Kreis der Steuerung
darf 500mA nicht Uberschreiten

Auf den folgenden Seiten finden Sie drei Beispiele fir die NOT-AUS Beschaltung

Beispiel 1.
Es wird kein externer NOT-AUS-Schalter angeschlossen.

Als NOT-AUS fur den Roboter sind der NOT-AUS-Schalter auf der OPU-300 und der NOT-AUS-
Schalter des Teachkabels aktiv. Hierzu miissen die Briicken zwischen Pin 6 und Pin 19 sowie Pin 18
und Pin 5 am Remote 1 Stecker angeschlossen werden.

|
Schaltung in der Steueurng SRC-320 | Anwenderbeschaltung und
|

| Steckerbelegung Remotel

+24V intern Pin 6
CP Fa Y
\Y "4
Briicke
Pin 19
@D
NOT-AUS  (rll
OPU
NOT-AUS il
Teachkabel Pin 18
D
\Y 74
Briicke
Pin 5
4D
\Y "4
[:' internes Not-Aus Relais
1 0V Masse
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Beispiel 2:
Es ist ein externer NOT-AUS-Schalter angeschlossen.

Als NOT-AUS fur den Roboter sind der NOT-AUS-Schalter auf der OPU-300, der NOT-AUS-Schalter
des Teachkabels und der externe NOT-AUS aktiv. Der externe NOT-AUS wird an Pin 6 und Pin 19 an
dem Remote 1-Stecker angeschlossen. Es wird am Remote 1-Stecker eine Briicke zwischen Pin 5 und
Pin 18 gelegt.

Schaltung in der Steuerung SRC-320 Anwenderbeschaltung und

Steckerbelegung Remotel

+24V intern Pin 6
(P VanY
A\ 74
erl
Pin 19
&
NOT-AUS L
OPU
NOT-AUS prl.
Teachkabel ~ Pin 18
P
Briicke
Pin 5
4
[:I internes NOT-AUS Relais
_ 1 0VMasse
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Beispiel 3:

Es ist eine externe NOT-AUS-Kette und ein VDE gepriftes NOT-AUS-Koppelrelais mit externer
Stromversorgung angeschlossen.

Der Ausloser fur den NOT-AUS des Robotersist das NOT-AUS-Rdais.

Der NOT-AUS-Schalter auf der OPU-300, der NOT-AUS-Schalter des Teachkabels und die externe
NOT-AUS-Kette sind in Reihenschaltung an das Koppelrelais angeschlossen. Die NOT-AUS-Kette wird
Uber eine externe Spannungsguelle versorgt. Der maximale Strom Uber die interne NOT-AUS-K ette darf
500 mA nicht Uberschreiten.

& Auf keinen Fall dirfen die interne Spannungsqguelle der Steuerung und die
ACHTUNG! externe Spannungsquelle fir die NOT-AUS Kette verbunden werden

Die Schaltkontakte des Koppelrelais werden an Pin 6 und Pin 5 am Remote 1-Stecker angeschlossen.Die
interne NOT-AUS-K ette der Robotersteuerung (NOT-AUS auf der OPU und auf dem Teachkabel) wird
an Pin 18 und Pin 19 mit der externen Spannungsquelle und der externen NOT-AUS-K ette am Remote
1 verbunden.

|
|

Schaltung in der Steuerung SRC-320 \ Anwenderbeschaltung und
l

Steckerbelegung Remotel

(P +24V intern Pin 6

Fan
Ay "4

externe +24V; max 500mA
Pin 19 T

FanY
Ay 4

NOT-AUS  prll
OPU

NOT-AUS Kette
NOT-AUS  prl

= rm rm m
Teachkabel Pin 18 7{ 7{ 7_;
& o~ to oo ehey

VanY
7
[/

Fal
\

externes
NOT-AUS Relais I:
1
\

A5 A&
T
7
o—-rao

y.
\J

Pin 5

Fan
A4

internes NOT-AUS Relais 0V extern

[ ] -

0V intern
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5. Benutzung ohne die Bedieneinheit OPU-300/OPU-
320

Die REMOTE 2-Schnittstelle ist fir den Anschluf? der optional erhéltlichen Bedieneinheit OPU-
300/0OPU-320 vorgesehen. Falls Sie das Robotersystem ohne OPU-300/0OPU-320 betreiben wollen,
missen Sie den unverdrahteten REMOTE 2-Stecker, der im Standardlieferumfang der Steuerung
enthalten ist, an die REMOTE 2-Schnittstelle anschliefen..

Nehmen Sie dann folgende Verdrahtungen bzw. Einstellungen vor:
Anschlul? eines Wechsel schalters fir den TEACH- / AUTO-Modus (Schltissel schalter).

Verdrahtung des NOT-AUS-Schaltkreises. Wenn Sie keinen NOT-AUS-Schalter an dieser
Schnittstelle anschliefRen wollen, muf? eine Briicke eingel 6tet werden.

Wenn Sie die OPU-300 oder OPU-320 as reine Ausgabeeinheit verwenden wollen und die
Eingabeméglichkeiten wie START, STOP, PAUSE nicht nutzen wollen, ist es notwendig,
weitere Einstellungen vorzunehmen. Siehe Einstellung der Konsolen.

5.1 REMOTE 2 ohne Anschlul® der OPU-300/0PU-320

Anschlul eines Wechselschalters fir TEACH- / AUTO-Modus

Der REMOTE 2-Stecker, an dem die OPU-300/0OPU-320 angeschlossen wird, besitzt einen MODUS-
(Umschalter)-Eingang. Das Umschalten vom TEACH- in den AUTO-Modus und umgekehrt kann nur
Uber den Eingang der REMOTE 2-Schnittstelle erfolgen. Sollten Sie die OPU-300/0OPU-320 nicht
nutzen, stellen Sie sicher, dai3 Sie einen Wechselschalter an den mitgelieferten Stecker anschlief3en.
Beachten Sie die Anschluf3tabelle des REMOTE 2-Steckers. Aus Sicherheitsgriinden empfiehlt SEIKO
EPSON den Anschluf3 eines SchlUissel schalters mit Wechsl erkontakt.

Wenn kein Modusschalter an der REMOTE 2-Schnittstelle angeschl ossen wird, so schaltet die
Steuerung in den TEACH-Modus.

Verdrahtung des NOT-AUS-Schaltkreises

Die Pins #5 und #15 der REMOTE 2-Schnittstelle sind vorgesehen fir eéinen NOT-AUS-Eingang . An
diesem Eingang kann sowohl ein NOT-AUS-Schalter (Offnerkontakt) oder auch eine NOT-AUS-Kette
angeschlossen werden. Ist nichts an der Schnittstelle angeschlossen, schaltet die Steuerung sofort in den
NOT-AUS-Zustand.

Sowohl die REMOTE 1-, als auch die REMOTE 2-Schnittstelle besitzen einen solchen NOT-AUS-
Eingang. SEIKO EPSON empfiehlt beide NOT-AUS-Schaltkreise zu verdrahten. Sie sollten mindestens
einen NOT-AUS-Stromkreis mit einem NOT-AUS-Schalter anschlief3en.

Stellen Sie sicher, dal3 der NOT-AUS-Schalter folgende Eigenschaften besitzt.
Benutzen Sie einen Offner (normally closed) Schalter.

Benutzen Sie einen NOT-AUS-Schalter nach den Vorschriften der EN (EN418, EN 60204-1)
bzw. der VDE.

Der Schalter darf nach Betétigung nicht automatisch entriegeln, sondern muf manuell
entriegelt werden.

NOT-AUS-Schalter miissen sich durch die rote Pilzform von anderen Schaltern abheben

Test des NOT-AUS-Schaltkreises
(1) Schalten Sie die Steuerung an und driicken Sie den NOT-AUS-Schalter.
(2) Stellen Sie sicher, da3 die,,E.STOP*-LED auf dem Display der Steuerung leuchtet.
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(3) Fuhren Sie im Direktmodus/Onlinemodus den Befehl MOTOR ON von einem PC, der TP-320 oder
der OPU-300/0OPU-320 aus, wahrend die NOT-AUS-LED leuchtet.
(4) Uberpriifen Sie, ob die Fehlermeldung 121 erscheint. (Diese Fehlermeldung muR erscheinen.)

(5) Fuhren Sie den RESET-Befehl aus. Die LED des NOT-AUS-Schalters erlischt.

Pinbelegung:
Die REMOTE 2-Schnittstelle ist mit einer 20-poligen Buchse ausgestattet. Es sind jedoch nur die in der
folgenden Tabelle aufgefiihrten Pins zur Nutzung freigegeben. Benutzen Sie unter keinen Umstanden
die Pins, die nicht in der Tabelle aufgefihrt sind, da diese beispielsweise zur Display-Dateniibertragung

verwendet werden.
PIN Nr. Signal Name PIN Nr. Signal Name
5 NOT-AUS-Eingang 15 NOT-AUS-Eingang
8 TEACH-Modus-Eingang 18 AUTO-Modus-Eingang
10 + 24 Volt GND 20 + 24 Volt GND
O
C_J
20 |10
1177 ~_) "1
L J
O
Verdrahtungsbeispiel:

Achtun Die Steuerung hat eine interne Spannungsversorgung von +24 Volt. Schlief3en
chtung Sie keine anderen Geréte aul}er dem NOT-AUS-Schalter an!

NOT-AUS-Eingangsstromkreis 100mA Typ.
TEACH-/AUTO-Modus-Eingangsstromkreis 5mA Typ. bei 24 Volt Eingangsspannung
REMOTE2
Tnterne +24 Volt Versorgung
Belastbarkeit max. 1 A
Ve REMOTEI 5]  FingangNOT-AUS _ (Achtung)
TEACH 15
? Relais Dynamische Brems
r-————— =1

-

Eingang TEACH Modus

I [

| |

| — | ( é

I I

I I 18 Eingang AUTO Modus A?/O_|

IOI +24 V GND

20% +24 V GND
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5.2 Wenn die OPU-300/0PU-320 nicht als Konsole benutzt wird

Normalerweise wird der Roboter mit der OPU-300/0OPU-320 gesteuert. Auf der OPU-300/0OPU-320
befinden sich z.B. die Tasten fir START, STOP, PAUSE und RESET. Soll der Roboter ohne OPU-
300/0OPU-320 betrieben werden, miissen die Signale fir START, STOP usw. anderweitig an die
Steuerung angeschlossen werden. Fur diesen Anschluf? stehen folgende Kanéle zur Verfligung:

E/A-1 eingestellt als REMOTE 3-Schnittstelle
RS-232C #20 / #21

E/A-1 (REMOTE 3)

Hierbei werden alle Steuerungsfunktionen, die normalerweise von der OPU-300/OPU-320 ausgel 6st
werden, Uber die Ein-/Ausgange der Robotersteuerung eingespielt. Um diese Funktion zu erméglichen,
mussen zuvor folgende Einstellungen des Roboters veréndert werden: (siehe auch: Kapitel 7. E/A
REMOTE Einstellungen (REMOTE 3)

(1) Schalten Siedie Bits 1 und 2 des Softwareschalters SS1 auf ON

(2) Stellen Siefir jeden Ein-/Ausgang ein, ob dieser als REMOTE, oder als normaler Ein-
/Ausgang genutzt werden soll. (Siehe auch Kapitel 7)

(3) Schlief¥en Sie Ihre REMOTEsignale an die REMOTE 3-Schnittstelle an

RS-232C
Einstellen der Konsole auf die RS-232C oder serielle Busschnittstelle;

Sie kdnnen die Konsole mit Hilfe des Befehls CONSOLE auf die RS-232C-Schnittstelle legen. Lesen Sie
weitergehende Informationen zum Befehl CONSOLE im entsprechenden Kapitel im Referenzhandbuch
SPEL I11.

Wenn Sie die Konsole auf RS-232C oder eine andere serielle Busschnittstelle einstellen, so miissen Sie
einen PC als Eingabeeinheit nutzen. Mittels dieser Einstellung werden Befehle bzw. Zeichen versendet.



6. E/A-Schnittstelle

Die E/A-Schnittstelle dient zum Anschluf? von Sensoren/Aktoren. Die Steuerung ist standardmafdig mit
einer E/A-Schnittstelle auf der Steuerungsriickseite ausgestattet. Je E/A-Schnittstelle kénnen Sie 16 Ein-
und 16 Ausgange ansteuern. Wenn Sie weitere E/A-Karten installieren, erhalten Sie pro zusétzlicher
E/A-Karte jeweils 16 weitere Ein- und Ausgange. Es ergibt sich hieraus eine maximale Anzahl von 128
Ein- und 128 Ausgangen je Steuerung. Im Lieferumfang der Steuerung ist ein unbeschalteter Stecker fir
die E/A-Schnittstelle enthal ten.

& Wenn Sie den Stecker verdrahten, beachten Sie bitte die Informationen in Kapitel
2.6 Elektromagnetische Stérungen!

Hinweis!

Es sind E/A-Karten vom Typ NPN und PNP erhdtlich. In Europa werden standardmaRig E/A-
Karten vom Typ PNP ausgeliefert.

Die Steckerbelegung der beiden Typen ist unterschiedlich (NPN / PNP Typ). Dain Europa nur E/A-
Karten vom Typ PNP ausgeliefert werden, beschrénken wir uns in diesem Handbuch auf
Verdrahtungsbeispiele, Referenztabellen und Schaltbilder der PNP-Karte.

Wie bei der REMOTE 1-Schnittstelle sind bei Audlieferung die Platinen vom Typ PNP mit dem
Aufkleber P TY PE versehen.
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6.1 Eingangsstromkreis (PNP Typ)

Ausgangsspannungsbereich DC12- 24 Volt £ 10%

Spannung eingeschal tet DC 10.8 Volt (min.)

Spannung ausgeschal tet DC 4 Voalt (max.)

Eingangsstrom 5mA (typisch) bei 24 Volt Eingangsspannung

Eingangsschaltbild und Verdrahtungsbeispiel (PNP Typ):
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(Gekdrzt)

~ ~

E/A-1 GND +DC
. Eingang Nr. 0-7
__________ 'i .| Gemeinsamer GND
¥ J_ | <
4 z&> T 1 I
Ju| _: 2 [ ingang Nr. o
(Gleicher Schaltkreis wie oben) 1 3 Eingang Nr. 1 O/O
—————————— -
!'—* 4] Eingang Nr. 2
|-
__________ —1 W
_ll::_i Eingang Nr. 3
-
|| 6L Eingang Nr. 4
—————————— ~
1 71 Ein
gang Nr. 5
T —
__________ 1
1 s Eingang Nr. 6
L_I 9. Eingang Nr. 7
d .
——————————— Eingang Nr. 8-15
——————————— -1|—1 10| Gemeinsamer GND
| 11| Eingang Nr. 8 o
—————————— -
1 12) Ein
. gang Nr. 9
L1 1




6.2 Ausgangsstromkreis (PNP Typ)

Ausgangsspannungen

DC 12-24 Volt + 10%

Maximaler Ausgangsstrom

250mA / 1 Ausgang

Ausgangstreiber

P Kanal Power MOS-FET

Sattigungsspannung

1.0Volt

Ausgangsschaltbild und Verdrahtungsbeispiel (PNP Typ):

GMD +DC

[Mduktivitat

- 1 a0 Ausgang Ne. 1 l =
| {(Gleicher Schatikreis wie cben} | { -—1—-:
————————— | . 7 |
| |__:_ =LY Ausgang Mr. 2
e —— 4
| 22l Ausgang Nr. 3
L a7 |
I ::—‘ 231 Ausgang Mr. 4
!_ _________ _Ii—- 241 Ausgang Nr. 5
E_ _________ _; * 231 Ausgang Nr. B
b———————— =
| | 263 Ausgang Nr, 7
e ee_— — 1]
| JI 281 pusgang Nr. 8
L _________ -
: ;_| 2 Auzgang Me. 9
"= = Ll
{Gekirzt)
[ =] GND '

-1:11 +DC -

45.T +DC

-1|ij[ +DC |

|
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6.3 Integrierte Spannungsguelle der Robotersteuerung

Eine Spannungsversorgung wird bei jeder E/A-Schnittstelle bereitgestellt. Diese Spannungsquelle dient
zur Versorgung der E/A-Schnittstellen und der Schnittstellen: REMOTE 1 und REMOTE 2. Die
Spannungsquelle darf maximal mit 1 Ampere belastet werden.

warnun Benutzen Sie niemals die interne Spannungsversorgung gleichzeitig mit einer
arnung externen Spannungsversorgung, da dies eine der Spannungsquellen zerstort

Pinbelegung E/A Stecker

Ausgangspannung 24 Volt —L

Strombelastbarkeit 1A (max.)
49
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6.4 Pinbelegung (PNP Typ)

Standardmélfiig ist eine E/A-Schnittstelle in der Steuerung eingebaut. Die Pinbelegung fur die weiteren,
optionalen E/A-Schnittstellen sind in folgender Tabelle aufgefthrt.

Bitte lesen Sie auch das Kapitel ,,10.2 Zusétzliche E/A-Schnittstellen* bevor Sie weitere Schnittstellen

einbauen.
PIN Signal Name PIN Signal Name
Nr. E/A-1 2 314|5]|6]|7 8 Nr. E/A-1 213]4]5]6] 7 8
Eingang O] 16 | 32|48]64| 80| 96| 112
1 bis|] bis | bis| bis| bis| bis| bis| bis 26| Ausgang 7| 23|39 55| 71/87|103] 119

GND 7| 23 [ 39|55 71| 87 (103 119

2| Eingang 0] 16| 32] 48| 64| 80| 96] 112 271 e
3 1| 17] 33| 49| 65| 81| 97] 113 28] Ausgang 8| 24]40] 56| 72|88[104] 120
4 2| 18| 34| 50| 66| 82| 98| 114 29] Ausgang 9] 25[41] 57| 73|89]105] 121
5 3] 19| 35| 51] 67| 83[ 99| 115 KL I
6 4] 20| 36| 52| 68| 84|100| 116 31]Ausgang 10| 26]42| 58| 74| 90]106] 122
7 5| 21| 37| 53] 69| 85[101] 117 32]|Ausgang 11 | 27[43] 59| 75]91[107] 123
8 6] 22| 38| 54| 70| 86[102| 118 33] e
9 7] 23| 39| 55| 71| 87{103] 119 34]Ausgang 12 | 28] 44] 60] 76]92[108] 124

Eingang 8] 24 | 40|56 72| 88 |104] 120
10 bis| bis | bis| bis| bis| bis| bis| bis 35| -
15| 31 | 47]63]| 79| 95 (111 127

11] Eingang 8] 24| 40| 56] 72] 88[104] 120 36/Ausgang 13] 29]45] 61] 77]93]109] 125

12 9] 25| 41| 57] 73] 89[105] 121 Y

13 10| 26| 42| 58] 74] 90]106] 122 38|Ausgang 14 | 30]46] 62] 78]94]110] 126
14 11 27] 43| 59 75| 10]107] 123 39] el

15 12| 28| 44| 60[ 76| 92]108] 124 % ——

16 13] 29| 45| 61] 77| 93|109]| 125 41]|Ausgang 15| 31[47] 63] 79]95]111] 127
17 14] 30| 46| 62] 78] 94]110] 426 a2l

18 15| 31| 47] 63| 79| 95]111] 127 43 GnD

19]Ausgang 0 16| 32| 48] 64] 80| 96] 112 44 +DC

20 1| 17| 33| 49| 65| 81| 97] 113 45 +DC

21 2| 18| 34| 50| 67] 82[ 98] 114 46 +DC

22 3| 19| 35] 51] 68] 83| 99| 115 47 +24 Volt Ausgang

23 4] 20| 36| 52| 69| 84[100] 116 48 +24 Volt Ausgang

24 5| 21f 37| 53] 70] 85[101] 117 49 GND Ausgang

25 6] 22| 38| 54| 71| 86/102] 118 50 GND Ausgang
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7. E/A REMOTE-Einstellungen (REMOTE 3)

Sie kénnen die E/A-1 Schnittstelle als REMOTE 3-Schnittstelle verwenden. So kdnnen Sie diese
Schnittstelle (als Haupt-REMOTE) im AUTO-Modus anstelle der Bedieneinheit OPU-300/0OPU-320
verwenden. Auf diese Art kdnnen verschiedene Bedienmdglichkeiten genutzt werden. Zusétzlich kann die
OPU-300/0PU-320 als erweitertes Eingabeterminal verwendet werden (Sub-REMOTE).

OPU-300/0PU-320 Nutzung mdoglich

Nutzung der REMOTE 3-Schnittstelle als:

nicht nutzbar (nicht anschliefbar)

REMOTE)

als erweitertes Eingabeterminal (Sub-

REMOTE) Haupt-REMOTE Schnittstelle

7.1 REMOTE 3 Einstellungen

Die Einstellungen der Eingangs- und A usgangsbelegung und deren Funktion entnehmen Sie bitte dem
Kapitel ,, 7.2 REMOTE 3 Eingangs-/Ausgangssignale”. Sie kénnen Funktionen auswahlen und individuell
einstellen. Ein- und Ausgénge die Sie nicht als REMOTE Funktion ausgewéhlt haben, kénnen al's
normale E/A verwendet werden.

Die Einstellungen kénnen mit Hilfe der ,REMOTE Einstellungen® des SPEL Editors oder SPEL fir
Windows leicht vorgenommen werden. Ziehen Sie fir weitergehende Informationen die entsprechenden
Handbticher zur Rate.

Vergewissern Sie sich vor Verdnderung der REMOTE-Einstellungen, dal3 die
Funktion mit Ihrer Verdrahtung Ubereinstimmt. Eine Ausgangsfunktion, die Sie
W as REMOTE eingestellt haben, verandert automatisch den Ausgang
arnung Ubereinstimmend mit dem Status der Robotersteuerung. Verbindungen, die sich
von den Einstellungen unterscheiden, kdnnen ein Fehlverhalten der
angeschlossenen Peripheriegerédten hervorrufen.

Wenn Sie eine REMOTE-Funktion an der E/A-Schnittstelle eingestellt haben,
sollten Sie sich die Einstellungen entweder notieren oder die entsprechende
Information mit dem Befehl MKVER in einer Datei sichern.

A Achtung Bei einer Systeminitialisierung werden auch die REMOTE-Einstellungen der
E/A-Schnittstelle zuriickgesetzt. Die Schnittstelle verhalt sich dann wie eine E/A-

Schnittstelle ohne REM OTE-Eigenschaften. Es miissen dann die friheren
Einstellungen wieder neu gesetzt werden.

Die Ausgange kdnnen nur mit der oben beschriebenen REMOTE-Einstellung genutzt werden. Um auch
die Eingénge zu nutzen, ist es notwendig diese REMOTE 3 al's Hauupt-REMOTE einzustellen. Wéhlen
Sie die Haupt-REMOTE durch Nutzung des Bit 1des Softwareschalters SS1. Weitere Informationen und
Anleitungen zur Einstellung des Softwareschalters erhalten Sie im SPEL Editor oder SPEL fur Windows
nach.
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Folgende Funktionen des SS1 sind méglich. Siehe auch ,, 7.3 Glltige/Ungliltige Eingangssignale”.

Bit Nr. Funktion Ein AUS
SS1-1 Auswahl der Haupt- REMOTE 3 (E/A) REMOTE 2 (OPU-
REMOTE-Eigenschaft 300/0OPU-320)
SS1-2 Eingangsfunktion der PAUSE und Neustart sind Alle Eingangsfunktionen
Sub-REMOTE- moglich sind nicht méglich
Eigenschaft

Werkseinstellung (Standard):




7.2 REMOTE 3 Ein- und Ausgangssignale

Die Anordnung der Signale, die als REMOTE 3 eingestellt werden kénnen, sind in der folgenden

Tabelle aufgezeigt. Ein-/Ausgangs-Pinnummern sind hier ebenfalls aufgeflhrt, so da’ Sie diese auch
verwenden kénnen. Fir néhere Informationen zur Verdrahtung der E/A-Schnittstelle siehe auch das

Verdrahtungsbeispiel in Kapitel ,, E/A-Schnittstelle” an. Die Tabelle bezieht sich auf die PNP

Ausfihrung.
Pin ) Pin )
Signal E/A Nr. Signal E/A Nr.
g g
Nr. Nr.
1 | Massefir Eingénge 0-7 26 | Programm Nr. Auswahl Ausgang 2° Ausgang 7
2 | RESET-Eingang EingangO | 27 -
3 | PAUSE-Eingang 1| 28 [ MCAL-Ausgang Ausgang 8
4 | START-Eingang 2| 29 [ Ausgang Motor Spannung , EIN* 9
5 | HOME-Eingang 3[ 30 -
6 | Programm Auswahl Nr. 2° 4| 31 | FEHLER-Ausgang Ausgang 10
7 | Programm Auswahl Nr. 2* 5| 32 | NOT-AUS-Ausgang 11
8 | Programm Auswahl Nr. 22 6| 33 -
9 | Programm Auswahl Nr. 23 7| 34 | Ausgang Sicherheitsabschrankung Ausgang 12
10 | Massefir Eingange 8-15 35 -
11 | MCAL- Eingang Eingang 8| 36 | Ausgang AUTO-Modus Ausgang 13
12 | Motoren Einschalter 9| 37 -
13 | Motoren Ausschalter 10| 38 | Ausgang TEACH-Modus Ausgang 14
14 - 11| 39 -
15 - 12| 40 -
16 - 13| 41 | Ausgang Zustimmtaster Ausgang 15
17 - 14| 42 -
18 - 15| 43 | Eingpeisung Masse
19 | RESET-Ausgang Ausgang O | 44 | Einspeisung (+24 Volt)
20 | PAUSE-Ausgang 1| 45 | Einspeisung (+24 Volt)
21 | START-Ausgang 2| 46 | Einspeisung (+24 Volt)
22 | HOME-Ausgang 3| 47 | (+24 Volt) Spannungsquelle
23 | Programm Auswahl Nr. 2° 4| 48 | (+24 Volt) Spannungsquelle
24 | Programm Auswahl Nr. 2* 5| 49 | Masse der Spannungsquelle
25 | Programm Auswahl Nr. 22 6| 50 | Masseder Spannungsquelle
17

E/A-Stecker
Steuerungsseitig

1

/

@ @oooooooooooo oo?d

0000000000000 00

0000000

33
50

©
1\
U

51



REMOTE 3 Eingangsfunktionen

Signal Funktion
RESET Eingang Ricksetzen des Fehler-Status. (Fehler wird gel scht)
PAUSE Eingang Anhalten des Roboterprogramms wéhrend der Ausfiihrung
) Startet Programmausfuihrung
START Eingang
Fortsetzung des durch Pause unterbrochenen Programms
HOME Eingang Bewegung in HOME Position (Standby-Position) mit geringer Geschwindigkeit

Programm Nr. Eingang
2° (oder hoher)

Spezifiziert die Programmnummer, die geladen werden soll, wenn der

2! (oder niedriger) Starteingang gesetzt wird
22 (siehe,,PRGNO Befehl” im Referenzhandbuch)
23

MCAL Eingang Ausfiihren der Kalibrierung

Motorspannung Ein Eingang

Schaltet die Motorspannung ein

Motorspannung Aus Eingang

Schaltet die Motorspannung aus

Ob Eingangssignale guiltig oder ungliltig sind héngt von der verwendeten Konsole
dHinweis! und/oder vom eingestellten Modus ab. Nahere Informationen finden Sie im Kapitel
» 1.3 Glltige und ungtiltige Eingangssignale".

REMOTE 3 Ausgangsfunktionen

Signal Signalstatus
RESET Ausgang Die Steuerung befindet sich im RESET-Status
PAUSE Ausgang Die Steuerung befindet sich im PAUSE-Status
START Ausgang Ein Programm oder ein direkt auszufthrender Befehl wird ausgefihrt
HOME Ausgang Der Manipulator befindet sich in der HOM E-Position (Standby-Position).

Programm Nr. Ausgang
2° (oder hoher)

2' (oder niedriger) Gibt immer die am Eingang anliegende Programmnummer aus
22
23

MCAL Ausgang Der Roboter befindet sich in der Kalibrierung

Motor Spannung- Ein Ausgang

Die Motorspannung ist eingeschaltet

Fehler Ausgang Ein Fehler ist aufgetreten
NOT-AUS Ausgang Die Steuerung befindet sich im NOT-AUS-Zustand
Sicherheitstiire Ausgang Die Sicherheitsabschrankung ist gedffnet

AUTO-Modus Ausgang

Der AUTO-Modus wurde ausgewdahlt

TEACH-Modus Ausgang

Der TEACH-Modus wurde ausgewahlt

Zustimmkondition Ausgang

Der Zustimmtaster ist gedriickt

dHinweis!

Alle Ausgangssignale werden ungeachtet des Zustandes der Konsole oder deren
M odus ausgegeben.




7.3 Gultige und ungultige Eingangssignale

Die Gultigkeit der Eingangssignale des REMOTE 3 bzw. der OPU-300/0OPU-320 sind fur jeden Modus
unterschiedlich. In den folgenden Tabellen werden die Einstellungen der Softwareschalter SS1 und der
sich daraus ergebenden gultigen/ungiltigen Eingangssignale gezeigt. (Im Beispiel des REMOTE 3ist

ein Eingangssignal unguiltig, solange die REM OTE-Einstellungen nicht durchgefihrt wurden.)

Funktionen des Bit 1 und 2 des Softwareschalters SS1.

Eingang vom REMOTE 3

Eingang vom REMOTE 2 (OPU-300)

Software Schalter
Einstellungen

S5S1-1

S551-2

Buebuig 1353y

Buebuig 3sNVd
Buebuig 14VLS
Buebuiz JWOH

Buebuig VO

Buebuig IN wweibold
Buebuig NIT "ds Joo

Buebuig sny "dg Jojo

Buebuig 1353y
Buebuiz 3snvd
Buebuiz 18V1S
Buebuig INOH
Buebuig N wweibold
Buebuiz TvON
Buebuig NIT "ds Joon
Buebuig sny "dg 10j0

AUS

AUS

AUS

EIN

EIN

AUS

EIN

EIN

-:Ungliltig

Bit Nr. Funktion EIN AUS
SS1-1 Haupt-REMOTE-Einstellung REMOTE 3 (E/A) REMOTE 2 ég(')a)u ~300/0PU-
Dient zur Einstellung gultiger .
SS1-2 Eingangssignal e des Sub- PAUSEIEHS) gﬁgz sind Alle Eingénge sind ungiltig
REMOTE gutige =g
Werkseinstellung (Standard)
TEACH Modus Der Personalcomputer oder das Handprogrammiergerét TP-320 stellen im TEACH-
Konsoleist die TEACH| Modus die Konsole dar. In diesem Fall sind alle Eingdnge, ungeachtet der
Schnittstelle Einstellung vom Softwareschalter SS1, ungiiltig.
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Sobald im AUTO-Modus der Befehl CONSOL E ausgefiihrt und ,, OP* auswahit wird,

REMOTE 3 dient das Gerét, welches an den Haupt-REMOTE-Anschlufd angeschlossen wird, als
oder OPU-300 | Ejngabeeinheit. Die Haupt-REMOTE-Schnittstelle wird tiber Bit 1 des Software-

dient s Schalters SS1-1 ausgewdhlt. Alle Eingénge von der Haupt-REMOTE-Schnittstelle, die
Konsole als Konsole ausgewahlt wurden, sind giiltig. Einige Eingénge der Sub-REMOTE-
Schnittstelle kdnnen mittels Einstellung des SS1-2 Schalters Gltigkeit erhalten.
AUTO-Modus: Eingang vom REMOTE 3 Eingang vom REMOTE 2 (OPU-300)
A Y w I Y < = = py R ] T Y < < =
clEIEICEIEIEIENEIEIE ISl 12 |8
TlREIELE N REBIEEIR] ]|
mle o 121 EEENllzI2EIZ1EIF
SlRI2I1EGIzISI?IzZHIZ2 I2 I 18 1=z18 | |2
[ [ Q S = =] = 7] [ [ I S = =3 Z 1o
Software Schalter |3 |8 |8 @ |[m €@ |mlm 12 |2 |8 2 [ |© | |m
Einstellungen 3 3 13 3 a1z
Q ) Q QO Q Q
3 3 |3 3 3 |3
ss1-1 | ss1-2
Aus | Aus ________'g.‘. | |‘|
AUS EIN _|.A_____ !..! __!
en | s |9]090000 00| —|—|—|—|—|—|—|—
=« | o |G Oeeeeee—[®A—[—-[=
A Nur Fortfahren nach Pause ist gultig
. Giltig
— Unguiltig
AUTO Modus: Wird im AUTO-Modus der Befehl CONSOL E ausgefiihrt und ,,#20" oder ,#21

RS-232C oder BUS
dient ds Konsole

der RS-232C oder ,,BUS® fir die serielle Kommunikation ausgewahlt, so dient
das an der Schnittstelle angeschlossene Gerét a's Eingabeeinheit. In diesem Fall
sind nahezu ale Eingangssignale unglltig. Nur die Eingangssignale PAUSE
und START konnen mittels Softwareschalter SS1 fur glltig erklért werden.

Eingang vom REMOTE 3 Eingang vom REMOTE 2 (OPU-300)
T o |z | o [z ]
12121l ISIEIENZ IZ1E IG5 18 |5 |5
M ERERER A EREE R R ERER R EE ERE
ﬂ m — m Q ~ w w — m — m Q ~ w (%)
mle o 2B 1F PPl lzE 20 |°
ol |E 3 LU U 3
SISl EEIEIEIENE SIS IEIZIE 2|2
Software Schalter |3 |3 a e o€ |m m |3 |3 ale m € |m m
Einstellungen a 3 13 a 3 I3
2 2 |3 2 2 |3
(o] « « (o] « «
S81-1 SS81-2
AUS AUS _________.A_____
ws | v |—I@®IAI-I-T-1-1-l[—®A[-[-]—]—-]—
EIN AUS _I._A______T______

A Nur Fortfahren nach Pause ist gultig
. Giltig

— Unguiltig



RESET, PAUSE und START Eingénge

Die Eingénge RESET, PAUSE und START kdnnen in das Programm implementiert werden und sind
aktiv, wiein der folgenden Tabelle dargestellt. Andere Eingénge sind wéhrend der
Programmausf ihrung nicht aktivierbar.

Programm
Programm gestartet Waéhrend Pause
nicht gestartet
RESET-Eingang O X O (Unterbrechen)
PAUSE-Eingang X o X
START-Eingang O X O (Fortfahren)

Eingabe nicht moglich: X / Eingabe mdglich: O



7.4 Zeitliniendiagramme (Zeittabellen)

Antwortzeiten der REMOTE 3-Eingangssignale sind grundsétzlich wie folgt zu erwarten.
Eingangssignale der REMOTE 1- und der REMOTE 2-Schnittstelle werden ebenfalls aufgezeigt.

Eingangssignal Eingangs-REMOTE
Eingang
Sicherheitsabschrankung | "EMOTE L
Eingang AUTO-Modus REMOTE 2
Eingang TEACH-Modus REMOTE 3

Bemerkungen hinsichtlich der Eingangssignale
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Die Zeitbilder und angegebenen Zeiten dienen als Referenzwerte. Sie dienen ausschliefdlich zur
Erlauterung und kénnen nicht als Richtlinie fungieren. Aktuelle Zeiten sind abhéngig von z.B.
der Anzahl der gestarteten Tasks und der Art der Befehle, die gerade ausgefiihrt werden.

Bitte legen Sie keine Eingangssignale an, bis Sie die Ausgangskonditionen der REMOTE-
Schnittstellen geprift haben. Zusétzlich sollten Sie ermitteln, ob die Eingangssignale guiltig sind.
(Softwareschalter-Einstellungen).

Die Zeitbilder und Periodenlénge der dargestellten Zeitliniendiagramme sind nicht proportional
dargestellt.

Benutzen Sie Pulse fur alle Eingangssignale, ausgenommen derer, die Schalter benutzen, wie z.B.
AUTO/TEACH-Modus-Umschalter, NOT-AUS-Schalter und Eingang Sicherheitsabschrankung.
Die Steuerung erkennt die ansteigende Flanke des Eingangssignals. Setzen Sie die Pulsweite des
Eingangssignals auf 10 ms oder langer.

EIN
AUS

10 ms oder langer




Achten Sie bei den Eingangssignalen darauf, dai’ es nicht zu Uberlappungen der Zeitbilder
kommt, wenn immer dies mdglich ist.

—
B I S

Vermeiden Sie mogliche Uberlappungen!

Vermeiden Sie prellende Eingangssignale.

Zeitliniendarstellung beim Einschalten

Die Initialisierung in der Robotersteuerung und das Setzten des RESET-Ausgangs dauert nach dem
Einschalten 4,3 Sekunden. Danach sind alle Ausgaben Uber die REMOTE-Schnittstelle moglich. Kurz
bevor die Initialisierung beendet wird, wird der RESET/START-Ausgang kurzzeitig gesetzt.

Wenn Sieim RESET-Status den Modus (TEACH/AUTO) umschalten, wird der Ausgang fur den neuen
Modus gesetzt und 30 ms spéter wird der Ausgang des vorhergehenden Modus zuriickgesetzt. Wahrend

des Moduswechsels wird kurzzeitig der Startausgang gesetzt. In dem unten aufgefhrten Beispiel wird
vom TEACH- in den AUTO-Modus umgeschaltet.

Die Eingangssignale in der unteren Darstellung kénnen ungeachtet vom Betriebsmodus gesehen
werden. Andere Eingangssignale kdnnen jedoch nur im AUTO-Modus genutzt werden. Bitte
vergewissern Sie sich, dal3 die Betriebsart AUTO-Modus eingestellt ist.

Modusschalter
Sicherheitsabschrankung
NOT-AUS-Schalter

Neustart aus dem PAUSE-Modus (nicht mdglich, wenn der PAUSE-M odus durch Driicken der
ESC Taste eingeleitet wurde)

EIN
AUS
Spannung EIN _AY>o | 43
RESET Ausgang ﬂ_
i Sms
START Ausgang [

AUTO Eingang

30ms

TEACH Eingang

AUTO Ausgang

TEACH Ausgang
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Zeitliniendarstellung beim Einschalten des Motors, etc.
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Wenn der RESET-Ausgang eingeschaltet ist und die Signale, wie im nachfolgenden Zeitlinienbild
beschrieben, angelegt werden, so wird der START-Ausgang eingeschaltet und der RESET-Ausgang
ausgeschaltet. Danach wird der START-Ausgang aus- und der RESET-Ausgang eingeschaltet

Nach Einschalten des Signals MOTOR POWER EIN, wird der Motor nach 530 ms. eingeschaltet.
Danach ist es moglich, die Eingénge MCAL und HOME, (Befehle, die zur Bewegung des Roboter
dienen) zu setzen. Die Robotersteuerung zeigt einen Fehler an, wenn diese Eingange bei
ausgeschaltetem Motor gesetzt werden.

Der Ausgang MCAL wird fir 40 ms eingeschaltet, nachdem der MCAL Eingang gesetzt wurde. Nach
dem der Befehl MCAL ausgefuhrt wurde, wird der Ausgang zuriickgesetzt (ausgeschaltet).

Wenn der HOME-Eingang gesetzt wird, bewegt sich der Roboterarm in die gesetzte Home-Position.
Waéhrend der Roboter in die Home-Position fahrt, wird der HOME-Ausgang eingeschaltet.

Der Ausgang MOTOR POWER wird 330 ms, nachdem der Eingang MOTOR POWER zuriickgesetzt
wurde, ausgeschaltet.

Sms Sms Sms Sms
e

START Ausgang l I [

RESET Ausgang | | | [

10ms 10ms 10ms 10ms

Motorspannung EIN Eingang

530ms
Motorspannung AUS Eingang ~l

Motorspannung Ausgang

40ms 330ms

MCAL Eingang B

MCAL Ausgang

HOME Eingang [

HOME Ausgang




Zeitliniendarstellung bei Programmausfihrung

START EINGANG
Ist das START-Signa im RESET-Status angelegt, wird der START-Ausgang eingeschaltet und der
RESET-Ausgang 5 ms spéter ausgeschaltet.

Wenn ein Binérprogramm mittels Programmnummer aufgerufen werden soll, muf3 zuerst die
Programmnummer am Eingang anliegen, bevor Sie das START-Signal setzen. Das START-Signal muf3
solange anliegen, bis der START-Ausgang gesetzt wird. Sobald die Programmnummer Null anliegt,
wird das im Speicher enthaltene Programm und die dazugehérige Punktedatei ausgefihrt.

START Eingang Sms

e

START Ausgang
RESET Ausgang

Programm Nummer Eingang (Méglich wahrend Daten gehalten werden)

PAUSE Eingang und RESET Eingang

Bei gesetztem PAUSE-Eingang, wird nach 230 ms der Ausgang Pause eingeschaltet und der Ausgang
START ausgeschaltet. Diesist jedoch nur gultig, wenn die Pauseeinstellung des Roboters auf QP ON
steht. Steht die Pauseeinstellung des Roboters jedoch auf QP OFF, erfolgt das Umschalten der Pause-
und Start-Ausgénge erst nachdem der Roboterarm seine begonnene Bewegung vollendet hat.

Nachdem der PAUSE-Eingang gesetzt wurde, muf3 vor erneutem Setzen des START-Eingangs 230 ms
gewartet werden. 15 ms nachdem der START-Eingang gesetzt wurde (Programm weiter ausfiihren),
schaltet der START-Ausgang ein und der PAUSE-Ausgang aus.

Wird ein RESET-Signal wahrend einer Pause angelegt, benétigt die Steuerung 800 ms um den RESET-
Ausgang ein- und den PAUSE-Ausgang auszuschalten. Direkt nachdem die RESET-Operation in der
Steuerung durchgefihrt wurde, wird kurzzeitig der START-Ausgang gesetzt und direkt (ca. 5 ms)
wieder zuriickgesetzt.

Sms 15ms

START Eingang -_“I T

START Ausgang |

230ms 230ms Sms

PAUSE Eingang ﬁl

PAUSE Ausgang 800ms

RESET Eingang

RESET Ausgang
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Zeitliniendarstellung des Eingangs der Sicherheitsabschrankung

60

Ist der Eingang der Sicherheitsabschrankung wahrend des START-Status gesetzt, wird der Ausgang der
Sicherheitsabschrankung innerhalb von 5 ms eingeschaltet. Nach 320 ms wird der PAUSE-Zustand am
Ausgang signalisiert und der START-Ausgang ausgeschaltet.

Der PAUSE-Zustand wird beibehalten und ein RESTART ist nicht moglich, solange die
Sicherheitsabschrankung gedffnet ist. Der Ausgang der Sicherheitsabschrankung wird 5 ms, nachdem
der Eingang der Sicherheitsabschrankung erloschen und der Eingang des Freigabeschalters
eingeschaltet ist, zuriickgesetzt. (Sicherheitsabschrankung wurde geschlossen).

Das Programm kann nicht fortsetzt werden, solange der Ausgang der Sicherheitsabschrankung
eingeschaltet ist (Sicherheitstiire getffnet). Schalten Sie den Eingang der Sicherheitsabschrankung aus
(schlieffen Sie die Sicherheitsabschrankung) und setzen Sie das Programm mittels START-Eingang fort.

Wurde der PAUSE-Ausgang gesetzt, kann trotzdem der RESET-Eingang gesetzt und ein RESET
durchgefihrt werden.

Eingang l
Sicherheitsabschrankung
Eingang I
Freigabeschalter Sms S ms
Ausgang
Sicherheitsabschrankung

Ausgang

START 320 ms

Ausgang
PAUSE




Zeitliniendarstellung fur den TEACH- und AUTO-Modus

Ungeachtet, ob Sie den Roboter im TEACH- oder AUTO-Betriebsmodus betreiben, wird beim
Umschalten zuerst in den PAUSE-Modus geschaltet und danach ein RESET durchgefiihrt. Die
Zéeitliniendarstellung zeigt ein Umschalten vom AUTO-Modus in den TEACH-Modus wéhrend des
Roboterbetriebes.

Modusumschaltung im START-Zustand

Wird im START-Zustand der Modusschalter umgeschaltet (von AUTO-Modus in TEACH-Modus oder
umgekehrt), bewirkt dies das Setzen des entsprechenden Ausgangs nach 230 ms. Die Zeit zum
Umschalten des RESET-Ausgangs variiert, da diese abhéngig vom momentan auszufihrenden Befehl
ist. Sofort nach Abschluf? der RESET-Funktion werden die START- / RESET-Ausgange augenblicklich
umgeschaltet.

AUTO Eingang

TEACH Eingang
230ms !

AUTO Ausgang

TEACH Ausgang

START Ausgang

Abhangig vom Befehl, der gerade ausgfuhrt wird.

RESET Ausgang

Modusumschaltung im PAUSE-Zustand

Wird im PAUSE-Zustand (Steuerung befindet sich im PAUSE-Zustand) der M odusschalter
umgeschaltet, so werden die Ausgange TEACH und AUTO nach 230ms umgeschaltet. Der RESET-
Ausgang wird nach 1100 ms eingeschaltet. Sofort nach Vollendung der RESET-Funktion werden die
START- / RESET-Ausgéange augenblicklich umgeschaltet.

AUTO Eingang

TEACH Eingang 230ms

AUTO Ausgang

TEACH Ausgang

PAUSE Ausgang 1100ms

RESET Ausgang

Zeitliniendarstellung fir das NOT-AUS-Verhalten

Das NOT-AUS-Signa kann zu jeder Zeit angelegt werden. Der NOT-AUS-Zustand der Steuerung kann
ausschliefdlich durch das RESET-Signal wieder zuriickgesetzt werden. Der NOT-AUS-Ausgang wird
gesetzt nachdem das NOT-AUS-Eingangssignal 5 ms anliegt. Der START-Ausgang wird nach 270 ms
ausgeschaltet und der RESET-Ausgang wird zeitgleich gesetzt.
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Der NOT-AUS-Ausgang wird 5 ms, nachdem der RESET-Eingang gesetzt wird, ausgeschaltet. Sofort
nach Abschlufd der RESET-Funktion werden die START- / RESET-Ausgange kurzzeitig umgeschaltet.
630 ms nach Setzen des RESET-Eingangs, kénnen auch andere Eingangssignal e genutzt werden (auf3er
NOT-AUS). In der folgenden Darstellung wird der Eingang MOTOR Spannung EIN als Beispiel
verwendet.

NOT-AUS Eingang

Sms

NOT-AUS Ausgang

Sms

START Ausgang 5

_270ms

RESET Ausgang L L_____[‘—

Sms

MOTOR Spannung Ausgang

15ms

RESET Eingang
630ms

MOTOR Spannung ein Eingang

Zeitliniendarstellung fur Fehler.
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300 ms nach dem Auftreten eines Fehlers, wird der RESET-Ausgang eingeschaltet und der START-
Ausgang ausgeschaltet. Andere, wichtige Ausgange werden ebenfalls ausgeschaltet, abhéngig von der
momentan ausgewahlten Ausfihrung oder von der Art des gerade auftretenden Fehlerursache.

Ein aufgetretener Fehlerzustand kann nur durch das RESET-Signal zurlickgesetzt werden. Der Fehler-
Ausgang wird 5 ms, nachdem der RESET-Eingang gesetzt wird, ausgeschaltet. Sofort nach Abschlufd
der RESET-Funktion werden kurzzeitig die START- / RESET-Ausgange umgeschaltet. Eine
Wartephase von 630 ms, nach Setzen des PAUSE-Eingangs ist notwendig. Erst danach kénnen andere
Eingangssignale wieder bearbeitet werden.

ERROR Ausgang 300ms Sms
START Ausgang
RESET Ausgang —————————— 20ms
RESET Eingang
630ms




8. RS-232C

Die Standard Robotersteuerung ist mit zwei RS-232C Schnittstellen ausgestattet. Dies gestattet den
Anschluf? von Peripheriegerdten oder/und von einem Hostcomputer an die Steuerung zur
Datenkommunikation oder/und zentraler Kontrolle.

8.1 Verbindungskabe

Seiko EPSON vertreibt keine solchen Kommunikationskabel, empfiehlt aber den folgenden Steckertyp

flr das Signalkabel.

Benutzen Sie einen 9-pin- D-Sub-Stecker und abgeschirmte gedrillte Doppelleitungen (twisted pair).
Verbinden Sie die Abschirmung zur Storsignalunterdriickung. (siehe auch Kap. 2.6 Elektromagnetische

Stdérungen)

Hersteller Modell
Kompatibler Stecker JAE DE-9SF-N L 6tausfiihrung
Gehéuse und Halterung IAE DE-C8-19-F2 (Befestigungsschraube #4-

40NC)

Pinbelegung

Die Pinbelegung der RS-232C-Schnittstelle ist nachfolgend aufgezeigt.

Pin Nr. Notation Signal Signal Richtung
1 CD Trégererkennung Eingang
2 RD Datenmpfang Eingang
3 SD Datenversand Ausgang
4 ER Kommunikationsbereitschaft des

Datengeréts (Data Terminal ready)
5 SG Signal Erde
6 -
7 RS Sendeaufforderung Ausgang
8 CS Sendebereitschaft Eingang
9 -
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Verdrahtungsbeispiel:
Im der nachfolgenden Darstellung wird eine Verdrahtung zur Kommunikation angezeigt.

[Schnittstelle des

[Steuerung] angeschlossenen Geriit]
Signal Pin No. Pin No. Signal
SD 3 2 SD
RD 2 >< 3 RD
SG 5 7 SG
RS 7 4 RS
CS 8 j I: 5 CS
- - 6 DR
CD 1 E 8 Ch
ER 4 :l 20 ER
Gehiuse 1 FG

Das folgende Beispiel zeigt die Verdrahtung fir CS-Kontrolle.

Die RS-232 C-Schnittstellen der Steuerung unterstiitzen keine RS-Kontrolle. Es kann keine Kontrolle
von Sendegeréten, die an der Steuerung angeschlossen sind, tibernommen werden.

[Schnittstelle des

[Steuerung] angeschlossenen Gerit]
Signal Pin No. Pin No. Signal
SD 3 2 SD
RD 2 >< 3 RD
SG 5 7 SG
RS 7 4 RS
(O 8 >< 5 CS
- - 6 DR
Cb 1 E 8 CDh
ER 4 j 20 ER
Gehiluse 1 FG

In diesem Beispiel ist der steuerungsseitige CS-Eingang mit dem RS-Ausgang des

¢ HINWEIS angeschl ossenen Gerétes verbunden




8.2 Vorbereitung auf die Kommunikation

Um eine Kommunikation zwischen der Robotersteuerung und den Peripheriegeréten zu ermdglichen, ist

es notwendig das gleiche Protokoll fir beide RS-232C-Schnittstellen auszuwéhlen. Die Einstellungen
nehmen Sie mit Hilfe des Befehls CONFIG vor:

Ubertragungsgeschwindigkeit (Baudrate)
Datenwortlange

Paritét

Anzahl der Stopbits
Kommunikationsprotokoll

XON/XOFF Kontrolle

CS-Kontrolle

Die Standard Robotersteuerung ist mit zwei RS-232-Schnittstellen, #20 und #21, ausgestattet. Sie
kénnen beide Schnittstellen unabhéngig voneinander konfigurieren. Den zu nutzenden Kanal wahlen
Sie mittels #20 oder #21 aus. (Weitere Informationen erhalten Sie in dem Handbuch des
anzuschlieffenden Gerétes.).

Es gibt zwei BASIC Befehle, die zur Kommunikation der seriellen Schnittstelle dienen: PRINT# und
INPUT#.

PRINT#: Sendet Daten aus der Steuerung an das angeschl ossene Gerét.
INPUT#: Empféangt Daten vom angeschl ossenen Gerét.

Weitere Informationen erhalten Sie in den entsprechenden Kapitel tber die Befehle im
Referenzhandbuch.
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9. Schalter- und Jumper-Einstellungen

9.1 DIP-Schalter der MPU-Platine
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Um einen ordnungsgemaf3en Betrieb des Roboters zu gewéhrleisten, sind mehrere Einstellungen
vorzunehmen. In diesem Kapitel erhalten Sie Informationen Uber Einstellungen der Jumper Pins, der
DIP-Schalter und der Softwareschalter der MPU-Platine. Esist nicht notwendig diese Einstellungen zu
verdndern, wenn die Werkseinstellungen den von Ihnen bendtigten Spezifikationen entsprechen. Eine
unvorsichtige Anderung der Parameter kann einen Systemfehler zur Folge haben. Nur, wenn sich nach
der Lieferung des Roboter die Spezifikation andert (z.B. Einbau weiterer E/A-Schnittstellen) sollten Sie
die DIP-Schalterstellungen andern. Halten Sie sich dabei strikt an die folgenden Anweisungen.

Nachdem Sie die DIP- und Softwareschalter Ihren Anforderungen geméR eingestellt haben, schalten Sie

die Steuerung aus und nach einigen Sekunden wieder ein. Das Neustarten der Steuerung aktiviert die
gednderten Einstellungen.

Mittels des SPEL Editors lassen sich die aktuellen DIP- und Softwareschaltereinstellungen anzeigen.
Informieren Sie sich im SPEL Editor Handbuch tber die Ausgabemdglichkeiten der
Schaltereinstellungen.

Die grau hinterlegten Spalten der nachfolgenden Tabellen zeigen die Werkseinstellungen. Es ist
geféhrlich, die Schalterstellungen der Schalter mit der Bezeichnung ,, Reserviert fir das System” zu
verandern. Andern Sie diese Schalterstellung auf keinen Fall!

Die Schalter SD1 bis SD3 befinden sich auf der MPU-Platine. Ihre Funktion ist in der nachfolgenden
Tabelle festgehalten.

SD1
Bit Nr. Funktion Ein Aus
1 Systeminitialisierung CZ?ngcitZqutjjaeliS;r:nnr?urngh Keine Initialisierung
2 Reserviert fir das System (immer Aus)
(z E:z i) Einstell u:/lgog/l eﬁni pulator Bitte veréndern Sie diese Einstellungen nicht!
SD2
Bit Nr. Funktion Ein Aus
1 (M) Spgiﬂlggjng;ﬁg '(‘;‘/er) Existiert Existiert nicht
Einstellung des Haupt- und
2 (V) des Datg.i sp_ei cher bei Haupt[spe? cher : 374 KB Hauptspeicher: 174 KB
zusdtzlicher Dateispeicher: 900 KB Dateispeicher: 1,1 MB
Speichererweiterung
3 (Reserviert fir das System) (Immer Aus)
4 (Reserviert fir das System) (Immer Aus)
5(X) Benutzung von Achse #1 Ja Nein
6 (Y) Benutzung von Achse #2 Ja Nein
7(2) Benutzung von Achse #3 Ja Nein
8 (V) Benutzung von Achse #4 Ja Nein
SD3
| Bit Nr. | Funktion Ein Aus




| 1bis 4 | (Reserviert fir das System) |

| (Immer Aus) |

9.2 Softwareschalter

SD1 bis SD3 sind Hardwareschalter. Schalter, die Sie per Software éndern kénnen werden
Softwareschalter genannt. Die Steuerung SRC-320 ist mit sechs dieser Softwareschalter (SS1 bis SS6)
ausgestattet. Sie kdnnen diese Schalter mittels PC (SPEL Editor / SPEL fir Windows) einstellen. Die
Funktionen dieser Softwareschalter sind in den nachfolgenden Tabellen erlautert. Weitere Funktionen
finden Sie im Handbuch des SPEL Editor. Die Softwareschalter, die as, Reserviert fur das System*

bezeichnet sind, konnen nicht verandert werden.

Die Einstellungen der Softwareschalter werden beim Ausschalten der Steuerung gespeichert. Wenn Sie
jedoch eine Systeminitialisierung mittels DIP-Schalter SD1-1 auf der M PU-Platine bendtigen, so werden
alle Softwareschalter ausgeschaltet.

SS1
Bit Nr. Funktion Ein Aus
1 | Auswahl g;::fg);—gw OTE- | REMOTE 1 (E/A) REMOTE 2 (OPU)
5 Eingabefunktion _der Sub- PAUS_E unq Neustart Alle sind ungilltig
REMOTE Schnittstelle sind giltig
3 (Reserviert fir das System)
(Reserviert fir das System)
Ausfiihrung des EIN/AUS-
5 gch;%ih;zgﬁfgnghig - Deaktiviert Aktiviert
AUTO-Modus gedffnet wird.
o | Mot nspenmage | paonn veser
Sprache fr Aus Jepanisch Ein | Englisch | Aus| Deutsch | Aus | -
Ausgabemeldungen | Aus Aus | Englisch | Ein | Deutsch | Ein | -
SS2
Bit Nr. Funktion Ein Aus
1 gis (Reserviert fir das System)
SS3
Bit Nr. Funktion Ein Aus
1 gis (Reserviert fir das System)
SHA
Bit Nr. Funktion Ein Aus
1 gis (Reserviert fir das System)
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Bit Nr. Funktion Ein Aus
1 Berel f_'hgljzbser\/?/r:'rftlgg des Nicht ausfiihren Ausfihren
U _Koordi nat o Von eingerichteten . o
2 Konvertierung fir LOCAL Punktdaten abhangig XY Koordinaten abhangig
Befehl

(Reserviert fir das System) (Immer Aus)
(Reserviert fir das System) (Immer Aus)
(Reserviert fir das System) (Immer Aus)

6 CMOVE, CA RC Der _angegeb_ene Punkt muf3 Der angegebene Punkt

Befehlsoperationen nicht erreicht werden. muf3 erreicht werden.
(Reserviert fir das System) (Immer Aus)
(Reserviert fir das System) (Immer Aus)
SS6
Bit Nr. Funktion Ein Aus

1 Aug;g??grdgk?;iEE Nicht freigegeben Freigegeben

2 Aug;g??grdgk?;gEE Nicht freigegeben Freigegeben

3 Aug;g??grdgk?;iEE Nicht freigegeben Freigegeben

4 Aug;g??grdgk?;iEE Nicht freigegeben Freigegeben

Ausfiihrung von
5 Befehl soperationen, wenn Freigegeben Nicht freigegeben
keine Achse bewegt wird.

(Reserviert fir das System) (Immer Aus)
(Reserviert fir das System) (Immer Aus)
(Reserviert fir das System) (Immer Aus)

9.3 Steckbriicken (Jumper Pins) auf der MPU-Platine

Es sind sieben Jumper Pins auf der MPU-Platine vorhanden. Nur der XP6 darf bei
Spezifikationswechseln veréndert werden. Die anderen Jumper dirfen nicht veréndert werden. Bel
Nichtbeachtung kann es zu Systemstérungen kommen.

Pin Nr. Funktion Einstellung
XP1 bis 4 (Reserviert fir das System) (Abhangig vom Modell)
XP5 Sicherung Spannungsversorgung Gesetzt
XP6 Sicherung Spannungsversorgung fur | Setzten, wenn zus&tzl?cher Speicher installiert
erweiterten Speicher (RAM) ist.
XP7 (Reserviert fir das System) Normal erweise zwischen 2-3 gesetzt.
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9.4 Anordnung der DIP-Schalter und Steckbrticken

Die Position der DIP-Schalter und Jumper Pins (XP) auf der MPU-Platine werden im néchsten Bild
dargestellt. Bitte befolgen Sie die nachfolgende Anleitung zum Herausnehmen der Platine.

(1) Schalten Sie die Steuerung aus und ziehen Sie den Netzstecker aus der Steckdose heraus.

(2) Ldsen Sie die Schrauben der Frontabdeckung und entfernen Sie diese. Bitte beachten Sie, dal3 an
der Frontplatte Zuleitungen zum Display und zum Ventilator befestigt sind.

(3) Die MPU-Platineist mit zwei Schrauben, links und rechts, befestigt. Ldsen Sie beide Schrauben.

(4) Ziehen Sie die Platine an der Metallhalterung heraus und nicht an den Schrauben, diese sind nur
mit einer Kuststoffscheibe gesichert.

MPU PLatine
CB{ Montagehalterung
S
Er ) T 7" ‘1 0

L —héb &‘FH@éh;_jéé i C‘

Hos

®\® -4 @
®\® @/®
L
SKP326-2
MPU PCB
XP7
[<>o]
Battery
LI sp1so2
L:loooo!! X:S BB 000
1 ]
l 1 23 45 6 7 8| Jeder DIP Schalter entspricht einem Bit-Wert.
i i i ! i i i Das Umschalten des Schalters in die ON-Position
ON bewirkt das Setzen des Bits auf den Wert 1.

\ Schalterstellung fiir Bit = 1 bzw. EIN
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9.5 Steckbriicken der REMOTE-Platine
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Die Position der Jumper Pins (XP) auf der REM OTE-Platine werden im néchsten Bild dargestellt.

Pin Nr. Funktion, wenn gekirzt Einstellung
XP2 | Gibt auch das Auftreten eines NOT-AUS aus Offen
XP3 | Gibt auch das Auftreten eines Fehlers aus Offen
XP4 | 1-2: Gibt den Status ,, Sicherheitsabschrankung offen” frei Pin 1 und 2
XP5 | 2-3: Gibt den Status ,, Sicherheitsabschrankung offen nicht frei briicken
XP6 | Benutzt einen Ein-Kontakt-Sicherheitsabschrankungsschalter Offen
XP7 1-2: Gibt den Status der Sicherheitsabschrankung, der von der )

CPU erkannt wird, aus Pin 1und 2
XP7 . . . briicken
2-3: Gibt den aktuellen Status der Sicherheitsabschrankung aus.
XP8 | (Reserviert fur das System) Offen




10. Optionen

Die folgenden Optionen sind fur die Robotersteuerung erhéltlich. Bitte informieren Sie sich in den

entsprechenden Handbtichern.

Bedieneinheit

Programmiersoftware

Steuerung)

Handprogrammiergerét

Platine zur Impulserzeugung ( zur Installation in der

: OPU-300/0PU-320
: TP-320

: SPEL Editor

: SPEL fur Windows

In diesem Kapitel werden die Optionen erléutert, die in die Robotersteuerung eingebaut werden kénnen.
Lesen Sie die folgenden Anweisungen griindlich durch, bevor Sie mit der Installation der Optionen

beginnen.

10.1 Optionale Komponenten und deren Stromverbrauch

Die folgende Tabelle listet die einzelnen Optionen und deren Stromverbrauch auf. Sie kénnen die
Optionen mit Ausnahme der RAM Erweiterung in einen der Optionseinschilbe (OP Slot) auf der

Rlckseite der Steuerung einbauen.

Platine)

Option Stromverbrauch der Platine
Zusétzliche E/A-Platine 250 mA
Zusétzliche RAM-Erweiterung
Zusétzliche RS-232C-Schnittstelle 250 mA
Zusétzlicher Serieller Bus (SCC 250 mA

Die Belastbarkeit der Spannungsversorgung fir alle Optionen liegt bei 3 A (+5 V). Der gesamte
Stromverbrauch aller Optionen darf diesen Wert keinesfalls tberschreiten. Das bendtigte Netzteil fir
jede Ein-/Ausgangskarte betragt 24 Volt. Diese Spannung unterscheidet sich von der Spannung des
Netzteils fir die Erweiterungseinschiibe.

Installation einer Erweiterungsplatine

(1) Schalten Sie die Steuerung aus.
(2) Entfernen Sie die Blindplatte des entsprechenden Einschubs. Ldsen Sie dazu die zwei Schrauben

der Blindplatte, die den Einschub verdeckt.

(3) Schieben Sie die Erweiterungsplatine soweit in den Einschub hinein, bis die Montagehalterung
des Einschubs blindig mit der Riickseite der Steuerung ist.

(4) Fixieren Sie die Erweiterungsplatine mittels der vorher gel6sten Schrauben. Sie kdnnen jeden
unbenutzten Einschub fir jede beliebige Option verwenden.

st | 47
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10.2 Zusatzliche E/A-Schnittstellen

Die Standard-Robotersteuerung wird mit 16 Ein- und 16 Ausgangen ausgeliefert. Sie kdnnen diese
Steuerung auf 128 Ein- und 128 Ausgange aufriisten. Jede optional erhdtliche E/A-Erweiterungskarte
ist mit je 16 Eingéngen und 16 Ausgéngen bestiickt. Das optionale Erweiterungspaket beinhaltet diein
der Tabelle beschriebenen Teile. Bitte Uberprifen Sie den Verpackungsinhalt sofort nach Empfang.

E/A Platine (SKP): 1 Stiick
50 Pin D-Sub-E/A-Stecker fur die E/A-Schnittstelle inkl. Gehause: | 1 Set
Aufkleber: 1 Blatt

Bitte folgen Sie der nachfolgenden Anleitung zum Einbau der optionalen E/A-Schnittstellen.

(1) Schalten Sie die Steuerung aus.
(2) Entnehmen Sie den entsprechenden Aufkleber und kleben diesen auf die E/A-Erweiterung.

(3) Stellen Sie die DIP-Schalter der E/A-Schnittstelle, anhand der folgenden Tabelle, ein. Nur richtig
eingestellte Schnittstellenkarten werden von der Steuerung erkannt.

Stecker Nummer | /O Nummer | Bits=1 ]2 3 4

VO-1 0~ 15 | keins MEEM
1/0-2 16~ 31 | 1 "lule!
1/0-3 32~ 47 | 2 Agunm

1/0-4 48~ 63 | 1,2 ggln
1/0-5 64~ 79 |3 REgN
1/0-6 80~95|1,3 gAgN
1/0-7 96~111 | 2,3 Mggh
1/O-8 112~127 | 1,2,3 guml

(4) Stecken Siedie Platine in den vorher gedffneten Optionseinschub und fixieren Sie die Platine mittels der
Schrauben an der Riickwand der Robotersteuerung.

(5) Bitte verdrahten Sie den Stecker entsprechend der Beispielverdrahtung in Kapitel 6.4 PNP Typ.
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10.3 Speichererweiterung (RAM)

Der Standarddateispeicher der Robotersteuerung betrégt 100 KB. Sie kdnnen ihn mittels zweier RAM-
Modulen auf 1.1 MB aufriisten. Der Hauptspeicher kann auch durch Einstellen der DIP-Schalter
erweitert werden. Dadurch ist es mdglich, auch grof3ere Programme im Hauptspeicher der Steuerung
auszufihren.

Befolgen Sie die nachfolgenden Anweisungen zum Einbau des zusétzlichen RAM (Der Dateispeicher
wird bei diese Konfiguration auf 900 KB gesetzt):

D

2
3

(4)
(5)

(6)

(")
(8)

Bevor Sie mit der Installation beginnen:

Sichern Sie alle Dateien aus dem Hauptspeicher in den Dateispeicher. Filhren Sie danach ein
BACKUP des Dateispeichers aus. Zusétzlich empfehlen wir eine zusétzliche Sicherung auf Diskette.
Esist notwendig diese Schritte durch zufiihren, da der komplette Speicher vor der Nutzung des
erweiterten Speichers formatiert werden muf3. Bei der Formatierung werden alle Dateien gel Gscht.
Néhere Informationen zu den Befehlen BACKUP und V-BKUP finden Sie im Befehlshandbuch des
SPEL Editor.

Schalten Sie die Steuerung aus und trennen Sie die Steuerung von der Spannungsquelle.

Entfernen Sie die vier an der Frontplatte befindlichen Befestigungsschrauben und nehmen Sie die
Frontplatte ab. Bitte beachten Sie, daf? an der Frontplatte Zuleitungen zum Display und zum
Ventilator befestigt sind.

Die MPU-Platine ist mit zwei Schrauben, links und rechts, befestigt. Ldsen Sie beide Schrauben.

Ziehen Sie die Platine an der Metallhalterung heraus und nicht an den Schrauben, diese sind nur
mit einer Kuststoffscheibe gesichert.

Instalieren Sie die RAM Module auf der MPU-Platine in den Sockeln U11 und U12. Stellen Sie
beim Einstecken des RAM Moduls sicher, dai3 Sie die Kerbung des RAM-Modulsin die gleiche
Ausrichtung bringen, wie die halbrunde Aussparung in dem Sockel ist.

g g .
o SKP326-2
como MPUPCB
. ]
[
= -
—
SD1 SD2
10000l HIIEI!
| /

Auf der linken Seite ist ein »
Kkleiner weiBler Punkt.

SRAM module type x 2 pcs.

SRAM type x 2 pcs.
Verbinden Sie die beiden Kontakte XP6 mittels eines Jumpers. Dadurch wird der Speicherinhalt
Uber die Pufferbatterie gesichert.

Einstellung der DIP-Schalter

Schalten Sie das Bit 1 des DIP-Schalterblockes SD2, der sich auf der MPU-Platine befindet, in die
EIN (ON) Position. Schalten Sie auch das Bit 2 dieses Schalterblockes auf EIN (ON), wenn Sie den
Hauptspeicher vergrofiern wollen. Nachdem Sie alle Einstellungen getroffen haben, schieben Sie die
MPU-Platine wieder in den entsprechenden Einschub der Steuerung..

SD2
Bit Nr. Funktion EIN AUS
Benutzung des Erweiterungsspeichers Benutzt Nicht benutzt
2 Einstellung des Haupt- und Datei- Hauptspeicher: 374 K | Hauptspeicher: 174 K
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speichers bel installierter Speicherer- | Dateispeicher: 900 K
weiterung.

Dateispeicher: 1.1 M

(9) Schrauben Sie die beiden Schrauben der M PU-Platine wieder fest.
(10) Installieren Sie danach wieder die Frontplatte der Steuerung
(11) Formatierung des Speichers

Benutzen Sie den FORMAT Befehl zur Formatierung des Speicher. Weiterfiihrende Informationen

erhalten Sie im Referenzhandbuch.
(12) Zuriickschreiben der gesicherten Dateien

Das Zurlickschreiben der gesicherten Dateien in den Dateispeicher der Robotersteuerung geschieht mit
Hilfe der Funktionstaste oder den Befehlen RESTOR oder V-RSTR (im Befehlsmodus des SPEL
Editor). Néhere Informationen zu den Befehlen erhalten Sie im Handbuch ,, SPEL Editor”.




10.4 Zuséatzliche RS-232C-Schnittstellen

Jede RS-232C-Schnittstellenplatine besitzt zwei Kanédle. Die Installation einer zusétzlichen RS-232C-
Schnittstelle ist moglich. Stecken Sie die Platine in einen vorher getffneten Optionseinschub, bis die
Abdeckplatte der Platine biindig mit der Riickwand der Steuerung ist. Danach verschrauben Sie die
Abdeckplatte mit der Steuerung. Die Platine besitzt einen DIP-Schalter SD1 und einen Jumper XP1.
Bitte veréndern Sie die Einstellungen nicht, da sie werksseitig korrekt eingestellt sind.

Die Adressen zur Kommunikation mit den zusétzlichen RS-232C-Schnittstellen sind #22/#23. Die
Pinbelegung des Schnittstellensteckers ist identisch mit der Pinbelegung der Schnittstellen (#20/#21).
Weiterfuhrende Informationen finden Sie im Kapitel ,, 8. RS-232C".

Die zusétzlichen Adressen #22/#23 dienen zur globalen Kommunikation. Sie kdnnen diese jedoch auch
mittels des CONSOLE Befehl umkonfigurieren. Dadurch erhalten Sieim AUTO-Modus eine
Eingabekonsole. Zur Konfiguration der RS-232C-Schnittstelle als Konsole benutzen Sie bitte die
Adressen (#20/#21).

Zu lhrer Information sind die Einstellungen des DIP-Schalter SD1 und des Jumpers XP1 in folgender
Tabelle beschrieben.

DIP-Schalter SD1 . Alle Bits sind ausgeschaltet (Stellung OFF)
Jumper Pin XP1-A bisH : Siehe Tabelle
Nummer Einstellung

XP1-A | Pin 2 und 3 briicken
XP1-B | Pin 2 und 3 briicken
XP1-C | Pin2 und 3 briicken
XP1-D | Pin 2 und 3 briicken
XP1-E | Pin 2 und 3 briicken

XP1-F Offen
XP1-G Offen
XP1-H Offen

75



11.Spezifikationen

11.1 Standardspezifikationen (Tabelle)

Modellname

SRC-320

Kontrollmethoden

4 Achsen AC Servomotoren mit gleichzeitiger Softwaresteuerung

Geschwindigkeitseinstellung 1-100% programmierbar

1-100 % programmierbar;

Beschleunigungs-/ Verzégerungskontrolle Automatische Beschleunigung

Positionierungskontrolle

Punkt zu Punkt Kontrolle, Kontinuierliche Wegkontrolle

CPU

32 Bit (68EC020)

Speichermedium

RAM Speicher (gepuffert mittels Lithiumbatterie) (Batterielebensdauer ca. 5
Jahre bei normalen Temperaturen)

Programmbereich 64 KB
Speicherkapazitat Punktebereich 200 Punkte

Dateispeicher 100 KB
Programmiersprache Multi Tasking Roboter Sprache SPEL 111 Ver. 4.1

REMOTE Teaching Teaching per JOG Tasten

Teaching Methoden

Teaching mittels Positionierung des Roboterarms

Direktes Teaching direkt durch den Anwender

MDI Teaching (Manuelle Teaching durch Eingabe numerischer

Dateneingabe) Positionsdaten
Eingange 16 Eingange (Optokoppler)
E/A Ausgénge 16 Ausgéange (Power MOS FET)
Stecker 50-Pin D-Sub 1 Stiick
Schnittstelle RS-232C 2 Kandle ((#20/#21))
Gewicht 24 KG
Ausmalie Siehe Kapitel 11.2
Spannungsversorgung AC 200-230 V + 10%,; Einphasig 50 - 60 Hz

Maximale Leistung

1200 W maximal (Abhéngig vom Manipulator)

Sicherheitsfunktionen

NOT-AUS-Schalter »Low Power“-Modus
PAUSE durch Offnen der . .
Sicherheitsabschrankung Moduswechels mit Schitissel
Modus Schlissel schalter Uberhitzungskontrolle

Dynamische Bremse Encoder-Unterbrechung

Uberhitzungskontrolle UnregelmaRige Geschw. Kontrolle

Drehmomentkontrolle Motorblockierung-Erkennung

Softwareméaliige

Servo-Uberlastungskontrolle Arbeitsberei cheinstellung

Signalerkennung

|solationswiderstand

mindestens 100 MW (zwischen Phase und Erde)

Umgebungsbedingungen

Temporarer Spannungseinbruch 10 ms maximal

Impul sstérung <2000 Volt

Elektrostatische Storung < 6 kV (Kondensatorentladungs-
methode)

Temperatur 5-40°C (mit minimalen Toleranzen)

Luftfeuchtigkeit 10-80% nicht kondensierend
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11.2 AuRRere Abmessungen
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