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Bitte vor der Verwendung lesen

Herzlichen Dank fiir den Kauf unseres Produkts.

Dieses Betriebshandbuch enthélt alle zum sicheren Betrieb dieses Produkts notwendigen Informationen
und behandelt u. A. Handhabung, Aufbau und Wartung des Geréts.

Lesen Sie dieses Handbuch vor der Verwendung griindlich durch und stellen sicher, dass Sie den Inhalt
vollstéandig verstanden haben, um den sicheren Betrieb des Produkts zu gewahrleisten.

Die beiliegende DVD enthalt das Betriebshandbuch fir dieses Produkt.

Machen Sie sich bei der Verwendung des Produkts die entsprechenden Abschnitte des Handbuchs
zunutze, indem Sie diese ausdrucken oder mit Hilfe eines PCs anzeigen.

Bewahren Sie das Betriebshandbuch nach dem Lesen griffbereit auf, so dass Personen, die mit dem
Produkt arbeiten, nétigenfalls schnell nachschlagen kénnen.

[Wichtig]

e Bei diesem Handbuch handelt es sich um eine Originalanleitung.

e Das Produkt darf auf keine Weise verwendet werden, die nicht ausdricklich in diesem
Handbuch angegeben wird. 1Al Glbernimmt keine Haftung fur die Folgen einer
Verwendungsweise, die hierin nicht beschrieben wird.

¢ Die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen kdnnen zum Zweck der
Produktverbesserung auch ohne vorherige Ankiindigung geandert werden.

e Bei Fragen oder Kommentaren zum Inhalt dieses Handbuchs wenden Sie sich bitte an eine
IAl-Verkaufsstelle in Ihrer Nahe.

e Die ungenehmigte Verwendung oder Reproduktion dieses Handbuchs im Ganzen oder in
Teilen ist verboten.

e Die verwendeten Firmennamen, Produktbezeichnungen und Marken sind eingetragene Marken
der jeweiligen Unternehmen.
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Unterstutzte Modelle

Dieses Betriebshandbuch ist fiir Positioniersteuerungen bestimmt.

Informationen zum Umgang mit Programmiersteuerungen
(X-SEL-J/KIIXIKXIKT/KET/P/IQ/PXIQX/PCT/QCT/RIS/IRX/SXIRXD/SXD/RA/ISA/IRAX/ISAX/IRAXD/SAXD,
TT/TTA, SSEL, ASEL, PSEL, MSEL-PC/PG/PCX/PGX) finden Sie in dem separaten Dokument
»Touchpanel-Handprogrammiergerat TB-02 Betriebshandbuch fiir Programmiersteuerungen®.

Die unterstitzten Modelle werden im Folgenden aufgefihrt.

Modell der Steuerung Unterstiitzung ab Version

ERC2 A V1.00
ERC3 V1.00
ACON V1.00
DCON V1.00
PCON V1.00
SCON V1.00
MCON 42 V1.00
MSCON V1.00
RCP6S V1.00
ASEP V1.00
DSEP V1.00
PSEP V1.00
MSEP V1.00
AMEC V1.00
PMEC V1.00
RACON V1.00
RPCON V1.00

Anmerkung 1: Es kénnen nur ERC2-Modellle mit der Aufpragung 4904 oder héher auf dem
Seriennummernetikett angeschlossen werden.

Angaben auf dem Etikett

1/O-Typ Nicht unterstutzt Unterstutzt
NP NP U5 M NP T1 4904, 4905, 6302
PN PN U3 M PN T1 4904, 4905, 6302

Beachten Sie, dass Touchpanel-Handprogrammiergerate tiber einen SIO-Konverter unabhéngig
von der Version mit ERC2-Steuerungen des SE-Typs verbunden werden kénnen.

Anmerkung 2: MCON-C/CG in SSCNETIII/H- und MECHATROLINK-III ist ab V1.20 verfiigbar.
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Mit dem Gateway-Parametereinstellwerkzeug kompatible Modelle

Im Folgenden werden die Modelle aufgefiihrt, die das Gateway-Parametereinstellwerkzeug unterstitzen.

Modell der Steuerung Unterstiitzung ab Version
MSEP-C V1.00
MCON-C/CG V1.00

RCP6S-Gateway V1.00
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Sicherheitshinweise

Diese ,Sicherheitshinweise" wurden verfasst, um die sichere Verwendung des Produkts zu
ermoglichen und Verletzungen und Sachschéden zu vermeiden. Lesen Sie die Sicherheitshinweise
vor der Inbetriebnahme dieses Produkts unbedingt durch.

Sicherheitsvorkehrungen fur unsere Produkte

Die allgemeinen Sicherheitsvorkehrungen fiir jede Inbetriebnahme unserer Roboter werden im
Folgenden beschrieben.

Nr. \Vorgang Beschreibung

1 | Modellauswahl e Da dieses Produkt nicht fir Anwendungen, die ein hohes Mal} an
Sicherheit verlangen, entwickelt oder konstruiert wurde, kann es eine
Gefahrenquelle fir den Menschen darstellen. Verwenden Sie das
Produkt daher nicht fur die folgenden Anwendungen:

1) Medizinische Geréte zur Erhaltung, Uberwachung oder
anderweitigen Beeinflussung menschlichen Lebens oder der
Gesundheit.

2) Mechanismen und Maschinen, die der Bewegung oder dem
Transport von Personen dienen (Fahrzeuge, Bahnanlagen,
Flugnavigationseinrichtungen usw.)

3) Wichtige Sicherheitskomponenten von Maschinen
(Sicherheitsvorrichtungen usw.)

e Verwenden Sie das Produkt nicht entgegen der Spezifikation.
Andernfalls kann die Lebensdauer des Produkts erheblich reduziert
werden.

e Verwenden Sie dieses Produkt nicht in den folgenden Umgebungen:
1) Orte, an denen brennbare Gase oder entflammbare oder

explosionsgefahrliche Substanzen auftreten.

2) Orte, an denen Strahlung auftreten kann.

3) Orte, an denen die Umgebungstemperatur oder relative
Luftfeuchtigkeit den zuléssigen Bereich Ubersteigt.

4) Orte, die direkter Sonneneinstrahlung oder Warmestrahlung von
einer groRen Warmequelle ausgesetzt sind.

5) Orte, an denen es zu Kondensation aufgrund groR3er
Temperaturschwankungen kommt.

6) Orte, an denen korrosive Gase auftreten (Schwefel- oder Salzsaure).

7) Orte, an denen Staub, Salz oder Eisenpulver in gréf3eren Mengen
auftreten kénnen.

8) Orte, die direkten Vibrationen oder Stdl3en ausgesetzt sind.

e Wahlen Sie zum vertikalen Betrieb einer Achse ein Modell, das Uber
eine Bremse verfligt. Bei Auswahl eines Modells ohne Bremse kann der
bewegliche Teil bei einer Unterbrechung der Spannungsversorgung
herabfallen und Verletzungen oder Schaden am Werkstick
verursachen.
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Nr.

Vorgang

Beschreibung

2

Transport

Lassen Sie das Tragen schwerer Objekte von zwei oder mehr Personen
durchfihren oder setzen Sie Hilfsmittel wie einen Kran ein.

Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgefihrt wird,
missen die Rollen des Anweisenden und der Anweisungsempfanger
klar verteilt sein. Stellen Sie eine gute Kommunikation aller Beteiligten
sicher, um die Personensicherheit zu gewahrleisten.

Achten Sie beim Transport auf die richtigen Haltestellen, das Gewicht
und ein gutes Gleichgewicht. Seien Sie &uf3erst vorsichtig, damit das
getragene Objekt nicht ansto3t oder fallen gelassen wird.

Fuhren Sie den Transport mit Hilfe geeigneter Transportmittel durch.
Achsen, die zum Transport mit einem Kran geeignet sind, verfligen tber
Osen oder Gewindebohrungen zur Befestigung entsprechender Bolzen.
Befolgen Sie die Anweisungen im Betriebshandbuch des jeweiligen
Modells.

Nicht auf die Verpackung steigen oder darauf sitzen.

Keine schweren Gegenstande, die zu einer Verformung fihren kénnten,
auf die Verpackung stellen.

Bei Verwendung eines Krans mit einer Tragfahigkeit von 1 t oder héher
ist ein Kranflhrer einzusetzen, der in der Bedienung des Krans und im
Umgang mit Anschlagmitteln ausgebildet wurde.

Stellen Sie bei der Verwendung eines Krans oder dhnlichen Geraten
sicher, dass die Last nicht die Tragféhigkeit des Gerats tiberschreitet.
Verwenden Sie einen fir die Last geeigneten Haken. Beachten Sie die
Sicherheitsmerkmale des Hakens hinsichtlich Scherfestigkeit usw.
Steigen Sie nicht auf eine von einem Kran angehobene Last.

Lassen Sie Lasten nicht unbeaufsichtigt am Kran hangen.

Vom Bereich unterhalb einer mit einem Kran angehobenen Last
fernhalten.

Lagerung und
SchutzmalRnahmen

Fur die Lagerumgebung gelten die gleichen Anforderungen wie fir die
Installationsumgebung. Achten Sie jedoch besonders auf die
Verhinderung von Kondensation.

Achten Sie bei der Lagerung darauf, dass das Produkt nicht aufgrund
von Naturereignissen wie z. B. Erdbeben um- oder herabfallen kann.

Installation und
Start

(1) Installation von Robotereinheit, Steuerung usw.

Achten Sie darauf, das Produkt (einschliellich Werkstlick) sicher zu

halten und zu befestigen. Durch das Herabfallen oder unbeabsichtigte

Bewegungen des Produkts kénnte es zu Sachschaden oder

Verletzungen kommen.

Treffen Sie auch Vorkehrungen gegen das Um- oder Herabfallen im

Falle von Naturereignissen wie Erdbeben.

Nicht auf das Produkt steigen oder Gegenstande auf das Produkt

stellen. Andernfalls kann es zu Sturzunfallen, Verletzungen, der

Beschadigung des Produkts durch das Herabfallen eines Gegenstands,

zu Funktionsstorungen, einer Leistungsminderung oder einer

Reduzierung der Lebensdauer des Produkts kommen.

Sorgen Sie bei Verwendung des Produkts an den unten angegebenen

Orten fur ausreichende Abschirmung bzw. Schutzvorrichtungen.

1) Orte, an denen Elektrorauschen auftritt.

2) Orte, an denen starke elektrische oder magnetische Felder auftreten.

3) Orte, in deren Nahe Stromleitungen verlaufen.

4) Orte, an denen das Produkt mit Wasser, Ol oder Tropfen von
Chemikalien in Kontakt kommen kann.
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Vorgang

Beschreibung

Nr.
4

Installation und
Start

(2) Verkabelung

e Verwenden Sie zum Anschlielen von Steuerung und Achse sowie des
Teach-Werkzeugs nur Originalkabel von IAl.

e Kabel nicht beschadigen, gewaltsam biegen oder aufwickeln. Nicht an
Kabeln ziehen oder mit schweren Objekten quetschen. Andernfalls kann
es zu Stromverlusten oder zur Beeintrdchtigung des
Leitungsdurchgangs kommen, wodurch Brande, Stromschlage oder
Fehlfunktionen verursacht werden kénnen.

e Verkabeln Sie das Produkt ordnungsgemaf, nachdem die
Spannungsversorgung unterbrochen wurde.

e Achten Sie beim Anschluss der DC-Spannungsversorgung (+24V) auf
die richtige Polaritat (Plus/Minus). Ein fehlerhafter Anschluss kann zu
Branden, Produktschaden oder Fehlfunktionen fiihren.

e SchlielRen Sie die Kabel und Stecker sicher an, so dass sie sich nicht
I6sen oder lockern kénnen. Andernfalls kénnen Brande, Stromschlage
oder Fehlfunktionen des Produkts die Folge sein.

e Niemals die mit dem Produkt gelieferten Kabel zur Verklirzung oder
Verlangerung schneiden und/oder neu mit Steckern versehen.
Andernfalls kbnnen Brande oder Fehlfunktionen des Produkts die Folge
sein.

(3) Erdung

e Die Erdung muss fehlerfrei installiert werden, um Stromschlége und
elektrostatische Aufladung zu verhindern, die Stérsicherheit zu
verbessern und unerwiinschte elektromagnetische Strahlung zu
unterdriicken.

e Verwenden Sie fiir den Erdungsanschluss der Steuerung und der
Erdungsplatte des Steuerschranks ein verdrilltes Zweidrahtkabel mit
einem Drahtquerschnitt von 0,5 mm? (AWG20 oder aquivalent) oder
mehr. Die Schutzerdung erfordert die Auswahl eines geeigneten
Drahtquerschnitts, der fir die Last geeignet ist. Fihren Sie die
Verkabelung entsprechend der Spezifikation durch (technische Normen
fur Elektrogeréate).

e Stellen Sie eine Erdung der Steuerung nach Klasse D sicher (vormals
Klasse Il mit einem Erdungswiderstand von 100 Q oder weniger).
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Installation und

Start

(4) SicherheitsmaRnahmen

e Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgefihrt wird,
missen die Rollen des Anweisenden und der Anweisungsempfanger
klar verteilt sein. Stellen Sie eine gute Kommunikation aller Beteiligten
sicher, um die Personensicherheit zu gewahrleisten.

e Treffen Sie Sicherheitsmaflnahmen (z. B. Vorsehen eines
Schutzzauns), um den Zugang zum Roboterbetriebsbereich zu
verhindern, wéhrend das Produkt in Betrieb oder betriebsbereit ist.
Kontakt mit dem Roboter wahrend des Betriebs kann zu schweren oder
todlichen Verletzungen fuhren.

e Stellen Sie sicher, dass eine Not-Aus-Schaltung vorhanden ist, damit in
Notfallen ein sofortiger Stopp ausgeldst werden kann.

e Treffen Sie Sicherheitsvorkehrungen, um einen Start der Einheit allein
durch Einschalten der Spannungsversorgung zu verhindern.
Missachtung kann zu Verletzungen oder Schaden am Produkt durch
einen plétzlichen Start fihren.

e Treffen Sie Sicherheitsvorkehrungen, um einen Start der Einheit allein
durch Zurticksetzen des Not-Aus-Zustands oder durch
Netzwiederherstellung zu verhindern. Missachtung kann zu
Stromschlagen oder Verletzungen durch eine unerwartete
Wiederherstellung der Spannungsversorgung fiihren.

e Bringen Sie vor der Durchfihrung von Installations- oder
Einstellungsarbeiten ein Schild mit dem Hinweis ,ARBEITEN IM
GANGE. STROM NICHT EINSCHALTEN." an. Unbeabsichtigtes
Wiedereinschalten kénnte zu Stromschlagen oder Verletzungen fihren.

e Treffen Sie Vorkehrungen, um das Herabfallen des Werkstlicks bei
Stromausfall oder Aktivierung der Not-Aus-Schaltung zu verhindern.

e Aus Sicherheitsgriinden Schutzhandschuhe, Schutzbrille,
Sicherheitsschuhe oder andere erforderliche Ausriistung tragen, wo
geboten.

e Nicht Finger oder Gegenstande in die Offnungen des Produkts stecken.
Missachtung kann zu Verletzungen, Stromschlagen, Schaden am
Produkt oder Branden fuhren.

e Achten Sie beim Lésen der Bremse einer vertikal ausgerichteten Achse
darauf, dass eine unter Einfluss der Schwerkraft herabfallende Achse
nicht Ihre Hand treffen oder ein Werkstlick beschadigen kann.
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Teachen

e Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgefihrt wird,

missen die Rollen des Anweisenden und der Anweisungsempfanger
klar verteilt sein. Stellen Sie eine gute Kommunikation aller Beteiligten
sicher, um die Personensicherheit zu gewahrleisten.

e Halten Sie sich beim Teachen nach Mdglichkeit auRerhalb des

Schutzzauns auf. Wenn die Durchfiihrung innerhalb des Schutzzauns
unvermeidlich ist, sind ,betriebstechnische Vorschriften* bereitzustellen
und die Bedienpersonen daruber in Kenntnis zu setzen.

e Bei der Durchfiihrung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns muss

die Bedienperson einen Not-Aus-Fernschalter mit sich fuhren, damit der
Betrieb in Notfallen unterbrochen werden kann.

e Bei der Durchflihrung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns muss

eine Person die Bedienpersonen Uberwachen, damit der Betrieb in
Notfallen unterbrochen werden kann. Passen Sie auf, dass niemand
anderes unachtsam Schalter betatigt.

e Bringen Sie gut sichtbar ein Schild mit dem Hinweis ,ARBEITEN IM

GANGE" an.

e Achten Sie beim Lésen der Bremse einer vertikal ausgerichteten Achse

darauf, dass eine unter Einfluss der Schwerkraft herabfallende Achse
nicht Ihre Hand treffen oder ein Werkstiick beschadigen kann.
* Schutzzaun: Wenn kein Schutzzaun vorhanden ist, kennzeichnen Sie
den Betriebsbereich.

Testlauf

e Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgefihrt wird,

mussen die Rollen des Anweisenden und der Anweisungsempfanger
klar verteilt sein. Stellen Sie eine gute Kommunikation aller Beteiligten
sicher, um die Personensicherheit zu gewahrleisten.

e Fihren Sie nach dem Teachen oder Programmieren einen schrittweisen

Testlauf durch, bevor Sie zum automatischen Betrieb tibergehen.

e Bei der Durchflihrung von innerhalb des Schutzzauns missen fiir den

Testlauf wie auch fiir das Teachen die festgelegten Betriebsverfahren
beachtet werden.

e Testen Sie die Programmausfihrung bei Sicherheitsgeschwindigkeit.

Missachtung kdnnte zu Unfallen durch unerwartete Ablaufe aufgrund
von Programmfehlern o. A. fuhren.

e Bei eingeschalteter Spannungsversorgung nicht die Klemmen oder

verschiedenen Einstellschalter bertihren. Missachtung kdnnte zu
Stromschlagen oder Fehlfunktionen fuhren.

Automatischer
Betrieb

e Vergewissern Sie sich vor der Aufnahme des automatischen Betriebs

oder dem Neustart nach einer Betriebsunterbrechung, dass sich keine
Person innerhalb des Schutzzauns aufhélt.

e Vergewissern Sie sich vor Aufnahme des automatischen Betriebs, dass

alle Peripheriegerate fir den automatischen Betrieb bereit sind und kein
Alarm vorliegt.

e Der automatische Betrieb muss von auRerhalb des Schutzzauns

gestartet werden.

e Wenn das Produkt unnormale Warme, Rauch, ungewdhnlichen Geruch

oder Gerausche erzeugt, stoppen Sie das Gerat sofort und
unterbrechen die Spannungsversorgung. Missachtung kann zu Brénden
oder Schaden am Produkt fuhren.

e Unterbrechen Sie im Fall eines Netzausfalls die Spannungsversorgung.

Missachtung kdnnte zu einem plétzlichen Start des Produkts bei der
Netzwiederherstellung und in der Folge Verletzungen oder Schaden am
Produkt fihren.
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Wartung und
Inspektion

e Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgefihrt wird,

missen die Rollen des Anweisenden und der Anweisungsempfanger
klar verteilt sein. Stellen Sie eine gute Kommunikation aller Beteiligten
sicher, um die Personensicherheit zu gewahrleisten.

e Fihren Sie alle Arbeiten nach Mdglichkeit von aufl3erhalb des

Schutzzauns durch. Wenn die Durchfiihrung innerhalb des Schutzzauns
unvermeidlich ist, sind ,betriebstechnische Vorschriften* bereitzustellen
und die Bedienpersonen daruber in Kenntnis zu setzen.

e Wenn die Durchfuihrung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns

unvermeidlich ist, schalten Sie grundséatzlich die Spannungsversorgung
aus.

e Bei der Durchflihrung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns muss

die Bedienperson einen Not-Aus-Fernschalter mit sich fihren, damit der
Betrieb in Notféllen unterbrochen werden kann.

e Bei der Durchflihrung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns muss

eine Person die Bedienpersonen Uberwachen, damit der Betrieb in
Notfallen unterbrochen werden kann. Passen Sie auf, dass niemand
anderes unachtsam Schalter betatigt.

e Bringen Sie gut sichtbar ein Schild mit dem Hinweis ,ARBEITEN IM

GANGE" an.

e Verwenden Sie fur die Linearfuhrungen und Kugelumlaufspindeln

geeignetes Schmierfett gemar dem entsprechenden Betriebshandbuch.

e Keine Prifung der Durchschlagfestigkeit durchfiihren. Dies kdnnte zu

Produktschaden fihren.

e Achten Sie beim Lésen der Bremse einer vertikal ausgerichteten Achse

darauf, dass eine unter Einfluss der Schwerkraft herabfallende Achse
nicht IThre Hand treffen oder ein Werkstlick beschadigen kann.

e Der Schlitten bzw. die Stange kann aus der Stoppposition wegbewegt

werden, wenn der Servo ausgeschaltet wird. Seien Sie vorsichtig, damit
es aufgrund eines unnétigen Vorgangs nicht zu Verletzungen oder
Sachschaden kommt.

e Achten Sie darauf, nicht die Abdeckung oder nicht angezogene

Schrauben zu verlieren und den urspringlichen Zustand des Produkts
nach Wartungs- und Inspektionsarbeiten wiederherzustellen.
Die Verwendung in nicht ordnungsgemafiem Zustand kann zu Schaden
am Produkt oder Verletzungen fihren.
* Schutzzaun: Wenn kein Schutzzaun vorhanden ist, kennzeichnen Sie
den Betriebsbereich.

Modifikation und
Zerlegung

e Das Produkt nicht modifizieren, zerlegen/wieder zusammenbauen oder

nicht angegebene Wartungsteile nach eigener Einschatzung
verwenden.

10

Entsorgung

e Entsorgen Sie das Produkt ordnungsgemaf als Industrieabfall, wenn es

nicht mehr verwendet werden kann oder nicht mehr bendtigt wird.

e Achten Sie beim Entfernen einer Achse zur Entsorgung darauf, dass

Komponenten beim Ldsen der Schrauben abfallen kénnen.

e Nicht durch Verbrennen entsorgen.

Das Produkt kdnnte ansonsten explodieren oder toxische Gase
erzeugen.

11

Sonstiges

e Wenn Sie die Unterstiitzung von medizinischen Geraten wie z. B. eines

Herzschrittmachers bendtigen, begeben Sie sich nicht die in die N&he
des Produkts oder der Kabel. Dies kdnnte den Betrieb des
medizinischen Gerats beeintrachtigen.

e Lesen Sie zur Einhaltung internationaler Normen das Handbuch

~Konformitat mit internationalen Normen“, wenn notwendig.

e Befolgen Sie bei der Handhabung von Achsen und Steuerungen das

jeweilige Betriebshandbuch, um die Sicherheit zu gewahrleisten.
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Vorsichtshinweise

Die Hinweise in den Betriebshandblichern der verschiedenen Modelle werden entsprechend der
Warnstufe wie folgt durch die Begriffe ,Gefahr”, ,Warnung*, ,Vorsicht* und
LAchtung” gekennzeichnet.

Stufe Risiko-/Schadensgrad Symbol
Dieses Symbol weist auf eine Gefahr hin, die bei
Gefahr [unsachgemaflRem Umgang mit dem Produkt zu schweren oder & Gefahr

todlichen Verletzungen fihrt.

Dieses Symbol weist auf eine potentielle Gefahr hin, die bei
Warnung |unsachgemaRem Umgang mit dem Produkt zu schweren oder & Warnung
todlichen Verletzungen fiihren kénnte.

Dieses Symbol weist auf eine potentielle Gefahr hin, die bei
Vorsicht |unsachgemafliem Umgang mit dem Produkt zu leichten & Vorsicht
Verletzungen oder Sachschaden fuihren koénnte.

Dieses Symbol weist auf ein geringeres Verletzungsrisiko hin.
Achtung |Die Hinweise missen jedoch beachtet werden, um den @ Achtung
ordnungsgemafen Gebrauch des Produkts sicherzustellen.
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Sicherheitsvorkehrungen bei der Handhabung

Die Anzeigesprache dieses Touchpanel-Handprogrammiergerats kann umgestellt werden.
Zur Anderung lesen Sie im unten angegebenen Abschnitt nach.

e CON-Steuerungen 3.1 Andern der Anzeigesprache
e SEP-Steuerungen 4.1 Andern der Anzeigesprache
e MEC-Steuerungen 5.1 Andern der Anzeigesprache

Setzen Sie das Touchpanel-Handprogrammiergeréat TB-02 keinen mechanischen St63en aus,
da diese zu Ausféllen fuhren kénnen.

Achten Sie beim Betrieb des Touchpanel-Handprogrammiergeréts TB-02 darauf, das Gerat
festzuhalten, damit die Kabel keiner unnétigen Zugbelastung ausgesetzt werden.

Die Helligkeit der Flussigkristallanzeige lasst bei langerer Benutzung nach. Um eine langere
Lebensdauer der Fliussigkristallanzeige zu erreichen, stellen Sie in den
Umgebungseinstellungen die automatische Abschaltung ein und trennen das Gerat von der
Steuerung, wenn es nicht verwendet wird.

Berlihren Sie nicht mehr als einen Punkt gleichzeitig, da es sich bei dem Touchpanel um ein
analoges Widerstandsfilmsystem handelt. Werden zwei oder mehr Stellen gleichzeitig berihrt,
kénnen die Mittelpunkte aller bertihrten Stellen ansprechen und mehrere Operationen auslésen.

Betatigen Sie das Touchpanel mit einer Kraft von 0,5 N oder weniger.
Bei Verwendung einer groReren Kraft kann das Touchpanel beschadigt werden.

Die Lebensdauer des Touchpanels betragt etwa 1 Million Berihrungen am gleichen Punkt. (Bei
einer Betriebstemperatur von 25 °C.)

Schalten Sie die Spannung der Steuerung aus, bevor Sie das Geréat anschlieRen oder
abtrennen. Das AnschlieRen oder Abtrennen bei eingeschalteter Spannung kann zu
Fehlfunktionen fiihren.

Achten Sie beim AnschlieRen auf die richtige Ausrichtung des Steckverbinders und stecken den
Steckverbinder ein, ohne GbermaRige Kraft in irgendeiner Richtung aufzuwenden. Kann der
Steckverbinder nicht problemlos eingesteckt werden, keine Gewalt anwenden.

Wabhlen Sie als Secure Digital-Speicherkarte eine SD/SDHC-Speicherkarte mit 1 bis 32 GB
Speicher. (Herstellerempfehlung: Toshiba.) Das Dateisystem muss FAT32 entsprechen.

& Vorsicht: Das Touchpanel-Handprogrammiergerat TB-02 ist ausschlief3lich fir die

Verwendung mit IAl-Steuerungen bestimmt. Niemals an andere Gerate
anschlieRen. Dies kdnnte zur Beschadigung fuhren.

Konformitat mit internationalen Normen

Dieses Produkt erfillt die folgenden internationalen Normen:
Ausfuhrlichere Informationen finden Sie im Handbuch ,,Konformitét mit internationalen
Normen* (MD0287).

RoHS-Richtlinie CE-Kennzeichen UL
O O -
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Uberprufen des Produkts

In der Standardkonfiguration besteht dieses Produkt aus den unten aufgefiihrten Komponenten.

1. Komponenten (ohne optionale Komponenten)

Nr. Produktbezeichnung Modellnummer Stuck Anmerkungen
Handprogrammiergerat | Siehe ,Typenschild“ und ,Bedeutung _Das Standa_l_rdkabel
1 . ' “ 1 ist am Gehéause
(mit 5-m-Standardkabel) |der Modellbezeichnung”. .
befestigt
Zubehor
Kabel fur Bei Auswahl von
2 Positioniersteuerungen CB-TB1-C002 L IModell C oder SC
Kabel fur Bei Auswahl von
3 Programmiersteuerungen CB-TB1-X002 L IModell S oder SC
Bei Auswahl von
4 |Ersatzkabel CB-SEL-SJS002 1 Modell S oder SC
Im Lieferumfang
5 |Touch-Pen TCH-TB02 1 |der Haupteinheit
@4,5x102 mm
6 |Sicherheitshinweise 1 |Siehe Abbildung
ME0358
7 |Kurzanleitung 1 | Siehe Abbildung
8 |Betriebshandbuch (DVD) 1 | Siehe Abbildung




o —

2. Dieses Produkt betreffende Handbucher (auf der DVD enthalten)

Nr. Name Handbuch-Nr.
1 TouchpaneI-Handprogrammiergerat TB-02 fur Positioniersteuerungen MDO355
— Betriebshandbuch
2 Achse_n mit integrierter ERC2-Steuerung (P10-Ausfihrung) MEO158
— Betriebshandbuch
3 Achse_n mit integrierter ERC2-Steuerung (S10-Ausfihrung) MEO159
— Betriebshandbuch
4 | Achsen mit integrierter ERC3-Steuerung — Betriebshandbuch MDO0297
5 |PCP6S Feldbus-Kommunikation — Betriebshandbuch MD0349
6 |ACON-CA/DCON-CA-Steuerung — Betriebshandbuch MDO0326
7 |ACON-CB/CGB-, DCON-CB/CGB-Steuerung — Betriebshandbuch MEO0343
8 ACON-CYB/PLB/POB—, DCON-CYB/PLB/POB-Steuerung MEO0354
— Betriebshandbuch
9 |PCON-CA/CFA-Steuerung — Betriebshandbuch MD0289
10 |PCON-CB/CGB/CFB/CGFB-Steuerung — Betriebshandbuch MDO0342
11 |PCON-CYB/PLB/POB-Steuerung — Betriebshandbuch MEO0353
12 | SCON-CA/CAL/CGAL-Steuerung — Betriebshandbuch MDO0243
13 | SCON-CB/CGB-Steuerung — Betriebshandbuch MEO0340
14 |ROBONET - Betriebshandbuch MDO0208
15 |ASEP/PSEP/DSEP-Steuerung — Betriebshandbuch MDO0267
16 |PMEC/AMEC-Steuerung — Betriebshandbuch MEO0245
17 |MSEP-C/LC-Steuerung — Betriebshandbuch MDO0299
18 | MCON-C/CG-Steuerung — Betriebshandbuch MEO0341
19 |MSCON-Steuerung — Betriebshandbuch MDO0306

3. Typenschild

Seriennummer—|

10

1A | Corporation

Modell ——,. MODEL TB-02D-SC-SWR-SP

y SERIAL No. A12345678 .
Input DC24V 0. 15A

MADE IN JAPAN

ECG

A 1A148 mﬁwir—muﬂ:ﬁmbm\f
Use IAl specified cables only.

CEE,

Applicable Controllers

ACON-C/CY/SE/PD XSEL-J/K/,
AMN—G’/Gé 545 /POB XSEL-P/ W%T

PCON-C,/CF /CY/SE/FO/PL XSEL-R/S
CB/CFB ﬁEIT.T-%A /
ncnm/P B/POB ASEL-CS
;E.—GS
L .
umu—c. MSCON-C
ASEP-C, PSEP-C, DSEP-C
ANEC-C, PHEC-C
NSEP-C/LC
1T you update, add writs.
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4. Bedeutung der Modellbezeichnung

TB — 02 - SC — SWR- ENG

<Modell> <Sprachoption>
TB-02 . Standardausfiihrung Keine Angabe : Bildschirmanzeige in Japanisch
TB-02D : Mit Totmannschalter (links) (Die Anzeige kann auf andere Sprachen
umgestellt werden.)
ENG : Bildschirmanzeige in Englisch
(Die Anzeige kann auf andere Sprachen
umgestellt werden.)
CHI : Bildschirmanzeige in Chinesisch
(Die Anzeige kann auf andere Sprachen
umgestellt werden.)
<Schalterspezifikation>
<Kabeltyp> Keine Angabe : Grauer Stoppschalter
SCN : Lieferung ohne Kabel (nur Haupteinheit) SWR © Roter Stoppschalter
C . Mit Positioniersteuerungskabel
S : Mit Programmiersteuerungskabel und Adapterkabel
SC : Mit Programmiersteuerungskabel, Adapterkabel und Positioniersteuerungskabel

Kombinierter Modellcode fiir
Haupteinheit + Kabel

Modellcode fiir
mitgeliefertes Kabel

Anmerkungen

Kombinierte
Ausfuhrung

mit
CON/SEL-Kabel

TB-02-SC

TB-02-SC-SWR

TB-02D-SC

TB-02D-SC-SWR

Fir CON: CB-TB1-C002
Fir SEL : CB-TB1-X002
+ CB-SEL-SJS002

Standardausfiihrung (ohne Totmannschalter)
mit grauem Stoppschalter

Standardausfiihrung (ohne Totmannschalter)
mit rotem Stoppschalter

Ausfuhrung mit Totmannschalter (links) und
grauem Stoppschalter

Ausflihrung mit Totmannschalter (links) und
rotem Stoppschalter

Standardausfiihrung (ohne Totmannschalter)

. TB-02-C :
Ausfiihrung mit grauem Stoppschalter
speziell fir CON s Standardausfuihrung (ohne Totmannschalter)
Anschl Kabel TEORESIR Fur CON: CB-TB1-C002 mit rotem Stoppschalter
fuTSSCELUSS von ftabe TB-02D-C ’ Ausfuhrung mit Totmannschalter (links) und
(CB-TB1-X002) grauem Stoppschalter
benfalls moglich ¥ i i
ebentalls moglic TB-02D-C-SWR Ausfuhrung mit Totmannschalter (links) und
rotem Stoppschalter
Standardausfiihrung (ohne Totmannschalter)
0 T8-02-S mit grauem Stoppschalter
Ausfiihrung Firr SEL : CB-TB1-X002 9 ol
speziell fur SEL | 15_00.5.sWR + CB-SEL-SJS002 | Standardausfiihrung (ohne Totmannschalter)
Anschi Kabel mit rotem Stoppschalter
fur:%o,t\j,ss von ftabe TB-02D-S (Anm. 1) Anschluss des Typs [ ausfithrung mit Totmannschalter (links) und
(CB-TB1-C002) X—__SIT_L;]J/JX nicht grauem Stoppschalter
ebenfalls méglich TB-02D-S-SWR mogiic Ausfuhrung mit Totmannschalter (links) und

rotem Stoppschalter

(Anmerkung)

gemacht, ist die Anzeigesprache Japanisch.)
1) Anzeigesprache Englisch: -ENG 2) Anzeigesprache Chinesisch: -CHI

Die Sprachoption kann mit der letzten Ziffer des Modellcodes festgelegt werden. (Wird keine Angabe

Modellcode nur fir Haupteinheit

Modellcode fir
mitgeliefertes Kabel

Anmerkungen

Kombinierte
Ausfuhrung
ohne
CON/SEL-Kabel

TB-02-SCN

TB-02-SCN-SWR

TB-02D-SCN

TB-02D-SCN-SWR

Ohne mitgeliefertes Kabel

Standardausfiihrung (ohne Totmannschalter)
mit grauem Stoppschalter

Standardausfiihrung (ohne Totmannschalter)
mit rotem Stoppschalter

Ausfuhrung mit Totmannschalter (links) und
grauem Stoppschalter

Ausflihrung mit Totmannschalter (links) und
rotem Stoppschalter

11
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Modellcode nur fir Kabel

Anmerkungen

Separat
verkauftes Kabel

CB-TB1-C002

Fir Anschluss von CON-Steuerungen

CB-TB1-X002

Fir Anschluss von SEL-Steuerungen (ausgenommen Typ X-SEL-J/JX)

CB-SEL-SJS002

Fiir Anschluss von ASEL, PSEL, SSEL und MSEL
(Verwendung in Verbindung mit CB-TB1-X002)

CB-TB1-XJ005

Fir Anschluss von X-SEL-J/JX

CB-TB1-GC002

Fir Anschluss von TP-Adapter fur Positioniersteuerungen
(fur Konformitat mit Sicherheitskategorien)

Modellcodes fir Optionen Anmerkungen
Riemen STR-1
Griffband GRP-1 Im Lieferzustand nicht angebracht
Spiralkabel sic-1 Befestigung des Touch-Pens an der Haupteinheit, damit er nicht verloren geht

oder herabfallt

Codes fir Wartungsteile

Anmerkungen

Touch-Pen

TCH-TB02

12
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1. Uberpriifen der Spezifikation

1.1 Allgemeine Spezifikation
Parameter Spezifikation
Nennspannung DC 24 V + 10 % (Versorgung Uber Steuerung)

Betriebsspannungsbereich

21,6 bis 26,4 V DC

Stromverbrauch

3,6 W oder weniger (150 mA oder weniger)

Isolationswiderstand

Zwischen GND und FG 500 V DC 10 MQ

Anzeigefarben

65536 Farben (16-bit-Farben)

Art der Hintergrundbeleuchtung

WeilRe LED-Hintergrundbeleuchtung

Lebensdauer
Hintergrundbeleuchtung

15,000 Stunden

Touchpanelanzeige

7-Zoll-TFT-Farbdisplay WVGA (800x480)

Bertihrungserkennungsverfahren

Vierleiter-Widerstandstyp

Lebensdauer Touchpanel

1 Million Mal

Externer Speicher

Einschub fiir SD/SDHC-Speicherkarte vorhanden (1G bis 32G)
(Herstellerempfehlung: Toshiba)

Kabellange

5 m (Standard), 10 m (Maximum)

Haken fiir Wandmontage

Haken fir Verwendung mit Innensechskantschraube Typ M8 verfiigbar

Touch-Pen (Zubehor)

$4,5%x102 mm

Sprachen

Japanisch/Englisch/Chinesisch

Touch-Ton

EIN/AUS
Lautstarke in 3 Stufen: MIN (leise), MID (mittel) und MAX (laut) einstellbar

Datenspeicher

Daten kdnnen mit einer externen SD-Speicherkarte (FAT32-Format)
gespeichert und gelesen werden (Positionsdaten, Parameter, Alarmliste)

Displayeinstellung

Helligkeit und Kontrast der Hintergrundbeleuchtung einstellbar

Zeiteinstellung

Zeit der Echtzeituhr einstellbar
(Sicherung mit Knopfzelle Typ CR2032)

Kommunikationsstandard

Auf RS485-Basis

Kommunikationsgeschwindigkeit

9.600 bps/14.400 bps/19.200 bps/28.800 bps/38.400 bps/
57.600 bps/76.800 bps/115.200 bps/230.400 bps

Dauer von ausgeschalteter bis
eingeschalteter Spannung

Uber 2 Sekunden

Kihlung Natlrliche Luftkiihlung
TB-02: 155 mm (H) x 190 mm (B) x 25 [45,1] mm (T)
Abmessungen TB-02D: 155 mm (H) x 190 mm (B) x 55 [75,1] mm (T)
Die Angabe in [ ] schlieRt den Stoppschalter mit ein
Gewicht TB-02: ca. 470 g (Haupteinheit) + ca. 330 g (Kabel 5 m)

TB-02D: ca. 600 g (Haupteinheit) + ca. 330 g (Kabel 5 m)

SD-Speicherkarte ist eine Marke von SD-3C, LLC und SDA.
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1.2 Umgebungsspezifikation

Parameter Spezifikation
_Umgeb_ungstemperatur 0 bis 40 °C
im Betrieb
_Umgeb_ungsfeuchtlgkelt 85 % RH oder weniger (keine Kondensierung)
im Betrieb
Umgebungstemperatur _ . o
bei Lagerung 20bis 70°C
Umgebungsfeuchtlgkelt 85 % RH oder weniger (keine Kondensierung)
bei Lagerung

Hbhe

Max. 1000 m Uber dem Meeresspiegel

Umgebungsbeschaffenheit

Umgebung ohne korrosive oder entflammbare Gase
Verwendung an Orten, wo Staub, Olnebel oder Spritzer von
Schneidflissigkeit auftreten, vermeiden

Frequenz 10 bis 57 Hz /
Amplitude: 0,035 mm (dauerhaft), 0,075 mm (mit Unterbrechungen)

StoRfestigkeit Frequenz 57 bis 150 Hz /
Beschleunigung: 4,9 m/s? (dauerhaft), 9,8 m/s? (mit Unterbrechungen)
Richtungen X, Y, Z Sweepzeit: 10 min. Durchgénge (Sweeps): 10
Verschmutzungsgrad Il
Schutzart P20

Schutz vor Stromschléagen

14
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1.3 Beschreibung der einzelnen Komponenten

1.3.1 Vorderseite (Standardausfihrung mit Totmannschalter)

1)

2)

3)

1) Stopp-Schalter (grau oder rot)

2) Display und
Touchpanel

kabellange (5 m)

Stopp-Schalter
Drucken, um den Betrieb zu unterbrechen.
Zum Aufheben in die Richtung des Pfeils drehen.

Display und Touchpanel

Dieser Bildschirm besteht aus einer TFT-Farb-Flussigkristallanzeige und einem Touchpanel.
Verwenden Sie diesen Bildschirm, um die verschiedenen Einstellwerte zu bearbeiten,
Informationen des Handprogrammiergerats anzuzeigen usw.

Bedienen Sie das Touchpanel durch Beriihren mit einem Finger oder Touch-Pen.

*1 Beilangerer Verwendung der Flussigkristallanzeige kann die Helligkeit abnehmen.
Um eine moglichst lange Lebensdauer der Flissigkristallanzeige zu erreichen, trennen Sie
sie von der Steuerung ab, wenn sie nicht verwendet wird.
Stellen Sie in den Umgebungseinstellungen eine Zeit fur die automatische Abschaltung ein.
*2 Da es sich um ein analoges Widerstandsmembran-Touchpanel handelt, beriihren Sie nicht
zwei oder mehr Stellen auf dem Bildschirm gleichzeitig.
Werden zwei oder mehr Stellen gleichzeitig beriihrt, kénnen die Mittelpunkte aller beriihrten
Stellen ansprechen und mehrere Operationen auslésen.
*3 Wenden Sie bei der Bedienung des Touchpanels keine Kraft tber 0,5 N auf.
Bei Verwendung einer groReren Kraft kann das Touchpanel beschadigt werden.
*4 Die Lebensdauer des Touchpanels betragt etwa 1 Million Bertihrungen an der gleichen
Stelle. (Bei einer Betriebsumgebung von 25 °C.)

Standardkabellange
Ein 5-m-Kabel ist mit der Haupteinheit verbunden.
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1.3.2 Rickseite (Standardausfiihrung)

5) Touch-Pen

4) Einschub-
abdeckung fir
SD-Speicherkarte

N —

1.3.3 Rickseite (Ausflihrung mit Totmannschalter)

5) Touch-Pen

4) Einschub-
abdeckung fir
SD-Speicherkarte

16

6) Haken fir
Wandmontage

\ 6) Haken far

Wandmontage

7) Totmann-
schalter
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4)

6)

7)

Einschubabdeckung fiir SD-Speicherkarte

Unterhalb der Abdeckung befindet sich der Einschub fiir die SD-Speicherkarte.

Zum Einstecken oder Entnehmen einer SD-Speicherkarte lesen Sie in Abschnitt ,1.4,
Einstecken/Entnehmen einer SD-Speicherkarte” nach.

Touch-Pen
Mit diesem Touch-Pen kann das Touchpanel bedient werden.

Haken fir Wandmontage
Verwenden Sie diesen Haken, um das Touchpanel-Handprogrammiergerat an eine Wand zu
hangen. Der Haken kann mit einer Innensechskantschraube Typ M8 befestigt werden.

Totmannschalter (bei Standardausfiihrung nicht vorhanden)
Der Totmannschalter verfugt ber drei mogliche Zustande, die drei Stufen entsprechen. Im
Folgenden wird erlautert, in welchen Zustdnden der Schalter ein- bzw. ausgeschaltet ist.

Die Hand wurde vom Schalter genommen oder der Schalter wird mit einer

Stufe 1 Schalter AUS nur sehr kleinen Kraft gedriickt.

Stufe 2 | Schalter EIN Der Schalter wird mit einer geeigneten Kraft gedrtickt.

Stufe 3 | Schalter AUS Der Schalter wird mit einer grof3en Kraft gedrickt.

Ist der Schalter eingeschaltet, kann der Servo eingeschaltet werden.

Bei ausgeschaltetem Schalter ist die Antriebsquelle abgetrennt und der Servo bleibt
ausgeschaltet.

Auch bei ausgeschaltetem Schalter sind noch solche Operationen maglich, fur die der Servo
nicht eingeschaltet sein muss (z. B. im Editiermodus).
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1.4 Einstecken/Entnehmen einer SD-Speicherkarte

1.4.1 Abnehmen der Abdeckung des SD-Speicherkarten-Einschubs

Zur Einheit driicken und nach hinten wegschieben.

Schieben

NS
N

1.4.2 Einstecken einer SD-Speicherkarte

Achten Sie darauf, dass die Seite mit den Kontakten der SD-Speicherkarte nach vorne weist.
Schieben Sie die Karte dann in den Einschub, bis ein Klickgerdusch zu héren ist.

18
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1.4.3 Entnehmen der SD-Speicherkarte

Dricken Sie leicht auf die SD-Speicherkarte und lassen sie dann los, sodass die Karte ein
wenig herausspringt. Ziehen Sie sie gerade heraus.

Leicht auf die
Karte driicken.

I —

Gerade herausziehen.
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1.5 AuBenabmessungen

Standardausfuhrung (ohne Totmannschalter)
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Mit Totmannschalter (75.1)
190 oo 2
Py | Ul
p _._;\ "'-n_.d-—f'\_._
Il
i 1]
=L
]
[| o

-

20




o —

1.6 Lebensdauer von Touchpanel/LCD

Die Lebensdauer des Touchpanels betragt 1 Million Bertihrungen und die der
LCD-Hintergrundbeleuchtung 15.000 Stunden. (Umgebungstemperatur 25 °C)

1.7 Batterielebensdauer und Wechsel

Die vom Hersteller angegebene nominelle Lebensdauer der Knopfzelle CR2032 betragt ca. 5
Jahre (Umgebungstemperatur 25 °C).

Die Batterie kann nicht vom Kunden ausgetauscht werden.
Ist ein Wechsel erforderlich, nehmen Sie bitte Kontakt mit 1Al auf.

1.8. Optionale Komponenten

m |Al Produkte
* Griffband (GRP-1) fiir Unterstiitzung beim Halten mit der linken Hand
Spiralkabel (SIC-1) zur Befestigung des Touch-Pens

* Touch-Pen (* im Lieferumfang der Haupteinheit; fir den Fall eines Verlusts/Defekts)
* Riemen (STR-1)

Griffband Riemen
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1.8.1 Befestigen des Griffbands

Griff "\.
—0
Band
1) Band aus dem Griff 2) Band am Loch der Haupteinheit unten links
herausnehmen. befestigen.

| 3) Band durch den Griff ziehen. | 4) Band am Loch der Haupteinheit oben links

befestigen und anschlieBend mit Hilfe des
Klettverschlusses am Griff befestigen.
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2. Anschluss
2.1 Anschluss an die Steuerung

Schalten Sie die Steuerungsspannung aus, bevor Sie das Touchpanel-Handprogrammiergerat
TB-02 anschliel3en oder abtrennen.

& Vorsicht:  ® Das AnschlieBen oder Abtrennen der Einheit bei eingeschalteter
Steuerungsspannung kann zu Fehlern fihren.
® Achten Sie beim AnschlieRen auf die richtige Ausrichtung und stecken den
Steckverbinder ein, ohne UbermaRige Kraft aufzuwenden. Kann der

Steckverbinder nicht problemlos eingesteckt werden, keine Gewalt anwenden.
Bei Missachtung kann ein Defekt verursacht werden.

Touchpanel-Handprogrammiergeréat
TB-02

I gar (o)

Standardkabel (5 m)
am Gehdause befestigt

Positioniersteuerungskabel
CB-TB1-C002
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2.2 Positioniersteuerungskabel

Modell CB-TB1-C002

TB-02 Steuerungsverbindungskabel fur TB-02
(fur Positioniersteuerungen)

Steckverbindertyp auf Steuerungsseite |MD-Steckverbinder (Hersteller: JST Mfg. Co., Ltd.)
Steckverbindertyp auf TB-02-Seite RP13A-12PH-20SC (71) (Hersteller: HIROSE)

Name

Seite des )
Handprogrammiergerats Steuerungsseite
200

1
: st : A by

Steckverbinder: RP13A-12PH-20SC (71) (HIROSE) x1 8-PIN MINI-DIN-Steckverbinder (umspritzt)
Kontakt: RP19-SC-222 (HIROSE) x10 Kontakt: MD-SP2240 (JST) x 8
Metallgehause: MD-PS86 (JST)
Gehause A: MD-PI8A (JST)
Gehause B: MD-PI8B (JST)
Abdeckung: MD-PCC8T-S2 (JST)

A Gl
Cooo-
CEEET
ooog
HOICI O S
g0 O8>

Anm. 2 nm. 1

Anm. 2 Mo T
Kabelfarbe NI 7 L& Nr. [Signainame] Kabelfarbe
Gelb/Schwarz 1 | _SRD+ | 1 [\\ (-Y ) (\, I/'\\ 1 SGA Gelb/Schwarz 1
Pink/Schwarz 1 SRD- [ 2 \F \v4 2 SGB Pink/Schwarz 1
Griin TBXXVCC | 3 / \ [ \ 3 TS5V |UL1571-komp. Draht
- ENB2+ 4 4 ENB Griin/WeiR
Grau T4V |5 I ! 6 | T2av Grau Awe28
Rot EMG1- ] 8 EMGB Rot
- EMG2+ | 7 5 | EMGA | orangemeir1
- EMG2- | 8 7 GND Violett
Pink ENB1+ ] GND -
AWG28 Violett 124G | 10
- GND 1
- ENB2- |1
OrangeWeis 1 | EMGI+ | 13 |
Griin/Weil ENB1-_ [ 14 Anmerkung 1: Verdrilltes Kabel
Braun/Weit3 1 5V 15 Anmerkung 2: Abschirmung
UL1571-komp. Draht| T24G | 16 i {
- N.C 17 \ & { I
R I )] ) @]
NC |19 I \
N.C 20 I
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2.3 Konformitat mit Sicherheitskategorien

Die Konformitat mit Sicherheitskategorien kann sichergestellt werden, indem das TB-02 und
ein TP-Adapter (RCB-LB-TGS) fir Positioniersteuerungen angeschlossen werden und die
Verdrahtung fir eine Sicherheitsschaltung hergestellt wird.

Verbinden Sie das Sicherheitskategorie-konforme Kabel CB-TB1-GC002 mit dem
TB-02-Standardkabel.

Steuerung TP-Adapter fir Positioniersteuerungen
et RCB-LB-TGS
Steuerungsadapter ’ [O]
Verbindungskabel
= Typ: CB-CON-LBooo pindo
K. || v ity Sicherheits-
®| | | i — - . A schaltung
| ¥ 4Dk "Z‘“!‘.'.‘:""‘ - |[w-
_E -
Ll \ . Die jeweilige Kategorie
E (G St héngt von der Steuerung ab.
e

Sicherheitskategorie-konformes
Kabel CB-TB1-GC002

Blindstecker

DP-4S
Touchpanel-
Handprogrammier-
gerat
TB-02
0 A

Standardkabel (5 m)

Anmerkung: Wenn das TB-02 nicht angeschlossen wird, muss ein Blindstecker des Typs
DP-4S am TP-Adapter der Positioniersteuerung angebracht werden.
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3. Betrieb von CON-Steuerungen

CON-Steuerungen: ERC2, ERC3, RCP65, ACON, PCON, SCON, DCON, RACON, RPCON,
MCON und MSCON

3.1 Andern der Anzeigesprache

Die Sprache kann mit den unten angegebenen Schritten geédndert werden.
Zur Bedienung nach der Anderung der Sprache lesen Sie bitte im in der jeweiligen Sprache
verfassten Betriebshandbuch nach.

e Umstellung der Anzeigesprache von Englisch auf Japanisch

(1) Berlihren Sie in Menl 1 (2) Beriihren Sie in Menu 2
die Taste [Menu2] (Menl 2). [Env. set.] (Umgebungseinstellungen).

—
— =

(4) Beruhren Sie [LEEREEE EAH]

(3) Beriihren Sie [Japanese] (Japanisch). (Einstellung speichern).
& & Env.set. s to. 00 < © BRERE (. T )
Language setting | Japanese || English | EU | Chinese | E BAE =W | | sEE
Touch tone OFF wv_ [ mm [ wx | v FIRIFE - R I S I
DimDispTime ("0":Never Dim) 200 sec THATRR (0" BBFRUT) 255 ¥
Data input warning | Enable Disable F-s—ANEE L) )
Disp Axis Name Axis Name | Axis No. WMEMRT BiiNo.
Position edit password change | | Paramoter edit password change | Ay avae 20— rEE || NSA—s—@e 20— FZE |
Systen password change | SRFANRT—KEE |
Display setting | | Tine | [startup screen setting | wrme || B || enmnsEmse |

(Anmerkung) Wenn Sie zu einem anderen Fenster wechseln, ohne |J:5= E&‘i’f?é’ﬂiﬂ zu berihren, wird
die Einstellung nicht geandert.

e Umstellung der Anzeigesprache von Japanisch auf Englisch
(1) Berlihren Siein * =a—1 (Meni 1) (2) Beriihren Sie in * =2 —2 (Menu 2)
die Taste [# =2 —2 ~] (Menii 2). die Taste [IRIEE%E] (Umgebungseinstellungen).

N —

L]

(4) Berlhren Sie [Write the above setting]

. L= . . .
(3) Bertihren Sie [#3&] (Englisch). (Einstellung speichern).
SERE BFE zE || v | sEEm Language setting | Japanese | English EU Chinese
5 yFEEE B h ] ® | % Touch tone | o | ww [ wm | owx |
TR (0 BT 255 1 DinDispTine ("0":Never Din) 200 sec
S poAnEE EEm | mm Data input warning [ Enable | Disable |
WEHER WEN o, Disp Axis Name Axis Name | Axis No. |
Cmmae )
KTy 2 VARSRT— FEE | [ N5A—5—@i/S27— FEE | Position edit password change | | Paraneter edit password change |
YRFLNRD—FEE | Systen passnord change
BT I w2 I[ ‘ Display setting | | Tine | [startup screen setting|

(Anmerkung) Wenn Sie zu einem anderen Fenster wechseln, ohne |Write the above setting| zu beriihren,
wird die Einstellung nicht geandert.
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e Umstellung der Anzeigesprache von Englisch auf Chinesisch

(1) Beriihren Sie in Menil 1 (2) Berlhren Sie in Meni 2
die Taste [Menu2] (Menl 2). [Env. set.] (Umgebungseinstellungen).

o I —
]

(4) Beriihren Sie [B A ik E]

(3) Beriihren Sie [Chinese] (Chinesisch). (Einstellung speichern).
Language setting | Japaness | English £ EEiRR [ ms | =& | ®w [ &x
Touch tone oF | wn_ [ wp WAX AR S Y e
DimDispTime ("@":Never Dim) 200 sec RRRSE (10" ER) 255 #
Data input warning [ Enable | Disable | BIRHARE aH R
Disp Axis Name Axis Name | Axis No. ERMEN HETR RS
[> [> C—oe )
Position edit password change | | Paraneter edit password change | HEGREBEE I SURAEBEE |
Systen password change | FOEHEE |
Display setting | | Tine | [startup screen setting | grge || w2 || mamnremez |

(Anmerkung) Wenn Sie zu einem anderen Fenster wechseln, ohne [ X\ L& # 7| zu bertihren, wird die
Einstellung nicht geandert.

e Umstellung der Anzeigesprache von Chinesisch auf Englisch

(1) Beriihren Sie in ZZ#. 1 (MenU 1). (2) Beruihren Sie in Sz #. 2 (Menl 2)
die Taste [5Z#. 2] (Meni 2) die Taste [P35 15 %] (Umgebungseinstellungen).

NN —
)

(4) Berlihren Sie [Write the above setting]

(3) Beriihren Sie [¥£i#] (Englisch). (Einstellung speichern).
EERE | \m& KiE B | ax Language setting  Japanese | English £ Chinese
MRS [ = [N & | % Touch tone ofF | omw [ wm | omx
BRESE (0" ER) 255 7 DimDispTime ("0":Never Dim) 200 sec
HBEMARE B T Data input warning Enable Disable
BRUER [ wen | ams Disp Axis Nane Axis Nane | Axis No.
Write the above setting
|:> [ I SYRMEDTE | |:> Position edit password change | | Paraneter edit password change |
FABREE | Systen password change |
gree || EBE] |[ mamnpemes | Display setting_| | Tine | [startu soreen setting|

(Anmerkung) Wenn Sie zu einem anderen Fenster wechseln, ohne Write the above setting zu beriihren,
wird die Einstellung nicht geéndert.
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Bedienmeni

Es wird das Bedienment bei Anschluss des Touchpanel-Handprogrammiergeréats TB-02 an
eine CON-Steuerung gezeigt.

Achsen-
bewegung

Anzeige von PIO-
Signaleingangen
und -ausgangen
und Zwangs-
ausgabe von
Ausgangs-
signalen

Detaillierte
Anzeige von
Alarminhalten

Informations-
anzeige fur
Version usw.

Daten-
Ubertragung
Speicher/
Steuerung

Anleitung far
Positionsdaten-
bearbeitung

Anleitung fur
1/0-Steuerung

Anleitung fur
Betriebsdaten-
einstellung und
Testlauf

Servo-
Uberwachung

Wechsel zu
Ment 2

| Test run [

;I Jog inching I—

—>| Jog/Inch-Betriebs-Bildschirm |

Bewegung lber Positionsnummernangabe

Vorgang Menu 1 Untermeni Bedienfenster
Anzeige der Anzeige von Ein- und Detailanzeige von  Anzeige detaillierter
Zustande der Ausgangen, Geschw. usw. Ein- und Ausgéngen Informationen zu Geschw. usw.
Ein-und Haupt- o-0b " ib h
Ausgange (I/O), »| berwachungs- | I/0-U erwachungs- | o o Datenu_ erwachungs-
Geschwindigkeit Bildschirmg d Bildschirm hilg Bildschirm
usw. *
Positionsdatenlistenanzeige
Kennworteingabe  (Anzeige von 8 Pos. gleichzeitig) Positionsdatenanzeige
Bearbeiten der — Positionsnummer-
Positionsdaten- Position edit ;" Kennwort Posm}onstapellen— Datenbearbeitungs-
" eingabe Bildschirm Bildschi
anzeige 7'y ildschirm
Wenn Kennwort Jog/Inch-Betrieb 4
eingestellt wurde y Position lesen v v
- - - Smart Tuning-
[ Joglinch-Betriebs-Bildschirm | Funktions-
Biledschirm
Parameterlistenanzeige
h (Anm. 1) . (Anmerkung 1)
Kennworteingabe (Anzeige von 8 Par. Kennworteingabe
0000 (Werkseinst.) gleichzeitig) Wenn die
Parameter - Werkseinstellung
r - Kennwort- Parameterbearbeitungs- .
anzeigen Parameter edit —FP" eingabe "—P Bildschirm (0000) gedndert
und bearbeiten wurde, muss das
Kennwort
eingegeben werden.
Betriebstest der Testlaufmenu Jog/Inch-Betrieb

.>| Position move I—

—>| Betriebs-Bildschirm fiir Bewegung Uber Positionsnummernangabe |

Bewegung uber Positions- (Wert-) Eingabe

->| Direct move |—

—>| Betriebs-Bildschirm fiir Bewegung uber Positions- (Wert-) Eingabe |

Anzeige von PIO-Signaleingangen und -ausgangen und Zwangsausgabe

von Ausgangssignalen

N

I/O test |—

—>| I/O-Test-Bildschirm |

Detaillierte Alarmanzeige (Anzeige von 8 Alarmen gleichzeitig)

Alarm list

:I Alarmliste-Bildschirm |

Informationsanzeige fur Version usw.

Information
SD

:I Informationsanzeige-Bildschirm |

Dateniibertragung zwischen Speicher

und Steuerung

memory card

Position edit

Programmaktualisierung

;I Datensicherungs-Bildschirm |4—>| Update-Bildschirm |

Interaktive Erlauterung der Eingabe von Positionsdaten und Durchfiihrung

eines Testlaufs

guide

1/0 control

#I Bildschirm fir Anleitung fir Positionsdatenbearbeitung |

Interaktive Erlauterung der I/O-Steuerung

guide

Easy setting

;I Bildschirm fur Anleitung fir I/0O-Steueurung |

Interaktive Erlauterung der Einstellung der Betriebsdaten und
der Durchfiihrung eines Testlaufs

:I Bildschirm fiir einfache Programmeinstellung |

Servouberwachungs-Wellenformanzeige,

Elementauswahl

Menu 2

#I Servouberwachungs-Bildschirm |<—>

Anzeige des Fensters von Menii 2

Servo monitor

#i Menu 2-Bildschirm

Abtastfrequenz,
Trigger-Einstellung

Bildschirm fur
detaillierte Einstellung
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senen Achsen-
steuerung

Neustart der
Steuerung

TP-Betriebs-
modus wahlen
(Uberwachung 1,
Uberwachung 2,
Teach 1 and
Teach 2)

Einstellung der
Achsennummer,
Parameter-
initialisierung
usw.

Umgebungs-
einstellungen wie
Sprache,
Beruhrungston
usw.

Anzeige der
Wartungs-
teileliste

Einstellung und
Ausfihrung
eines einfachen
Programms

Offboard-
Tuning

Einstellung der
Parameter

far Impulsfolge-
modus

Wechsel zu
Meni 1

Vorgang Menu 1 Untermeni Bedienfenster
. Wiéhlen/Andern der angeschlossenen
Waéhlen/Andern Achsensteuerung Gateway-Parametereinstellung
der angeschlos- Change Gateway-Ment-

| Betriebsachsenanderungs- |
L l

operating axis

A 4

Bildschirm Bildschirm

Neustart der Steuerung

Controller reset

TP op. mode

:I Neustart der Steuerung |

TP-Betriebsmodus wahlen

;} TP-Betriebsmodus-Bildschirm |

Parameterinitialisierung

Other setting

#I Parameterinitialisierungs-Bildschirm |

Einstellung der Achsennummer der Steuerung

;I Achsennummereinstellungs-Bildschirm |

Spracheinstellung,
Touch-Ton, Ruhezeit,
Dateneingabewarnung

Andern des Systemkennworts

Env. set.

Maintenance

Umgebungs-
P»| einstellungs- :I Systemkennwortanderungs-Bildschirm
Bildschirm - -
: : Andern des Parameterbearbeitungskennworts

Parameterbearbeitungskennwortanderungs-
Bildschirm

=

Andern des Positionsbearbeitungskennworts

L ) Positionsbearbeitungskennworanderungs-
Bildschirm

Anzeigeeinstellungen (Kontrast und Helligkeit)
—>| Anzeigeeinstellungs-Bildschirm |
Zeiteinstellung

—>| Zeiteinstellungs-Bildschirm |

Einstellung Startfenster und Anleitungssymbole
—>| Startfenster-Einstellungs-Bildschirm |

Anzeige der Wartungsteileliste

parts list

Easy

:i Wartungsteileliste-Bildschirm |

Betriebsausfiihrung, Stoppeinstellung, kontinuierlicher Betrieb und wiederholter
Betrieb

programming

Offboard

:I Einfache Programmierungs-Bildschirm |

Einstellung der Verstarkung (Gain), Zykluszeitberechnung

tuning

Pulse train

:I Offboard-Tuning-Bildschirm |

Einstellung der Parameter fiir Impulsfolgemodus

mode setting

:I Pulse Train Control Mode Setting Window

Anzeige des Fensters von Menu 1

Menu 1

#I Menu 1-Bildschirm
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3.3 Startbildschirm

Nach dem Einschalten der Spannung wird auf dem Bedienbildschirm des

Touchpanel-Handprogrammiergerats fir etwa 1

Sekunde das IAl-Logo eingeblendet.

AnschlieRend werden die Versionsinformationen angezeigt.

1A1

Quality and Innovation

ags

ROBO
CYLINDER

Touch Panel Teaching
[ T8-02 1]
1.00
1.00

TP ver.
Core ver.

TN NN NN EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE -

—>

ROBO
CYLINDER

Touch Panel Teaching
[ TB-02 1

. 00

: PCON

Axis No.
Controller

: Keine Ubereinstimmung
der Aktivierungsfunktion

Der Bildschirm von Menii 1 erscheint.
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Bei Anschluss mehrerer Einheiten

Sind mehrere Einheiten angeschlossen,
erscheint der Achsenauswabhlbildschirm.

Axis select

— Backup for all controllers -

Save to SD memory card

Reconnection

Transfer from SD memory card

Waéhlen Sie die Achse aus, die mit dem TB-02
angesteuert werden soll.
[Siehe Abschnitt 3.4, ,Andern der Betriebsachse*.]

Keine Ubereinstimmung
> der Aktivierungsfunktion

1. Bei Handprogrammiergeréaten des Typs

TB-02 wird dieser Bildschirm angezeigt,

wenn der Aktivierungsfunktionsparameter der

Steuerung auf ,Aktivieren” eingestellt ist.

Conf Axis No. 00

Controller's enable function parameter
has been set to "Enable”.

Change to Disable?

Yes | No |

Wabhlen Sie entweder [Yes]
(Aktivierungsfunktion deaktivieren) oder
[No] (Aktivierungsfunktion aktivieren).

2. Bei Handprogrammiergeréaten des Typs
TB-02D wird dieser Bildschirm angezeigt,
wenn der Aktivierungsfunktionsparameter der
Steuerung auf ,Deaktivieren” eingestellt ist.

Conf Axis No. 00

Controller's enable function parameter
has been set to "Disable".

Change to Enable ?

No

Wahlen Sie entweder [Yes]
(Aktivierungsfunktion aktivieren) oder
[No] (Aktivierungsfunktion deaktivieren).
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3.4 Andern der Betriebsachse

Sind mehrere Steuerungen mit der Kommunikationsleitung verbunden, erscheint der
Achsenauswabhlbildschirm.

Dieser wird auRerdem gedffnet, wenn Sie in Menl 2 [Change operation axis] (Betriebsachse
andern) oder im Gateway-Menu [Axis Select] (Achsenauswahl) berihren.

Wenn nur eine Steuerung angeschlossen ist, muss keine Achse ausgewahlt werden.

Waéhlen Sie die Achse aus, die mit dem
Touchpanel-Handprogrammiergerat angesteuert werden
soll, und beriihren diese.

Axis select

UL PCON 23

Reconnection

Save to SD memory card

‘ Backup for all controllers

Transfer from SD memory card

Die Verbindung mit der ausgewahlten Steuerungsachse

ROBO wird hergestellt.

CYLINDER

anel Teaching

Der folgende Bildschirm erscheint, wenn der

Aktivierungsfunktionsparameter der Steuerung im TB-02

Controller's enable function parameter

has been set to "Enable". aktiviert ist.
Change to Disable?

Wabhlen Sie entweder [Yes] (Aktivierungsfunktion
deaktivieren) oder [No] (Aktivierungsfunktion aktivieren).

Der folgende Bildschirm erscheint, wenn der
Aktivierungsfunktionsparameter der Steuerung im TB-02D
deaktiviert ist.

Wabhlen Sie entweder [Yes] (Aktivierungsfunktion
- - | aktivieren) oder [No] (Aktivierungsfunktion deaktivieren).

Wenn die Verbindung mit der Steuerung hergestellt wurde,
erscheint der Bildschirm von Menu 1.
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3.5

32

MenUtauswahl
Meni 1 Ment 2
Ment 2
Meni 1

Es stehen zwei Menubildschirme — Mend 1 und Menl 2 — zur Verfligung.

Beriihren Sie im Bildschirm von Menu 1 die Option [Menu2] (Menu 2), wechselt das Gerat
zum Bildschirm von Meni 2.

Berlihren Sie im Bildschirm von Menii 2 die Option [Menul] (Menu 1), wechselt das Gerat
zum Bildschirm von Meni 1.

1) 2 3) 4) 9)
/ /
L J

1) Zurick-Taste : Zum vorherigen Bildschirm zurtickkehren

2) @ Home-Taste : Zum Bildschirm von Meni 1
zuriickkehren.

3) €437y Glossar-Taste . Erlauterungsseite fur Spezialbegriffe
anzeigen

4) @ Uberwachungstaste : Den Uberwachungsbildschirm 6ffnen

5) Taste zum Wechseln : Bildschirm zum Wechseln

der Achse der Betriebsachse 6ffnen

Menu 1 verfugt tber zwdlf Optionen und Menti 2 Uber neun. Zur Auswahl die gewiinschte
Option beriihren. Daraufhin wird der entsprechende Bildschirm aufgerufen.

Optionen in Meni 1

¢ Position edit guide  Interaktive Erlauterung der Eingabe von Positionsdaten und der
Durchfiihrung eines Testlaufs anhand des tatsachlichen
Positionsdaten-Bearbeitungsbildschirms.

[Siehe 3.6, Anleitung fur Positionshearbeitung.]

e 1/O control guide Interaktive Erlauterung der Durchfiihrung von Positionieroperationen
durch I/O-Ansteuerung bei Einstellung des P1O-Schemas auf 0
anhand des tatséachlichen Betriebs. [Siehe 3.7, Anleitung fur
I/O-Steuerung.]

e Easy setting Ermdglicht die Dateneinstellung fur die gewtinschte Operation mit
Hilfe eines Beispielprogramms und die interaktive Durchflihrung eines
Testlaufs. [Siehe 3.8, Einfache Programmeinstellung.]
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e Monitor

Position edit

Parameter edit

SD memory card

e Servo monitor

e Testrun

e Alarm list

e Information

e Troubleshooting

Optionen in Meni 2
e Change
operating axis

e TP op. mode

e Env. set.

e Controller reset
o Other setting

e Maintenance
parts list
e Easy programming

e Offboard tuning

e Pulse train mode
setting

Zeigt Achsenstatus, 1/0-Signalstatus, Wartungsdaten und
Herstellerinformationen an. [Siehe 3.9, Uberwachung.]
Einstellungen fur Position, Geschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzégerung vornehmen, um eine Achse zu
verfahren. [Siehe 3.10, Bearbeiten von Positionen.]

Parameter zur Anpassung des Systems, zur Verwendung zusatzlicher
Funktionen usw. einstellen. [Siehe 3.11, Parameterbearbeitung.]
Daten verschiedener Typen wie z. B. Positionsdaten, Parameter und
Alarmlisten auslesen und speichern sowie die Software des TB-02
aktualisieren. [Siehe 3.19, Datensicherung.]

Der momentane Betriebsstatus der Achse wird als Wellenform
dargestellt. Die angezeigten Daten kénnen aufgezeichnet werden.
[Siehe 3.25, Servouberwachung.]

Ermdglicht den manuellen Betrieb durch Joggen/Inchen und
Nummernangabe. Auf3erdem kann ein Testlauf Gber I/O durchgefuhrt
werden. [Siehe 3.12, Testlauf.]

Zeigt eine Liste der Alarme und die Alarmausgabezeiten an. [Siehe
3.14, Alarmliste.]

Zeigt die Software-Version, Netzwerk- und Herstellerinformationen,
Wartungsdaten sowie die anschlieBbaren Modelle an. [Siehe 3.17,
Informationsanzeige.]

Zeigt Detailinformationen zu Alarmen sowie entsprechende
AbhilfemalRnahmen an.

Auswahl einer Betriebsachse, wenn mehrere Steuerungen mit der
Kommunikationsleitung verbunden sind. [Siehe 3.4, Andern der
Betriebsachse.]

Zwischen PlO-Betrieb zuldssig/unzulassig wechseln und die
Sicherheitsgeschwindigkeit aktivieren/deaktivieren. [Siehe 3.13,
TP-Betriebsmodus.]

Einstellung von Anzeigesprache, Touch-Ton, Zeit fir automatische
Abschaltung, Dateneingabewarnung, Achsennamenanzeige,
Kennwort, Display, Uhrzeit und Startfenster. [Siehe 3.18,
Umgebungseinstellungen.]

Die Steuerung neu starten. [Siehe 3.15, Neustart der Steuerung.]
Parameterinitialisierung, Achsennummerneinstellung, Kraftaufnehmer
kalibrieren/deaktivieren, 1/0-Einstellungen andern. [Siehe 3.16,
Sonstige Einstellungen.]

Zeigt Informationen zu den Wartungsteilen an. [Siehe 3.21,
Wartungsteileliste.]

Dieses Fenster ermdglicht die Einstellung von Bewegungen zwischen
Positionen, Timern und wiederholten Operationen durch Angabe einer
Nummer. AuBerdem kann manuell der kontinuierliche Betrieb
ausgefuhrt werden. [Siehe 3.22, Einfache Programme.]

Einstellung der optimalen Steuerparameter und Servoverstarkungen
sowie Berechnung der Zykluszeit. [Siehe 3.24, Offboard-Tuning.]
Einstellungen fir den Impulsfolgemodus vornehmen. [Siehe 3.23,
Einstellungen fur den Impulsfolgemodus.]

Wenn ein Alarm erzeugt wird, erscheinen der
entsprechende Alarmcode und eine Nachricht unten im
Bildschirm. AuRerdem wird der Hintergrund orange.
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3.6 Anleitung fir Positionsbearbeitung

In dieser Anleitung wird anhand des tatsachlichen Positionsdaten-Bearbeitungsbildschirms
interaktiv erlautert, wie die Positionsdaten eingegeben und ein Testlauf durchgefiihrt wird.

Gehen Sie in der Reihenfolge [Introduction] (Einflihrung) — [ltem select] (Elementauswahl) —
[Position input] (Positionseingabe) — [Test run] (Testlauf) — [End] (Ende) vor.

Beruhren Sie die Taste [Position edit guide]
(Anleitung fur Positionsbearbeitung).

Folgen Sie anschlieRend den Bildschirmanweisungen.

Mit der Taste [«] kénnen Sie zum vorherigen Fenster zurlickkehren.

Je nach Zustand der Achse kdnnen bestimmte Prozesse Ubersprungen werden.

Zu Begriffen in Anfliihrungszeichen kann utber die Taste [Glossary] (Glossar) unten rechts im
Bildschirm eine Erlauterung aufgerufen werden.

Einfiihrung

V

| Elementauswahl |

34

V



PR rOBO

C€Ce CYLINDER

| Positionseingabe |

Positionierbetrieb Schubbetrieb

Testlauf

v

| Ende |

@ Berihren Sie die Home-Taste, um zu Menu 1 zurtickzukehren.
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3.7 Anleitung fir I/O-Steuerung

Hier wird interaktiv anhand des tatsachlichen Betriebs die Durchfiihrung von
Positionieroperationen durch 1/0-Ansteuerung bei Einstellung des PIO-Schemas auf 0

erlautert.

Gehen Sie in der Reihenfolge [Introduction] (Einfihrung) — [Servo ON] (Servo EIN) —
[Release of Pause] (Pause aufheben) — [Homing] (Referenzpunktfahrt) — [Expl. for pos.]
(Erlauterung Positionierung) — [Positioning] (Positionierung) — [End] (Ende) vor.

Berthren Sie die Taste [I/O control guide]
(Anleitung fur 1/O-Steuerung).

& & 1/0 control guide

PIO0 pattern selection.
There are different parameter settings currently.

this guide menu again.
kCheck first, if you can change the parameter.

=
=5

Parameter
data editing

M Axis No. 00

In this guide, you can learn the operation method in "PI0 pattern @" for

Please set the parameter No.25(PI0 pattern select) to '0' and select

Glossary

Dieses Fenster erscheint, wenn ,Auswahl
PIO-Schema“ auf eine andere Nummer als 0
gesetzt wurde.

Stellen Sie sicher, dass bei einer Anderung
des Parameters kein Problem auftreten wiirde,
setzen ,Auswahl PIO-Schema*“ auf 0 und
wahlen dann diese Anleitung.

Beachten Sie bei der Ausfihrung der Operation die folgenden Erlauterungen.
Mit der Taste [«] kdnnen Sie zum vorherigen Bildschirm zurtickkehren.

Je nach Zustand der Achse kénnen manche
Zu Begriffen in Anflihrungszeichen kann tbe

Prozesse mdglicherweise Ubersprungen werden.
r die Taste [Glossary] (Glossar) unten rechts im

Bildschirm eine Erlauterung aufgerufen werden.

Einfuhrung & @

Introduction

v
‘ Servo ON ‘
NSt

‘ Release of pause ‘

1/0 control guide

Axis No. 00

In this guide. you can learn the operation method for positiening
with 1/0 control in "PIO pattern 8" (Positioning mode) step by
step. Please touch [Next].

#0utput signals will be turned on, If the host system, such as PLC,

is connected, please make sure if you can perform it,

#Actuator will be moved, Please make sure that there is no problem such as

v interference,
\ _ Homing | PI0 pattern 0
‘ Expl. for pos. ‘ Mode Positioning mode(Standard)
> 000000

Positioni Value of :
‘ vDS\ ioning ‘ paran. No. 25 @(Factory setting)

End * Number of positioning points: 64 points
Qutline * Position zone signal output: 1 point
« Zone signal output: 1 point

For the terms in "", you can see the explanation by

touching [Glossary] on the bottom right corner.
Glossary
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| Servo EIN |

\V

| Pause aufheben |

\V

| Referenzpunktfahrt |

\V

Erlauterung
Positionierung

V
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Positionierung |

V

Ende |

@ Beriihren Sie die Home-Taste, um zu Menu 1 zuriickzukehren.
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3.8 Einfache Programmeinstellung

Ermoglicht die Dateneinstellung fur die gewiinschte Operation mit Hilfe eines
Beispielprogramms und die interaktive Durchfiihrung eines Testlaufs.

Gehen Sie in der Reihenfolge [Sample program select] (Beispielprogramm wahlen) — [Stop
p.select] (Stopp-Position wahlen) — [Pos d. create] (Positionsdaten erstellen) — [Test run]
(Testlauf) — [End] (Ende) vor.

Berthren Sie die Taste [Easy setting]
(Einfache Einstellung).

Beachten Sie bei der Ausfihrung der Operation die folgenden Erlauterungen.
Mit der Taste [«] kénnen Sie zum vorherigen Bildschirm zurliickkehren.

Je nach Zustand der Achse kdnnen manche Prozesse moglicherweise Ubersprungen werden.

Zu Begriffen in Anfliihrungszeichen kann utber die Taste [Glossary] (Glossar) unten rechts im
Bildschirm eine Erlauterung aufgerufen werden.

Beispielprogramm
wahlen

V

| Stopp-Position wahlen |

V
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Positionsdaten
erstellen

\

| Testlauf |

V

| Ende |

@ Beriihren Sie die Home-Taste, um zu Menu 1 zuriickzukehren.
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3.9 Uberwachung

Es werden die 1/0-Zustande, aktuelle Position und andere Informationen der
angeschlossenen Steuerung angezeigt.

)

Berthren Sie auf dem Bildschirm von Men{ 1 [Monitor]
(Uberwachung).

Falls der TP-Betriebsmodus nicht auf Uberwachungsmodus 1 oder 2 eingestellt ist, erscheint
die folgende Meldung.

Beruihren Sie [Yes] (Ja), um in den Uberwachungsmodus 1
oder 2 zu wechseln.
Andernfalls berihren Sie [No] (Nein).

(Anmerkung) Die Sicherheitsgeschwindigkeit &ndert sich
nicht.
Ist der aktuelle Modus der Teach-Modus 1,
wird der Uberwachungsmodus 1 aktiviert.
Ist der aktuelle Modus der Teach-Modus 2,
wird der Uberwachungsmodus 2 aktiviert.

Berthren Sie [OK].

Der Hauptiberwachungsbildschirm erscheint.

Die angezeigten Optionen und Tasten hdngen vom Modell der Steuerung ab.
Die angezeigten Signalnamen hangen sowohl vom Modell der Steuerung als auch vom

Betriebsschema ab.
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3.9.1 Uberwachungsbildschirm

3.9.1.1 Hauptiberwachungsbildschirm

42

Beriihren Sie [I/O monitor] (I/0-Uberwachung), um den 1/0-Uberwachungsbildschirm
anzuzeigen [siehe 3.9.1.2].

Berlihren Sie [Data monitor] (Datentiberwachung), um den Dateniiberwachungsbildschirm
anzuzeigen [siehe 3.9.1.3].

Berlhren Sie [Input signal] (Eingangssignale), um Begriffserklarungen fir Eingangssignale
anzuzeigen [siehe 3.9.1.4].

Berlihren Sie [Output signal] (Ausgangssignale), um Begriffserklarungen fir Ausgangssignale
anzuzeigen [siehe 3.9.1.4].

Beriihren Sie [Production info] (Herstellerinformationen), um die Herstellerinformationen
anzuzeigen [siehe 3.9.17].

Beriihren Sie [Maint.] (Wartung), um die Wartungsdaten anzuzeigen [siehe 3.9.2].
Beriihren Sie [Time] (Zeit), um den Zeiteinstellungsbildschirm der Steuerung anzuzeigen
[siehe 3.9.3].

Berlihren Sie [Disp. change curr.] (Anzeige auf Stromwert umstellen), um den Stromwert
anzuzeigen.

Berlihren Sie [Cur. ratio disp. change] (Anzeige auf Stromverhéltnis umstellen), um das
Nennstromverhaltnis anzuzeigen.

Bei Steuerungen in Impulsfolgeausfiihrung

Beriihren Sie [Disp. change pulse] (Anzeige auf Impulse umstellen), um die aktuelle Position
in Impulsen und die aktuelle Geschwindigkeit in Impulsen pro Sekunde anzuzeigen.
Beriihren Sie [mm display change] (Anzeige auf mm umstellen), um die aktuelle Position in
mm und die aktuelle Geschwindigkeit in mm/s anzuzeigen.



o —

[Angezeigte Elemente]
e PIO pattern

e Complete pos. No

e IN

e OUT

e Special input port
e Servo

e Homing

Cur. pos.

Cur. vel.

Cur.
Cur. ratio

e Alarm code
e Controller S/N

Zeigt die in der Steuerung eingestellte Nummer des PIO-Schemas
an.

Zeigt die nach Abschluss der Positionierung erreichte
Positionsnummer an.

Zeigt die Zustande aller Eingangsports an. Eine leuchtende Lampe
entspricht einem eingeschalteten Zustand. Eine deaktivierte Lampe
entspricht einem ausgeschalteten Zustand.

Zeigt die Zustande aller Ausgangsports an. Eine leuchtende Lampe
entspricht einem eingeschalteten Zustand. Eine deaktivierte Lampe
entspricht einem ausgeschalteten Zustand.

Zeigt die Zustande des Freigabeschalters usw. an. Eine leuchtende
Lampe entspricht einem eingeschalteten Zustand. Eine deaktivierte
Lampe entspricht einem ausgeschalteten Zustand.

Zeigt den Servo-EIN-Status an. Eine leuchtende Lampe entspricht
einem eingeschalteten Zustand. Eine deaktivierte Lampe entspricht
einem ausgeschalteten Zustand.

Zeigt den Status der Referenzpunktfahrt an. Die Lampe leuchtet,
wenn die Referenzpunktfahrt abgeschlossen wurde.

Zeigt die aktuelle Position an.

Zeigt die aktuelle Geschwindigkeit an.

Zeigt den Sollstrom an.

Zeigt den Sollwert des elektrischen Stroms in Prozent relativ zum
Nennstrom an.

Zeigt den jeweiligen Alarmcode an.

Zeigt die Seriennummer der Steuerung an.

Die angezeigten Optionen und Tasten hangen vom Modell der Steuerung ab.
Die angezeigten Signalnamen héngen sowohl vom Modell der Steuerung als auch vom

Betriebsschema ab.
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3.9.1.2 1/0-Uberwachungsbildschirm

& @ MNonitor M Axis No. 00

Input port Outp. port

Name Stat Name Stat Name Stat Name Stat
SON o |- @ ||PWR O | ALM1 [ J
RES o |- @ |[SV @ |ALM2 [ J
HOME o |- @ | INP @ |ALM4 [ J
TL o |- @ | HEND @ |ALM8 [ ]
CSTP o |- @® |(TLR o |- [ J
DCLR o |- @ | *ALM O |- [ J
BKRL o |- @ |[[#EMGS O |ZONE1 @
RMOD o |- @ || RMDS O |Z0NE2 @
®:07F O:0n [Coonitor sain | [0 wonitor_| [[oota monitor_]

Berthren Sie [Monitor main] (Hauptiberwachung), um den Hauptliberwachungsbildschirm
aufzurufen [siehe 3.9.1.1].
Beriihren Sie [Data monitor] (Dateniiberwachung), um den Datentiberwachungsbildschirm
anzuzeigen [siehe 3.9.1.3].

[Angezeigte Elemente]

e Inputport Zeigt die Zustande aller Eingangsports an. Eine leuchtende Lampe
entspricht einem eingeschalteten Zustand. Eine deaktivierte Lampe
entspricht einem ausgeschalteten Zustand.

e Outp. port Zeigt die Zustande aller Ausgangsports an. Eine leuchtende Lampe
entspricht einem eingeschalteten Zustand. Eine deaktivierte Lampe
entspricht einem ausgeschalteten Zustand.

Die angezeigten Optionen und Tasten hangen vom Modell der Steuerung ab.
Die angezeigten Signalnamen héngen sowohl vom Modell der Steuerung als auch vom
Betriebsschema ab.

3.9.1.3 Datenuiberwachungsbildschirm
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Beriihren Sie [Monitor main] (Hauptiberwachung), um den Hauptiberwachungsbildschirm
aufzurufen [siehe 3.9.1.1].

Beriihren Sie [I/O monitor] (I/0-Uberwachung), um den 1/O-Uberwachungsbildschirm
anzuzeigen [siehe 3.9.1.2].

Berlihren Sie [Disp. change curr.] (Anzeige auf Stromwert umstellen), um den Stromwert
anzuzeigen.

Berlihren Sie [Cur. ratio disp. change] (Anzeige auf Stromverhéltnis umstellen), um das
Nennstromverhaltnis anzuzeigen.

Bei Steuerungen in Impulsfolgeausfiihrung
Beriihren Sie [Disp. change pulse] (Anzeige auf Impulse umstellen), um die aktuelle Position
in Impulsen und die aktuelle Geschwindigkeit in Impulsen pro Sekunde anzuzeigen.
Beriihren Sie [mm display change] (Anzeige auf mm umstellen), um die aktuelle Position in
mm und die aktuelle Geschwindigkeit in mm/s anzuzeigen.
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[Angezeigte Elemente]

Cur. pos.

Current vel.
Alarm code
Overload level

Cur. ratio

Cur.

Controller S/N

Servo

Homing

Contr. V
Motor V

PCB temp.

Zeigt die aktuelle Position an.

Zeigt die aktuelle Geschwindigkeit an.

Zeigt den jeweiligen Alarmcode an.

Zeigt das Uberlastniveau an.

Zeigt den Sollwert des elektrischen Stroms in Prozent relativ zum
Nennstrom an.

Zeigt den Sollstrom an.

Zeigt die Seriennummer der Steuerung an.

Zeigt den Servo-EIN-Status an. Eine leuchtende Lampe entspricht
einem eingeschalteten Zustand. Eine deaktivierte Lampe entspricht
einem ausgeschalteten Zustand.

Zeigt den Status der Referenzpunktfahrt an. Die Lampe leuchtet,
wenn die Referenzpunktfahrt abgeschlossen wurde.

Zeigt die Spannung der Steuerspannungsversorgung an.

Zeigt die Spannung der Motorspannungsversorgung an.

Zeigt die Platinentemperatur an.

Die angezeigten Optionen und Tasten hangen vom Modell der Steuerung ab.
Die angezeigten Signalnamen héngen sowohl vom Modell der Steuerung als auch vom

Betriebsschema ab.

3.9.1.4 Glossar fur Eingangs- und Ausgangssignale

Dieser Bildschirm stellt Erlauterungen von Begriffen im Zusammenhang mit Eingangs- und
Ausgangssignalen bereit.
Berlihren Sie die Glossar-Taste eines Begriffs, um die entsprechenden Inhalte abzurufen.

Glossar fir Eingangssignale

& T Glossary

Input signals

Input signals(Host=>Control ler)

Input signals(Host=>Control ler)

*"+" represents a negative logic s

CSTR Start signal Glossary| |NODE Teaching mode Glossar
PC1~PC256 Command position No. |Glossary| |JISL Jog/Inching switch  |Glossar
BKRL Brake release Glossary| |J0G+/J0G- |Jog Glossary
RHOD Operation mode switch|Glossary| |PART Read current position|Glossary!
+STP Pause Glossary| |STO~ST6 |Start signal Glossary!
RES Reset Glossary R

CLBR Load cell calibration|Glossar
SON Servo ON Glossary
HOME Homing Glossary

*You can see the explanation of each function by touching "Glossary".

Glossar fir Ausgangssignale

& T Glossary

Output signals

Output signals(Control ler=>Host)

Qutput signals(Control ler=>Host)

M Axis No. 00

PEND/INP  |Positioning complete [Glossary| |NODES Teaching mode output |Glossary!
PH1~PN256 Complete position No. |Glossary| |WEND Writing complete Glossary
HEND Homing complete Glossary| (PEO~PE6 |Current position No. |Glossary
ZONE1 Zone Glossary| |LSO~LS6 |Limit switch output |Glossary:
PZONE Position zone Glossary .

- CEND Load cell calibration |Glossary:
RIDS Operation mode status |Glossary
HALM Alarm Glossary
WOV Woving Glossary| | "M VoTiage waning | lessr
SV Servo ON Glossary| |LOAD Load output jedgment |Glossar
FEMGS Emergency stop output |Glossary| |TROS Torque level output |Glossar

¥"+" represents a negative logic s

¥You can see the explanation of each function by touching “Glossary".
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3.9.2 Wartungsdatenbildschirm

SCON-CA, ERC3 und MSCON

)

Durch Bertihren von [Actuator replacem.]
(Austausch der Achse) werden die Werte
[Total travel count] (Gesamtzahl der
Bewegungen) und [Total travel distance]
(Gesamtverfahrstrecke) zuriickgesetzt. [Siehe
Abschnitt 3.9.2.1, Vorgehensweise zum
Austausch der Achse.]

Die Schaltflache [Information edit] (Daten
bearbeiten) kann nicht verwendet werden.

PCON-CA/CFA, ACON-CA, DCON-CA, SCON-CAL/CGAL

Durch Bertihren von [Actuator replacem.]
(Austausch der Achse) werden die Werte
[Total travel count] (Gesamtzahl der
Bewegungen) und [Total travel distance]
(Gesamtverfahrstrecke) zurtickgesetzt. [Siehe
Abschnitt 3.9.2.1, Vorgehensweise zum
Austausch der Achse.]

Durch Bertihren von [FAN replacem.]
(Austausch des Lufters) wird die
Gesamtbetriebszeit des Lufters zuriickgesetzt.
[Siehe Abschnitt 3.9.2.2, Vorgehensweise

zum Austausch des Lifters.]

e Total travel count Zeigt die kumulierte Anzahl der Achsenbewegungen an.

e Total travel distance Zeigt die kumulierte von der Achse zuriickgelegte Strecke an.

e FAN total running time  Zeigt die Gesamtbetriebszeit des Lifters der Steuerung an.
(Die Gesamtbetriebszeit wird nur dann angezeigt, wenn die Steuerung Uber einen Lufter

verfligt.)
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[Grenzwert fir Gesamtzahl der Bewegungen und Gesamtverfahrstrecke]
In den unten angegebenen Parametern kdnnen Grenzwerte fir die Gesamtzahl der

Bewegungen sowie die Gesamtverfahrstrecke angegeben werden, sodass ein Alarm erzeugt

wird, wenn der entsprechende Wert Uiberschritten wird.

Parameter Nr. | Name
147 Grenzwert fir Gesamtzahl der Bewegungen

148 Grenzwert fir Gesamtverfahrstrecke

Alarme auf Nachrichtenebene

Alarmcode [Name Beschreibung
Grenzwert fir Gesamtzahl [Dieser Alarm wird ausgegeben, wenn die

4E der Bewegungen Gesamtzahl der Bewegungen den in Parameter
Uberschritten Nr. 147 festgelegten Grenzwert Uiberschreitet.
Grenzwert fur Dieser Alarm wird ausgegeben, wenn die

4F Gesamtverfahrstrecke Gesamtverfahrstrecke den in Parameter Nr. 148
Uberschritten festgelegten Grenzwert Uberschreitet.

[Verwendungsbeispiel fur die Gesamtverfahrstrecke]

Bei Verwendung der Stangenachse des Typs RCPW beispielsweise ist der Schaberbereich
bei der regelmafigen Inspektion zu schmieren, wenn innerhalb von 3 Monaten eine
Verfahrstrecke von 300 km erreicht wurde.

(Wenn die Strecke 300 km nicht Uberschreitet, ist die Schmierung alle 3 Monate
vorzunehmen.)

Wenn in diesem Fall Parameter Nr. 148 bei der Erstinbetriebnahme auf 300 gesetzt wird, wird

bei Erreichen von 300 km Verfahrstrecke ein Alarm ausgegeben, der den Ablauf des
Schmierintervalls signalisiert.

Wenn nach der Schmierung der Parameter Nr. 148 jeweils erhéht wird, sodass der neue Wert
den nachsten 300 km Verfahrstrecke entspricht (d. h. auf 600, 900 usw.), kénnen auch fir die

nachfolgenden Schmierungen Alarme ausgegeben werden.
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3.9.2.1 Vorgehensweise zum Austausch der Achse

In diesem Abschnitt wird erlautert, wie bei einem Austausch der an die Steuerung
angeschlossenen Achse die Gesamtzahl der Bewegungen und die Gesamtverfahrstrecke mit
Hilfe der Wartungsdatenfunktion zurlickgesetzt werden kénnen.

(Anmerkung) Fuhren Sie dieses Verfahren nicht durch, wenn nur die Motoreinheit

ausgetauscht wird.

New maintenance information will be imported
due to actuator replacement. Current information
data will be overwritten. Are you sure to continue?

Beruhren Sie [Actuator replacem.] (Austausch der Achse),
um den Kennworteingabebildschirm anzuzeigen.

Geben Sie 5119 ein und berthren dann [ENT].

Der Bestatigungsbildschirm zum Austausch der Achse
erscheint.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Falls die Achse mit einem batterielosen Absolutwertgeber ausgestattet ist, erscheint ein
Bestatigungsbildschirm zum Ldschen der ID des gepaarten Gebers.

Conf Axis No. 00

Do you want to clear
the paired encoder's ID
for actuator replacement?

*Please don't clear during motor unit replacement.

Die Steuerung gibt einen Absolutwertgeberfehler aus,
wenn eine abweichende Geber-ID festgestellt wird.

Wenn ein Austausch mit einer Achse, fir die ein
Absolutdaten-Reset ausgefihrt wurde, vorgenommen wird,
muss die vorhandene ID (Paarungs-ID) der Achse geldscht
werden.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Die Gesamtzahl der Bewegungen und die
Gesamtverfahrstrecke werden auf 0 zuriickgesetzt.

Falls die Achse mit einem batterielosen Absolutwertgeber
ausgestattet ist, wird die Paarungs-ID geldscht.

Damit sind die Vorbereitungsarbeiten fir den Austausch der Achse abgeschlossen.
Schalten Sie die Spannung der Steuerung aus und tauschen die Achse dann aus.

* Die Seriennummer und Herstellerinformationen der Achse kdnnen nicht geéndert werden.
Dies ist mit der zugehdrigen PC-Software maoglich.
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3.9.2.2 Vorgehensweise zum Austausch des Lifters

Total fan running time will be cleared.
Are you sure to continue?

Berthren Sie [FAN replacem.] (Austausch des Lifters), um
den Kennworteingabebildschirm anzuzeigen.

Geben Sie 5119 ein und bertihren dann [ENT].

Es erscheint ein Bestatigungsbildschirm zum Léschen der
Gesamtbetriebszeit des Lifters.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Die Gesamtbetriebszeit des Lifters wird auf 0
zuriickgesetzt.
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3.9.3 Zeiteinstellungsbildschirm fir die Steuerung
Bei Steuerungen mit Kalenderfunktion kann die Zeit eingestellt werden.

[Einstellen der Zeit]

Beruhren Sie [Time] (Zeit), um den
Zeiteinstellungshildschirm anzuzeigen.

Die Uhrzeit der Steuerung wird angezeigt.
Berthren Sie [Time edit] (Zeit bearbeiten).

Beruhren Sie das Jahr, den Monat, den Tag, die Stunden,
Minuten oder Sekunden, um den entsprechenden Wert zu
andern.

Es erscheint dann ein Zifferneingabefeld. Geben Sie den
gewtunschten Wert ein und driicken dann die Taste [ENT].
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Beruhren Sie [Set] (Einstellen).

Es erscheint ein Bildschirm, der darauf hinweist, dass die
Zeiteinstellung abgeschlossen wurde. AnschlieBend wird
die Zeit der Steuerung angezeigt.
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3.10 Bearbeiten von Positionen

Die Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung und andere
positionsbezogene Daten einstellen bzw. bearbeiten. Aul3erdem kdénnen Sie die Achse durch
Joggen oder Inchen verfahren.

Berthren Sie in Menii 1 [Position edit]
(Positionsbearbeitung).

)

Wenn das Positionsbearbeitungskennwort nicht 0000 ist, erscheint der
Kennworteingabebildschirm.

Geben Sie das Positionsbearbeitungskennwort ein.
Berthren Sie [ENT].

Das Standard-Positionsbearbeitungskennwort ist 0000.
Zum Andern des Positionsbearbeitungskennworts
lesen Sie Abschnitt 3.18, Umgebungseinstellungen
[Andern des Positionsbearbeitungskennworts].

Eine Positionsdatentabelle erscheint.

& T Position edit Tuning setting @ Axis No. 00
POsitions-Nr. —pf e e Beruhren Sie [No. sel ] (Nummer

s 10.00 wo exn e» | gyswahlen), um die gewiinschte

002 20.00 50.00 0.15 0.15 . .

7] 2.0 wo x| Positionsnummer einzustellen.

004 40. 00 100. 00 0.30 0.30 . . . .

s 50.00 ww oxn x| Daraufhin erscheint eine Tabelle, die

006 Sk, % ook, Kk *, ¥k *, 4% . .

o w=en amww | die sOeben eingestellte

Positionsnummer zeigt.
tPr pg H No. sel. H All clear ” | Nx pg ‘ ‘ Test run ‘
*Touch pos. No. to go to edit screen

Um andere Daten als die in der Tabelle
gezeigte Zielposition, Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verzdgerung
einzustellen, berlihren Sie eine andere
Positionsnummer, z. B. 000.

Die Daten der gewéahlten Positionsnummer erscheinen.

Wenn Sie [Mul. dis.] (Ubersichtsanzeige) beriihren,
gelangen Sie zum Bildschirm mit der Positionsdatentabelle
zuriick.
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3.10.1 Positionsdaten

Positionsdatentabelle

& T Position edit Tuning setting @ Axis No. 0@

o, Position(mn)
000

Vel (mn/s) Acc (6)
114.00 0.60

Dec (6)
0.60

001 10. 00

100. 00 0.30

0.30

002 20.00
003 30.00
004 40.00
005 50. 00
006 Fhrrk, Bk

50. 00 0.15
100. 00 0.30
100. 00 0.30

80. 00 0.30

ok, *, 0k

0.15
0.30
0.30
0.30
*, 0k

007 FhrRk, Bk

ok, ok *, 0k

*, 0k

[1Prog |[ Mo sel.

[ A1 crear ][ 4mxpe |

[ Testrun |

*Touch pos. No. to go to edit screen

Datenfenster fir die gewéahlte Positionsnummer

Zu den in der Positionsdatentabelle eingestellten Werten gehéren Zielposition,
Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzdgerung, Schub, Positionierbereich, Inkremental,
Zone+, Zone—, Schwellwert, Beschleunigungs-/Verzégerungsmodus, Stoppmodus,
Transportlast/Verstarkungssatz und Vibrationsnummer.
Wie in der Tabelle zu sehen, sind Zone+, Zone—, Schwellwert,

Beschleunigungs-/Verzégerungsmodus, Stoppmodus, Verstarkungssatz und

Vibrationsnummer je nach Typ der Steuerung aktiviert oder deaktiviert.

Beschl./Verz.-Modus

Stoppmodus

Vollst. | Auto Verst- | Vibra-
Modell Zone +/- Trapez- S-formig Verzég. | oovo |servo- | Satz tions-
formig 1. Ord St Absch. unterdr.
ERC2 O PIO-Schema: 3 @] x x @) @) X X
ERC2-SE O - O X x O X x x
ERC3 O PlO-Schema: 2 O O O O O x X
ERC3 PIO-Schema:
P1O-Konverter O 0,1,2,4,5 © © © © © X X
PIO-Schema:
PCON-C/CG/CF |O 01,245 O X x O O X X
P10-Schema:
-CA/ICFA |O 01,245 O O O O O X X
-CY @) PIO-Schema: 1 (@) X X @) @) x x
-SE O - @) X X O X X X
PIO-Schema:
ACON-C/CG O 01,245 O O O O X x
PIO-Schema:
-CA O 01,245 O O O O O O
-CY @) PIO-Schema: 1 O O O O X x
-SE O - @) @) O x x X
PIO-Schema:
DCON-CA O 01,245 O O O O X x
PIO-Schema:
SCON-C O 01,245 O O O O X X
SCON-CA/CAL/ PlO-Schema:
CGAL o 0,1,2,4,5/6,7 o o o o o o
MSCON O - O O O O O O
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(1) No. (Nr.)
Die Positionsdatennummer wird angezeigt.

& Warnung: Achten Sie darauf, bei Steuerungen der Typen PCON-C/CF/CA/CFA/CB/CFB,
ACON-C/CA/CB, DCON-CA/CB, SCON-C/CA/CAL/CB, ROBONET, ERC3
P10-Konverter, RCP6S, MCON, MSCON (Remote-I/O-Modus) im
Magnetventilmodus 2 oder Steuerungen der Typen PCON-CY/CYB,
ACON-CY/CYB und DCON-CYB im Magnetventilmodus 1 Absolutkoordinaten
anzugeben. (Gleiches gilt fir mit Sicherheitskategorien konforme Typen.)

Wenn bei diesen Steuerungen Inkrementalkoordinaten angegeben werden,
tritt ein Positionsdatenfehler auf.

Beachten Sie weiterhin, dass bei Angabe von Inkrementalkoordinaten im
Schubbetrieb der Abschluss des Schubvorgangs nicht festgestellt werden
kann.

(2) Target position [mm] (Zielposition)
Geben Sie die Zielposition ein, an die die Achse verfahren werden soll.
e Absolute coordinate . Geben Sie die Zielposition, an die die Achse verfahren werden
specification soll, als Abstand vom Referenzpunkt an. Es kénnen keine
negativen Werte eingegeben werden.
¢ Incremental coordinate : Geben Sie die Zielposition, an die die Achse verfahren werden
specification soll, als Abstand von der aktuellen Position an. Es kénnen auch
negative Werte eingegeben werden.
(Negative Richtung im angezeigten Koordinatensystem)

(3) Speed [mm/s] (Geschwindigkeit)
Geben Sie die Geschwindigkeit ein, mit der die Achse verfahren werden soll.
Der Standardwert hdngt vom Achsentyp ab.
(Anmerkung) Bei Steuerungen der Typen SCON-CA/CAL/CB, PCON-CA/CFA/CB,
ACON-CA/CB, DCON-CA/CB, ERC3, RCP6S, MCON und MSCON wird ein
Alarm angezeigt, wenn der eingestellte Wert niedriger als die
Minimalgeschwindigkeit ist.

(4) Acceleration/deceleration [G] (Beschleunigung/Verzégerung)
Geben Sie die Beschleunigung/Verzdgerung ein, mit der die Achse verfahren werden soll.
Grundsatzlich sollte keine Beschleunigung/Verzdgerung eingestellt werden, welche den
zuléassigen Bereich laut Katalog Uberschreitet.
Der Eingabebereich ist grol3er als der im Katalog angegebene Nennbereich, um Situationen
zu bertcksichtigen, in denen ,die Taktzeit reduziert werden soll, wenn die Transportlast
wesentlich geringer ist als die Nennlast".
Wenn Vibrationen der Last wahrend der Beschleunigung/Verzégerung Probleme bereiten,
reduzieren Sie den hier eingestellten Wert.

(Information)  Erlauterung am Beispiel der Beschleunigung — fiir die Verzégerung gilt Analoges.
1 G = 9800 mm/s%: Beschleunigung, bei der die Achse ihre Geschwindigkeit um
9800 mm/s pro Sekunde erhoht.
0,3 G: Beschleunigung, bei der die Achse ihre Geschwindigkeit um 2940 mm/s (9800
mm/s x 0,3) pro Sekunde erhoht.
Geschw.

Zeit

(Anmerkung) Bei Steuerungen der Typen SCON-CA/CAL/CB, PCON-CA/CFA/CB,
ACON-CA/CB, DCON-CA/CB, ERC3, RCP6S, MCON und MSCON wird ein
Alarm angezeigt, wenn der eingestellte Wert die
Nenn-Beschleunigung/Verzégerung tberschreitet.
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Vorsicht: Einstellung der Beschleunigung/Verzégerung

(1) Stellen Sie Beschleunigungs-/Verzégerungswerte ein, die die im Katalog oder im
Betriebshandbuch der Achse angegebene Nenn-Beschleunigung/Verzégerung nicht
Uberschreiten. Wird eine Beschleunigung/Verzégerung eingestellt, die die
Nenn-Beschleunigung/Verzdgerung tberschreitet, kann es zu einer erheblichen
Reduzierung der Lebensdauer der Achse kommen.

(2) Falls die Achse oder das Werkstiick Sté3e erfahrt oder Vibrationen erzeugt, reduzieren
Sie die Beschleunigung/Verzégerung. Wird das System langerfristig betrieben, wahrend
die Achse oder das Werkstiick Sté3e erfahrt oder Vibrationen erzeugt, kann es zu einer
erheblichen Reduzierung der Lebensdauer der Achse kommen.

(3) Ist die Transportlast der Achse erheblich niedriger als die maximal zulassige
Transportlast, kann u. U. eine Beschleunigung/Verzégerung eingestellt werden, die den
Nennwert Ubersteigt. Auf diese Weise kann die Taktzeit reduziert werden. Wenden Sie
sich in diesem Fall an IAl. Teilen Sie uns das Gewicht, die Form und die
Befestigungsweise des Werkstiicks sowie die Montagebedingungen Ihrer Achse
(horizontal/vertikal) mit.

(5) Push (Schubbetrieb)
Waéhlen Sie ,Positionierbetrieb” oder ,Schubbetrieb”.
Die Werkseinstellung ist 0.
0 : Positionierbetrieb
Andere Werte als 0 : Schubbetrieb, wobei der eingegebene Wert als Stromgrenzwert
verwendet wird.

(6) Positioning band (Positionierbereich)
Die Bedeutung dieser Einstellung unterscheidet sich im Positionierbetrieb und Schubbetrieb.
Positionierbetrieb:
Festlegung, in welchem Abstand vor der Zielposition das Beendigungssignal eingeschaltet
werden soll.
Die Werkseinstellung ist 0,1 mm.
Zeitpunkt, zu dem das Beendi-
Fir Positionierbetrieb gungssignal eingeschaltet wird

(AuRer im unten angegebenen Magnetventilmodus):
Durch eine VergréR3erung des Positionierbereichs
wird die nachste Sequenz schneller eingeleitet, was N

eine kurzere Taktzeit bewirkt. Ermitteln Sie den — - :
optimalen Wert unter Berticksichtigung aller Aspekte Positionierbereich i«—>
des Systems. Zielposition

Fir Positionierbetrieb (im unten angegebenen Magnetventiilmodus):

Beachten Sie, dass bei Steuerungen der Typen PCON-C/CF/CA/CFA/CB, ACON-C/CA/CB,
DCON-CA/CB, SCON-C/CA/CAL/CB, ROBONET, ERC3 PIO-Konverter, RCP6S, MCON und
MSCON (Remote-I/O-Modus) im Magnetventiimodus 2 und Steuerungen der Typen
PCON-CY/CYB, ACON-CY/CYB, DCON-CYB im Magnetventilmodus 1 der Bereich einzustellen ist,
nach dem das Beendigungssignal eingeschaltet wird. (Gleiches gilt fir mit Sicherheitskategorien
konforme Typen.)

PCON-C/CF/CAI/CFA/CB, ACON-C/CA/CB, DCON-CA/CB, SCON-C/CA/CAL/CB, ROBONET,
ERC3 PlO-Konverter, RCP6S, MCON und MSCON (Remote-1/O-Modus) im
Magnetventilmodus 2, PCON-CY/CYB, ACON-CY/CYB und DCON-CYB im
Magnetventilmodus 1 (Gleiches gilt fir mit Sicherheitskategorien konforme Typen)

|

EIN —————— 5

Beendigungssignal !
AUS — i |
| | |
Positionierbereich —> >

Ziel-
position
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Fir Schubbetrieb:

Im Schubbetrieb legt der Positionierbereich den maximalen Schubweg ab der Zielposition fest.
Stellen Sie den Positionierbereich unter Berticksichtigung mechanischer Abweichungen des
Werkstiicks so ein, dass die Positionierung nicht abgeschlossen wird, bevor die Achse das
Werkstlick kontaktiert hat.

Position, an der die Last kontaktiert, der
Schubvorgang als abgeschlossen beurteilt und
daher das Beendigungssignal eingeschaltet wird

i
‘ i Positionierbereich

(Anmerkung) Je nach kombinierter Achse kann bei Steuerungen der Typen
PCON-CA/CFA/CB/CFB, SCON-CA/CAL/CB und ERC3 u. U. kein Wert unterhalb
des Mindest-Positionierbereichs eingestellt werden (Gleiches gilt fir mit
Sicherheitskategorien konforme Typen).

(7) Incremental (Inkremental)
Absolut- oder Inkrementalkoordinaten festlegen.
Die Werkseinstellung ist 0.
0: Absolutkoordinatenangabe
1: Inkrementalkoordinatenangabe

&Warnung: Achten Sie darauf, bei Steuerungen der Typen PCON-C/CF/CA/CFA/CB,
ACON-C/CA/CB, DCON-CA/CB, SCON-C/CA/CAL/CB, ROBONET, ERC3
P10-Konverter, RCP6S, MCON und MSCON (Remote-I/O-Modus) im
Magnetventilmodus 2 oder Steuerungen der Typen PCON-CY/CYB,
ACON-CY/CYB und DCON-CYB im Magnetventilmodus 1 Absolutkoordinaten
anzugeben (Gleiches gilt fir mit Sicherheitskategorien konforme Typen).
(Anmerkung) Wenn bei diesen Steuerungen Inkrementalkoordinaten angegeben
werden, tritt ein Positionsdatenfehler auf.

56



=

ROBO

C€Ce CYLINDER

(8) Zone +/-

Diese Felder definieren bei der Standardausfiihrung die Zone, innerhalb der das

Zonenausgangssignal eingeschaltet wird.

Die Parameter kdnnen fir jede Zielposition unterschiedlich eingestellt werden.

[Einstellungsbeispiel]

Nr. |Position [mm] Zone + [mm] Zone — [mm] Anmerkungen
0 5,00 100,00 0,00 Hinteres Ende
1 380,00 400,00 300,00 Vorderes Ende
2 200,00 250,00 150,00 Zwischenposition
| Verfahrbefehl zu hinterem Ende | ¢ 9
& 3o
T E£B2
~ ON —
Zonenausgangssignal i
OFF ‘ .
Omm 5mm 100mm
| Verfahrbefehl zu vorderem Ende |
[%]
(O]
s
S i
ON
Zonenausgangssignal
OFF —
300mm 380mm  400mm
| Verfahrbefehl zu Zwischenpunkt |
<
()
S <
0n X
Zonenausgangssignal :
OFF — : —
150mm 200mm 250mm

(9) Threshold (Schwellwert)

Bei Steuerungen der Typen SCON-CA/CAL/CB und PCON-CF/CFA wird ein

Lastausgangssignal (P1O) ausgegeben, wenn das soll Drehmoment den fir den Schwellwert

eingestellten Wert (%) innerhalb des Prifbereichs Uiberschreitet.

Der Prufbereich wird durch die Parameter Zone+/Zone- festgelegt.

Er dient der Kontrolle, ob eine Presspassung erfolgreich durchgefihrt wurde.

* Ausfuhrlichere Informationen finden Sie im Betriebshandbuch lhrer SCON-CA/CAL/CB- oder
PCON-C/CF/CA/CFA/CB/CFB-Steuerung. (Gleiches gilt fir mit Sicherheitskategorien
konforme Typen.)
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(10) Acceleration/deceleration mode (Beschleunigungs-/Verzégerungsmodus)
Legt das Beschleunigungs-/Verzégerungsschema fest.
Die Werkseinstellung ist 0.
0: Trapezformiger Verlauf
1: S-formiger Verlauf
2: Verzogerungsfilter erster Ordnung

Geschw.

N

Beschl. Verzdgerung

Zeit

* Legen Sie Beschleunigung und Verzégerung in den Feldern ,Acc” (Bsl) und ,Dcl” (Vzg) der
Positionstabelle fest.

Die Geschwindigkeitskurve steigt zunachst langsam an und wird in der Mitte steil.
Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie eine hohe Beschleunigung/Verzégerung einstellen
mdochten, um die geforderte Taktzeit zu erreichen, aber die Achse zu Beginn der Bewegung
und unmittelbar vor dem Anhalten langsam bewegt werden soll.

Geschw.

Zeit
* Der Grad des S-formigen Verlaufs wird Uber den Parameter Nr. 56 (,Faktor fur S-formigen
Verlauf*) eingestellt. Die Einheit ist % und der Einstellbereich 0 bis 100.
(Das Diagramm oben entspricht einer Einstellung des Parameters auf 100 %.)
Wird 0 eingestellt, ist der S-férmige Verlauf deaktiviert.
Beachten Sie, dass der Parameter beim Joggen und Inchen tber PC oder
Handprogrammiergerat nicht beriicksichtigt wird.
(Anmerkung) Diese Einstellung steht bei ERC2- und PCON-Steuerungen nicht zur Verfiigung
(ausgenommen PCON-CA/CFA/CB/CFB). Der Parameter Nr. 56 ist bei diesen
Steuerungen reserviert.

| Verzégerungsfilter erster Ordnung |

Die Beschleunigungs-/Verzdgerungskurve weist einen sanfteren Verlauf als bei linearer
Beschleunigung/Verzégerung auf (Trapezform).

Verwenden Sie diesen Modus, wenn leichte Vibrationen des Werkstiicks wahrend der
Beschleunigung/Verzégerung vermieden werden sollen.

Geschw.

Zeit
* Der Verzdgerungsfilter erster Ordnung wird mit Parameter Nr. 55 (Faktor fur Verzégerung erster
Ordnung bei Positionsbefehl) eingestellt. Die Einstelleinheit ist 0,1 ms und der Einstellbereich
0,0 bis 100,0.
Bei Einstellung von 0 ist der Verzdgerungsfilter erster Ordnung deaktiviert.
Beachten Sie, dass der Parameter beim Joggen und Inchen tber PC oder
Handprogrammiergerat nicht beriicksichtigt wird.
(Anmerkung) Diese Einstellung steht bei ERC2- und PCON-Steuerungen nicht zur Verfiigung
(ausgenommen PCON-CA/CFA/CB/CFB). Der Parameter Nr. 55 ist bei diesen
Steuerungen reserviert.
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(11) Stop mode (Stoppmodus)

Legt fest, welcher Energiesparmodus angewendet werden soll, wahrend die Achse nach

Beendigung der Positionierung an der im Feld ,Position” fur die jeweilige Positionsnummer

eingestellten Zielposition wartet.

0: Energiesparmodus deaktivieren * Die Werkseinstellung ist ,,0“ (Deaktivieren).

1: Automatische Servo-Abschaltung mit der in Parameter Nr. 36 festgelegten
Verzdgerungszeit

2: Automatische Servo-Abschaltung mit der in Parameter Nr. 37 festgelegten
Verzdgerungszeit

3: Automatische Servo-Abschaltung mit der in Parameter Nr. 38 festgelegten
Verzégerungszeit

4: Reduzierter Haltestrom

| Automatische Servo-Abschaltung |

Der Servo wird nach Verstreichen einer festgelegten Zeit nach Abschluss der Positionierung
automatisch abgeschaltet.

(Der Energieverbrauch wird reduziert, da kein Haltestrom fliel3t.)

Beim Empfang des néchsten Verfahrbefehls von der SPS wird der Servo wieder eingeschaltet
und die Achse setzt sich in Bewegung.

Verfahrbefehl
Autom. Servo-Abschaltung
(grune LED blinkt)

Servostatus Servo-EIN-Statu

| >

Achsenbewegung

T

Zielposition

] T: Verzdgerungszeit (in Sekunden) vom
— Positionierungsende bis zur

T Servo-Abschaltung. T wird tGber einen
Parameter einaestellt.

(Anmerkung) Bei RACON- und RPCON-Steuerungen kann dieser Modus nicht eingestellt werden.

| Reduzierter Haltestrom | wahlbar bei PCON-Steuerungen (fiir den Schrittmotor)

Zur Reduzierung des Haltestroms wird der Schrittmotor servogesteuert.

Der Haltestrom sinkt auf etwa die Halfte bis ein Viertel. Der exakte Wert ist jedoch vom
Achsenmodell, den Lastbedingungen usw. abhangig.

Beachten Sie, dass der Servo eingeschaltet bleibt, sodass unerwinschte
Positionsverschiebungen vermieden werden.

Der momentane Haltestrom kann im Stromuberwachungsfenster der PC-Software Uberpriift
werden.
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3.10.2 Eingabe neuer Daten
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Neue Positionsdaten kénnen auf vier verschiedene Weisen eingegeben werden.

(1) Numerische Eingabe - --

(2) Direktes Teachen

(3) Joggen

(4) Inchen

Die Positionsdaten werden direkt als numerische Werte tiber
das Ziffernfeld des Handprogrammiergerats eingegeben.
Nach dem Abschalten der Servosteuerung wird die Stange bzw.
der Schlitten von Hand zur Zielposition bewegt. Anschlie3end
wird die erreichte Position (aktuelle Position) in die
Positionstabelle gelesen und diese Position festgelegt.

Die Achse wird mit der Taste [Vorwarts+] oder [Ruckwarts—] zur
Zielposition gejoggt. AnschlieRend wird die erreichte Position
(aktuelle Position) in die Positionsdatentabelle gelesen und
diese Position festgelegt.

Die Achse wird mit der Taste [Vorwarts+] oder [Rickwarts—]
schrittweise zur Zielposition bewegt. AnschlieRend wird die
erreichte Position (aktuelle Position) in die
Positionsdatentabelle gelesen und diese Position festgelegt.
Durch Bertihren von [Vorwarts+] oder [Rickwarts—] wird die
Achse um die festgelegte Schrittweite verfahren (0,01, 0,10,
0,50, 1,00 oder 5,00 (mm)). Wird die Taste fiir 2 Sekunden
gedruckt gehalten, beginnt eine Jog-Bewegung mit 1 mm/s.
Daraufhin erhéht sich die Geschwindigkeit im Sekundentakt.
Auf diese Weise kann die Achse praziser als beim Joggen
bewegt werden.

&Wamung: Um Positionsdaten nach dem Einschalten der Spannung oder zuvor mit einer

der Methoden (2), (3) oder (4) einzugeben, muss zunachst eine
Referenzpunktfahrt durchgefuhrt werden. (Inkrementalausfihrung)

Vor dem Abschluss der Referenzpunktfahrt ist das Joggen/Inchen nur zum
mechanischen Anschlag mdéglich. Achten Sie beim Verfahren der Achse auf
mdgliche Hindernisse.

60




o —

(1]

Grundlegende Bedienung

[Dateneingabe in die Positionsdatentabelle]

Sie kdnnen die Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung in der
Positionsdatentabelle einstellen.

Beriihren Sie [T Pr pg] (Vorherige Seite) und [{ Nx pg] (Nachste Seite), um die gewiinschte
Positionsdatennummer in der Tabelle zu finden.

Alternativ konnen Sie [No. Sel.] (Nummer auswahlen) beriihren und die gewiinschte
Positionsdatennummer eingeben, um den entsprechenden Tabellenabschnitt anzuzeigen.

& @ Position edit Tuning setting @ Axis No. 00 Berthren Sie den Wert im Zielpositions-
Fositionem) ol ) B0 oder einem anderen Feld der
000 2 114. 00 0.60 0.60 . .
00; |J 100. 00 0.30 0.30 gewunschten Positionsdatennummer.
— 1 20.99 %.90 8.15 0.15 Wenn das Ziffernfeld erscheint, geben
. 003 30. 00 100. 00 0. 30 0.30 . . .
Berthren 004 10.00 10000 0.3 0.30 Sie den gewtlinschten Wert ein und
005 50. 00 80. 00 0. 30 0.30 5% St
= bertihren zur Bestéatigung [ENT].
007 sokskokok | Hok sk, ok *, k% *, %k

Durch Bertihren von [Axis No.]

‘ 1Pr pg H No. sel. H All clear ” I Nx pg ‘ ‘ Test run ‘ (Achsennummer) Wechseln Sle zum
*Touch pos. No. to go to edit screen AChsenaUSWahlbildSChirm.

Wenn Sie [All clear] (Alles |6schen)
bertihren, werden alle Positionsdaten
geldscht.

[Wichtig]

Berilhren Sie beim Wechseln zwischen den einzelnen Seiten die Tasten [T Pr pg] (Vorherige
Seite) und [{ Nx pg] (Nachste Seite) nicht in zu schneller Abfolge.

Gelegentlich kann flr bereits registrierte Datenwerte 0 angezeigt werden.

Auch wenn 0 angezeigt wird, sind die Daten nicht verloren gegangen. Beriihren Sie die Taste
[T Pr pg] (Vorherige Seite) und dann [{ Nx pg] (Nachste Seite), um vor- und wieder
zurlickzublattern. AnschlieRend sollten die richtigen Werte angezeigt werden.

[Dateneingabe im Datenanzeigebildschirm der gewéhlten Positionsnummer]
Im Datenanzeigebildschirm der gewahlten Positionsnummer kénnen samtliche Werte
eingestellt werden.

Berihren

~ Beruhren Sie den Wert im Zielpositions-
- oder anderen gewiinschten Feld.

Wenn das Ziffernfeld erscheint, geben

Sie den gewtlinschten Wert ein und

bertihren zur Bestéatigung [ENT].

Beruhren Sie [T Pr pg] (Vorherige
Seite) oder [{ Nx pg] (Nachste Seite),
um zur vorherigen bzw. nachsten
Positionsnummer zu wechseln.
Wenn Sie [Mul. dis.]
(Ubersichtsanzeige) beriihren,
gelangen Sie zum Bildschirm mit der
Positionsdatentabelle zurtick.

Durch Bertihren von [Axis No.]
(Achsennummer) wechseln Sie zum
Achsenauswahlbildschirm.
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[Jog-/Inch-Betrieb]

Jog-/Inch-Operationen ermdéglichen Bewegungen und das Lesen von Positionsdaten.

~

Bedienelemente des Positionsbearbeitungsfensters

o [Servo]

e [Homing]

Options-
schaltflache

e OJog O Inching
4 4

: Durch Beriihren von [Servo] bei ausgeschaltetem Servo wird der

Servomotor der Achse eingeschaltet und die zugehérige Lampe O
leuchtet auf. Durch Beriihren von [Servo] bei eingeschaltetem Servo
wird der Servomotor entsprechend ausgeschaltet und die Lampe O
geht aus.

: Wenn [Homing] berihrt wird, wahrend die Referenzpunktfahrt noch

nicht abgeschlossen wurde, fuhrt die Achse eine
Referenzpunktfahrt aus und die zugehérige Lampe O leuchtet auf.

: Auswahl von entweder Jog- oder Inch-Betrieb. Beriihren Sie die

Buchstaben. Der Kreis (die Optionsschaltflache) auf der beriihrten
Seite wird dann durch einen schwarzen Punkt gekennzeichnet.

Bei Auswahl von Jog-Betrieb

e [Jog vel. change]

o [BACK(-)], [FW(+)]

: Mit jeder Beriihrung von [Jog vel. change] (Jog-Geschwindigkeit

andern) andert sich die Jog-Geschwindigkeit in der Reihenfolge 1,
10, 30, 50, 100 mm/s.

: Bei Berthrung wird die Achse im Jog-Betrieb verfahren. Die Taste

[BACK(-)] (Rickwarts) bewirkt dabei eine Bewegung in der
negativen Richtung und die Taste [FW(+)] (Vorwarts) in der
positiven Richtung.

Bei Auswahl von Inch-Betrieb

e [Inc. dis. change]

o [BACK()], [FW(+)]

: Mit jeder Beriihrung von [Inc. dis. change] (Schrittweite andern)

andert sich die Schrittweite in der Reihenfolge 0,01, 0,10, 0,50, 1,00,
5,00 mm/s.

: Bei Berthrung wird die Achse im Inch-Betrieb verfahren. Die Taste

[BACK(-)] (Rickwarts) bewirkt dabei eine Bewegung in der
negativen Richtung und die Taste [FW(+)] (Vorwarts) in der
positiven Richtung.

Halten Sie eine dieser Tasten fur 2 Sekunden gedrtickt, beginnt der
Jog-Betrieb mit einer Geschwindigkeit von 1 mm/s. Daraufhin
erhoht sich die Geschwindigkeit im Sekundentakt.

Der Jog-/Inch-Betrieb lasst sich auch durch Beriihren von [Test run] (Testlauf) im Ubersichtsfenster

durchfthren.

o,
000

001
002
003

004 40. 00

005 50. 00
006 Hhkk, Kk
007 [e—

ok, Kk

0. 30 0. 30
0.30 0.30
* ok *

*, *, 4k

[tPrpe || Mo sel. |[ Allclear | Mepg| [ Testrm | D

*Touch pos. No. to go to edit screen

Beriihren Sie erneut [Test run] (Testlauf), um ins Ubersichtsfenster zuriickzukehren.
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Erfassen einer Position

Bewegen Sie die Achse im Jog-/Inch-Betrieb zu der Position, die Sie einlesen méchten.

—

)

Beruhren Sie die Zielposition der Positionsnummer, die Sie

einlesen moéchten.

Beruhren Sie die Taste [Pos. set] (Position einstellen).

Das Bestatigungsfenster erscheint.

Sie kénnen die Positionsnummer durch Berthren von
[T] oder [{] andern.

Wenn Sie [Yes] (Ja) berthren, wird die aktuelle Position
erfasst.

Sie kehren nun zum Positionsbearbeitungsfenster zurick.
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3.10.3 Andern von Positionsdaten

64

Samtliche Positionsdaten kénnen durch Uberschreiben der aktuellen Werte gedndert werden.
Folglich stehen genau wie bei der Neueingabe von Daten vier verschiedene Methoden zur

Verflgung.

(1) Numerische Eingabe - -

(2) Direktes Teachen

(3) Joggen

(4) Inchen

Die Positionsdaten werden als numerische Werte direkt Uber
das Ziffernfeld eingegeben.

Nach dem Abschalten der Servosteuerung wird die Stange
bzw. der Schlitten von Hand zur Zielposition bewegt.
Anschlie3end wird die erreichte Position (aktuelle Position) in
die Positionsdatentabelle gelesen und diese Position festgelegt.
Die Achse wird mit der Taste [FW(+)] (Vorwarts) oder [BACK-]
(Ruckwarts) zur Zielposition gejoggt. AnschlieRend wird die
erreichte Position (aktuelle Position) in die
Positionsdatentabelle gelesen und diese Position festgelegt.
Die Achse wird mit der Taste [FW(+)] (Vorwarts) oder [BACK-]
(Ruckwarts) schrittweise zur Zielposition bewegt. AnschlieBend
wird die erreichte Position (aktuelle Position) in die
Positionsdatentabelle gelesen und diese Position festgelegt.
Bei jeder Bertihrung von [FW(+)] (Vorwarts) oder [BACK-]
(Ruckwarts) wird die Achse um die festgelegte Schrittweite
verfahren (0,01, 0,10, 0,50, 1,00 oder 5,00 (mm)). Halten Sie
eine dieser Tasten fur 2 Sekunden gedrickt, beginnt der
Jog-Betrieb mit einer Geschwindigkeit von 1 mm/s. Daraufhin
erhoht sich die Geschwindigkeit im Sekundentakt. Dies
ermdglicht genauere Bewegungen als im Jog-Betrieb.

Beachten Sie beim Andern von Daten die folgenden Hinweise:

* Im Fall der numerischen Eingabe werden nur die Elemente geandert, die Uber das
Ziffernfeld Uberschrieben werden.

* Beim direkten Teachen, Joggen oder Inchen wird nach der Erfassung der aktuellen Position
nur die Zielposition aktualisiert. Die Geschwindigkeit usw. bleiben unverandert.

* Beim LOschen der Positionsdaten werden samtliche eingestellten Daten entfernt. Folglich
werden von den Positionen abgesehen die Standardwerte verwendet, wenn Sie das
nachste Mal Positionsdaten registrieren.

Um Positionsdaten zu I6schen, fur die der Schubbetrieb festgelegt war, und neue Daten zu
registrieren, achten Sie darauf, alle Positionsdaten-Elemente zu lI6schen und die
notwendigen Daten einzugeben.



o —

3.11 Parameterbearbeitung

Die Parameter kdnnen angezeigt und bearbeitet werden.

C_J

Berthren Sie auf dem Bildschirm von Meni 1 [Parameter
edit] (Parameterbearbeitung).

Wenn das Systemkennwort nicht 0000 ist, erscheint der Kennworteingabebildschirm.

Geben Sie das Parameterbearbeitungskennwort ein.
Berthren Sie [ENT].

Ab Werk ist das Parameterbearbeitungskennwort auf
0000 eingestellt.

Zum Andern des Parameterbearbeitungskennworts
lesen Sie Abschnitt 3.18, Umgebungseinstellungen
[Andern des Parameterbearbeitungskennworts].

Eine Parametertabelle wird angezeigt.

& T Parameter @ Axis No. 00

1. Zone boundary + side

50.30 nm

2. Zone boundary - side

-0.30 mm

3. Soft limit + side

50,30 nm

4. Soft limit - side

-0.30mm

5. Homing direction (9:CW 1:CCW)

1

6. Pushing stop recognition time

256 nsec

7. Servo gain number

n

8. Velocity initial value

114 nm/sec

t | No. sel.

I

*

Die Parametertypen unterscheiden sich je nach Steuerung. Lesen Sie im

Betriebshandbuch der jeweiligen Steuerung nach.
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[1] Grundlegende Bedienung

1. Zone boundary + side 50,30 m

2. Zone boundary - side -0.30mm

3. Soft limit + side 50,30 m

4. Soft limit - side -0.30m

5. Homing direction (@:CW 1:CCH) !

6. Pushing stop recognition time 265 msec

7. Servo gain number 11

8. Velocity initial value 114 m0/sec

1 l No. sel. l b |

Driicken Sie die Taste [1], um zum vorherigen Bildschirm zuriickzukehren.

Driicken Sie die Taste [{], um zum néchsten Bildschirm zu wechseln.

Wenn Sie [No. sel.] (Nummer auswéahlen) beriihren und die gewiinschte Parameternummer
eingeben, wird der jeweilige Parameter angezeigt.

In diesem Beispiel soll die positive Seite des Software-Endschalters eingestellt werden.

& T Parameter M Axis No. 00
[ 1. Zone boundary * side oo Wenn Sie [Soft limit+ side] (Software-Endschalter + Seite)
IS N beruhren, erscheint das Ziffernfeld. Geben Sie einen Wert
T R ein und berthren dann auf dem Ziffernfeld [ENT].

5. Homing direction (@:CW 1:CCH) !
6. Pushing stop recognition time 265 msec

7. Servo_gain nurber " Nachdem das Ziffernfeld angezeigt wurde, kénnen Sie die

s VTMIME' Va'”eNo o | f/ | Anderung durch Beriihren von [ESC] abbrechen.

Wenn Sie die @ Home-Taste berithren, 6ffnet sich ein Bestatigungsbildschirm mit der Frage,
ob die Steuerung neu gestartet werden soll.

Berthren Sie [Yes] (Ja).

Restart the controller? Wenn Sie stattdessen [No] (Nein) bertihren, gelangen Sie
zum Parameterbildschirm zurtick, ohne dass die Steuerung
neu gestartet und der eingestellte Parameter wirksam wird.
l Yes || No | Um den eingestellten Parameter wirksam werden zu
lassen, muss die Steuerung neu gestartet werden.

&Vorsicht: Solange die Steuerung nicht neu gestartet wurde, wirkt sich der neu eingestellte
Parameter nicht auf den entsprechenden Vorgang aus.
Der Parameter wird wirksam, nachdem die Steuerung neu gestartet oder aus- und
wieder eingeschaltet wurde.

Die Steuerung wird neu gestartet, woraufhin der eingestellte Parameter wirksam wird.

& T Controller reset M Axis No. 00
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3.12 Testlauf

Sie kdnnen Jog-/Inch-Operationen ausfuhren, die Achse an eine oder kontinuierlich an
mehrere in der Positionstabelle registrierte Positionen bewegen oder durch direkte Angabe
der Position verfahren.

)

Das Bewegungsmenu erscheint.

& T Test run @ Axis No. 00

Jog inching

Position move

Direct move

1/0 test

Beruhren Sie in Meni 1 [Test run] (Testlauf).

Berthren Sie [Jog inching] (Joggen/Inchen) oder eine
andere gewiinschte Funktion.
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(1) Jog inching
Ermdoglicht das Joggen und Inchen.
Nahere Informationen zur Bedienung finden Sie in Abschnitt 3.12.1, Jog-/Inch-Betrieb.

(2) Position move
Ermoglicht die Bewegung der Achse an eine Position oder kontinuierlich an mehrere
Positionen, die in der Positionstabelle registriert sind.
e Move
Die Achse bewegt sich in einem einzelnen Schritt von der aktuellen Position zu der einer
beliebigen in der Positionstabelle registrierten Positionsdatennummer entsprechenden
Position.

e Continuous
Die Achse wird kontinuierlich von der angegebenen Positionsdatennummer zu den
darauffolgenden Positionsdatennummern verfahren.

* Was bedeutet ,kontinuierliches Verfahren“?
Angenommen, die folgende Positionstabelle wurde eingestellt. Wenn beispielsweise ein
Befehl zum kontinuierlichen Verfahren ab Position Nr. 2 gegeben wird, wird die Achse
ab der Position, an der der Verfahrbefehl ausgegeben wird, durch die
aufeinanderfolgenden Positionen bewegt, fur die Daten verfuigbar sind (bis zu der
Position unmittelbar vor der ersten, fur die keine Daten registriert sind), z. B. Position
Nr.2 - Nr. 3 —> Nr. 1 — Nr. 2 usw.

T Position edit Tuning setting @ Axis No. 00

No. Posi tion () Vel (m/s) Acc (6) 0
000 Rk, FE FHEE, ¥k *, *, ok
001 0. 00 100. 00 0.30 0.30

002 10. 00 100. 00 0. 30 0. 30
003 50. 00 100. 00 0. 30 0. 30
004 100. 00 100. 00 0.30 0.30

005 FHRE, FF FhkE KK *, bk *, bk
006 0.00 114.00 0.20 0.20
007 100. 00 114.00 0.20 0.20

[tPrpe |[ No. sel. [ Allclear || INkpg | [ Test run

#Touch pos. No. to go to edit screen

Mit einem Touchpanel-Handprogrammiergerét sind nur kontinuierliche Bewegungen uber
64 Positionen von Position Nr. 000 bis 063, 064 bis 127 usw. mdglich.

Wie im Beispiel gezeigt, kehrt die Achse nach Position Nr. 063 zu Position Nr. 061 zuriick
(sie kehrt also zum Anfang einer Gruppe aufeinanderfolgender Positionen, fur die Daten
eingegeben wurden, zuriick) und bewegt sich kontinuierlich.

Sie bewegt sich nicht von Position Nr. 063 zu Nr. 064.

No. Position Vel
(mm) (mm/s)

000 * k
001 100.00 20

1

1
060 * *
061 300.00 30 -
062 400.00 40 i
063 500.00 50 N
064 600.00 60
065 700.00 70

1

1

Nahere Informationen zur Bedienung finden Sie in Abschnitt 3.12.2, Positionsbewegungen.
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(3) Direct move
Geben Sie zur Ausflihrung einer Bewegung die Zielposition und Geschwindigkeit mit den
Zifferntasten ein.
Nahere Informationen zur Bedienung finden Sie in Abschnitt 3.12.3, Direktbewegungen.

(4) 1O test
Uber diese Option kénnen PIO-Eingangssignale iiberwacht und Ausgangssignale
zwangsweise ausgegeben werden.
Néahere Informationen zur Bedienung finden Sie in Abschnitt 3.12.4, 1/0O-Test.
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3.12.1 Jog/Inch-Betrieb

70
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[Jog/Inch-Betrieb]
Ermoglicht den Jog-/Inch-Betrieb.

& & Jog inching M Axis No. 00
Cur. pos. 0. 00 mm [ Servo ()
Homing .
Jog vel. Inching ‘ orare el .

®1mn/s
10mn/s
30mm/s
50mm/s
100mm/s

0.01mm
0. 10mm
0. 50mm
1. 00mm
5. 00mm

€ BACK(-) | FW(H) =

Bedienelemente des Jog-/Inch-Bildschirms

e Jog vel. / Inching

[Servo]

[Homing]

[Brake rel.]

[BACK(-)], [FW(+)]

: Wahlen Sie 1, 10, 30, 50 oder 100mm/s als Jog-Geschwindigkeit

bzw. 0,01, 0,10, 0,50, 1,00 oder 5,00 mm als Schrittweite fur das
Inchen. AnschlieRend kénnen Sie mit der gewahlten
Geschwindigkeit joggen oder mit der gewahlten Schrittweite
inchen.

Der Kreis (die Optionsschaltflache) des gewahlten Werts wird
durch einen schwarzen Punkt gekennzeichnet.

: Durch Berlhren von [Servo] bei ausgeschaltetem Servo wird der

Servomotor der Achse eingeschaltet und die zugehérige Lampe O
leuchtet auf.

Durch Bertihren von [Servo] bei eingeschaltetem Servo wird der
Servomotor entsprechend ausgeschaltet und die Lampe O geht
aus.

: Wenn [Homing] beriihrt wird, wahrend die Referenzpunktfahrt noch

nicht abgeschlossen wurde, fuhrt die Achse eine
Referenzpunktfahrt aus und die zugehdrige Lampe O leuchtet auf.

: Bei Achsen mit Bremse wird durch Berthren von [Brake rel.]

(Bremsfreigabe) die Bremse zwangsweise geldst und die
zugehdorige Lampe leuchtet auf.

Wenn Sie [Brake rel.] (Bremsfreigabe) erneut beriihren, wird die
Bremse wieder in Betrieb genommen und die Lampe geht aus.

: Bei Auswahl des Jog-Betriebs bewegt sich die Achse wahrend der

Berthrung mit der eingestellten Geschwindigkeit. Bei Auswahl des
Inch-Betriebs bewegt sich die Achse bei jeder Beriihrung um die
eingestellte Strecke.

Mit [BACK(-)] (Zuriick) wird die Achse in negativer Richtung
gejoggat.

Mit [FW(-)] (Vorwarts) wird die Achse in positiver Richtung gejoggt.
Halten Sie eine dieser Tasten im Inch-Betrieb fiir 2 Sekunden
gedruckt, beginnt der Jog-Betrieb mit einer Geschwindigkeit von

1 mm/s. Daraufhin erhoht sich die Geschwindigkeit im
Sekundentakt.
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3.12.2 Positionsbewegungen

Ermoglicht die Bewegung der Achse an eine Position oder kontinuierlich an mehrere
Positionen, die in der Positionstabelle registriert sind.

e Position No.
e Current position

e Target position

e Velocity override

e [Servo ON]

e [Homing]

o M

e [Change V]

e [Move]

e [Cont. move]

e [Stop]

. Zeigt die gewahlte Positionsnummer an.
. Zeigt die aktuelle Position an.

. Zeigt die in der ausgewahlten Positionsnummer eingestellte

Zielposition an.

. Zeigt den ausgewdhlten Geschwindigkeits-Override an (%b).

: Durch Beriihren von [Servo ON] bei ausgeschaltetem Servo wird der

Servomotor der Achse eingeschaltet und die zugehérige Lampe O
leuchtet auf.

Durch Bertihren von [Servo OFF] bei eingeschaltetem Servo wird
der Servomotor entsprechend ausgeschaltet und die Lampe O geht
aus.

: Wenn [Homing] beriihrt wird, wahrend die Referenzpunktfahrt noch

nicht abgeschlossen wurde, fuhrt die Achse eine Referenzpunktfahrt
aus und die zugehdrige Lampe O leuchtet auf.

: Bertihren Sie [T] und [{], um die Positionsnummer auszuwahlen.

. Mit jeder Bertihrung von [Change v] (Geschwindigkeit andern)

andert sich der Geschwindigkeits-Override in der Reihenfolge 10 %,
50 %, 100 %.

: Durch Beruihren von [Move] (Verfahren) wird die Achse zur

Zielposition verfahren.

: Durch Beruihren von [Cont. move] (Kontinuierliche Bewegung) wird

die Achse kontinuierlich verfahren, bis Stop berthrt wird.

: Durch Beruihren von [Stop] wird die Achse angehalten.
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3.12.3 Direktbewegungen

Die Achse wird durch die direkte Angabe einer Position verfahren.

e Current position

e [Target position]

o [Vel]

e [Servo ON]

e [Homing]

e [Move]

[Stop]

3.12.4 1/O-Test
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. Zeigt die aktuelle Position an.

. Bei Berlihrung von [Target position] (Zielposition) wird das Ziffernfeld

angezeigt. Geben Sie die gewlinschte Zielposition ein und berthren
dann [ENT].

: Bei Beruhrung von [Vel.] (Geschwindigkeit) wird das Ziffernfeld

angezeigt. Geben Sie die gewlnschte Geschwindigkeit ein und
berthren dann [ENT].

: Durch Beriihren von [Servo ON] bei ausgeschaltetem Servo wird der

Servomotor der Achse eingeschaltet und die zugehérige Lampe O
leuchtet auf.

Durch Bertihren von [Servo OFF] bei eingeschaltetem Servo wird
der Servomotor entsprechend ausgeschaltet und die Lampe O geht
aus.

: Wenn [Homing] beriihrt wird, wahrend die Referenzpunktfahrt noch

nicht abgeschlossen wurde, fuhrt die Achse eine Referenzpunktfahrt
aus und die zugehdrige Lampe O leuchtet auf.

. Durch Beriihren von [Move] (Verfahren) wird die Achse zur

eingestellten Zielposition verfahren.

: Durch Beruihren von [Stop] wird die Achse angehalten.

Ermdglicht die Uberwachung von PIO-Eingangssignalen.
Sie kdnnen auch OUTO00 bis OUT15 beruhren, um die entsprechenden Ausgangssignale
zwangsweise ein- und auszuschalten.




o —

3.13

TP-Betriebsmodus

Der Betriebsmodus ist einzustellen, wenn der manuelle (MANU-) Modus gewéhlt wird.

CJ

Berthren Sie in Meni 2 [TP op. mode]
(TP-Betriebsmodus).

Der TP-Betriebsmodus-Bildschirm erscheint.

TP operation mode Axis No. 00

Teachl 533?02?\{3["32} Iprohlbl tion, Safety
Teach2 Cé?og?\{sm?g\tla?l;oh ibition, Safety
Moni tor1 5613?02?\{3"'32} Izermlttlon, Safety
Mls;?og?\tlim?ma??rml ttion, Safety

0K

Beruhren Sie [Teachl] oder wahlen einen anderen Modus.

Wabhlen Sie aus dem Menl mit den folgenden vier Optionen den manuellen Betriebsmodus.
Teachl (Slcherhe|tsgeschW|nd|gke|t gultig/P1O-Start unzulassig)

P1O-Start unzulassig

Sicherheitsgeschwindigkeit
gultig

. Sie konnen Positionsdaten, Parameter usw. in die

Steuerung schreiben und Achsenverfahrbefehle ausgeben.

: Die Maximalgeschwindigkeit ist auf die durch einen

Parameter eingestellte Sicherheitsgeschwindigkeit begrenzt,
auch wenn in der Positionsdatentabelle eine héhere
Geschwindigkeit angegeben wird.

Teach2 (Slcherheltsgeschwmd|gke|t ungultig/P1O-Start unzulassig)

PI1O-Start unzulassig

Sicherheitsgeschwindigkeit
ungultig

. Sie kénnen Positionsdaten, Parameter usw. in die

Steuerung schreiben und Achsenverfahrbefehle ausgeben.

. Die Achse wird mit der in der Positionsdatentabelle

festgelegten Geschwindigkeit (auch oberhalb der
Sicherheitsgeschwindigkeit) verfahren.

Monitorl (Uberwachungl) (Slcherheltsgeschwmdlgke|t glltig/PIO-Start zulassig)

P1O-Start zuléassig

Sicherheitsgeschwindigkeit
glltig

: Nur die Uberwachung ist zulassig. Sie kénnen keine

Positionsdaten, Parameter usw. in die Steuerung schreiben
oder Achsenverfahrbefehle ausgeben. Verfahrbefehle
(Joggen, Referenzpunktfahrten usw.) kénnen nicht Uber das
Touchpanel-Handprogrammiergerat ausgefiihrt werden.

. Die Maximalgeschwindigkeit ist auf die durch einen

Parameter eingestellte Sicherheitsgeschwindigkeit begrenzt,
auch wenn durch den SPS-Befehl eine héhere
Geschwindigkeit angegeben wird.

Monitor2 (Uberwachung?2) (Slcherheltsgeschwmdlgke|t unglltig/P1O-Start zulassig)

P1O-Start zuléassig

Sicherheitsgeschwindigkeit
ungultig

: Nur die Uberwachung ist zulassig. Sie kénnen keine

Positionsdaten, Parameter usw. in die Steuerung schreiben
oder Achsenverfahrbefehle ausgeben. Verfahrbefehle
(Joggen, Referenzpunktfahrten usw.) kénnen nicht Uber das
Touchpanel-Handprogrammiergerat ausgefiihrt werden.

: Die Achse wird mit der Geschwindigkeit des SPS-Befehls

(auch oberhalb der Sicherheitsgeschwindigkeit) verfahren.
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3.14 Alarmliste

Eine Liste der Alarme, die nach dem Einschalten der Steuerungsspannung erzeugt werden
kénnen, wird angezeigt. [Nahere Informationen zu den Alarmen finden Sie in Abschnitt 7,
Fehleranzeige.]

Berthren Sie in Meni 1 [Alarm list] (Alarmliste).

:] Die Alarmliste der Steuerung wird angezeigt.

Steuerung ohne Kalenderfunktion

Bei Beriihrung von [{ Nx pg] (Nachste Seite) wird die
nachste Seite der Liste angezeigt.

Bei Beriihrung von [T Pr pg] (Vorherige Seite) wird die
vorherige Seite der Liste angezeigt.

Wenn Sie [Clear] (Loschen) berthren, werden alle
Alarmdetails geldscht.

(Anmerkung) PowerUP No Error weist darauf hin, dass die Steuerungsspannung
eingeschaltet wurde.
Hierbei handelt es sich nicht um einen Fehler.
Die angegebene Zeit des Auftretens der Alarme ist jeweils die seit PowerUP No
Error vergangene Zeit.

Steuerung mit Kalenderfunktion

Bei Beriihrung von [T Pr pg] (Vorherige Seite) wird die
vorherige Seite der Liste angezeigt.

Bei Beriihrung von [{ Nx pg] (Nachste Seite) wird die
nachste Seite der Liste angezeigt.

Wenn Sie [Clear] (L6schen) beriihren, werden alle Alarme
geldscht.

(Anmerkung) ,PowerUP No Error” weist darauf hin, dass die Steuerungsspannung
eingeschaltet wurde. Die angegebene Zeit des Auftretens entspricht der
tatséchlichen Zeit, zu der der jeweilige Alarm aufgetreten ist.
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3.15 Neustart der Steuerung

Die Steuerung wird neu gestartet.

& T Controller reset @ Axis No. 00

Restart the controller?

|

T

& @ Conf @ Axis No. 00

Servo must be off to
restart the controller

Servo OFF?

& T Controller reset @ Axis No. 00

Restarting the controller.
Please wait a minute.

Zu Meni 1 zurickkehren.

Berthren Sie in Menii 2 [Controller reset] (Neustart der
Steuerung).

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Falls Sie zum Bildschirm von Menu 2 zurlickkehren
mdchten, ohne die Steuerung neu zu starten, beriihren Sie
[No] (Nein).

Dieses Fenster erscheint, falls der Servo eingeschaltet ist.
Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Falls Sie zum Bildschirm von Menu 2 zurtickkehren
mdchten, ohne die Steuerung neu zu starten, beriihren Sie
[No] (Nein).

Die Steuerung wird neu gestartet.

75



PR rOBO

C€Ce CYLINDER

3.16 Sonstige Einstellungen

Ermdglichen die Parameterinitialisierung, Anderung der Achsennummer sowie die
Kalibrierung und Deaktivierung des Kraftaufnehmers.

C_J

Parameter initialization

Change axis No.

| Load cell calibration |

Load cell inactivation

3.16.1 Parameterinitialisierung

Berthren Sie in Menii 2 [Other setting] (Sonstige
Einstellungen).

Der Bildschirm mit den sonstigen Einstellungsoptionen
wird gedffnet.

Berthren Sie die Schaltflache fur die gewlinschte Funktion,
z. B. [Parameter intialization] (Parameterinitialisierung).

Die Parameter werden auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt (initialisiert).

vorsichtig vor.

&Vorsicht: Durch die Initialisierung der Parameter werden samtliche vom Benutzer
angepassten Parameter auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt. Gehen Sie

Beriihren Sie unter den Sonstigen Einstellungen die Option [Parameter intialization]
(Parameterinitialisierung), um den Parameterinitialisierungsbildschirm anzuzeigen.

& T Parameter initialization

‘ Initialize to factory setting parameter? \

Password: ¥k
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Bei Beriihrung von [Password] (Kennwort) wird das
Ziffernfeld eingeblendet.
Geben Sie 5119 ein und berthren dann [ENT].

Wenn Sie [Yes] (Ja) beruhren, wird ein
Bestatigungsbildschirm zum Neustarten der Steuerung
angezeigt.



ROBO

=

& T Controller reset M Axis No. 00

Restart the controller?

Yes No

CYLINDER

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Falls Sie [No] (Nein) bertihren, wird die Steuerung nicht
neu gestartet und Sie kehren zum vorherigen Bildschirm
zuriick.

AVorsicht: Solange die Steuerung nicht neu gestartet wurde, werden die
Werkseinstellungen der zurtickgesetzten Parameter nicht wirksam.
Die Werkseinstellungen werden erst dann wirksam, wenn die Steuerung neu
gestartet oder aus- und wieder eingeschaltet wurde.

3.16.2 Andern der Achsennummer

Beriihren Sie unter den Sonstigen Einstellungen [Change axis No.] (Achsennummer &ndern),
um den Achsennummer-Einstellbildschirm aufzurufen.

OJ

& T Axis No. setting M s No. 00
+Axis No. 0

Sie kdnnen einen Wert zwischen 0 und 15 einstellen.
Geben Sie die gewiinschte Achsennummer ein und
bertihren dann [ENT].

Beruhren Sie [Execute] (Ausfuhren).

3.16.3 Kalibrierung des Kraftaufnehmers

Bei einer Achse mit Kraftaufnehmer kann mit Hilfe dieser Option eine Kalibrierung

durchgefiihrt werden. (SCON-CB)

Bertihren unter den Sonstigen Einstellungen [Load cell calibration] (Kalibrierung
Kraftaufnehmer), um den Kalibrierungsbildschirm fiir den Kraftaufnehmer aufzurufen.

& T Load cell calibration

Do you perform
load cell calibration?

Beruhren Sie [Yes] (Ja).
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3.16.4 Deaktivierung des Kraftaufnehmers

Bei einer Achse mit Kraftaufnehmer kann mit Hilfe dieser Option eine voribergehende
Deaktivierung vorgenommen werden.

Die Deaktivierung des Kraftaufnehmers wird beim nachsten Neustart der Steuerung oder nach
dem Ein- und Ausschalten der Spannung wirksam. (SCON-CB)

Beriihren Sie unter den Sonstigen Einstellungen die Option [Load cell inactivation]
(Deaktivierung Kraftaufnehmer). Nach einem Neustart der Steuerung ist der Kraftaufnehmer
dann deaktiviert.

&Vorsicht: Nach der Berthrung von [Load cell inactivation] (Deaktivierung Kraftaufnehmer)
erscheint kein Bestatigungsfenster.
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3.17 Informationsanzeige

Es kdénnen Informationen wie die Version der Steuerung, Herstellerinformationen und

Wartungsdaten angezeigt werden.

)

Berthren Sie in Meni 1 [Information].

Der Informationsbildschirm erscheint.

Beruhren Sie die Schaltflache der gewiinschten Option,
z. B. [Software version information]
(Software-Versionsinformationen).

[Software version information] (Software-Versionsinformationen)

Beriihren Sie im Informationsbildschirm [Software version information]

(Software-Versionsinformationen).

Der Bildschirm mit den Software-Versionsinformationen

Series/Type PCON-CA
Control ler version AE30000F
Controller core version FF810002
TP version 1.00
TP core version 1.00

Edit Axis Name

offnet sich.

Sie kdnnen den Namen der Achse bearbeiten, indem Sie
[Edit Axis Name] (Achsenname bearbeiten) berihren.
Die Bearbeitung eines Achsennamens wird in Abschnitt
3.17.1, Bearbeiten des Achsennamens, erlautert.

[Network information] (Netzwerkinformationen)

Berlihren Sie im Informationsbildschirm [Network information] (Netzwerkinformationen).

Der Bildschirm mit den Netzwerkinformationen 6ffnet sich.
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[Production information] (Herstellerinformationen)

Berlihren Sie im Informationsbildschirm [Production information] (Herstellerinformationen).

Der Bildschirm mit den Herstellerinformationen 6ffnet sich.

Controller S/N A40969950
Controller PCB revision M.REV:0K / M.REV:11
Actuator S/N *

[Maintenance information] (Wartungsdaten)

Beriihren Sie im Informationsbildschirm [Maintenance information] (Wartungsdaten).

Der Wartungsdatenbildschirm 6ffnet sich.

Die Verwendung der angezeigten Schaltflachen wird in
Abschnitt 3.9.2, Wartungsdatenbildschirm, erlautert.

Die Schaltflache [Information edit] (Daten bearbeiten) kann
nicht verwendet werden.

[Connectable model information] (Information der anschlieBbaren Modelle)

Beriihren Sie auf dem Informationsbildschirm [Connectable model information] (Information
der anschlieRbaren Modelle).

& T Connectable model @ Axis No. 00 . . . . .

In current version, the controllers listed below can be connected. Der BIIdSChIrm mlt den anSChIIeBbaren MOde”en Offnet
ACON-C/CY/SE/PO/PL XSEL-J/K/JX/KX/KT/KET S ICh .
ACON-CA/CB/CYB/POB/PLB XSEL-P/Q/PX/QX/PCT/QCT
PCON-C/CF/CY/SE/PO/PL XSEL-R/S/RX/SX
PCON-CA/CFA/CB/CFB/CYB/POB/PLB XSEL-RXD/SXD
DCON-CA/CB/CYB/POB/PLB TT-A/C, TTA-A/C . - .
SEN-C/CA/CAL/cB ;ggt:gggg Informationen zur Aktualisierung des Handprogrammier-
ROBONET SSEL-C/CS . . . . . ..
HCON-C, uscnv-¢ WSEL-FC/PG/PLX/PGH gerats finden Sie in Abschnitt 8.2, Aktualisieren des
e C e ¢ Handprogrammiergerats.
e

[Inquiry] (Anfrage)

Beriihren Sie im Informationsbildschirm [Inquiry] (Anfrage).

& iy <IN Das Anfragefenster offnet sich.

Al customer support center
“EIGHT”
0800-888-0088

24-hour-support!
(Weekends and holidays : 8:00AM to 5:00PM)

http://www. iai-robot. co. jp/
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3.17.1 Bearbeiten des Achsennamens

Fir eine Achse kann ein Name eingestellt werden. Zum Anzeigen des Achsennamens wahlen
Sie im Achsenname-Anzeigebereich der Umgebungseinstellungen die Option [Axis Name]

(Achsenname). [Siehe 3.18, Umgebungseinstellungen [Achsennamenanzeige.]]

Der Achsenname wird rechts oben auf jedem Bildschirm sowie im Achsenauswahlfenster

angezeigt.

Auch wenn eingestellt wurde, dass der Achsenname angezeigt werden soll, erscheint die
Achsennummer, wenn kein Achsenname festgelegt wurde.

08

12)

s
L/> V\ oofd

13

14

15)

Backup for all controllers

Save to SD memory card

0440)
Achsennamenanzeige Ul x2 o5,
/ 0234l 06
Achsennamenanzeige 03] 07,
N\
Reconnection
| Gatenay setting/Monitor |

[ranser fron D nerory card

l

(Anmerkung) Fur die Einstellung mit dem TB-02 kdnnen englische GrolRbuchstaben (A bis Z)
sowie Zahlen (0-9) verwendet werden.

Vorgehensweise zum Bearbeiten des Achsennamens

1. In Menl 2 — Umgebungseinstellungsfenster fir die Achsennamenanzeige
+Achsenname* einstellen.
2. In Meni 1 — Information — Software version information (Software-Versionsinformationen)

03

& Tt Conf [ 123456789012

Axis name will be changed.

Are you sure to continue?

Yes No

die Schaltflache [Edit Axis Name] (Achsenname bearbeiten).

Der Eingabebereich ist rechts von der Anzeige der

TP-Version.

In der unteren Halfte des Bildschirms werden

Zeichenauswahltasten eingeblendet.

Geben Sie einen Namen ein und beriihren dann [ENT].
Es kdnnen bis zu 12 Zeichen eingegeben werden.

Wenn Sie [ENT] berihren, ohne etwas eingegeben zu
haben, gilt der Name als nicht eingestellt. Wurde keine
Einstellung vorgenommen, wird die Achsennummer

angezeigt.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).
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3.18 Umgebungseinstellungen

Hier kdnnen die Sprache, der Touch-Ton, die Zeit fur die automatische Abschaltung des
Displays, die Dateneingabewarnung, dass Systemkennwort, das
Positionsbearbeitungskennwort, das Display und die Uhrzeit eingestellt werden.

Berthren Sie in Menii 2 [Env. set.]
(Umgebungseinstellungen).

C )

Der Bildschirm mit den Umgebungseinstellungen
erscheint.

[Language setting] (Spracheinstellung)
Wabhlen Sie eine Anzeigesprache aus Japanisch/Englisch/EU/Chinesisch.

( ) Zum Anzeigen die gewiinschte Sprache bertihren (z. B.

Englisch).

Berthren Sie [Write the above setting] (Einstellung
speichern).

(Anmerkung) Wenn Sie zu einem anderen Fenster
wechseln, ohne ,Write the above Setting” zu
berthren, werden die urspriinglichen
Einstellungen wiederhergestellt.

Ausfuhrliche Anweisungen zum Andern der Sprache finden Sie in Abschnitt 3.1, Andern der
Anzeigesprache.

[Touch tone] (Touch-Ton)
Sie kdnnen festlegen, ob ein Touch-Ton ausgegeben werden soll.

Berthren Sie [OFF] (AUS). Kein Touch-Ton wird
l || ausgegeben.

Beruhren Sie [MAX], [MID] oder [MIN]. Es wird ein
( J| Touch-Ton ausgegeben.

Beruhren Sie [Write the above setting] (Einstellung
speichern).

(Anmerkung) Wenn die Daten nicht gespeichert werden,
wird beim Wechsel zu einem anderen
Bildschirm die urspringliche Einstellung
wiederhergestellt.
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[DimDispTime] (Zeit fir automatische Abschaltung des Displays)
Stellen Sie die Zeit fiir die automatische Abschaltung des Displays bei Nichtbetéatigung ein.
Bei Einstellung von 0 Sekunden bleibt das Display dauerhaft eingeschaltet.

Berthren Sie [DimDispTime (“0”: Never Dim) 0 sec], um
das Ziffernfeld anzuzeigen.

Geben Sie die gewiinschte Zeit ein und berihren dann
[ENT].

Sie kdnnen einen Wert zwischen 0 und 255 Sekunden
einstellen.

Berthren Sie [Write the above setting] (Einstellung
speichern).

(Anmerkung) Wenn die Daten nicht gespeichert werden,
wird beim Wechsel zu einem anderen
Bildschirm die urspriingliche Einstellung
wiederhergestellt.

[Data input warning] (Dateneingabewarnung)
Die Warnung kann ausgegeben werden, wenn ein Wert unterhalb der Minimalgeschwindigkeit
oder oberhalb der Nenn-Beschleunigung/Verzégerung in die Positionsdaten eingegeben wird.
Beachten Sie, dass der Wert auch bei Ausgabe der Warnung eingegeben wird. Betreiben Sie
die Achse stets innerhalb der Spezifikation.

—

Berthren Sie [Enable] (Aktivieren), um die Warnung
auszugeben.

Beruhren Sie [Disable] (Deaktivieren), wenn keine
Warnung ausgegeben werden soll.

Aktivieren oder Deaktivieren wahlen
und dann [Write the above setting] (Einstellung speichern)
beruhren.

(Anmerkung) Wenn die Daten nicht gespeichert werden,
wird beim Wechsel zu einem anderen
Bildschirm die urspringliche Einstellung
wiederhergestellt.

[Axis Name Display] (Achsennamenanzeige)
Wabhlen Sie, ob der Name oder die Nummer der Achse angezeigt werden soll.

-
)

)«—— Achsennamenanzeige

Beruhren Sie [Axis Name] (Achsenname), um den
Achsennamen anzuzeigen.

Beruhren Sie [Axis No.] (Achsennummer), um die
Achsennummer anzuzeigen.

Der Achsenname kann unter den

Software-Versionsinformationen eingestellt werden.
[Siehe Abschnitt 3.17.1, Bearbeiten des Achsennamens.]
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[Position edit password change] (Positionsbearbeitungskennwort andern)
Mit dieser Option kénnen Sie das Positionsbearbeitungskennwort andern.

Berthren Sie [Position edit password change]
(Positionsbearbeitungskennwort &ndern).

Wenn das Systemkennwort nicht 0000 ist, erscheint der Kennworteingabebildschirm.

Geben Sie das Systemkennwort ein.
Berthren Sie [ENT].

Das Standard-Systemkennwort ist 5119.
Anweisungen zum Andern des Systemkennworts
finden Sie weiter unten unter [Change System
Password] (Systemkennwort andern).

Geben Sie das neue Positionsbearbeitungskennwort ein.
Um kein Positionsbearbeitungskennwort einzustellen,
geben Sie 0000 ein.

Beruhren Sie [ENT].

Beriihren Sie [Change] (Andern).

Berthren Sie [OK].
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[Parameter edit password change] (Parameterbearbeitungskennwort &ndern)
Mit dieser Option kénnen Sie das Parameterbearbeitungskennwort &ndern.

Beruhren Sie [Parameter edit password change]
(Parameterbearbeitungskennwort andern).

Wenn das Systemkennwort nicht 0000 ist, erscheint der Kennworteingabebildschirm.

Geben Sie das Systemkennwort ein.
Beruhren Sie [ENT].

Das Standard-Systemkennwort ist 5119.
Anweisungen zum Andern des Systemkennworts
finden Sie auf der nachsten Seite unter [Change
System Password] (Systemkennwort &ndern).

Geben Sie das neue Parameterbearbeitungskennwort ein.
Um kein Parameterbearbeitungskennwort einzustellen,
geben Sie 0000 ein.

Beruhren Sie [ENT].

Beriihren Sie [Change] (Andern).

Beruhren Sie [OK].
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[System password change] (Systemkennwort &ndern)
Mit dieser Option kénnen Sie das Systemkennwort andern.

Beruhren Sie [System password change] (Systemkennwort
andern).

Wenn das Systemkennwort nicht 0000 ist, erscheint der Kennworteingabebildschirm.

Geben Sie das aktuell eingestellte Systemkennwort ein.

Beruhren Sie [ENT].

Das Standard-Systemkennwort ist 5119.

Geben Sie das neue Systemkennwort ein.
Um kein Systemkennwort einzustellen, geben Sie 0000
ein.

Beruhren Sie [ENT].

Beriihren Sie [Change] (Andern).

Beruhren Sie [OK].
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[Display setting] (Display-Einstellung)

Mit dieser Option kénnen Sie den Kontrast und die Helligkeit des Bildschirms einstellen, die
Touchpanel-Positionserkennung kalibrieren und eine LCD-Prufung durchfiihren.

)

Beruhren Sie [Display setting] (Display-Einstellung).

Das Display-Einstellfenster wird angezeigt.

& T Display setting m

Contrast/Brightness |

Touch panel
position calibration

LCD check |

® Andern von Kontrast/Helligkeit

Menu zur Auswahl der Displayeinstellungen.

Sie kdnnen den Kontrast und die Helligkeit des LC-Displays einstellen.

& T Display setting m

[ Contrast/Brightness

\—

Touch panel
position calibration

LCD check ‘

& T Display setting m

«Contrast
-/

*Brightness

-/ |

Berthren Sie [Contrast/Brightness] (Kontrast/Helligkeit).

Kontrasteinstellung
Berthren Sie unter [Contrast] (Kontrast) [-] oder [+], um
den Kontrast des Bildschirms anzupassen.

Helligkeitseinstellung

Beruhren Sie unter [Brightness] (Helligkeit) [-] oder [+], um
die Helligkeit des Bildschirms anzupassen.
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® Positionserkennung des Touchpanels kalibrieren
Mit dieser Option kann eine Kalibrierung fiir die Positionserkennung des Touchpanels
durchgefiihrt werden.

& T Display setting m

Beruhren Sie [Touch panel position calibration]

Contrast/Brightness . .
(Touchpanel-Positionserkennung kalibrieren).

Touch panel
position calibration

LCD check

Berlhren Sie das Viereck [m] in der Reihenfolge
1,23, 4.

Touch the target from 1 to 4 in order.

Das Display wechselt zum Display-Einstellment zurtck.

[ I
(TS
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® | CD-Prifung
Bei der Prifung des LCD-Displays werden nacheinander das Farbschema, die
Weil3-Darstellung und die Schwarz-Darstellung geprift.

& T Display setting m

Contrast/Brightness |

Berthren Sie [LCD check] (LCD-Prifung).

Touch panel |

position calibration

LCD check |

Das Farbschema wird angezeigt.

Beruhren Sie einen beliebigen Punkt auf dem Bildschirm.

Ein weil3er Bildschirm wird angezeigt.

Ein schwarzer Bildschirm wird angezeigt.

Das Display wechselt zum Display-Einstellmenti zurtck.

Beruhren Sie einen beliebigen Punkt auf dem Bildschirm.

Berthren Sie einen beliebigen Punkt auf dem Bildschirm.

89



o —

90

[Time Setting] (Zeiteinstellung)
Mit dieser Option kénnen Sie die Zeit fir das TB-02 oder eine Steuerung mit Kalenderfunktion
einstellen.
1) Zeiteinstellung fiir das TB-02.

Berthren Sie [Time] (Zeit).

Die Zeit des Handprogrammiergerats TB-02 wird
angezeigt.
Beruhren Sie [Time edit] (Zeit bearbeiten).

Beruhren Sie das Jahr, den Monat, den Tag, die Stunden,
Minuten oder Sekunden, um den entsprechenden Wert zu
andern.

Das Ziffernfeld wird angezeigt.
Geben Sie einen Wert ein und beriihren dann [ENT].

Beruhren Sie [Set] (Einstellen).
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Es wird ein Bestatigungsfenster angezeigt und die Zeit des
TB-02 geandert.

2) Zeiteinstellung bei Steuerungen mit Kalenderfunktion.

Beruhren Sie [Time] (Zeit).

Die Zeit des Handprogrammiergerats wird angezeigt.
Beruhren Sie [Time edit] (Zeit bearbeiten).

Falls Sie die Zeit des Handprogrammiergeréats in der
Steuerung einstellen wollen, brauchen Sie die Zeit nicht zu
andern.

Beruhren Sie das Jahr, den Monat, den Tag, die Stunden,
Minuten oder Sekunden, um den entsprechenden Wert zu
andern.

Das Ziffernfeld wird angezeigt.
Geben Sie einen Wert ein und bertihren dann [ENT].
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Berthren Sie [Set as controller clock] (Als Steuerungszeit
einstellen).

]

Es wird ein Bestatigungsfenster angezeigt und die Zeit der
Steuerung geandert.
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[Startup screen setting] (Startbildschirm einstellen)
Mit dieser Option kénnen Sie einstellen, welches Fenster unmittelbar nach dem Einschalten

der Spannung angezeigt wird.

Dariiber hinaus kdnnen die Icons in Meni 1 fur die Positionsbearbeitungsanleitung, die
I/O-Steuerungs-Anleitung und Einfache Einstellung ein- und ausgeblendet werden.

)

Beruhren Sie [Startup screen setting] (Startbildschirm
einstellen).

1) Anleitungs-Icons ein- und ausblenden

& T Startup screen setting M Axis No.
You can select startup screen from screens below.
[‘ Main menu screen (with guide) ‘ ‘Mam menu screen (without guide) ‘]
l Moni tor screen ‘ ‘Poslﬁon edit screen‘ ‘Parameter edit screen‘
| Test run sereen | [ Infornation screen |
#Update setting will be valid after restart.

[Main menu screen (with guide)l
: Zeigt die Anleitungs-lcons an #"™ .

[Main menu screen (without guide)

: Blendet die Anleitungs-Icons aus JA"”" .

Beruhren Sie [OK].

(Anmerkung 1) Icons fir Positionsbearbeitungs- und 1/0-Steuerungs-Anleitung sowie
Einfache Einstellung.

Meni 1 mit ausgeblendeten
Anleitungs-lcons 4™ %

2) Startbildschirm auswahlen

& T Startup screen setting @ Axis No. 00
You can select startup screen from screens below.
‘ Main menu screen (with guide) ‘ lMam menu screen (without gulde)‘
| Wonitor screen | [Position edit screen | [Paraneter edit screen|
‘ Test run screen H Information screen ‘

+Update setting will be valid after restart.

Das Fenster, das unmittelbar nach dem Einschalten der
Spannung angezeigt wird, kann aus den folgenden
ausgewahlt werden.

[Monitor screen] (Uberwachungsbildschirm)

[Position edit screen] (Positionsbearbeitungsbildschirm)
[Parameter edit screen]
(Parameterbearbeitungsbildschirm)

[Test run screen] (Testlaufbildschirm)

[Information screen] (Informationsbildschirm)

Wahlen Sie ein Fenster und beriihren dann [OK].
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3.19 Datensicherung

Mit dieser Funktion kdnnen Daten zwischen der SD-Speicherkarte im
Touchpanel-Handprogrammiergerat und der Steuerung Ubertragen werden.

(Anmerkung)

(Anmerkung)

(Anmerkung)

(Anmerkung)

Typen gespeicherter Daten

Zu diesen gehoéren Positionsdaten, Parameter und Alarmlistendaten.

In der RC PC-Software gespeicherte Daten kdnnen auf diese Weise nicht gesichert

werden.

Dateierweiterungen der gespeicherten Daten

« Die Dateierweiterungen der auf der SD-Speicherkarte gespeicherten Daten
stimmen mit denen der RC PC-Software tberein und sind kompatibel.
Beispielsweise haben Positionsdaten bei PCON-C-Steuerungen die
Dateierweiterung ptpc und Parameter die Dateierweiterung prpc.
[Details zu den Dateierweiterungen finden Sie im Handbuch der RC PC-Software.]

« Die Alarmliste kann lediglich gesichert werden. Eine Wiederherstellung ist nicht
moglich. Die Daten werden in einer CSV-Datei gespeichert.

Ordner der gespeicherten Daten

Unten finden Sie die Ordner, in denen die Sicherungsdaten von der Steuerung

gespeichert und aus denen die Daten bei der Wiederherstellung in der Steuerung

gelesen werden. Die Speicherordner kénnen nicht geandert werden. Dateien in

anderen Ordnern als den angegebenen kdnnen bei der Dateiauswahl wahrend der

Ersteinstellung oder Wiederherstellung nicht aufgelistet werden.

Wenn der Ordner nicht existiert, wird er automatisch erstellt.

« Positionsdaten : ¥TB_CON¥Position¥Dateiname

« Parameter . ¥TB_CON ¥Parameter¥Dateiname

* Alarmliste . ¥TB_CON ¥Alarmlist¥Dateiname

Dateien mit chinesischen Namen werden nicht unterstitzt.

& Vorsicht:

Wabhlen Sie als Secure Digital-Speicherkarte eine SD/SDHC-Speicherkarte mit
1 bis 32 GB Speicher. (Herstellerempfehlung: Toshiba.) Das Dateisystem muss
FAT32 entsprechen.

94




ROBO

=

C€Ce CYLINDER

3.19.1 Sicherung der Daten der Steuerung

Mit dieser Funktion kdnnen die Daten in der Steuerung zur Sicherung auf die
SD-Speicherkarte Gbertragen werden.

)

& & SD memory card M Axis No. 00

J

[ [ save fron controller to S0 memory card

| Transfer from SD memory card to controller ‘

[ Teaching update

#In case you save or transfer for all controllers
please touch "Axis No." on the upper right corner.

& T Save to SD memory card

Please select the data to save.

@ Axis No. 00

Position data

Parameter

Alarm Tist |

Save

& T SD memory card

Transfer mode :
Transfer data :

Do you

Yes

Control ler

@ Axis No. 00

= SD memory card
Position data

The above data will be transferred.

want to continue?

Berthren Sie in Meni 1 [SD memory card]
(SD-Speicherkarte).

Der SD-Speicherkarten-Bildschirm 6ffnet sich.

Berlihren Sie [Save from controller to SD memory card]

(Daten von Steuerung auf SD-Speicherkarte speichern).

Wabhlen Sie den zu sichernden Datentyp, z. B.
[Position data] (Positionsdaten), und beriihren diesen.

Berthren Sie [Save] (Speichern).

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Berthren Sie [No] (Nein), falls Sie zum vorherigen
Bildschirm zuriickkehren wollen.

Das Ziffernfeld wird angezeigt. Geben Sie einen
Dateinamen ein und berthren dann [ENT].

Fur den Dateinamen kénnen maximal 32 Zeichen
(Buchstaben und Zahlen) eingegeben werden.
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& T Backup file name designation m

Position data
File name

[RCP2RA3C20160312A

& T File name confirmation m

File name

[RCP2RA3C20160312A. ptpa ]

File name above will be saved.
Are you sure to continue?

l Yes | I No |

& T File name confirmation m
File name

[RCP2RA3C20160312A. ptpa ]

A file of the same name already exists.
Do you want to overwrite it?

I Yes | I No |

& 1 Data backup m

Transferring data.
Please wait a minute.

I 492 ]

50%

Hio. 00

Transfer mode : Control ler = SD memory card

Transfer data:Position data

Saved to SD memory card

CYLINDER

Beruhren Sie [Save] (Speichern).

Wenn noch keine Datei dieses Namens vorhanden ist,
erscheint der folgende Bildschirm.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Wird [No] (Nein) berihrt, wechselt der Bildschirm zum
vorherigen Fenster zurtick, in dem der Name der
Sicherungsdatei tber das Tastenfeld eingegeben werden
kann.

Ist bereits eine Datei dieses Namens vorhanden, erscheint
der folgende Bildschirm.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Wird [No] (Nein) berihrt, wechselt der Bildschirm zum
vorherigen Fenster zuriick, in dem der Name der
Sicherungsdatei tber das Tastenfeld eingegeben werden
kann.

Daraufhin 6ffnet sich ein Datenibertragungsfenster.

Es erscheint eine Mitteilung, dass die Datenubertragung
abgeschlossen wurde. Der Sicherungsvorgang ist damit
beendet.

Durch Beriihren von [OK] kehren Sie zum
SD-Speicherkarten-Bildschirm zurtick.
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3.19.2 Wiederherstellung in der Steuerung

Mit dieser Funktion kdnnen die Daten auf der SD-Speicherkarte zur Steuerung Ubertragen

& T SD memory card M Axis No. 00
[ save fron controller to S menory card |
f 1
|| Transter fron S0 menory card to controller ||
| § )
‘ Teaching update |
*In case you save or transfer for all controllers,
please touch "Axis No.” on the upper right corner.
& T Transfer to controller M Axis No. 00

Please select the data to transfer.

[\ Position data |]

\ Paraneter

Transfer

& @ SD memory card @ Axis No. 00

Transfer mode : SD memory card = Control ler

Transfer data : Position data

The above data will be transferred.
Do you want to continue?

Berthren Sie in Meni 1 [SD memory card]
(SD-Speicherkarte).

Der SD-Speicherkarten-Bildschirm 6ffnet sich.
Beruhren Sie [Transfer from SD memory card to controller]

(Daten von der SD-Speicherkarte zur Steuerung
Ubertragen).

Wahlen Sie den zur Steuerung zu Ubertragenden Datentyp,
z. B. [Position data] (Positionsdaten), und bertihren diesen.

Beriihren Sie [Transfer] (Ubertragen).

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Durch Bertihren von [No] (Nein) gelangen Sie zum
Datensicherungsbildschirm zurtick.

Wahlen Sie durch Bertihren von E oder |i| die zur
Steuerung zu Ubertragende Datei aus der Liste der
Sicherungsdateinamen aus.
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File name confirmation

File name

[RCP2RA3C20160312A. ptpa ]

Data of file above will be transferred to
controller. Are you sure to continue?

I Yes | I No |

& T Data backup m wio. 00

Transferring data.
Please wait a minute.

50%

Transfer mode : SD memory card = Controller
Transfer data:Position data

Transfer to controller is completed.
]

& T Controller reset @ Axis No. 00

Restart the controller?

Beruhren Sie [Yes] (Ja).
Durch Bertiihren von [No] (Nein) gelangen Sie zum

vorherigen Bildschirm zur Auswahl der
Wiederherstellungsdatei zuriick.

Daraufhin 6ffnet sich ein Datenibertragungsfenster.

Es erscheint eine Mitteilung, dass die Datenubertragung
zur Steuerung abgeschlossen wurde.

Beruhren Sie [OK].

Beruhren Sie [Yes] (Ja), um einen Neustart auszufuhren.

(Anmerkung) Wenn kein Unterschied zwischen den Daten der Steuerung und den
ausgelesenen Daten besteht, erscheint der Bildschirm zum Neustarten der

Steuerung nicht.
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3.20 Smart-Tuning-Funktion

Mit der Smart-Tuning-Funktion kénnen die folgenden beiden Operationen ausgefiuhrt werden.
1) Einstellung der maximalen Beschleunigung/Verzégerung unter Berlicksichtigung der

angegebenen Transportlast und Geschwindigkeit

2) Einstellung der Beschleunigung/Verzdégerung, die auf Grundlage der angegebenen

(1)

(@)

Transportlast und Verfahrstrecke in der kiirzesten Betriebszeit resultiert

Einstellung der maximalen Beschleunigung/Verzdgerung unter Beriicksichtigung der
angegebenen Transportlast und Geschwindigkeit

Mit dieser Funktion kann die maximale Beschleunigung/Verzdgerung, die bei der
angegebenen Transportlast und Geschwindigkeit mdglich ist, eingestellt werden.

Einstellung der Beschleunigung/Verzégerung, die auf Grundlage der angegebenen
Transportlast und Verfahrstrecke in der kiirzesten Betriebszeit resultiert

Mit dieser Funktion kann aus mehreren méglichen Kombinationen von Geschwindigkeit
und Beschleunigung/Verzdgerung diejenige eingestellt werden, die bei der angegebenen
Verfahrstrecke und Transportlast zur kiirzesten Betriebszeit fihrt.

Wenn beispielsweise als Transportlast 12,0 [kg] angegeben wird, liefern bei
verschiedenen Verfahrstrecken die folgenden Kombinationen aus Geschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzoégerung die jeweils kiirzeste Betriebszeit:
1) Bei Angabe von 30,00 mm
= Geschwindigkeit und Beschleunigung fur kiirzeste Betriebszeit:
250,00 mm/s, 0,70 G
2) Bei Angabe von 40,00 mm
= Geschwindigkeit und Beschleunigung fur kiirzeste Betriebszeit:
300,00 mm/s, 0,50 G

(Anmerkung) Die Suche nach der Kombination von Geschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzégerung mit der kiirzesten Betriebszeit bezieht sich auf
die Betriebsplanzeit.

Als Referenz zeigt die folgende Tabelle die Betriebszeiten fur verschiedene Strecken.

Betriebszeit in Abhéngigkeit von der Verfahrstrecke

Transportlast Verfahrstrecke | Geschwindigkeit B?/SChl? unigung/ Betriebszeit
erzdgerung
[Ka] [mm] [mm/s] G] [ms]
250,00 0,70 156
120 30,00 300,00 0,50 161
' 40.00 250,00 0,70 196
' 300,00 0,50 195
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3.20.1 Einstellen von maximaler Beschleunigung/Verzégerung
fur angegebene Transportlast und Geschwindigkeit

100

1) Einstellung allgemeiner Informationen
Stellen Sie den Modellcode, die Gewindesteigung, den Hub, die Achsenausrichtung und
die Transportlast der jeweiligen Achse ein.

C )

& T Position edit Tuning setting ~ [ Axis No. 00
To. Posi ion(n) Vol (am/s) hes © Dec (©)
000 Kook Fok Kok ok *, Kk *, kK
001 0.00 100. 00 0.30 0.30
002 10.00 100. 00 0.30 0.30
003 50. 00 100. 00 0.30 0.30
004 100. 00 100. 00 0.30 0.30
005 Sk, Kok, ¥ xk ¥ xk
006 0.00 114.00 0.20 0.20
007 100. 00 114. 00 0.20 0.20
[(1Prog || Mo sel. |[ Allclear | 4Mxpg| [ Test run

*Touch pos. No. to go to edit screen

Series RCP4
RCP4-SA5C
Lead (mm) 3

Stroke (mm) 50

Mode! number

Actuator orientation @Horizontal OVertical

Load No. @
Load No. 1
Load No. 2
Load No. 3

< @ Tuning setting M Axis No. 00

RIREIRKI

Reference (Current paraneter)
Lead size of bal Iscrew
3m
limit +
50.30 m

Soft

0K

& & Tuning setting

Ke
Kg
Ke

Series RCP6

Model number  RCP6-SASC

Lead (mm) 30

Stroke (mm) 50

Actuator orientation @Horizontal Olertical
Load No. @ 28.000

Load No. 1 28. 000

Load No.2 28. 000

Load No.3 28. 000

Kg

M Axis No. 00

RIREIRKI

Reference (Current paraneter)
Lead size of ballscrew
30 m
Soft limit +
50.30 mn

& T Tuning setting M Axis No. 00

Series RCP6 >

Mode! number  RCP6-SASC >

Lead (mm) 30 >

Stroke (mm) (80 ] aterence Gurrent paranoten)
Actuator orientation @Horizontal OVertical Lead size of ballscrew
Toad No.® 5.000 g sttty
Load No. 1 10.000 kg e
Load No. 2 20. 000 Ke
Load No.3 28. 000 Ke

Beruhren Sie die Taste
[Position edit] (Position bearbeiten).

Beruhren Sie [Tuning setting] (Tuning-Einstellung).

Der Tuning-Einstellungsbildschirm wird geéffnet.

Beriihren Sie [¥] und [A], um die Serie, das Modell und die
Gewindesteigung (mm) auszuwahlen. Beim Hub wird bei
Berthrung ein Zahlenfeld eingeblendet. Geben Sie mit den
Zifferntasten einen Wert ein.

Wabhlen Sie fir die Achsenausrichtung entweder horizontal
oder vertikal.

Beruhren Sie [OK].

Beruhren Sie die Zahleneingabefelder von ,Load No. 0*
(Last Nr. 0) bis No. 3.

Stellen Sie die Last mit den eingeblendeten Zifferntasten
ein.

Berlihren Sie OK, um zum
Positionsbearbeitungsbildschirm zuriickzukehren.
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2) Verwendung der Smart-Tuning-Funktion
Stellen Sie die Geschwindigkeit und Transportlastnummer in der eingestellten

Positionsnummer ein.

Wabhlen Sie als Einstellmethode das Auto-Tuning der Beschleunigung anhand von Last

und Geschwindigkeit.

& T Position edit Tuning setting @ Axis No. 00
o Position(m) Vel (m/s) koo () Dec (6)
000 - sk, ok *, ok *, ok
001 0.00 100. 00 0. 30 0. 30
002 10. 00 100. 00 0.30 0.30
003 50. 00 100. 00 0.30 0.30
004 100. 00 100. 00 0.30 0. 30
005 sornk, P ¥ rx K ke
006 0.00 114.00 0.20 0.20
007 100. 00 114.00 0.20 0.20

[tPrpg ][ No sel. [ Allclear |[ INxpg | [ Test run
#Touch pos. No. to go to edit screen
& T Smart tuning @ Axis No. 00

I Auto-tuning of acceleration from load and velocity

Auto-tuning of acceleration from travel distance and velocity

]

Wabhlen Sie die Position fir die Smart-Tuning-Funktion und
bertihren diese.

Stellen Sie fur die Transportlast eine Nummer von O
(Transported Load No. 0) bis 3 (Transported Load No. 3)
ein.

Stellen Sie die erforderlichen Elemente mit Ausnahme von
Beschleunigung und Verzégerung wie z. B. die Zielposition
ein.

Berthren Sie [Smart-Tuning].

Beruhren Sie [Auto-tuning of acceleration from load and
velocity] (Auto-Tuning der Beschleunigung anhand von
Last und Geschwindigkeit).

Die Beschleunigung und Verzdgerung nach der
automatischen Einstellung werden angezeigt.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

3) Die maximale Beschleunigung und Verzégerung fur die angegebene Geschwindigkeit und
Transportlast werden eingestellt.

L
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3.20.2 Automatisches Einstellen der Beschleunigung
anhand von Verfahrstrecke und Geschwindigkeit

102

1) Einstellung allgemeiner Informationen
Stellen Sie den Modellcode, die Gewindesteigung, den Hub, die Achsenausrichtung und
die Transportlast der jeweiligen Achse ein.

)

& T Position edit Tuning setting | @ Axis No. 00
To. Position(m) Vol (m/s) koo ©) Dec ©)
000 sk, ok ook ok *, ok *, ok
001 0.00 100. 00 0. 30 0. 30
002 10.00 100. 00 0.30 0.30
003 50. 00 100. 00 0.30 0.30
004 100. 00 100. 00 0.30 0.30
005 Rk, Kk sk, ok *, ok *, ok
006 0.00 114. 00 0.20 0.20
007 100. 00 114.00 0.20 0.20
[tPrpe || Mo sel. |[ Allclear | ¥Ncpg| [ Test run
*Touch pos. No. to go to edit screen

& T Tuning setting @ Axis No. 00

Series RCP4 3
Model number  RCP4-SASC 5]
Lead (nm) 3 5]
Stroka () 50 Reference (Current paranster)|
Actuator orientation @Horizontal OVertical Lead size of balIscren

3 m
Load No.0 - kg Soft linit +
Load No. 1 kg 50.30_m
Load No.2 ~ |--——-—- kg .
Load No.3 ~  |[--——-—- kg

M Axis No. 00

& & Tuning setting

Series RCP6 2]

Model number  RCPG-SABC =

Lead (mm) 30 53]

Stroke (mm) 50 J | (Retorance Gurront paramster)
\Actuator orientation @Horizontal Olertica Lead size of bal Iscren
Load No. 28000 Kg ottty
Load No. 1 28,000 |Kg %9 m
Load No.2 28.000  |Kg
Load No.3 28.000 kg

& T Tuning setting M Axis No. 00

Series RCP6 53

Mode! number ~ RCP6-SASC >

Lead (mm) 30 [

Stroke (mm) L[5 | [Reference Current porameten)
Actuator orientation @Horizontal OVertical Lead size of bal Iscren
Load No.® 5.000 |Kg ’ wtt mit e
Load No. 1 [ 10.000 |kg

Load No.2 20.000  |Kg

Load No.3 28.000 |Kg

Beruhren Sie die Taste [Position edit] (Position
bearbeiten).

Beruhren Sie [Tuning setting] (Tuning-Einstellung).

Der Tuning-Einstellungsbildschirm wird geéffnet.

Beriihren Sie [¥] und [A], um die Serie, das Modell und die
Gewindesteigung (mm) auszuwahlen. Beim Hub wird bei
Berthrung ein Zahlenfeld eingeblendet. Geben Sie mit den
Zifferntasten einen Wert ein.

Wabhlen Sie fir die Achsenausrichtung entweder horizontal
oder vertikal.

Beruhren Sie [OK].

Beruhren Sie die Zahleneingabefelder von ,Load No. 0*
(Last Nr. 0) bis No. 3.

Stellen Sie die Last mit den eingeblendeten Zifferntasten
ein.

Berthren Sie [OK], um zum Positionsbearbeitungsfenster
zuriickzukehren.
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2) Verwendung der Smart-Tuning-Funktion
Stellen Sie die Strecke und Transportlastnummer in der eingestellten Positionsnummer ein.
Wabhlen Sie als Einstellmethode das Auto-Tuning der Beschleunigung anhand von Last

und Geschwindigkeit.

& T Position edit Tuning setting @ Axis No. 00
- Position (mn) Vel (un/s) Ao (6) Dec (6)
000 sk ok sk, ok ¥, dk ¥,k
001 0.00 100. 00 0.30 0.30
002 10. 00 100. 00 0.30 0.30
003 50. 00 100. 00 0.30 0.30
004 100. 00 100. 00 0.30 0.30
005 HHRRE, $K FHRE, K * KK * ok
006 0.00 114. 00 0.20 0.20
007 100. 00 114. 00 0.20 0.20
\—
l 1Pr pg H No. sel. H All clear H 4 Nx pg J ‘ Test run
#Touch pos. No. to go to edit screen
<& T Smart tuning M Axis No. 00

Auto-tuning of acceleration from load and velocity ‘

Auto-tuning of acceleration from travel distance and velocity “

Wabhlen Sie die Position fir die Smart-Tuning-Funktion und
bertihren diese.

Stellen Sie fur die Transportlast eine Nummer von 0
(Transported Load No. 0) bis 3 (Transported Load No. 3)
ein.

Stellen Sie die erforderlichen Elemente mit Ausnahme von
Beschleunigung und Verzdgerung wie z. B. die Zielposition
ein.

Berthren Sie [Smart-Tuning].
Berthren Sie [Auto-tuning of acceleration from travel

distance and velocity] (Auto-Tuning der Beschleunigung
anhand von Verfahrstrecke und Geschwindigkeit).

Es gibt zwei Méglichkeiten zur Einstellung der Verfahrstrecke.

e Auswahl von 2 Positionen
e Auswahl der Strecke
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(Auswahl von 2 Positionen)

& T Smart tuning M Axis No. 00

*Position 2 points designation
Start position 1 (Position .00 mm)

End position 2 (Position 10.00 mm)

Travel distance designation
Dist. (mm)

0.00

Cancel

Wabhlen Sie [Position 2 points designation] (Auswahl von 2
Positionen).

Wenn Sie den Wert fir die Startposition beriihren, wird das
Ziffernfeld eingeblendet.

Stellen Sie die Startposition ein.

Beruhren Sie jetzt den Wert fur die Endposition, um wieder
das Ziffernfeld einzublenden.
Stellen Sie die Endposition ein.

(Anmerkung) Als Endposition wird die Positionsnummer angezeigt, fur die die
Smart-Tuning-Funktion verwendet wird. Die Endposition kann geéndert werden.
Auch wenn die Endposition jedoch geandert wird, wird diejenige Position
eingestellt, fur die die Smart-Tuning-Funktion verwendet wird, wobei die
Berechnung der Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzdgerung anhand
der Strecke zwischen der eingestellten Start- und Endposition erfolgt.

(Angabe der Verfahrstrecke)

Position 2 points designation

Start position 4 (Position 100.00 mm)

End position 4 (Position 100.00 mm)

*Travel distance designation
Dist. (mm)

25.00

Cancel

C_J

Wabhlen Sie [Travel distance designation] (Angabe der
Verfahrstrecke).

Beruhren Sie den Wert fir die Verfahrstrecke [mm], um
das Zziffernfeld einzublenden.

Stellen Sie die Strecke ein.

Die Beschleunigung und Verzdgerung nach der
automatischen Einstellung werden angezeigt.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

3) Die Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzdgerung werden so eingestellt, dass die
kurzeste Taktzeit fir die Bewegung zwischen zwei Punkten mit der angegebenen

Transportlastnummer resultiert.
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3.21 Wartungsteileliste

Es werden Informationen zu Wartungsteilen angezeigt.

CJ

Berthren Sie im Bildschirm von Meni 2 [Maintenance
parts list] (Wartungsteileliste).

Cable exit
direction

Ein Bildschirm mit der Wartungsteileliste wird gedffnet.
Series select RCP6(Straight)
Type select E

Control ler parts

Please check the model nunber of the motor and encader
Check cable model number | cale by using "Check cable model number

3.21.1 Kabelmodellnummer, Steuerungsteile prufen

[Kabelmodellnummer priifen]

& & Maintenance parts list M Axis No. 00

Series select ECPE(Snawght) v
Type select [ =

Cable exit I ‘
direction

lease check the model number of the motor and encoder
Check cable model number |kaple by using "Check cable model number

Controller parts

Beruhren Sie die Taste [Check cable model number]
(Kabelmodellnummer prifen).

Ein Fenster zur Uberpriifung der Modellnummer des
Motor-/Geberkabels 6ffnet sich.

Beruhren Sie die Taste [«], um zur vorherigen Seite
zurlickzukehren.

&Vorsicht: Verwenden Sie als Modellnummer des Motor-/Geberkabels die tatsachlich
verwendete Kabelmodellnummer gemaR ,Kabelmodellnummer tGberpriifen*.
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[Steuerungsteile]

& T Maintenance parts |ist @ Axis No. 00 " . . .
P Beruhren Sie die Taste [Controller parts] (Steuerungsteile).
Type select [ T7] Schematic display
e | ]

Parts list displa

Please check the model number of the motor and encoder
Check cable model number | cable by using “Check cable model number”.

)| Die Batterieliste wird gedffnet.

Beruhren Sie [1Pr pg] (Vorherige Seite), um in der Liste
= = S zuriickzublattern.

ez ot Beruhren Sie [|Nx pg] (N&chste Seite), um in der Liste
J" ﬁ SIZZIZIZ e weiterzublattern.

Beruihren Sie die Taste [Battery pictures] (Batteriebilder).

Bilder der Batterien werden angezeigt.

Berlhren Sie die Taste [«], um zur vorherigen Seite

zuriickzukehren.
& T Maintenance parts list @ Axis No. 00
Beruhren Sie [Fan] (Lufter).

Battery

DS-5-C1 3/V8eH Systen Memory

RCS-C AB-1 Absolute Battery

RCP-C AB-2 Absolute Battery

RCP2-C AB-4. |Absolute Battery

E-CON AB-1 Absolute Battery

SCON-C/CA AB-5 Absolute Battery

XSEL-J/K |CR2032 Systen Memory

XSEL-J/K TA-XAB-BT Absolute Battery

& @ Maintenance parts list M Axis No. 00

Fan Battery

Die Lufterliste wird gedffnet.

Series/Type Mode ! number
RCP2-CF (CON) NGA4024YB-A10 - H H H H H
o e Beruhren Sie [1Pr pg] (Vorherige Seite), um in der Liste
SCON-C/CA(More than 400M)NGA4024LB-010 i A
'SCON-CB (400~ 7501) NGT4024LB-010 Zu rUCkzu bl atte rn N
OB~ [ITen4-010 (S0 5) Beruhren Sie [[Nx pg] (Nachste Seite), um in der Liste
XSEL-J/K F412R-24MB (XSEL)
XSEL-P/Q NGA4024YB-A10 We |te rZ u bl atte rn .
XSEL-R/S NGT4024Y8-010
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3.21.2 Schematische Darstellung und Teilelistenanzeige

[Schematische Darstellung]

it [t chancelps N Offnen Sie den Bildschirm [Maintenance parts list]
Series select iRCPs(strawght) g (VVartungsteiIeliste).
Type select

e o
Beruhren Sie in der Spalte zur Auswahl der Serie |i| und
E, um den Achsenmodelltyp zu wahlen.

Please check the mode| nunber of the motor and encoder
Check cable model number | cable by using “Check cable model number”.
Controller parts

Die angezeigten Elemente hangen vom gewahiten

Series select  RCS3 53] MOde”typ ab.

Type select sh8C v ;Schematic display

Encoder Type Battery-less Absolute 5 . . .

wor vt 5] Beriihren Sie fiir jedes Element [¥] und [A], um den
I ) Gferelstdwia - gewiinschten Inhalt auszuwéhlen.

Please check the mode| number of the motor and encoder
Check cable model number | caple by using "Check cable model number
Control ler parts

& T Maintenance parts list @ Axis No. 00
Sories select P 7] Beruhren Sie die Taste [Schematic display] (Schematische
Type select  hiC | serematic diselay | Darstellung).
Encoder Type Battery-less Absolute &3]
Wotor wattage —[1on 54| . . :
st L0 s istaisie | (ANMerkung) Bei manchen Modellen ist keine
direction EroultrelI SIS, > . .
schematische Darstellung verfiigbar.
FIan st e gl erf e ot e encder

Die schematische Darstellung wird angezeigt.

Beruhren Sie die Taste [Maintenance parts list]

(Wartungsteileliste), um die unten beschriebene Teileliste
anzuzeigen.

Mit der Taste [«] kdnnen Sie zum vorherigen Bildschirm
zurlickkehren.
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[Teilelistenanzeige]

& T Maintenance parts list M Axis No. 00

Series select RCs3

Type select sasc ~1| Schematic display

Encoder Type Battery-less Absolute ~

Notor wattage [100n =]
Cable exit —mlParts list display
direction From the left (A1S) v

Please check the model nunber of the motor and encoder
Check cable mode| number | cable by using "Check cable model number”.
Control ler parts

& T Maintenance parts list @ Axis No. 00

Series
RCS3
Encoder Type liotor wattage Cable exit direction
Battery-less Absolute 1001 Fron the left (A1S)
0] Stainless steel sheet model o
@] Notor Unit (otor Type) equipped without brake RCS3-MUBC-100-HA-A1S-CO
@] otor nit (otor Type) equipped with brake RCS3-NUSC-100-WA-A1S-B-CO
@ Equipped with Coupling o
® Eauipped with Pulley o
® Timing Belt Mode! Code o
) Load cell type S
®

Bl b som s e s o strdrdsroets il In 2o of pcio sakets (-5 i e sl rntr). ol s cald be it

Beruhren Sie die Taste [Parts list display]
(Teilelistenanzeige).

Die Teileliste wird gedffnet.

Mit der Taste [«] kdnnen Sie zum vorherigen Bildschirm
zuriickkehren.
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3.22 Einfache Programme

Einfache Programme stellen wie Positionsbewegungen einen Testmodus dar. Fur den
kontinuierlichen Betrieb kdnnen beliebige Bewegungsreihenfolgen oder Pausen zwischen den
Bewegungen eingestellt werden. Sie kdnnen auch die Anzahl der Wiederholungen festlegen.

[Festlegen der Einstellungen]

Stellen Sie die Positionsnummer (0 bis maximale Positionsnummer) des Ziels im
Eingabebereich (Programmschritte) des einfachen Programms ein. Fur Pausen zwischen den
Operationen verwenden Sie die vorhandenen funf Timer T1 bis T5. Der Timer kann in
0,1-Sekunden-Einheiten von 0 bis 99,9 s eingestellt werden. Wenn eine Operation wiederholt
werden soll, geben Sie am Ende R (Symbol fur Wiederholung) ein.

Es kénnen maximal 10 Schritte einschlie3lich R definiert werden.

Ist eine Leerstelle vorhanden, sind die darauffolgenden Schritte ungultig. Das einfache
Programm wird beendet. Gleichermafien sind alle Schritte nach ,R* ungultig.

Berthren Sie in Menii 2 [Easy programming] (Einfache
: Programmierung).
&) © Easv prozraminz LN Der Programmierbildschirm wird geoffnet.

No. Posi tion (mm) Aec (6)
000 ok, Kk Fhokk, Kk *, %k

001 0.00 100. 00 0.30

02 10.00 mo  on oxn | Berlhren Sie [Example] (Beispiel), um Beispiel fiir den

e ot e ot s ms <)oo | AUfbaAU eines Programms anzuzeigen.

Easy programin

Servo | @ |[FRSYprogramine [ start
lExamp\e'

Homing | @ Clear

Rooat)  Stp tine TI[0.0)s 120,05 T3[0.8)s Te0.0]s TS 3)s
Program ex. count Remaining

‘ 1Pr pg H No. sel. “ All clear ” e pg ‘

Cur. pos.

0.00

#Touch pos. No. to go to edit screen

.
.5, 1) lloue to_position No.1 = Pause for "TI" seconds Mit der Taste [«] kdnnen Sie zum vorherigen Bildschirm
= Move to position No.2 Execute this operation and finish ..

Ol TTTTTT] zurtickkehren.
e ? Hove to position o.3 = Hove to position
xecute this operation and finisi . . . . .
GLaR T T 1 T 1] brosran ex. cout Verwenden Sie dieses als Hilfestellung fir die Erstellung
e.g 3) Move to position No.6 = Move to position No.5 elnfaCher Programme'
= Pause for"T2"seconds Execute this operation for 50 times and finish
[6]s ‘TZlR" [ T [ T [ ] progranex count
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[Ausfuhrung eines einfachen Programms]

& T Easy programming M Axis No. 00

No. Posi tion(m) Vel (m/s) Aec (6) 0]
000 skl ok ok *, ok *, Hok

001 0.00 100. 00 0.30 0.30
002 10. 00 100. 00 0.30 0.30
003 50. 00 100. 00 0.30 0.30

Operation [Teach? PI0 moverent pronibition. Safety velacity invalid [+][  Brake rel. | @

Servo .Ifasv wozrammg—]w
ng‘. 1712 |12|3 |T3|R Cclesr ] Example

Rt St te L6012 6.0]s 13[ .0)s T a.els To[ed)s

o 2o || Progran ex. count Remaining [t |
‘ 1Pr pg “ No. sel. H All clear H 4 Nx pg ‘

#Touch pos. No. to go to edit screen

& T Easy programming M Axis No. 00

o, Posi tion ) Vel (m/s) Ao (6) Dec ()
000 HrRRE, Kk HRRE, KK L *, %k
001 0.00 100. 00 0.30 0.30
002 10. 00 100. 00 0.30 0.30
003 50. 00 100. 00 0.30 0.30
Operation Teach2 PI0 movenent prohibition. Safety velocity invalid ||| Brake rel. | @

Easy

servo @ Start
Exanp|
v |@| L1IT[2]T2] 8 [T8IR [Clog | (Pomle

RRoset) [_Stop tine T1[ 0.21s 12 0.5]s 13| 1.0ls 13| 0.0)s 15[ 0.

Cur.. pos.
0,00 mn Program ex. count [ @] Remaining
‘ 1Pr pg H No. sel. H All clear ” I Nx pg ]

*Touch pos. No. to go to edit screen

Beruhren Sie den ersten Schritt (ganz links) des einfachen
Programms.

Geben Sie eine Positionsnummer oder einen Timer
(T1 bis T5) ein und beriihren [ENT].

Stellen Sie den nachsten und die weiteren Schritte auf die
gleiche Weise ein.

Wenn die Operation wiederholt werden soll, geben Sie am
Ende R ein.

Berthren Sie den zu verwendenden Timer (T1 bis T5),
wenn eine Pause eingefiigt werden soll.

Stellen Sie die Zeit fir die Pause ein.

Schalten Sie den Servo ein und fihren eine
Referenzpunktfahrt aus. Beriihren Sie dann die Taste
[Start], um die Operation zu starten.
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Waéhrend des Betriebs werden die Start-Taste und die
Schrittnummer in Blau angezeigt.

Zum Stoppen der Operation berthren Sie erneut die Taste
[Start].

Der Betrieb wird dann beendet.

Wenn die Anzahl der Wiederholungen des Programms
festgelegt werden soll, berthren Sie die entsprechende
Zahl.

Berthren Sie nach der Einstellung der Wiederholungszahl
[ENT].

Beruhren Sie die Taste [Start], um die Operation zu
starten.

Die Anzahl der verbleibenden Wiederholungen wird
angezeigt und heruntergezahlt, in diesem Beispiel: 100 —
99 - 98 — ...

Wenn Sie die Taste [Reset] driicken, werden die
verbleibenden Wiederholungen auf die urspriingliche
Anzahl der Programmausfuhrungen zuriickgesetzt.
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Dricken Sie die Taste [Clear] (L6schen), um das
eingestellte einfache Programm komplett zu I6schen.

& Vorsicht: Wenn ein Alarm ausgegeben wird, weil beispielsweise bei der
Positionshummernangabe ein Fehler gemacht wurde, gelangen Sie mit der Taste

[—] zum Programmierbildschirm zurtick.
Im Fall eines Wechsels von Menu 2 zum Programmierbildschirm wird das

eingestellte einfache Programm geldscht.

(Anmerkung) Einfache Programme kdnnen nicht gespeichert werden.
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3.23 Einstellungen fur den Impulsfolgemodus

Mit dieser Funktion kdnnen die Einstellungen fur den Impulsfolgemodus festgelegt werden.

Berthren Sie in Menii 2 [Pulse train mode setting]
(Einstellungen fur den Impulsfolgemodus).

Das Symbol wird bei Steuerungen, die den
S Impulsfolgemodus nicht unterstiitzen, nicht angezeigt.

Wenn keine geeigneten Einstellungen fir den
Impulsfolgemodus vorgenommen wurden, wird eine
Meldung in Rot angezeigt. Befolgen Sie zur Korrektur die
Meldung.

(Die Abbildung links zeigt den Bildschirm bei einer
SCON-Steuerung).

Fur den Impulsfolgemodus wird der
Impulsfolgemodus-Einstellbildschirm angezeigt.

Stellen Sie die fur die Steuerung notwendigen Parameter des Impulsfolgemodus auf vier
Bildschirmen ein.

& T Pulse train control mode setting Axis No. 0@
[ConﬂgU[atTon] y ‘Electric gear‘ y ‘ Feedback pulse ‘ y ‘E\ Feedback pulse

setting setting configuration setting ectric gear setting

[Configuration setting] [Siehe 3.23.1]
(Konfigurationseinstellung)

l l
[Electric gear setting] [Siehe 3.23.2]
(Einstellung des elektronischen Getriebes)

l l
[Feedback pulse configuration setting]----------------- [Siehe 3.23.3]
(Ruckkopplungsimpuls-Konfigurationseinstellung)

!
[Feedback pulse Electric gear setting] ----------------- [Siehe 3.23.4]

(Einstellung des elektronischen Getriebes fur Riickkopplungsimpulse)
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3.23.1 Konfigurationseinstellung

(Konfigurationseinstellung) auf.

[Next] (Weiter).

[Beschreibung der angezeigten Elemente]
e Operation mode setting

e Command pulse mode input polarity setting

Rufen Sie zun&chst den Bildschirm [Configuration setting]

Nach Beendigung der Einstellung beriihren Sie die Taste

Zeigt den aktuellen Betriebsmodus an.
Bestatigen Sie, dass [Pulse-Train Control
Mode] (Impulsfolgemodus) angezeigt wird.

(Parameter Nr. 64)

e Command pulse input mode setting Stellen Sie das Format fir den

Befehlsimpulseingang ein.
(Parameter Nr. 63)

Stellen Sie fir die Eingangspolaritat entweder
positive Logik oder negative Logik ein.

Befehlsimpulsfolgeformat Eingang Vorwartsrichtung Ruckwartsrichtung El‘:lztsll—
Vorwartsrichtungs- PP : /PP m
Impulsfolge H 2
Ruckwartsrichtungs- NP - /NP m,-
Impulsfolge
Bei einer CW-Impulsfolge (Clockwise, d. h. im Uhrzeigersinn) wird die Motordrehung im Uhrzeigersinn und bei
einer CCW-Impulsfolge (Counterclockwise, im Gegenuhrzeigersinn) im Gegenuhrzeigersinn angezeigt.
x Impulsfolge PP - /PP i | } | % | i * | i | {
E Symbol NP - /NP Low L High
%
P4 Der Befehlsimpuls zeigt die Motorumdrehungen und das Befehlssymbol die Drehrichtung.
ProPP | Y F Y F R
AB-Phase- e e et aan e ensn s s s e stk A mE e f At s At an Rk A 0
oo e | T A3 f L L
Phase-A/B k4 Impulse mif einerﬁ QVO"—IVDhasenunters;:hied gebenrMortorﬁmdréhungen und Drehrichtung an.
Vorwartsrichtungs- . f | f | f |
Impulsfolge PP - /PP . 2
Ruckwartsrichtungs- . f f f
Impulsfolge NP - /NP :
'_gv Impulsfolge PP - /PP f | f t f l i f f | f
S J e S SR 1
© Low
2 Symbol NP - /NP High |
§ [}
PP - /PP ; £ 45
A/B-Phase- . - - 0
Impulsfolge NP - /NP H ﬂ ﬂ
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3.23.2 Einstellung des elektronischen Getriebes

Rufen Sie als Nachstes den Bildschirm [Electric gear
setting] (Einstellung des elektronischen Getriebes) auf.

Nach Beendigung der Einstellung beriihren Sie die Taste
[Next] (Weiter).

[Beschreibung der angezeigten Elemente]

e Master unit pulse
output method
e Unit travel distance setting

o Actuator specification

e Electronic gear setting

Stellen Sie ein, ob der Impulsausgang der Host-Einheit ein
Offener Kollektor oder Differenzialausgang (Leitungstreiber) ist.
Stellen Sie die Einheitsverfahrstrecke der Achse fir einen
Impuls ein. Der Zahler und der Nenner des elektronischen
Getriebes werden anhand dieses Eingabewerts automatisch
ermittelt. Falls der errechnete Wert aul3erhalb des
Eingabebereichs liegt, wird eine rote Fehlermeldung angezeigt.
Andern Sie in diesem Fall den Wert.
Die Gewindesteigung der Kugelumlaufspindel und die Anzahl
der Geberimpulse der Achse werden angezeigt.
Mit diesem Parameter wird die Einheitsverfahrstrecke der
Achse bei einem Impuls des Befehlsimpulsfolgeneingangs
festgelegt.
Wenn Sie die Einheitsverfahrstrecke eingeben, kann dieser
Parameter automatisch ermittelt werden. Die eingestellten
Werte fir den Zahler und Nenner des elektronischen Getriebes
werden dann angezeigt.
Elektronisches Getriebe, Zahler (Parameter Nr. 65)
Elektronisches Getriebe, Nenner (Parameter Nr. 66)

3.23.3 Ruckkopplungsimpuls-Konfigurationseinstellung

Rufen Sie als dritten Schritt den Bildschirm [Feedback
pulse configuration setting]
(Ruckkopplungsimpuls-Konfigurationseinstellung) auf.

Nach Beendigung der Einstellung beriihren Sie die Taste
[Next] (Weiter).

[Beschreibung der angezeigten Elemente]

¢ Feedback pulse output
enable setting

Aktivieren/deaktivieren Sie den Riickkopplungsimpulsausgang.
(Parameter Nr. 68)

Wenn der Ruckkopplungsimpulsausgang aktiviert ist, nehmen Sie die folgenden Einstellungen

Vvor.

e Feedback pulse
polarity setting

e Feedback pulse
configuration Setting

Stellen Sie den Rickkopplungsimpuls auf entweder high-aktiv
oder low-aktiv ein. (Parameter Nr. 70)

Stellen Sie das Format des Ruckkopplungsimpulsausgangs ein.
(Parameter Nr. 69)
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3.23.4 Einstellung des elektronischen Getriebes fur Rickkopplungsimpulse

Rufen Sie zuletzt den Bildschirm [Feedback pulse Electric
gear setting] (Einstellung des elektronischen Getriebes fur
Ruckkopplungsimpulse) auf.

Nach Beendigung der Einstellung beriihren Sie die Taste
[Write Parameter] (Parameter schreiben).

[Beschreibung der angezeigten Elemente]
e Feedback pulse gear ratio Wabhlen Sie, ob fiir den Ruickkopplungsimpulsausgang
usage select und die Eingangsimpulse das gleiche Ubersetzungsverhaltnis
oder getrennte Einstellungen verwendet werden sollen.
(Parameter Nr. 114)

Wenn fiir das verwendete Riickkopplungsimpuls-Ubersetzungsverhaltnis [Set feedback pulse
free] (Ruckkopplungsimpuls frei einstellen) gewahlt wird, nehmen Sie die folgenden
Einstellungen vor.

e Master unit pulse Stellen Sie ein, ob der Impulsausgang der Host-Einheit ein
output method Offener Kollektor oder Differenzialausgang (Leitungstreiber) ist.
e Travel dist. per 1 pulse Stellen Sie die Einheitsverfahrstrecke der Achse fir einen

Impuls ein. Der Zahler und der Nenner des elektronischen
Getriebes werden anhand dieses Eingabewerts automatisch
ermittelt. Falls der errechnete Wert aul3erhalb des
Eingabebereichs liegt, wird eine rote Fehlermeldung angezeigt.
Andern Sie in diesem Fall den Wert.

o Actuator specification Die Gewindesteigung der Kugelumlaufspindel und die Anzahl
der Geberimpulse der Achse werden angezeigt.
e Electronic gear setting Mit diesem Parameter wird das Verhaltnis der Verfahrstrecke

der Achse und der Anzahl der Ausgangsimpulse festgelegt.
Wenn Sie die Einheitsverfahrstrecke eingeben, kann dieser
Parameter automatisch ermittelt werden. Die eingestellten
Werte fur den Z&hler und Nenner des elektronischen Getriebes
werden dann angezeigt.
Elektronisches Getriebe, Zahler (Parameter Nr. 115)
Elektronisches Getriebe, Nenner (Parameter Nr. 116)
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3.24 Offboard-Tuning

Die Offboard-Tuning-Funktion dient der Berechnung der optimalen Verstarkung unter
Berlicksichtigung der Transportlast. Durch Eingabe der Betriebsbedingungen kénnen optimale
Einstellungen fur die Steuerparameter (Servoverstarkungen) sowie die Zykluszeit ermittelt

werden.

Wenn die Steuerung uber keine Offboard-Tuning-Funktion
verfugt, wird das entsprechende Symbol nicht angezeigt.

)

Es werden die folgenden sechs Verstarkungstypen berechnet (von 1 bis 6).
Es sind vier Verstarkungssatze verfiigbar, um die sechs Verstarkungstypen in den Parametern
der Steuerung zu speichern, und die berechneten Verstarkungen kénnen in den angegebenen

Verstarkungssatz geschrieben werden.

Parameter Nr.
Parametername
Satz Nr. 0|Satz Nr. 1|Satz Nr. 2|Satz Nr. 3
1) | Servoverstarkungsnummer 7 120 126 132
2) | Positions-Korrekturfaktor 71 121 127 133
3) | Geschwindigkeitskreis-Proportionalverstarkung 31 122 128 134
4) | Geschwindigkeitskreis-Integralverstarkung 32 123 129 135
5) | Drehmomentfilter-Konstante 33 124 130 136
6) | Stromregelungsbandnummer 54 125 131 137

Einschrankungen

Diejenigen Achsen, die nicht im Modellcode-Auswahlmeni im
Offboard-Tuning-Einstellbildschirm aufgefiihrt werden, sind nicht mit der

Offboard-Tuning-Funktion kompatibel.

2. Vorsichtshinweis fur Verstarkungssatz Nr. 0

1. Achsen, die nicht mit der Offboard-Tuning-Funktion kompatibel sind

Da die Referenzpunktfahrt mit den Verstarkungen in Verstarkungssatz Nr. 0 durchgefihrt
wird, missen bei der Einstellung von Verstarkungssatz Nr. O die folgenden

Vorsichtshinweise beachtet werden.

(1) Bei einer Transportlast unterhalb der Nennlast

1) Stellen Sie in Verstarkungssatz Nr. O einen der folgenden Verstarkungstypen ein.

« Ab Werk eingestellte Verstarkung

« Angepasste Verstarkung entsprechend der Nennlast

2) Die angepasste Verstarkung ist in Verstarkungssatz Nr. 1 bis 3 und nicht in

Verstarkungssatz Nr. 0 einzustellen. Wenn die angepasste Verstarkung in
Verstarkungssatz Nr. 0 eingestellt wird, kénnen Probleme bei der

Referenzpunktfahrt wie z. B. Vibrationen resultieren.

(2) Bei einer Transportlast oberhalb der Nennlast

Die angepasste Verstarkung ist in Verstarkungssatz Nr. 0 einzustellen.
Da die Last die Nennlast im Verstarkungssatz bei Werkseinstellungen ibersteigt,
kann die Referenzpunktfahrt u. U. nicht ausgeftihrt werden.
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3.24.1 FUr Steuerungen, die die Verstarkungsberechnung unterstitzen
(z. B. Servomotor-Steuerungen)

Es kénnen die Steuerparameter (Servoverstarkungen) eingestellt und die Zykluszeit berechnet

werden.

)

R, Kk
0.00

10. 00
20.00
30.00
40.00
50. 00
kb, Kk

& T O0ff board tuning setting

ok, FE
330. 00 0.30
330. 00 0.30
330. 00 0.30
330. 00 0.30
330. 00 0.30
330. 00 0.30
ok kK *, %k

#Touch the position No. to be used for cycle time calculation

%k
0.30
0.30
0.30
0.30
0.30
0.30

*, Kk
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Berthren Sie in Meni 2 [Offboard tuning].

Das Offboard-Tuning-Fenster wird angezeigt.

Wabhlen Sie die folgenden Elemente, nehmen die
entsprechenden Eingaben vor und beriihren dann [Next]
(Weiter).

* Series (Serie)

* Model number (Modellnummer)

* Lead (mm) (Gewindesteigung)

* Stroke (mm) (Hub)

* Actuator orientation (Achsenausrichtung)

* Transported load (Transportlast)

Nehmen Sie die Einstellungen fir die Positionen des Start-
und Endpunkts, fur Geschwindigkeit,
Beschleunigung/Verzdgerung, Positionierbereich,
S-férmigen Bewegungsverlauf, Inkrementalbewegung und
Standby-Dauer nach der Bewegung vor.

Zum Einstellen beriihren Sie einen Wert oder ein Element.
Zum Einlesen aus den Positionsdaten beriihren Sie die
Taste [Read in from Position Data] (Aus Positionsdaten
lesen) des Start- oder Endpunkts.

<Eingeben eines Einstellwerts>

Geben Sie einen Einstellwert ein und beriihren dann die
Taste [ENT].

<Auslesen aus den Positionsdaten>

Berthren Sie die Positionsnummer, die ausgelesen
werden soll.
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Wabhlen Sie als Tuning-Methode entweder [Base Control
width] oder [Simple Tuning].

Base Geeignet, wenn die Verstarkung
Control automatisch unter Bertcksichtigung der
Width Transportlast berechnet werden soll, aber

keine Verbesserung der

Ansprechempfindlichkeit erforderlich ist.

Simple Geeignet, wenn die Verstarkung

Tuning automatisch unter Bertcksichtigung der
Transportlast berechnet und die
Ansprechempfindlichkeit erhéht werden soll.

Wenn als Tuning-Methode [Simple Tuning] gewahlt wird,
stellen Sie eine der folgenden vier Tuning-Regeln ein.

Berthren Sie die Taste [Calculation] (Berechnung).

)

Tuning-Regeln

Erlauterung

Standard

Auswahl der optimalen Regel fur die gewéahlte Achse und Tuning auf

Grundlage dieser Regel.

(Anmerkung) Optimale Regel: Diejenige der drei Regeln ,Tight*, ,Ratio” und
L,Stiff*, bei der Vibrationen und unnormale
Geréausche vermieden werden kénnen, wahrend
die Ansprechempfindlichkeit so weit wie mdglich
erhoht wird.

Tight

Unter den drei Regeln erhoht diese Regel die Ansprechempfindlichkeit am
meisten. Sie beinhaltet jedoch auch das héchste Risiko der Erzeugung von
Vibrationen und unnormalen Gerduschen.

Ratio

Diese Regel erhoht die Ansprechempfindlichkeit starker als die Regel

,Stiff* und weniger stark als die Regel , Tight“. Das Risiko der Erzeugung von
Vibrationen und unnormalen Gerauschen ist dagegen geringer als bei
,Tight* und hoher als bei ,Stiff".

Stiff

Unter den drei Regeln erzeugt diese Regel die geringsten Vibrationen und
unnormalen Gerausche. Sie fuhrt jedoch auch zu der geringsten Erhéhung der
Ansprechempfindlichkeit.

)

Die Zykluszeit und der Verstarkungswert werden berechnet
und angezeigt.

Beruhren Sie [Graph], um den Graph der Zykluszeit

anzuzeigen.
m Berechnete Werte
Zykluszeit Verstarkung

GrolRe Einheit GrolRe

Positionierzeit (s) Servoverstarkungsnummer

Zykluszeit s) Vorwartsverstarkung

(einschlieBlich Pausezeit) Geschwindigkeitskreis-Proportionalverstarkung

Lastfaktor (%) Geschwindigkeitskreis-Integralverstarkung
Drehmomentfilter-Konstante
Stromregelungsbandnummer

119



=

C€Ce CYLINDER

ROBO

[Tasten zur Anpassung des Fensters]

effel a/a

e

@l : Verkleinern des Mafl3stabs der vertikalen Achse

@,

e,

=] : Verkleinern des Mal3stabs der horizontalen Achse

| Sale | nitialisieren des Graphs

|_Reset

: VergroRern des Mal3stabs der vertikalen Achse

= : VergréRBern des Mal3stabs der horizontalen Achse
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Wabhlen Sie zum Anzeigen des Graphs entweder die
Geschwindigkeit (mm/s) oder die Verfahrstrecke (mm).
(Werte der linken Skala.)

Gleichzeitig wird der Graph fur den Strom (%) angezeigt.
(Werte der rechten Skala.)

Dricken Sie die Taste [«], um zum
Offboard-Tuning-Fenster zurtickzukehren.

H

: Verschieben des Bilds nach oben

: Verschieben des Bilds nach unten

: Verschieben des Bilds nach links

LI = B

: Verschieben des Bilds nach rechts

Die berechneten Verstarkungswerte kénnen in eine
Steuerung Ubertragen werden.

Wabhlen Sie die Nummer des zu Ubertragenden

Verstarkungssatzes (0 bis 3) und bertihren dann die Taste
[Transfer] (Ubertragen).

Wie unter ,Einschrankungen® beschrieben, erscheint ein
Bestatigungsfenster, das auf moégliche Probleme im Fall
der Ubertragung zu Verstarkungssatz Nr. 0 hinweist.

Beruhren Sie die Taste [Yes] (Ja) oder [No] (Nein).

Nach Abschluss der Ubertragung wird ein Vorsichtshinweis
zur Aktivierung angezeigt.

Stellen Sie in den Positionsdaten eine
Verstarkungssatznummer ein und verwenden sie.

Beruhren Sie die Taste [OK].
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3.24.2 FUr Steuerungen, die die Verstarkungsberechnung nicht unterstitzen
(z. B. Schrittmotor-Steuerungen)

Es kénnen keine Steuerparameter (Servoverstarkungen) eingestellt werden; die Berechnung

der Zykluszeit ist aber méglich.

]

Berthren Sie in Meni 2 [Offboard tuning].

Das Offboard-Tuning-Fenster wird angezeigt.

Wabhlen Sie die folgenden Elemente, nehmen die
entsprechenden Eingaben vor und beriihren dann [Next]
(Weiter).

* Series (Serie)

* Model number (Modellnummer)

e Lead (mm) (Gewindesteigung)

* Stroke (mm) (Hub)

* Actuator orientation (Achsenausrichtung)

* Transported load (Transportlast)

Nehmen Sie die Einstellungen fir die Positionen des Start-
und Endpunkts, fur Geschwindigkeit,
Beschleunigung/Verzdgerung, Positionierbereich,
S-férmigen Bewegungsverlauf, Inkrementalbewegung und
Standby-Dauer nach der Bewegung vor.

Zum Einstellen beriihren Sie einen Wert oder ein Element.
Zum Einlesen aus den Positionsdaten beriihren Sie die
Taste [Read in from Position Data] (Aus Positionsdaten
lesen) des Start- oder Endpunkts.

<Eingeben eines Einstellwerts>

Geben Sie einen Einstellwert ein und beriihren dann die
Taste [ENT].

<Auslesen aus den Positionsdaten>

Beruhren Sie die Positionsnummer, die ausgelesen
werden soll.
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Beruhren Sie die Taste [Calculation] (Berechnung).

Die Zykluszeit wird berechnet und angezeigt.

GrolRe Einheit
Positionierzeit (s)
Zykluszeit (einschlieBlich Pausezeit) (s)

Beruhren Sie [Graph], um den Graph der Zykluszeit
anzuzeigen.

Wabhlen Sie zum Anzeigen des Graphs entweder die
Geschwindigkeit (mm/s) oder die Verfahrstrecke (mm).
(Werte der linken Skala.)

Driicken Sie die Taste [«], um zum
Offboard-Tuning-Fenster zurtickzukehren.

[Tasten zur Anpassung des Fensters]

effel a/a | feaee |

H

@£| - VergroRRern des Malstabs der vertikalen Achse - Verschieben des Bilds nach oben

@l : Verkleinern des Mal3stabs der vertikalen Achse : Verschieben des Bilds nach unten
%l : VergrolRern des Mal3stabs der horizontalen Achse : Verschieben des Bilds nach links

: Verschieben des Bilds nach rechts

L] [ = B

Q.| : Verkleinern des Mafstabs der horizontalen Achse

Rece: | - Initialisieren des Graphs
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3.25 Servouberwachung

Der momentane Betriebsstatus der Achse wird als Wellenform dargestellt. Die angezeigten
Daten kénnen aufgezeichnet werden.

&Vorsicht: Da die Steuerungen ACON-C, PCON-C, SCON-C, SCON-CAL, ERC2, RACON
und RPCON uber keine Servomotorfunktionen verfigen, wird kein entsprechendes

Symbol angezeigt.

Menul Glossary [ Axis No. 00

<

Position edit guide

L1

1/0 control guide

[\

Easy setting

BT Wonitor

>
4 Position edit
=

=
Parmatr ai

g Tt

A Alara list

0 Infornation

Berthren Sie in Meni 1 [Servo monitor]
(Servoiiberwachung).

Der Servoiiberwachungsbildschirm (Wellenformdiagramm)
wird angezeigt.

Auf diesem Bildschirm kénnen Elemente ausgewahilt,
Einstellungen angezeigt, die Uberwachung
gestartet/gestoppt und Wellenformen
angezeigt/gespeichert werden.

Né&here Informationen zu den verschiedenen Schaltflachen
dieses Bildschirms finden Sie in Abschnitt 3.25.1,
Servoiiberwachungsbildschirm (Wellenform-Anzeige).

Berthren Sie die Taste [Details].

Bei Steuerungen der Typen ACON-CB/CYB, DCON-CB/CYB, PCON-CB/CYB, SCON-CB, MCON

und RCP6S

Das Fenster fiir die Abtastfrequenz- und
Trigger-Einstellung wird gedffnet.

Né&here Informationen zu diesen Elementen finden Sie in
Abschnitt 3.25.2, ,Einstellung der Abtastfrequenz*, und
3.25.3, ,Trigger-Einstellung“.

Wenn Sie die Taste (Ausfiihrungs-Bildschirm)
berthren, gelangen Sie zum
Servoiiberwachungsbildschirm (Wellenform-Anzeige)
zurick.
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Bei Steuerungen der Typen ACON-CA, DCON-CA, PCON-CA, SCON-CA, MSCON, ERC3 und

ERC3-GW

124

Es kdnnen die aktuelle Abtastfrequenzeinstellung und
maximale kontinuierliche Uberwachungszeit tiberpriift
werden. Die Einstellung der Abtastfrequenz ist tiber
Parameter Nr. 113 (Uberwachungsfrequenz) vorzunehmen.
Es ist keine Trigger-Einstellung mdoglich.

Wenn Sie die Taste [Ex. Scr.] (Ausfuhrungs-Bildschirm)
bertihren, gelangen Sie zum
Servoiiberwachungsbildschirm (Wellenform-Anzeige)
zuriick.

Bestatigen Sie die Kanaleinstellung und beriihren dann die
Taste [Start] (Starten), um die Uberwachung zu starten. Zur
Aktivierung des Trigger-Standby-Status beriihren Sie die
Taste [Trigger].

&Vorsicht: Wenn Sie wahrend der Uberwachung
oder wahrend des Trigger-Standby zu
einem anderen Fenster wechseln,
werden der Uberwachungsstatus und der
Trigger-Standby aufgehoben.
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3.25.1 Servouberwachungsbildschirm (Wellenform-Anzeige)

T Servo monitor Axis No. 00

allel ala

Anpassung |
der Darstellung
(Siehe 3.25.1.2)

Current disp. setting
[@ Current(mA) O Ratio(%)

Scale
Reset

2 <— Andere Anzeigen
— (siehe 3.25.1.4)
[current position

B | 4— Kanaleinstellungen
| (Siehe3.25.1.1)

— CH1 (mm)
— CH2 (mn/s),
— CH3 (mA)
CH4 (mA)
CH5
CHE
—CH?

Wellenform-
Anzeigebereich

i <— Bedientasten fiir die
fnsec] » ] Uberwachung

Andere Anzeigen——» 2 (Siehe 3.25.1.3)
(siehe 3.25.1.4)

Anpassung der Darstellung (siehe 3.25.1.2)
3.25.1.1 Kanaleinstellungen

In den Kanaleinstellungen werden die zu Gberwachenden Gréf3en festgelegt.

Wahlen Sie die zu uberwachende GroRRe im Auswahlmenu des
jeweiligen Kanals.

Wenn Sie mit der Auswahl fertig sind, beriihren Sie die Taste [Confirm]
(Bestatigen), um den Uberwachungs-Standby zu aktivieren.

m Kontrollkastchen auf der linken Seite der Kanale
Bei GrolRen, deren Kontrollkastchen markiert ist, kann die
Wellenform auf dem Bildschirm angezeigt werden.
Bei GroRen ohne Kontrollkastchen werden die Daten zwar erfasst,
die Wellenform aber nicht angezeigt.

m Hinweis zur Anzahl der Kanale
Die Anzahl der Kanale kann aus 2, 4 und 8 ausgewahlt werden (bei SCON-CA: 4 oder 8).
Die Anzahl der Kanéle kann in Parameter Nr. 112 (Auswahl Uberwachungsmodus) eingestellt
werden.
[Information] (Anmerkung) Abhangig vom Modell.
» Anzahl der Kandle bei Einstellung von Parameter Nr. 112 auf 1: 4
» Anzahl der Kandle bei Einstellung von Parameter Nr. 112 auf 2: 8
» Anzahl der Kandle bei Einstellung von Parameter Nr. 112 auf 3: 2

Die UberwachungsgroRen werden in der folgenden Tabelle aufgefiihrt.
(Anmerkung) Die Grol3en, die Uberwacht werden kénnen, hangen vom Modell ab.

GrolRe Einheiten I%;'\grpel;t
1) | Current Position (Aktuelle Position) [mm] —
2) | Velocity Operation Amount (Geschwindigkeitsbetrag) [mm/s] —
3) Velocity Actual Commz_;md_ Valge [mms] -

(Momentaner Geschwindigkeitssollwert)
4) | Current Velocity (Aktuelle Geschwindigkeit) [mm/s] —
5) | Command Current (Sollstrom) [mA] [%0]
6) | Feedback Current (Rickkopplungsstrom) [mA] [%0]
7) | Current Load (Aktuelle Last) (nur SCON-CA/CB) [N] —
8) | Deviation (Abweichung) [Impulse] —
9) | Command Pulse Counter (Befehlsimpulszéhler) [Impulse] —
10) | Overload Level Monitor (Uberlastniveauiiberwachung) [%0] —

Anmerkung 1: Einheit bei Auswahl der Anzeige des Nennstromverhaltnisses
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3.25.1.2 Tasten zur Anpassung der Darstellung

@{| : VergrolRern des Mal3stabs der vertikalen Achse
@} : Verkleinern des MaRstabs der vertikalen Achse
Qe s gl : VergréRRern des MaRstabs der horizontalen Achse
@,| : Verkleinern des Maf3stabs der horizontalen Achse
Seale | : Initialisieren des Graphs
[é“rc’::‘r‘eiif("mfegi;‘gmm : Einstellung Stromanzeige: Auswahl der Darstellungsweise des Stroms

IIHH_J

: Verschieben des Bilds nach oben
: Verschieben des Bilds nach unten
: Verschieben des Bilds nach links

: Verschieben des Bilds nach rechts

3.25.1.3 Bedientasten fiir die Uberwachung

[Start]
[Stop]

[Trigger] :

[Details] :

[Save]

3.25.1.4 Andere Anzeigen

: Zum Starten der Uberwachung beriihren.
: Zum Beenden von Uberwachung und Trigger-Standby

beruhren.

Die Uberwachung startet, wenn die Trigger-Bedingungen erfiillt
sind.

Siehe Abschnitt 3.25.3, Trigger-Einstellung.

Diese Taste berthren, um das Fenster zur Einstellung von
Abtastfrequenz und Triggern anzuzeigen.

Siehe Abschnitt 3.25.2, ,Einstellung der Abtastfrequenz*, und
3.25.3, , Trigger-Einstellung”.

Die Taste lasst sich betatigen, wenn die Taste [Confirm]
(Bestatigen) nicht gedriickt ist.

: Berlihren Sie diese Taste, um die erfassten Daten im

CSV-Format auf einer SD-Speicherkarte zu speichern.
Nahere Informationen zur Vorgehensweise finden Sie in
Abschnitt 3.25.4.1, Speichern von Wellenform-Daten.

( <4+—— Motornennstrom

‘ ) <+—— Trigger-Ausldsezeit (JJ/MM/TT hh:mm:ss)

Motornennstrom

: Zeigt den Motornennstrom an.

Trigger-Auslosezeit (JJ/MM/TT hh:mm:ss) : Zeigt die Zeit an, zu der die Trigger-Bedingungen
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erfullt und die Uberwachung gestartet wurde.
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3.25.2 Einstellung der Abtastfrequenz

Dricken Sie im Servouberwachungsbildschirm (Wellenform-Anzeige) die Taste [Detail Setting]
(Detaileinstellung), um diesen Bildschirm anzuzeigen.

Hier kdnnen die Abtastperiode eingestellt und die maximale kontinuierliche Uberwachungszeit
angezeigt werden. Bei einigen Modellen ist jedoch keine Einstellung der Abtastperiode
maoglich, sondern es kann nur die aktuelle Abtastperiode angezeigt werden.

(Bei denjenigen Modellen, bei denen nur die Anzeige mdglich ist, kann die Einstellung tber
Parameter Nr. 113, ,Uberwachungsfrequenz, vorgenommen werden.)

Bildschirm bei Modellen, die nur die
Anzeige unterstitzen

Einstellung der Abtastperiode in diesem Bildschirm

» Nach dem Wechsel zu diesem Fenster wird der Wert in Parameter Nr. 113
(Uberwachungsfrequenz) initialisiert und die Einstellelemente fiir die Abtastfrequenz
werden angezeigt.

» Die Einstellung kann innerhalb des zulassigen Bereichs fir die Abtastfrequenz der
jeweiligen Steuerung angepasst werden (siehe Tabelle unten).

» Der Wert von Parameter Nr. 113 (Uberwachungsfrequenz) wird nicht geandert.

Die zulassigen Werte fir die Abtastperiode und die Anzahl der Datenséatze bei verschiedenen
Steuerungen entnehmen Sie der Tabelle unten.

Abtastperiode [ms] Anzahl qer fur die Uberwachung
St verfugbaren Datensatze
euerung Einstellung Einstell- 2-Kanal- 4-Kanal- 8-Kanal-
maglich? bereich Modus Modus Modus
ACON-CA, DCON-CA Nur Anzeige 1 bis 1000 8192 4096 2048
PCON-CA, ERC3 Nur Anzeige 1 bis 1000 3072 1536 768
SCON-CA Nur Anzeige 1 bis 1000 - 15000 7500
MSCON Nur Anzeige 1 bis 1000 30000 15000 7500
SCON-CB Binstellung |4 1000 30000 15000 7500
mdglich
ACON-CB/CYB/PLB/POB,
DCON-CB/CYB/PLB/POB, Einstellung .
PCON-CB/CYB/PLB/POB, méglich 1 bis 60000 8192 4096 2048
RCP6S
MCON Binstellung | 1o 60000 4096 2048 1024
mdglich

Die maximale Zeit fiir die kontinuierliche Uberwachung entspricht: Abtastperiode * Anzahl der
fur die Uberwachung verfiigbaren Datensétze
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3.25.3 Trigger-Einstellung

Die Einstellung von Triggern ist bei Steuerungen der Typen ACON-CB/CYB/PLB/POB,
DCON-CB/CYB/PLB/POB, PCON-CB/CYB/PLB/POB, SCON-CB, MCON und RCP6S
maoglich.

Driicken Sie im Servouberwachungsbildschirm (Wellenform-Anzeige) die Taste [Detail Setting]

(Detaileinstellung), um diesen Bildschirm anzuzeigen.

Sampling period set. . . .
oo . continms itoring i Im Bildschirm links werden zum Zweck der

Trigeer setting Erlauterung alle Konfigurationselemente

Data type Trigger type .

Ot et st et || g v angezeigt.

Orie Je nach angeschlossenem Modell und

Time (Y/W/D) Signal select H H

A BEE B Elnstell\_/verten werden nicht alle Elemente

Tioe bofore trigser | 1000 angezeigt.

#lloni toring after the trigger is possible for the tine
period that "Holding tine before trigger” is taken from Ex. scr.
“llax._continuous moni tor ing tine".

3.25.3.1 Einstellelemente fur die Trigger-Einstellung

[Data type] (Datentyp)
Wahlen Sie aus den folgenden drei Typen eine Bedingung fiir den Start der Uberwachung:

OPIO-Funktions-Eingangssignalzuweisung
OPIO-Funktions-Ausgangssignalzuweisung
OZeit

[Trigger-Typ]
Wenn als Datentyp ,PIO-Funktions-Eingangssignalzuweisung (Bit)* oder

,P1O-Funktions-Ausgangssignalzuweisung (Bit)* gewahlt eingestellt wurde, wéhlen Sie, ob die

Uberwachung bei der steigenden oder fallenden Signalflanke gestartet werden soll.

OFallende Flanke
OSteigende Flanke

[Time (Y/M/D)] (Zeit (I/MIT))
Wenn als Datentyp ,Zeit* gewahlt wurde, stellen Sie die Zeit ein, zu der die Uberwachung
gestartet werden soll.

[Signal select] (Signalauswahl)

Wenn als Datentyp ,PIO-Funktions-Eingangssignalzuweisung (Bit)* oder
»P10O-Funktions-Ausgangssignalzuweisung (Bit)* gewahlt wurde, wahlen Sie das
Trigger-Signal aus.

Es kdnnen diejenigen Signale ausgewahlt werden, die dem Betriebsmodus

der jeweiligen Steuerung zugewiesen sind.

[Time before trigger] (Zeit vor Trigger) | Funktion nur fur SCON-CB
Es kénnen Daten ab der angegebenen Zeit vor der Erfullung der Trigger-Bedingung erfasst
werden.

(Anmerkung) Die Zeitdauer, fur die nach der Erflillung der

Time before trigger |  1.000s Trigger-Bedingung Daten erfasst werden kdnnen,
' entspricht der ,Maximalen kontinuierlichen

Uberwachungszeit* minus der ,Zeit vor Trigger“.
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3.25.3.2 Trigger-Einstellung mit Eingangs- und Ausgangssignalen

Geben Sie die Bedingung zum Starten der Uberwachung mit einem Eingangs- oder
Ausgangssignal (1 Bit) des Betriebsmodus der jeweiligen Steuerung an.

L]

Wabhlen Sie als Datentyp entweder
.P10-Funktions-Eingangssignalzuweisung (Bit)* oder
.P10-Funktions-Ausgangssignalzuweisung (Bit)".

Einstellung von Eingangssignal: ,PIO Function Input
Assignment (Bit)" wahlen

Einstellung von Ausgangssignal: ,PIO Function Output
Assignment (Bit)" wahlen

Als Trigger-Typ entweder die fallende oder steigende
Flanke wéhlen.

Einstellung von fallender Flanke: ,Falling Edge" wéhlen
Einstellung von steigender Flanke: ,Rising Edge" wéahlen

Legen Sie in der Signalauswabhl ein Signal als Trigger fest.

Es kdnnen die Eingangs- und Ausgangssignale des
Betriebsmodus der jeweiligen Steuerung gewahlt werden.

Funktion nur fir SCON-CB

Die ,Zeit vor Trigger“ kann nur bei Steuerungen des Typs
SCON-CB eingestellt werden.

Wenn hier eine Zeit eingestellt wird, kénnen die Daten ab

der angegebenen Zeit vor Erflllung der Trigger-Bedingung
erfasst werden.

Stellen Sie 0 ein, wenn diese Funktion nicht benétigt wird.

(Anmerkung) Die Zeitdauer, fur die nach der Erfullung der Trigger-Bedingung Daten erfasst
werden kdnnen, entspricht der ,Maximalen kontinuierlichen
Uberwachungszeit* minus der ,Zeit vor Trigger*.

Wenn Sie die Taste [Ex. Scr.] (Ausfihrungs-Bildschirm)
bertihren, gelangen Sie zum
Servoiiberwachungsbildschirm (Wellenform-Anzeige)
zurlck.
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3.25.3.3 Bei Trigger-Einstellung Gber Timer

Die Bedingung fiir den Start der Uberwachung wird durch Datum und Uhrzeit festgelegt.

]

]

Wabhlen Sie als Datentyp [Time] (Zeit).

Daraufhin wird ein Feld zur Einstellung von Jahr/Monat/Tag
und Uhrzeit angezeigt.

In dem Einstellungsfeld werden Datum und Uhrzeit beim
Aufruf des Servoiiberwachungsbildschirms angezeigt.

Stellen Sie einen Zeitpunkt ein, der in der Zukunft liegt.

Wenn Sie die Taste [Ex. Scr.] (Ausfihrungs-Bildschirm)
bertihren, gelangen Sie zum
Servoiiberwachungsbildschirm (Wellenform-Anzeige)
zuriick.

3.25.3.4 Trigger-Standby aktivieren
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Der Trigger-Standby kann sowohl bei Einstellung mit Eingangs- und Ausgangssignalen als
auch bei Einstellung einer Zeit auf die folgende Weise aktiviert werden.

(-

il

Beriihren Sie die Taste [Sef (Einstellen) im
Servoilberwachungsbildschirm (Wellenform-Anzeige), um
die Kanaleinstellung zu bestétigen.

Berthren Sie die Taste [Trigger], um den Trigger-Standby
zu aktivieren.

Zur Deaktivierung des Trigger-Standby beriihren Sie die
Taste [Stop] (Stoppen).

Die Uberwachung startet, wenn die Trigger-Bedingungen
erfullt sind.

Die Startzeit der Uberwachung wird ganz unten rechts im
Bildschirm unter [Time Trigger] (Trigger-Auslosezeit)
angezeigt.
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3.25.4 Speichern von Daten

3.25.4.1 Speichern von Wellenform-Daten

Stecken Sie eine SD-Speicherkarte ein.

Beruhren Sie die Taste [Save] (Speichern), wahrend die
Uberwachung gestoppt ist.

Ein Dateiauswahlfenster 6ffnet sich. Geben Sie einen
Dateinamen ein und berthren dann die Taste [ENT].

Beruhren Sie die Taste [Save] (Speichern).

Sie werden daraufhin zur Bestéatigung des Dateinamens
aufgefordert.
Beruhren Sie die Taste [Yes] (Ja).

G Speichern Sie die Daten und kehren zum

Servoiiberwachungsbildschirm zurtick.

Wenn bereits eine Datei mit dem gleichen Namen
vorhanden ist, werden Sie gefragt, ob diese Uberschrieben
werden soll.

Beruhren Sie die Taste (Ja), wenn die alte Datei
Uberschrieben werden soll.

G Speichern Sie die Daten und kehren zum
Servoiiberwachungsbildschirm zurtick.

Datenspeicherordner (kann nicht geandert werden)
Die Servouberwachungsdaten werden im unten angegebenen Ordner auf der
SD-Speicherkarte gespeichert.
¥TB_CON¥MonitorData¥Dateiname.csv
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3.25.4.2 Aufnehmen eines Screenshots
Wahrend der Uberwachung kénnen keine Screenshots aufgenommen werden.

Stoppen Sie die Uberwachung zunachst und nehmen dann einen Screenshot auf.
(Informationen zur genauen Vorgehensweise finden Sie in Abschnitt 8.1, Screenshots.)
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4. Betrieb von SEP-Steuerungen

SEP-Steuerungen: ASEP, PSEP, DSEP und MSEP

4.1

Wechsel der Betriebszustande

Die Sprache kann mit den unten angegebenen Schritten geédndert werden.
Zur Bedienung nach der Anderung der Sprache lesen Sie bitte im in der jeweiligen Sprache
verfassten Betriebshandbuch nach.

Umstellung der Anzeigesprache von Englisch auf Japanisch

CJ

C

Beriuihren Sie im
SEP-Menu

[Initial Setting]
(Anfangseinstellungen).

CJ

Berlihren Sie [Env. set.]
(Umgebungseinstellungen).

=

Berthren Sie
[Japanese] (Japanisch).

.

Beriihren Sie [& & A #]
(Schreiben).

Umstellung der Anzeigesprache von Japanisch auf

Englisch

[sepx=a= o 0 |

£zg- | tEEE |
4 |I RE I
FS—LUR | FH—NyIPyT |I:

RITHEE | |

Beriithren Sie im SEP #
— 11— (SEP-Menu)
[#NHAE% %E]

(Anfangseinstellungen).

)

Beriihren Sie [IRIZERE]
(Umgebungseinstellungen).

O

Beriihren Sie [%:&
(Englisch).

]

Berlihren Sie [Write]
(Schreiben).

Umstellung der Anzeigesprache von Englisch auf Chinesisch

)

C

Berlihren Sie im
SEP-Meni

[Initial setting]
(Anfangseinstellungen).

—— 7

Berlihren Sie [Env. set.]
(Umgebungseinstellungen).

]

Berlihren Sie [Chinese]
(Chinesisch).

-

Beriihren Sie [5\]
(Schreiben).

Umstellung der Anzeigesprache von Chinesisch auf Englisch

CJ

C

Beriihren Sie im SEP 3¢
i (SEP-Meni)
[WI4E BE]

(Anfangseinstellungen).

CJ

Berthren Sie [FA55% €]
(Umgebungseinstellungen).

O

Beriihren Sie [J&5E
(Englisch).

]

Berlhren Sie [Write]
(Schreiben).
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4.2 Bedienmenu

Es wird das Bedienment bei Anschluss des Touchpanel-Handprogrammiergeréats TB-02 an

eine SEP-Steuerung gezeigt.

Alarminhalten

Wahlen/Andern

Vorgang SEP-Meni Untermeni Untermeni Bedienfenster
Anzeige der Zustande der Ein- und Ausgénge (I/O),
Anzeige der Geschwindigkeit usw.
Zustéande der Haupt-
Ein- und Monitor P (berwachungs-
Ausgange (I/O), Bildschirm
Geschwindigkeit
usw.
Informationsment Anzeige von Einstelldetails wie z. B. Betriebsschemas
Informations- - - -
h . - Setting Einstellungsbestatigungs-
anzeigen far ™ confirmation i Bildschirm
Betriebs-
schemas, Informationsanzeige fur Version usw.
Version usw. lp|  Version lp,| Versionsinformations-
information Bildschirm
Anzeige von Herstellerinformationen wie z. B. Serien-Nr.
L Production N Produktionsinformations-
information Bildschirm
Anzeige von Kontaktinformationen
! Kontaktinformationen-
quiry Bildschirm
Detaillierte Alarmanzeige
Detaillierte (Anzeige von 8 Alarmen gleichzeitig)
Anzeige von Alarm list I Alarmliste-Bildschirm |

Wahlen/Andern der angeschlossenen Achsensteuerung

Betriebsachsenanderungs-

der angeschlos-

Change ax.

senen Achsen- Bildschirm
steuerung
Anzeige der
Positionsdatenliste Positionsdaten-
(Anzeige anzeige fur
Kennwort- entsprechend hinteres Ende,
eingabe Betriebsschema)  vorderes Ende usw.
Positionsdaten-
Bearbeiten der — Positions- anzeige fur
Positionsdaten- PO?tI_tIOFI 1 K;l;n\g/gg— 1 einstellungs- || hinteres Ende,
anzeige setiing 9 Bildschirm vorderes Ende
Wenn Kennwort USW.
eingestellt wurde A
Jog-Betrieb
Position lesen v
| Jog-Betriebs-Bildschirm |
A
Inch-Betrieb
Position lesen v

| Inch-Betriebs-Bildschirm |
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Vorgang

SEP-Meni

Untermenu

Untermenu

Bedienfenster

Betriebsmodus-
einstellungen
(Ein-Magnetventil,
Zwei-Magnet-
ventil usw.)

fur Betriebs-
schemas

Parameter
anzeigen und
bearbeiten

Achsennummer-
anderung fur
angeschl.
Achsensteuerung
Jog-Betrieb

Parameter-
initialisierung

Systemkennwort
andern

Anzeige von
PIO-Signalein-
und -ausgangen

Zwangsausgabe
von Ausgangs-
signalen

Betriebstest der
Achsen-
bewegung

Einstellung von
Sprache,
Touch-Ton usw.

Daten-
Ubertragung
zwischen
Speicher

und Steuerung

Initial setting |-

H Parameter

Kennworteingabe

-b| I/0 setting |——+>

Parametereinstell-

Kennworteingabe
5119 (Werkseinst.)

Betriebsmodus- (Ein-Mag.-Ventil,
Zwei-Mag.-Ventil usw.) Einstellung
fur Betriebsschemas

Kennwort-

Betriebsmodus-Einstellungs-

eingabe

Bildschirm

(We

(Anmerkung 1) Kennworteingabe

Ein Kennwort muss eingegeben
werden, wenn I/O- und
Parametereinstellungen vorgenommen
werden. Wenn das Kennwort nicht
geandert wurde, geben Sie 5119

rkseinstellung) ein.

Parameterlistenanzeige

Data

5119 (Werkseinst.) | menu (Anzeige von 8 Parametern gleichzeitig)
Kennwort- || Parameter p| Parameterbearbeitungs-
Ig eingabe T data editing Bildschirm
Andern der angeschlossenen Achsensteuerung
-|>| Ax. No. set. |—¢>| Achsennummereinstellungs-Bildschirm
Parameterinitialisierung
Parameter auf den Werkszustand zuriicksetzen
Ly Pa_re}tr_mlzter .>| Parameterinitialisierungs-Bildschirm |
initial.
Andern des Systemkennworts
Ly|  System —a}I Systemkennwortanderungs-Bildschirm |
password
Anzeige von PIO-Signaleingédngen und -ausgéngen und
Testmeni Zwangsausgabe von Ausgangssignalen
-0>| Test >| 1/0 test I—->| 1/O-Test-Bildschirm
Betriebstest der Achsenbewegung
>| Test oper. |—->| Betriebstest-Bildschirm |

ez D |

Spracheinstellung, Tou

Ruhezeit, automatische
Uberwachungsfunktion,

Dateneingabewarnung

Umgebungs-

ch-Ton,

Anzeigeeinstellungen
(Kontrast und Helligkeit
anpassen)

Anzeigeeinstellungs-

A 4

einstellungs-
Biuldschirm

Datentibertragung zwischen Speicher und Steuerung

Bildschirm

backup

#I Datensicherungs-Bildschirm
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4.3  Startbildschirm
Nach dem Einschalten der Spannung wird auf dem Bedienbildschirm des

Touchpanel-Handprogrammiergerats fir etwa 1 Sekunde das IAl-Logo eingeblendet.
AnschlieRend werden die Versionsinformationen angezeigt.

1A]

Quality and Innovation

s

ROBO
CVYLINDER

Ls

Sind mehrere Einheiten
angeschlossen, erscheint der
Acheenariewahlhildechirm

o

00 ISl 04 08
PSEP |1k 09

Bei Handprogrammiergeréten
des Typs TB-02 wird dieser
Bildschirm angezeigt, wenn

Bei Handprogrammiergeréten
des Typs TB-02D wird dieser

06 10
11
Backup for al | control lers
Save to 50 nenory card

E==a

Transfor fron S merory card|

V

Bildschirm angezeigt, wenn
der Aktivierungsfunktions-
parameter der Steuerung auf
,Deaktivieren" eingestellt ist.

der Aktivierungsfunktions-
parameter der Steuerung auf
JAktivieren“ eingestellt ist.

ROBO

Wabhlen Sie die
CVY LINIDER

angeschlossene Achse aus.
[Siehe Abschnitt 4.5,
JAndern der
Betriebsachse®.]

Control ler’

Der Menbildschirm erscheint. | @ ’_‘

[Siehe Abschnitt 4.7,

[Siehe Abschnitt 4.6,
Uberwachung.]

Menuauswahl.]

* Die gleichen Elemente kénnen auf
dem Bildschirm fir die Einstellung
der automatischen Uberwachung
eingestellt werden, der tber die
Umgebungseinstellungen der
Steuerung erreichbar ist.
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4.4  Anfangseinstellungen

Wenn die Spannung nach der Lieferung der Steuerung zum ersten Mal eingeschaltet wird,

erscheint der Anfangseinstellungsbildschirm.

e Wenn Sie [Yes] (Ja) wahlen, wird der 1/O-Einstellbildschirm gedffnet, wo Sie das
Betriebsschema (PIO-Schema) einstellen kénnen. Wahlen Sie das gewiinschte

Betriebsschema und je nach gewahltem Betriebsschema auch den Ein-Magnetventil-,

Zwei-Magnetventil- oder anderen Betriebsmodus.

e Wenn Sie [No] (Nein) wahlen, bleibt das ab Werk eingestellte Betriebsschema, d. h. das
Betriebsschema 0 des Zwei-Magnetventil-Modus, wirksam.

[Siehe 4.11, I/O-Einstellung.]

[Siehe 4.10,
Positionseinstellung.]

Werkseinstellungen

Betriebsschema 0
Zwei-Magnetventil-Modus mit
standigem Strom

Keine Servosteuerung
Referenzpunktfahrt MANU
Ausgangsmodus Endschalter

das Gateway-Parametereinstellwerkzeug vorzunehmen.

MSEP-Betriebshandbuch.

Bei MSEL-Steuerungen sind bei der Inbetriebnahme au3erdem separate Einstellungen fur

Siehe Kapitel 6, ,Gateway-Parametereinstellwerkzeug®, oder ,Anfangseinstellungen” im
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4.5 Andern der Betriebsachse

138

Sind mehrere Steuerungen mit der Kommunikationsleitung verbunden, erscheint der

Achsenauswahlbildschirm.

Dieser Bildschirm erscheint ebenfalls, wenn [Change ax.] (Betriebsachse &ndern) im

Menubildschirm berihrt wird.

Wenn nur eine Steuerung angeschlossen ist, muss keine Achse ausgewahlt zu werden.

Axis select

00 I3 04

VAN PSEP U4 09 13

10 14

" 15

Backup for all controllers

Reconnection Save to SD memory card
Transfer from SD memory card

| = Wslel=Tel

e CYLINDER

Waéhlen und beriihren Sie die Achse, die mit dem

Touchpanel-Handprogrammiergerat verbunden werden
soll.

Die Verbindung mit der ausgewahlten Steuerungsachse
wird hergestellt.

Wenn die Verbindung mit der Steuerung hergestellt wurde,
erscheint der SEP-Menbildschirm.
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Menuauswabhl

SEP-Menl

ROBO
€ CYLINDER

Das SEP-Men verfligt Uber sieben Optionen. Zur Auswahl die gewiinschte Option berthren.

Daraufhin wird der entsprechende Bildschirm aufgerufen.

Menuoptionen
e Monitor
¢ Information

Alarm list
Change ax.

Position setting

Data backup

e Initial setting

Anzeigen des Steuerungsstatus. [Siehe 4.7, Uberwachung.]
Anzeigen des Betriebsschemas, der Version und anderer
Informationen. [Siehe 4.8, Information.]

Anzeigen von Alarmdetails. [Siehe 4.9, Alarmliste.]

Auswahl der Steuerungsachse, mit der das
Touchpanel-Handprogrammiergerat verbunden werden soll.
[Siehe 4.5, Andern der Betriebsachse.]

Einstellen der Position, Schubkraft, des Schubbereichs usw.
Verfahren durch Joggen. [Siehe 4.10, Positionseinstellung.]
Ubertragen von Daten zwischen dem
Touchpanel-Handprogrammiergerat und der Steuerung.
[Siehe 4.15, Datensicherung.]

Wenn Sie [Initial setting] (Anfangseinstellungen) beriihren, wird der Anfangseinstellungs-
bildschirm aufgerufen. Dies ist der nachste Auswahlbildschirm.

Der Anfangseinstellungshildschirm verfiigt Gber vier Optionen. Zur Auswahl die gewiinschte

Option beriihren. Daraufhin wird der entsprechende Bildschirm aufgerufen.
Berlihren Sie [Menu] (Men), um zum vorherigen SEP-Menubildschirm zuriickzukehren.

Optionen des Anfangseinstellungsments

e |/O setting

e Parameter
e Test

e Env. set.

Auswahl eines Betriebsschemas (PIO-Schema 0 bis 5), Einstellung
eines Betriebsmodus (Ein-Magnetventil-, Zwei-Magnetventil-Modus)

usw. [Siehe 4.11, I/O-Einstellung.]
Einstellung von Parametern wie z. B. dem
Standard-Positionierbereich. [Siehe 4.12, Parameter.]

Durchfiihren von I/O-Tests und Betriebstests fir die Achsenbewegung.

[Siehe 4.13, Test.]

Umgebungseinstellungen wie z. B. Touch-Ton konfigurieren. [Siehe

4.14, Umgebungseinstellungen.]
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4.7

Uberwachung

Es werden die aktuelle Position, Geschwindigkeit, der elektrische Strom, der Systemstatus
und die 1/0-Zustande der Steuerung angezeigt.

140

E Berthren Sie im SEP-Meniibildschirm [Monitor]
(Uberwachung).

Zeigt das Betriebsschema "¢—— Zeigt den Servo-Status an.
anlg S l > |¢——— Zeigt den Status der

' Referenzpunktfahrt an.
Zeigt die /O-Zustande der N Zeigt die Achsenposition an.
Achse an. < Zeigt die Achsengeschwindigkeit an.
Die Anzeige unterscheidet “ Zeigt das Nennstromverhéltnis/den
sich je nach & Stromwert einer Achse an. Bei jeder
Betriebsschema. Beriihrung von [Cur. ratio / Cur.]

(Nennstromverhéaltnis/Stromwert)
wechselt die Anzeige zwischen dem
Nennstromverhaltnis (%) und dem
Stromwert (mA).

Berthren Sie [Menu] (Meni), um zum SEP-Menubildschirm zuriickzukehren.

Fur MSEP-Steuerungen:

Beriihren Sie [Maint.] (Wartung), um zum Wartungsdatenbildschirm zu wechseln.

Die angezeigten Elemente stimmen mit denen bei CON-Steuerungen Uberein. (Die
Gesamtbetriebszeit des Lufters wird nicht angezeigt.)

Stellen Sie einen Grenzwert fur die Gesamtzahl der Bewegungen in Parameter Nr. 26 und
einen Grenzwert fir die Gesamtverfahrstrecke in Parameter Nr. 27 ein.

[Siehe Abschnitt 3.9.2, Wartungsdatenbildschirm.]

Die Vorgehensweise zum Austausch der Achse stimmt mit derjenigen bei CON-Steuerungen
Uberein.

[Siehe Abschnitt 3.9.2.1, Vorgehensweise zum Austausch der Achse.]

Berlihren Sie [Time] (Zeit), um den Zeiteinstellungsbildschirm aufzurufen.
Die Vorgehensweise Einstellung der Zeit stimmt mit derjenigen bei CON-Steuerungen tberein.
[Siehe Abschnitt 3.9.3, Zeiteinstellungsbildschirm fir die Steuerung.]
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I/0-Anzeige im Uberwachungsbildschirm

SV (Servo-EIN-Ausgangssignal)
*3

vorderer Position beendet)*2

PIO-Schema Angezeigte Elemente
Betriebsmodus IN3 (Eingang)/OUT3 (Ausgang) | IN2 (Eingang)/OUT2 (Ausgang) | IN1 (Eingang)/OUT1 (Ausgang) | INO (Eingang)/OUTO (Ausgang)
Standard- Ein- - -/ -/ .
bewegung gang SON (Servo-EIN-Signal) *1 RES (Reset-Signal) *STP (Pausensignal) STO (Verfahrsignal)
zwischen N . HEND (Signal LS1 (Signal ,Vordere Position LSO (Signal ,Hintere Position
2 Punkten: 0 Aus- S\/}\I—(’\Sne(;eloégljlll/-};\zgagﬁsignﬁlz-ill) ,Referenzpunktfahrt beendet")/ erkannt")/ erkannt")/

Ein- gang 3 9angssig SV (Servo-EIN-Ausgangssignal) | PE1 (Signal ,Positionierung an PEO (Signal ,Positionierung an
Magnetventil *3 vorderer Position beendet*)*2 hinterer Position beendet*)*2
Standard- Ein- - - ST1 (Signal ,Nach vorne fahren*) STO (Signal ,Nach hinten

bewegung gang SON (Servo-EIN-Signal) *1 RES (Reset-Signal) - fahren)
zwischen . . HEND (Signal LS1 (Signal ,Vordere Position LSO (Signal ,Hintere Position
2 Punkten: 0 Aus- S\A/L(ge(:‘lloa_g;ﬁzzgsagﬂs?gnig{) ,Referenzpunktfahrt beendet")/ erkannt")/ erkannt")/
Zwei- gang 3 9angssig SV (Servo-EIN-Ausgangssignal) | PE1 (Signal ,Positionierung an | PEO (Signal ,Positionierung an
Magnetventil *3 vorderer Position beendet*)*2 hinterer Position beendet*)*2
SPDC (Signal
Verfahr- Ein- -/ ,Verfahrgeschwindigkeit -/ STO (Signal ,Nach hinten
.| gang SON (Servo-EIN-Signal) *1 umschalten®) *STP (Pausensignal) fahren®)
ges;l?(\:/l\g?:_l%ken RES (Reset-Signal)
S N . HEND (Signal LS1 (Signal ,Vordere Position LSO (Signal ,Hintere Position
Mag Etler:v entil Aus- S\A/L(ge(:\/loagNAlejgszgﬂzssggﬁzll) ,Referenzpunktfahrt beendet")/ erkannt)/ erkannt)/
gang 3 SV (Servo-EIN-Ausgangssignal) | PE1 (Signal ,Positionierung an | PEO (Signal ,Positionierung an
*3 vorderer Position beendet*)*2 hinterer Position beendet)*2
SPDC (Signal
Verfahr- Ein- -/ ,Verfahrgeschwindigkeit ST1 (Signal ,Nach vorne fahren®) STO (Signal ,Nach hinten
. .| gang SON (Servo-EIN-Signal) *1 umschalten®) ) fahren®)
ges;l?(\:/l\g?:_l%ken RES (Reset-Signal)
N N . HEND (Signal LS1 (Signal ,Vordere Position LSO (Signal ,Hintere Position
Ma gZ r:l;?\ll-entil Aus- S\/-/\L(“Slle(reloarEnleAzzgs:g?]Z?g;ﬁlz-ill) ,Referenzpunktfahrt beendet")/ erkannt)/ erkannt)/
gang 3 SV (Servo-EIN-Ausgangssignal) | PE1 (Signal ,Positionierung an PEO (Signal ,Positionierung an
*3 vorderer Position beendet*)*2 hinterer Position beendet)*2
Ein- v CNL (iggﬂ. ;lztfr'ﬁ)‘js'“"" v STO (Signal ,Nach hinten
Positions- gang SON (Servo-EIN-Signal) *1 RES (Reset-Signal) *STP (Pausensignal) fahren®)
da‘e"agi‘iff'”"g 2 “ALM (Alarm-Ausgangssignal) HEND (Signal LS1 (Signal ,Vordere Position | LSO (Signal ,Hintere Position
Magnetventil Aus- SV (Servo-EIN-Ausgangssignal) ,Referenzpunktfahrt beendet*)/ erkannt")/ erkannt")/
gang 3 SV (Servo-EIN-Ausgangssignal) | PE1 (Signal ,Positionierung an | PEO (Signal ,Positionierung an
*3 vorderer Position beendet)*2 hinterer Position beendet*)*2
Ein- } CN1 (Signal ,,Zieleosition ST1 (Signal ,Zum v“orderen Ende STO (Signal ,Nach hinten
gang SON (Servo-EIN-Signal) *1 umschalten”) fahren) fahren®)
Positions- RES (Reset-Signal) -
datenanderung 2 HEND (Signal LS1 (Signal ,Vordere Position LSO (Signal ,Hintere Position
Zwei- ) Aus- *ALM (Alarm-Ausgangssignal)/ Referenzpunkitahrt beendet*)/ erkannt")/ erkannt")/
Magnetventil an SV (Servo-EIN-Ausgangssignal) év (Servo-EIN-Ausgangssignal) PE1 (Signal ,Positionierung an | PEO (Signal ,Positionierung an
gang *3 3 9angssig vorderer hinterer
Position beendet*)*2 Position beendet*)*2
Ein- -l -l -/ .
isvvivseghuenng gang SON (Servo-EIN-Signal) *1 RES (Reset-Signal) ST1 (Signal ,Nach vorne fahren®) STO (Verfahrsignal 1)
3 Egnkten Avs. SALM (AIarm-AusgangssignaI)l LS2 (S|gn:rlk,§r\]/sr/]|§<):henpunkt LS1 (S|gn2Ll2\a/ﬁL?‘f,;;e Position LSO (Slgn::lz:r:rr]]i‘?)r/e Position
2 Einugb'a?]rge' 3 | 9ang sv (Servo-EIN-éusgangs&gnal) PE2 (Signal ,Positionierung an PEL1 (Signal ,Positionierung an PEO (Signal ,Positionierung an
) Zwischenpunkt beendet“)*2 vorderer Position beendet)*2 hinterer Position beendet*)*2
Bewegung Ein- -/ ST2 (Positionsbewegung 2) ST1 (Signal ,Nach vorne fahren“) [ STO (Signal ,Zum hinteren Ende
zwischen gang SON (Servo-EIN-Signal) *1 RES (Reset-Signal) (- fahren®)
3 Punkten . . . - . I .
. ngr Avs. SALM (AIarm-AusgangssignaI)l LS2 (S|gn:rlk,§r\]/sr/]|§<):henpunkt LS1 (S|gn2Ll2\a/ﬁL?‘f,;;e Position LSO (Slgn::k,,:rllr:]i‘e‘:)r/e Position
3 Elr;g“?:i?e. 4 gang sv (Servo-EIN-éusgangs&gnal) PE2 _(Signal ,Positionierung an PEL1 (Signal ,,P_ositionierung an PEO (Signal ,,_P_ositionierung an
Magnetventi Zwischenpunkt beendet“)*2 vorderer Position beendet)*2 hinterer Position beendet*)*2
Ein- - -/ -/ ASTR (Signal fur den
gang SON (Servo-EIN-Signal) *1 RES (Reset-Signal) *STP (Pausensignal) kontinuierlichen Wechselbetrieb)
Kontinuierlicher N . HEND (Signal LS1 (Signal ,Vordere Position LSO (Signal ,Hintere Position
Wechselbetrieb: 5 Aus- solil\sne(;ezgr_\lﬁigagﬁsignﬁzll) ,Referenzpunktfahrt beendet*)/ erkannt‘)/ erkannt‘)/
gang 3 gangssig PEL1 (Signal ,Positionierung an PEO (Signal ,Positionierung an

hinterer Position beendet*)*2

Die Signalbezeichnung in Klammern gibt den Signalzustand vor der Referenzpunktfahrt an.

*1 Das SON-Signal ist wirksam, wenn die Standard-1/0O-Einstellung fiir die Servosteuerung auf
LSteuerung” gesetzt ist.

*2

Das LS-Signal wird verwendet, wenn die Standard-I/O-Einstellung fur den Ausgangssignaltyp

auf ,Endschalter gesetzt ist. Ist ,Ende der Positionierung” eingestellt, wird das PE-Signal

verwendet.
Das SV-Signal wird verwendet, wenn in der Standard-I/O-Einstellung fur Ausgangsauswabhl

*3

-SV* gewahlt wird.
Je nach Betriebsparametern und Betriebsmodus kann entweder OUT2 oder OUT3 eingestellt
werden.
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4.8 Information

Das Betriebsschema, die Version und andere Informationen werden angezeigt.

Berthren Sie im SEP-Menubildschirm [Information].

)

Der Informations-Auswahlbildschirm erscheint.

Beruhren Sie die gewiinschte Option.

Beruhren Sie [Menu] (Menii), um zum
SEP-Meniibildschirm zuriickzukehren.

[Setting confirmation] (Einstellungsbestatigung)
Sie kdnnen das Betriebsschema, den Betriebsmodus und andere aktuelle Einstellungen
Uberprifen.

[Version information] (Versioninformation)
Mit dieser Option kénnen die Versionsinformationen usw. angezeigt werden.
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[Production information] (Produktionsinformation)
Sie kdnnen die Seriennummer und andere Herstellerinformationen tberprifen.

[Inquiry] (Anfrage)
IAl-Kontaktinformationen.

&+ Inquiry @ Axis No. 00

IAI customer support center
“EIGHT”
0800-888-0088

24-hour-support!
(Weekends and holidays : 8:00AM to 5:00PM)

http://www. iai-robot. co. jp/
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49 Alarmliste

Eine Liste der Alarme, die nach dem Einschalten der Steuerungsspannung erzeugt werden
kénnen, wird angezeigt. [Nahere Informationen zu den Alarmen finden Sie in Abschnitt 7,

Fehleranzeige.]

Berthren Sie im SEP-Menibildschirm [Alarm list]
(Alarmliste).

)

Die Alarmliste der Steuerung wird angezeigt.

Steuerung ohne Kalenderfunktion

Bei Beriihrung von [{] wird die nichste Seite der Liste
angezeigt.

Bei Beriihrung von [T] wird die vorherige Seite der Liste
angezeigt.

Wenn Sie [Clear] (Loschen) berthren, werden alle
Alarmdetails gel6scht.

(Anmerkung) PowerUP No Error weist darauf hin, dass die Steuerungsspannung
eingeschaltet wurde.
Hierbei handelt es sich nicht um einen Fehler.
Die angegebene Zeit des Auftretens der Alarme ist jeweils die seit PowerUP No

Error vergangene Zeit.
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Steuerung mit Kalenderfunktion

Bei Beriihrung von [T] wird die vorherige Seite der Liste
angezeigt.

Bei Beriihrung von [{] wird die nichste Seite der Liste
angezeigt.

Wenn Sie [Clear] (Loschen) berthren, werden alle
Alarmdetails geldscht.

(Anmerkung) PowerUP No Error weist darauf hin, dass die Steuerungsspannung

eingeschaltet wurde.
Die angegebene Zeit des Auftretens entspricht der tatsachlichen Zeit, zu der

der jeweilige Alarm aufgetreten ist.
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4.10 Positionseinstellung (Einstellung von Positionsdaten,

Jog-/Inch-Betrieb)

Mit dieser Option kénnen Positionsdaten wie Position, Schubkraft und Schubbereich
eingestellt werden. AulRerdem kdnnen Sie die Achse durch Joggen oder Inchen verfahren.

(P

ositionseinstellung).

Wenn das Positionsdaten-Bearbeitungskennwort nicht 0000 ist, erscheint der

Kennworteingabebildschirm.

E Beruhren Sie im SEP-Menubildschirm [Position setting]

Geben Sie das Kennwort ein und bertihren [ENT].

Sie kdnnen das Positionsdaten-Bearbeitungskennwort
im Parameterbearbeitungsbildschirm unter ,Password

for position data editing” (Kennwort fir
Positionsdatenbearbeitung) einstellen.

Wenn das korrekte Kennwort eingegeben wurde, 6ffnet sich eine Positionsdatenliste.
Die Anzeige unterscheidet sich je nach Betriebsschema.

Anzahl der eingestellten Positionen

Berthren Sie die Position, die eingestellt werden soll.
Beruhren Sie [Menu] (Menii), um zum
SEP-Menubildschirm zurtickzukehren.
Der Bildschirm links ist ein Beispiel flr Betriebsschema 3.
Die Einstellungen verschiedener Positionen werden

angezeigt.

Anzahl der
Betriebsschema Bewegung eingestellten

Positionen
Standardbewegung zwischen 2 Punkten: 0 Bewegung zwischen 2 Punkten 2
Verfahrgeschwindigkeit andern: 1 Bewegung zwischen 2 Punkten 2
Position andern: 2 Bewegung zwischen 2 Punkten 4
Bewegung zwischen 3 Punkten tber 2 Eingange: 3 | Bewegung zwischen 3 Punkten 3
Bewegung zwischen 3 Punkten tGber 3 Eingange: 4 | Bewegung zwischen 3 Punkten 3
Kontinuierlicher Wechselbetrieb: 5 Bewegung zwischen 2 Punkten 2
Positioniermodus: 6** - 256

*1 Kann nur bei MSEP-Steuerungen in Fel
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Wenn Sie eine Position beriihren, wird der Bildschirm zur Einstellung der
Zielposition/Geschwindigkeit fur die berlihrte Position gedffnet.

Stellen Sie Position, Geschwindigkeit, Schubkraft, Schubbereich, Beschleunigung und
Verzbgerung ein.

Beruhren Sie [Menu] (Meni), um zum
SEP-Menubildschirm zurtickzukehren.

Auf diesem Einstellbildschirm lasst sich der Jog-Betrieb ausfiihren.

[1] Positionsdaten
Konfigurieren Sie die zur Bewegung der Achse erforderlichen Positionsdaten.

Vordere Hintere
Endposnllon Zwischenposition Er:dposmon
: —— i
F ; 1 ] | Motor
1 L] M|
Achse
Positionsdaten
1) 2) 3) 4) 5) 6) 7)
Positions- . . . Push force | Push band Energy
o Velocit Acceleration | Deceleration .
daten Position (Geschv)\;) (Beschl.) (Verz.) (Schub- (Schub- saving
[mm] [mm /s]. (G] ’ (G] ) kraft) bereich) | (Stromspar-
[%] [mm] modus)
[1] ;/O“.j.ere 200,00 | 50,00 0.1 0.1 70 1,00 Gilltig
osition
[o]| Hintere 0,00 | 50,00 0,1 0,1 0 0 Giltig
Position
(31| 2vischen | 46600 | 50,00 0,1 0,1 0 0 Giltig
position
1) Position [mm]:---eeeee Einstellung der Position, an die die Achse verfahren werden soll.
Die Positionen missen die folgende Bedingung erfillen:
Hintere Position < Zwischenposition < Vordere Position
Einstellposition
Betriebsschema Bewegung Vordere Hintere | Zwischen-
Position Position position
Standardbewegung )
swischen 2 Punkten: 0 Bewegung zwischen 2 Punkten O O
Verfahrgeschwindigkeit &ndern: 1 Bewegung zwischen 2 Punkten ®) ®)
Positionsdaten &ndern: 2 Bewegung zwischen 2 Punkten ®) ®)
!_Bewegur)g z__W|sc'hen 3 Punkten Bewegung zwischen 3 Punkten ©) ©) (@)
Uiber 2 Eingange: 3
I?ewegur)g Z..W'Sc_hen 3 Punkten Bewegung zwischen 3 Punkten O O O
Uber 3 Eingange: 4
Kontinuierlicher Wechselbetrieb: 5 Bewegung zwischen 2 Punkten ®) ®)

2) Velocity [mm/s] -«-«--- Einstellung der Achsengeschwindigkeit.

3) Acceleration [G] -+ Einstellung der Achsenbeschleunigung.
Der Eingabebereich lasst Werte oberhalb des im Katalog angegeben
Werts zu. Siehe Katalog oder Betriebshandbuch der Achse.

147




=

ROBO
€ CYLINDER

4) Deceleration [G]----- Einstellung der Achsenverzdgerung [G].

(Information) Erlauterung am Beispiel der Beschleunigung — fiir die Verzdgerung gilt Analoges.

1 G = 9800 mm/s*: Beschleunigung, bei der die Achse ihre Geschwindigkeit um
9800 mm/s pro Sekunde erhoht.
0,3 G: Beschleunigung, bei der die Achse ihre Geschwindigkeit um 2940 mm/s
(9800 mm/s x 0,3) pro Sekunde erhoht.

Geschw.

Zeit

@

)

®)

& Vorsicht: Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellung

Stellen Sie Beschleunigungs-/Verzdgerungswerte ein, die die im Katalog oder im
Betriebshandbuch der Achse angegebene Nenn-Beschleunigung/Verzégerung nicht
Uberschreiten. Wird eine Beschleunigung/Verzégerung eingestellt, die die
Nenn-Beschleunigung/Verzdgerung tberschreitet, kann es zu einer erheblichen
Reduzierung der Lebensdauer der Achse kommen.

Falls die Achse oder das Werkstiick Stol3e erféahrt oder Vibrationen erzeugt,
reduzieren Sie die Beschleunigung/Verzdgerung. Wird das System langerfristig
betrieben, wahrend die Achse oder das Werkstuck Sté3e erfahrt oder Vibrationen
erzeugt, kann es zu einer erheblichen Reduzierung der Lebensdauer der Achse
kommen.

Ist die Transportlast der Achse erheblich niedriger als die maximal zulassige
Transportlast, kann u. U. eine Beschleunigung/Verzégerung eingestellt werden, die
den Nennwert Ubersteigt. Auf diese Weise kann die Taktzeit reduziert werden.
Wenden Sie sich in diesem Fall an IAl. Teilen Sie uns das Gewicht, die Form und die
Befestigungsweise des Werkstiicks sowie die Montagebedingungen lhrer Achse
(horizontal/vertikal) mit.
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5) Push force [%] -+ Stellen Sie das Schubmoment (Stromgrenzwert), das bei

Schubbewegungsbefehlen verwendet werden soll, als Prozentwert
ein.

Ein hoherer Stromgrenzwert bewirkt eine héhere Schubkraft.

Bei Einstellung von 0 erfolgt der normale Positionierbetrieb.

Zum Zusammenhang von Schubkraft und Stromgrenzwert lesen Sie
im Katalog oder Betriebshandbuch nach.

6) Push band [mm] ----- Einstellung der Strecke fur den Schubbetrieb (Schubbereich).

Mit Ausnahme der CON-Schubmethode bei MSEP-Steuerungen in
Feldbusausfiihrung bewegt sich die Achse wie im normalen
Positionierbetrieb mit den Geschwindigkeits- und
Nenndrehmomentwerten, die in den Parametern fur die Positionierung
eingestellt sind, bis die verbleibende Verfahrstrecke in den hier
eingestellten Bereich fallt. Nachdem sie in diesen Bereich eingetreten
ist, fuhrt die Achse eine Schubbewegung zur Position von [1] aus.
Die Geschwindigkeit wahrend des Schubbetriebs betragt 20 mm/s
(bei Standardeinstellungen von Parameter Nr. 7). Legen Sie keine
Einstellung oberhalb von 20 mm/s fest. Wenn die Einstellung in [2]
unterhalb der Schubbewegungsgeschwindigkeit ist, wird die
Schubbewegung mit der Geschwindigkeit des Einstellwerts
ausgefihrt.
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Geschw.

Position, an der die Last kontaktiert und der

Schubvorgang als abgeschlossen beurteilt wird

Last

L
7

< »
" un -
g g Schub- g
T g bereich =
C > [%2)
£8 ]

o =
o 2 o
m =5 N

e

(&)

n

Wenn bei MSEP-Steuerungen in Feldbusausfuhrung die CON-Schubmethode gewahlt wird,
wird die maximale Schubstrecke im Schubbetrieb ab der Zielposition im Positioniermodus

definiert.

Stellen Sie den Positionierbereich unter Berticksichtigung der mechanischen Beschaffenheit
des Werksticks so ein, dass die Positionierung nicht endet, bevor das Werkstiick zum Ziel

geschoben wird.

Position, an der die Last kontaktiert, der Schubvorgang als
abgeschlossen beurteilt und daher das Beendigungssignal

eingeschaltet wird

Last

.
G4

7) Energy saving

d

Positionierbereich EIN

Zielposition

v

(max. Schubweg)

Bei Aktivierung des Energiesparmodus kann die Motorspannung

(Servo) nach Verstreichen einer vorgegebenen Zeit ausgeschaltet
werden, um nach Abschluss der Positionierung Energie zu sparen.
Der entsprechende Zeitraum wird im Voraus mit einem Parameter

eingestellt.
Parameter Anfangs- | Einstell-
Parametername .
Nr. wert bereich
Verzdgerungszeit fir automatische B
10 Abschaltung des Antriebs [s] 1 0-9999
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Erkennung Startpunkt (LSO0)
Erkennung Endpunkt (LS1) ;

Erkennung Zwischenpunkt (LS2)

|
Positionieren an Startpunkt beendet (PEO) 4,1—\
Positionieren an Endpunkt beendet (PE1) |

Automatische Abschaltung des Servoantriebs

Der Servo wird nach Verstreichen einer festgelegten Zeit nach Abschluss der Positionierung
automatisch abgeschaltet. Wenn der nachste Positionierbefehl ausgegeben wird, wird der
Servo automatisch wieder eingeschaltet und die Positionierung durchgefiihrt. Da bei
abgeschaltetem Motor kein Haltestrom fliel3t, wird der Stromverbrauch entsprechend
reduziert.

Verfahrsignal 1 (ST0) | |

Verfahrsignal 2 (ST1)

Achsenbewegung —/ \ /

Automatische
Servo-Abschaltung

Servostatus

Positionieren an Zwischenpunkt beendet (PE2)

[Status der Positionserkennungs-Ausgangssignale, wenn die Schubfunktion nicht verwendet
wird]

Auch wenn die Motorspannung (Servo) ausgeschaltet wird, wird das
Startpunkt-Erkennungssignal (LS0), das Endpunkt-Erkennungssignal (LS1) oder das
Zwischenpunkt-Erkennungssignal (LS2) entsprechend der jeweiligen Position eingeschaltet,
solange sich die Achse innerhalb des Positionierbereichs (Parameter Nr. 1) befindet — genau
wie bei Verwendung eines Sensors. Dementsprechend bleibt das eingeschaltete
Positionserkennungssignal nach Beendigung der Positionierung eingeschaltet, wenn sich die
Achse nicht bewegt.

[Status der Positionierungsbeendigungssignale bei Verwendung der Schubfunktion]

Im Schubbetrieb wird der Servo nicht automatisch abgeschaltet, wahrend die Achse das
Werkstiick schiebt.

Wenn die Achse das Werkstick verfehlt hat, wird der Servo automatisch abgeschaltet.
Wenn der Servo abgeschaltet wird, geht der Status ,Positionieren beendet” verloren. Folglich
werden die Schubbeendigungssignale 0 (PEQ), 1 (PE1) und 2 (PE2) unabhéngig von der
Halteposition ausgeschaltet.

&Vorsicht: Wenn der Servo automatisch abgeschaltet wurde, steht kein Haltemoment zur

Verfligung. Da sich die Achse in diesem Zustand bewegen wurde, falls eine externe
Kraft auf sie wirkt, ist bei der Einstellung einer Bewegung, die zu einer
automatischen Abschaltung des Servos fihrt, Vorsicht geboten, um eine
Kontaktierung der Achse zu vermeiden und die Sicherheit zu gewahrleisten.
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Zum Andern der Geschwindigkeit in Betriebsschema (P1O-Schema) 1 miissen Sie neben den
Positionsdaten auch die Position, an der die Geschwindigkeit geandert werden soll, sowie die
neue Geschwindigkeit festlegen.

Positionseinstellbildschirm Geschwindigkeitsanderungsposition
Positionsdaten " 8) - , 9) o
Anderungsposition [mm] Anderungsgeschwindigkeit [mm]
[0] Vordere Position 60,00 30,00
[1] Hintere Position 40,00 30,00

8) Geschwindigkeits- ---Einstellung der Position, bei der die Geschwindigkeit wahrend der
anderungsposition Bewegung der Achse zur vorderen Endposition oder hinteren
Endposition umgeschaltet werden soll.

9) Anderungs- -------e-ee- Einstellung der neuen Geschwindigkeit.
geschwindigkeit

Zum Andern der Positionsdaten in Betriebsschema (PIO-Schema) 2 stellen Sie neben den
aktuellen Positionsdaten fur die vordere oder hintere Endposition auf3erdem die neuen
Positionsdaten fur die vordere oder hintere Endposition ein.
¢ Wenn das Umschaltsignal CN1 ausgeschaltet ist, werden als Positionsdaten fir die
vordere Endposition die Daten ,[1]: Vordere Endposition” verwendet.
Ist das Signal eingeschaltet, werden als Positionsdaten die Daten ,[3]: Vordere
Endposition* verwendet.
¢ Wenn das Umschaltsignal CN1 ausgeschaltet ist, werden als Positionsdaten fur die hintere
Endposition die Daten ,[0]: Hintere Endposition“ verwendet.
Ist das Signal eingeschaltet, werden als Positionsdaten die Daten ,[2]: Hintere Endposition*

verwendet.
Positions- . Velocity | Acceleration | Deceleration| Push force Push band | Energy saving
Position (Schub- (Stromspar-
daten (Geschw.) | (Beschl.) (Verz.) (Schubkraft) -
bereich) modus)
[0]: Hintere 0,00 | 50,00 0,1 0,1 0 0 Giltig
Position
[1]: Vordere 200,00 50,00 0,1 0,1 70 1,00 Gltig
Position
[2]: Hintere |45 50 | 50,00 0.1 0.1 0 0 Giltig
Position
[3]: vordere 110500 | 50,00 0.1 0.1 60 1,00 Glltig
Position

Grundlegende Bedienung

Beruhren Sie den Wert der Position oder ein anderes
Einstellelement.

Wenn das Ziffernfeld erscheint, geben Sie den
gewtunschten Wert ein und beriihren dann [ENT].

Wenn Sie [0], [1] oder [2] berlhren, wird der
Einstellbildschirm fir O (hintere Endposition), 1 (vordere
Endposition) oder 2 (Zwischenposition) aufgerufen.

(Anmerkung) Stellen Sie fur die Position einen Wert ein, der die folgende Bedingungen erfullt:
Referenzpunkt < Hintere Endposition <Zwischenposition <Vordere Endposition.

Durch Bertuihren von [Jog] wechseln Sie zum Jog-Betrieb.
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Jog-Betrieb
Positionsdaten kdnnen mit Hilfe des Jog-Betriebs erfasst werden.

)

Bedienelemente des Jog-Bildschirms
e [Jog-], [Jog+] : Die Achse wird gejoggt, wahrend eine dieser Tasten gedruckt wird.
Mit [Jog—] wird die Achse in negativer Richtung bewegt und mit
[Jog+] in positiver Richtung.

[Servo ON] : Durch Beriihren von [Servo ON] bei ausgeschaltetem Servo wird der
Servomotor der Achse eingeschaltet und die zugehérige Lampe O
leuchtet auf.

Durch Bertihren von [SV OFF] bei eingeschaltetem Servo wird der
Servomotor entsprechend ausgeschaltet und die Lampe O geht aus.

[Homing] : Wenn [Homing] berthrt wird, wahrend die Referenzpunktfahrt noch
nicht abgeschlossen wurde, fuhrt die Achse eine Referenzpunktfahrt
aus und die zugehdrige Lampe O leuchtet auf.

e [Change vel] : Mit jeder Bertihrung von [Chg Vel] (Geschwindigkeit &ndern) &ndert
sich die Jog-Geschwindigkeit in der Reihenfolge 1, 10, 30, 50,
100 mm/s.

¢ [Inching] : Durch Beriihren von [Inching] wird der Inch-Bildschirm aufgerufen.

Erfassen einer Position

Berlihren Sie [Teach]. Ein Bestatigungsbildschirm erscheint.

Sie kénnen die Positionsnummer durch Berithren von [T] oder [{] &ndern.
Wenn Sie [Yes] (Ja) bertuhren, wird die aktuelle Position erfasst.
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Inch-Betrieb
Positionsdaten kénnen mit Hilfe des Inch-Betriebs erfasst werden.

)

Bedienelemente des Jog-Bildschirms
e [Inching-], [Inching+] : Bei Berlhrung einer dieser Tasten wird die Achse im Inch-Betrieb
verfahren.
Bei Beruihrung von [Inching—] wird die Achse in negativer
Richtung bewegt.

Bei Bertihrung von [Inching+] wird die Achse in positiver Richtung
bewegt.

e [Servo ON] : Durch Beriihren von [Servo ON] bei ausgeschaltetem Servo wird
der Servomotor der Achse eingeschaltet und die zugehorige
Lampe O leuchtet auf. Durch Bertihren von [SV OFF] bei
eingeschaltetem Servo wird der Servomotor entsprechend
ausgeschaltet und die Lampe O geht aus.

e [Homing] Wenn [Homing] berihrt wird, wéhrend die Referenzpunktfahrt
noch nicht abgeschlossen wurde, fihrt die Achse eine
Referenzpunktfahrt aus und die zugehdrige Lampe O leuchtet
auf.

e [Change dist] Mit jeder Berihrung von [Change dist] (Strecke &ndern) andert
sich die Schrittweite beim Inchen in der Reihenfolge 0,01, 0,10,
0,50, 1,00, 5,0 mm.

e [Jog] Durch Bertihrung von [Jog] wird der Jog-Bildschirm aufgerufen.

Erfassen einer Position

Beriihren Sie [Teach]. Ein Bestatigungsbildschirm erscheint.

Sie kénnen die Positionsnummer durch Berithren von [T] oder [{] &ndern.
Wenn Sie [Yes] (Ja) bertuhren, wird die aktuelle Position erfasst.
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[3] Beispiele fiir die Positionseinstellung

Die Vorgehensweise wird im Folgenden anhand konkreter Beispiele erlautert.

1) Einstellung von Position, Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung

Es wird ein Beispiel fur Betriebsmodus 0 (Standard) erlautert.

Es werden Positionen eingestellt, um die Achse zwischen 10,0 mm und 100,0 mm hin- und

herzubewegen.

Vordere Endposition: 100,0 mm, hintere Endposition: 10,0 mm,
Geschwindigkeit: 50 mm/s, Beschleunigung: 0,3 G, Verzodgerung: 0,3 G

Nr. Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

1 |Im SEP-Mendi Bildschirm:

[Position setting]
(Positionseinstellung)
beriihren.

D

2 |Wenn das Positionsdaten-

Bearbeitungskennwort nicht
0000 ist, erscheint der
Kennworteingabebildschirm.

Geben Sie das Positionsdaten-
Bearbeitungskennwort ein und

berthren [ENT].

Sie kénnen das
Positionsdaten-
Bearbeitungskennwort im
Parameterbearbeitungs-
bildschirm unter ,Password
for position data

editing” (Kennwort fur
Positionsdatenbearbeitung)
einstellen.

3 | Stellen Sie Position,

Beruhren Sie [Backward

Beschleunigung und
Verzégerung fur die hintere
Endposition ein.

position] (Hintere Position).

Berihren Sie [Menu]
(Men), um zum
SEP-Menibildschirm
zurtickzukehren.

4 | Berihren Sie den Wert im

Positionsfeld.

Das Ziffernfeld wird angezeigt.
Berthren Sie [1] und [0] und
dann [ENT].

Berlhren Sie [Menu]
(Meni), um zum Positions-
einstellbildschirm
zurlickzukehren.

5 |Im Positionsfeld wird 10,00

angezeigt.

Berlhren Sie [Menu]
(Men), um zum Positions-
einstellbildschirm
zurtickzukehren.
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Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen
6 |Berihren Sie den Wert im Berthren Sie [Menu] (Men),
Geschwindigkeitsfeld. um zum Positionseinstell-
Das Ziffernfeld wird angezeigt. bildschirm zurtickzukehren.
Beruhren Sie [5] und [0] und S—
dann [ENT].
7 |Im Geschwindigkeitsfeld wird Berthren Sie [Menu] (Men),
50,00 angezeigt. um zum Positionseinstell-
bildschirm zuriickzukehren.
8 |Berlihren Sie den Wert im Berthren Sie [Menu] (Men),
Beschleunigungsfeld. um zum Positionseinstell-
Das Ziffernfeld wird angezeigt. bildschirm zurtickzukehren.
Berthren Sie [0], [.] und [3]
und dann [ENT]. ——
9 |Im Beschleunigungsfeld wird Berthren Sie [Menu] (Men),
0,30 angezeigt. um zum Positionseinstell-
bildschirm zurtickzukehren.
10 |Bertihren Sie den Wert im Berthren Sie [Menu] (Men),
Verzégerungsfeld. um zum Positionseinstell-
Das Ziffernfeld wird angezeigt. bildschirm zurtickzukehren.
Berthren Sie [0], [.] und [3]
und dann [ENT].
C—)
11 |Im Verzodgerungsfeld wird 0,30 Berthren Sie [Menu] (Men),
angezeigt. um zum Positionseinstell-
bildschirm zurtickzukehren.
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Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

Berthren Sie [Menu] (Meni).

13

Stellen Sie Position,
Beschleunigung und
Verzégerung fur die vordere
Endposition ein.

Beruhren Sie [Forward
position] (Vordere Position).

s

Berihren Sie [Menu]
(Men), um zum
SEP-Menibildschirm
zurtickzukehren.

14

Der Bildschirm fiir das vordere
Ende wird aufgerufen.

Stellen Sie Position,
Beschleunigung und
Verzégerung fur die vordere
Endposition ein.

Berlhren Sie [Menu]
(Men), um zum Positions-
einstellbildschirm
zurlickzukehren.

15

Beriihren Sie den Wert im
Positionsfeld.

Berihren Sie [Menu]
(Men), um zum Positions-

Beruhren Sie [5] und [0] und
dann [ENT].

Das Ziffernfeld wird angezeigt. —/) einstellbildschirm
Beruhren Sie [1], [0] und [0] zurlickzukehren.
und dann [ENT].
16 |Im Positionsfeld wird 100,00 Berlhren Sie [Menu]
angezeigt. (Meni), um zum Positions-
einstellbildschirm
zurtickzukehren.
17 |Berihren Sie den Wert im Berihren Sie [Menu]
Geschwindigkeitsfeld. (Meni), um zum Positions-
Das Ziffernfeld wird angezeigt. —) einstellbildschirm

zurickzukehren.

18

Im Geschwindigkeitsfeld wird
50,00 angezeigt.

Berlhren Sie [Menu]
(Men), um zum Positions-
einstellbildschirm
zurtickzukehren.
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Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen

19 |Beriihren Sie den Wert im Berthren Sie [Menu]
Beschleunigungsfeld. (Mend), um zum Positions-
Das Ziffernfeld wird angezeigt. einstellbildschirm
Beruhren Sie [0], [.] und [3] und zuriickzukehren.
dann [ENT]. c—/)

20 |Im Beschleunigungsfeld wird Berthren Sie [Menu]

0,30 angezeigt. (Meni), um zum Positions-
einstellbildschirm
zurtickzukehren.

21 |Beriihren Sie den Wert im Berthren Sie [Menu]
Verzdgerungsfeld. (Meni), um zum Positions-
Das Zziffernfeld wird angezeigt. einstellbildschirm
Beruhren Sie [0], [.] und [3] und zuriickzukehren.
dann [ENT].

T —

22

Im Verzégerungsfeld wird 0,30
angezeigt.

Berthren Sie [Menu]
(Meni), um zum Positions-
einstellbildschirm
zuriickzukehren.

23

Berthren Sie [Menu] (Meni).

Beruhren Sie [Menu]
(Meni), um zum Positions-
einstellbildschirm
zuriickzukehren.

24

Berthren Sie [Menu]
(Mend), um zum
SEP-Menibildschirm
zuriickzukehren.
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2) Direktes Teachen (Den Schlitten von Hand zur Zielposition bewegen und dann die erreichte
Position (aktuelle Position) als vordere Endposition oder hintere Endposition erfassen.)
Es wird ein Beispiel fir Betriebsmodus 0 (Standardbewegung zwischen 2 Positionen)
erlautert.
Die Vorgehensweise zur Erfassung der aktuellen Position — 50,0 mm — als hintere
Endposition wird beschrieben.

Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen

1 |Im SEP-Menu Bildschirm:

[Postion setting]
(Positionseinstellung) [:]
berthren.

2 |Wenn das Positionsdaten- Sie kénnen das
Bearbeitungskennwort nicht Positionsdaten-

0000 ist, erscheint der Bearbeitungskennwort im

Kennworteingabebildschirm. Parameterbearbeitungs-
bildschirm unter ,Password

Geben Sie das Positionsdaten- for position data

Bearbeitungskennwort ein und editing” (Kennwort fur

berthren [ENT]. Positionsdatenbearbeitung)
einstellen.

3 | Stellen Sie Position, Berihren Sie [Menu]
Beschleunigung und (Men), um zum
Verzégerung fur die hintere \ SEP-Menubildschirm
Endposition ein. zurlickzukehren.

Berthren Sie [Backward
position] (Hintere Position).

4 |Berihren Sie [Jog]. Berihren Sie [Menu]
(Men), um zum Positions-
einstellbildschirm
zurlickzukehren.

— |* Referenzpunktfahrt
ausfihren, wenn noch
nicht geschehen.

5 |Falls der Servo eingeschaltet

ist, bertihren Sie
[SV OFF], um ihn (—
auszuschalten.

6 |Bewegen Sie den Schlitten

bzw. die Stange von Hand zur
Zielposition von 50,0 mm.

Berthren Sie [Teach].
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Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen
7 |Berihren Sie [Yes] (Ja).

8 |Beruhren Sie [Menu] (Men).

1
9 |Im Positionsfeld wird 50,00 Berthren Sie [Menu]
angezeigt. (Menu), um zum Positions-
Damit ist bestatigt, dass die einstellbildschirm
Positionsdaten erfasst wurden. zuriickzukehren.

10 |Beriihren Sie [Menu] (Mend). Beruhren Sie [Menu]
(Men), um zum Positions-
einstellbildschirm
zurtickzukehren.

1
11 Berthren Sie [Menu]

(Men), um zum
SEP-Menibildschirm
zuriickzukehren.
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3) Joggen (Die Achse mit den Pfeiltasten [Jog—] und [Jog+] zur Zielposition joggen und dann
die erreichte Position (aktuelle Position) als vordere Endposition oder hintere Endposition
erfassen.)

Es wird ein Beispiel fir Betriebsmodus 0 (Standardbewegung zwischen 2 Positionen)
erlautert.

Die Vorgehensweise zur Erfassung der aktuellen Position — 80,0 mm — als hintere
Endposition wird beschrieben.

Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen

1 |Berihren Sie im
SEP-Menubildschirm [Position

setting] (Positionseinstellung). :]

2 |Wenn das Positionsdaten- Sie kénnen das
Bearbeitungskennwort nicht Positionsdaten-

0000 ist, erscheint der Bearbeitungskennwort im

Kennworteingabebildschirm. Parameterbearbeitungs-
bildschirm unter ,Password

Geben Sie das Positionsdaten- for position data

Bearbeitungskennwort ein und editing” (Kennwort fur

berthren [ENT]. Positionsdatenbearbeitung)
einstellen.

3 | Stellen Sie Position, Berlhren Sie [Menu]
Beschleunigung und (Men), um zum
Verzdgerung fir die hintere \ SEP-Menubildschirm
Endposition ein. zurlickzukehren.

Beruhren Sie [Backward
position] (Hintere Position).
4 |Berihren Sie [Jog]. Berihren Sie [Menu]

(Men), um zum Positions-

einstellbildschirm

zurtickzukehren.

* Referenzpunktfahrt
ausfiihren, wenn noch
nicht geschehen.

5 |Falls der Servo ausgeschaltet
ist, bertihren Sie [Servo ON], —
um ihn einzuschalten.

6 |Beruhren Sie [Change vel]
(Geschwindigkeit andern), um
die gewiinschte
Jog-Geschwindigkeit
einzustellen. )
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Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

Verwenden Sie [Jog-] und
[Jog+], um den Schlitten bzw.
die Stange zur Zielposition von
80 mm zu bewegen.

E—

8 |Beruhren Sie [Teach].

I

9 |Beriihren Sie [Yes] (Ja).

10 |Beriihren Sie [Menu] (Meni).

—

11 |Im Positionsfeld wird 80,00 Beruhren Sie [Menu]
angezeigt. (Men), um zum Positions-
Damit ist bestatigt, dass die einstellbildschirm
Positionsdaten erfasst wurden. zuriickzukehren.

12 |Beriihren Sie [Menu] (Men). Berthren Sie [Menu]
(Menu), um zum Positions-
einstellbildschirm
zurtickzukehren.

1
13 Berthren Sie [Menu]

(Men), um zum
SEP-Menibildschirm
zuriickzukehren.
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4) Inchen (Die Achse mit den Pfeiltasten [Inching—] und [Inching+] zur Zielposition inchen und

dann die erreichte Position (aktuelle Position) als vordere Endposition oder hintere

Endposition erfassen.)

Es wird ein Beispiel fir Betriebsmodus 0 (Standardbewegung zwischen 2 Positionen)

erlautert.

Die Vorgehensweise zur Erfassung der aktuellen Position — 30,0 mm — als hintere

Endposition wird beschrieben.

Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen

1 |Im SEP-Menubildschirm:

Beruhren Sie [Position setting]
(Positionseinstellung). :]

2 |Wenn das Positionsdaten- Sie kénnen das
Bearbeitungskennwort nicht Positionsdaten-

0000 ist, erscheint der Bearbeitungskennwort im

Kennworteingabebildschirm. Parameterbearbeitungs-
bildschirm unter ,Password

Geben Sie das for position data

Positionsdaten-Bearbeitungske editing” (Kennwort fur

nnwort ein und berhren [ENT]. Positionsdatenbearbeitung)
einstellen.

3 | Stellen Sie Position, Berlhren Sie [Menu]
Beschleunigung und (Men), um zum
Verzdgerung fir die hintere SEP-Menubildschirm
Endposition ein. zurlickzukehren.

Beruhren Sie [Backward
position] (Hintere Position).

4 |Berlhren Sie [Jog]. Berlhren Sie [Menu]
(Meni), um zum Positions-
einstellbildschirm
zurtickzukehren.

* Referenzpunktfahrt
— ausfihren, wenn noch
nicht geschehen.

5 |Falls der Servo ausgeschaltet
ist, bertihren Sie [Servo ON], —
um ihn einzuschalten.

6 |Beruhren Sie [Inching] Berihren Sie [Menu]
(Inchen). (Men), um zum Positions-

einstellbildschirm
Der Inch-Bildschirm wird zurlickzukehren.
aufgerufen.
I
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Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen
7 |Beriihren Sie [Change dist]
(Strecke andern) und stellen
die gewiinschte Schrittweite
ein.
I

8
Bewegen Sie den Schlitten
bzw. die Stange mit [Inching—]
und [Inching+] zur Zielposition
von 30,0 mm. l

9 |Beruhren Sie [Teach].

]

10 |Beriihren Sie [Yes] (Ja).

11 |Beruhren Sie [Menu] (Men).

12 |Im Positionsfeld wird 30,00 Berthren Sie [Menu]
angezeigt. (Men), um zum Positions-
Damit ist bestatigt, dass die einstellbildschirm
Positionsdaten erfasst wurden. zuriickzukehren.

13 |Bertihren Sie [Menu] (Mend). Berthren Sie [Menu]
(Men), um zum Positions-
einstellbildschirm
zuriickzukehren.
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Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

Berlihren Sie [Menu] (Menu),
um zum SEP-Menubildschirm
zurickzukehren.
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5) Einstellung des Schubbetriebs (Schubkraft, Schubbereich)

Es wird ein Beispiel fir Betriebsmodus 0 (Standardbewegung zwischen 2 Positionen)

erlautert.

Ein Beispiel fur einen Schubvorgang am hinteren Ende wird beschrieben.

| Schubkraft: 50 %, Schubbereich: 5,0 mm |

Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

Im SEP-Menubildschirm:
Berthren Sie [Postion setting]
(Positionseinstellung).

)

[ENT].

2 |Wenn das Positionsdaten- Sie kénnen das
Bearbeitungskennwort nicht Positionsdaten-

0000 ist, erscheint der Bearbeitungskennwort im

Kennworteingabebildschirm. Parameterbearbeitungs-
bildschirm unter ,Password

Geben Sie das Positionsdaten- for position data

Bearbeitungskennwort ein und editing” (Kennwort fur

berthren [ENT]. Positionsdatenbearbeitung)
einstellen.

3 | Stellen Sie Position, Beruhren Sie [Menu]
Beschleunigung und : ] (Mend), um zum
Verzdgerung fir die hintere SEP-Menibildschirm
Endposition ein. zuriickzukehren.

Berthren Sie [Backward
position] (Hintere Position).

4 |Beruhren Sie den Wert im Feld Berthren Sie [Menu]

[Push force] (Schubkraft). (Meni), um zum Positions-
Das Ziffernfeld wird angezeigt. einstellbildschirm
Beruhren Sie [5] und [0] und — zuriickzukehren.

dann [ENT].

5 |Im Schubkraftfeld wird 50 Beruhren Sie [Menu]
angezeigt. (Mend), um zum Positions-

einstellbildschirm
zurtickzukehren.

6 |Berihren Sie den Wert im Feld Berthren Sie [Menu]
[Push band] (Schubbereich). (Meni), um zum Positions-
Das Ziffernfeld wird angezeigt. einstellbildschirm
Beruhren Sie [5] und dann — zuriickzukehren.
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Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen
7 |Im Schubbereichsfeld wird 5,00 Berlhren Sie [Menu]
angezeigt. (Men), um zum Positions-
einstellbildschirm
zurtickzukehren.
8 |Berlihren Sie [Menu] (Menu). Berlhren Sie [Menu]

(Meni), um zum Positions-
einstellbildschirm
zurlickzukehren.

9 Berlhren Sie [Menu]
(Men), um zum
SEP-Meniibildschirm
zurlickzukehren.
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6) Einstellung des Energiesparmodus (automatische Abschaltfunktion)

Es wird ein Beispiel fir Betriebsmodus 0 (Standard) erlautert.

Es wird beschrieben, wie der Servo 5,0 Sekunden nach dem Anhalten automatisch

ausgeschaltet wird.

Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

Im SEP-Menubildschirm:
[Initial setting]
(Anfangseinstellungen)
berthren.

)

Stellen Sie die gewlnschte
Verzégerungszeit fur die
automatische Servo-
Abschaltung ein.

Beruhren Sie [Parameter].

Wenn das Systemkennwort
nicht 0000 ist, erscheint der
Kennworteingabebildschirm.

Geben Sie das
Systemkennwort ein und
berthren [ENT].

Das
Standard-Systemkennwort ist
5119.

Anweisungen zum Andern
des Systemkennworts finden
Sie in Abschnitt 4.12,
Parameter [Andern des
Systemkennworts].

Beruhren Sie [Parameter data
editing]
(Parameterdatenbearbeitung).

Navigieren Sie mit [T] und [J]
durch die Bildschirme, bis
derjenige fir die Einstellung
der Verzodgerungszeit fur die
automatische Servo-
Abschaltung angezeigt wird.

Beruhren Sie den Wert der
Verzdgerungszeit fir die
automatische Servo-
Abschaltung.

Das Ziffernfeld wird angezeigt.
Beruhren Sie [5] und dann

[ENT].

I
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Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

5 wird angezeigt.

Energiesparmodus fir die
hintere Endposition ein.

Berthren Sie [Backward
position] (Hintere Position).

8 |Beruhren Sie [Menu] (Men).
]
9 |Beriihren Sie [Yes] (Ja). Wenn Sie [No] (Nein)
berthren, wird die neue
Einstellung erst dann in der
Steuerung wirksam, wenn
:] die Spannung aus- und
wieder eingeschaltet wird.
10
11 |Die Steuerung wird neu
gestartet und der :]
SEP-Menubildschirm
erscheint.
Beruhren Sie [Position setting]
(Positionseinstellung).
12 |Wenn das Positionsdaten- Sie kdnnen das
Bearbeitungskennwort nicht Positionsdaten-
0000 ist, erscheint der Bearbeitungskennwort im
Kennworteingabebildschirm. Parameterbearbeitungs-
bildschirm unter ,Password
Geben Sie das Positionsdaten- for position data
Bearbeitungskennwort ein und editing” (Kennwort fur
berthren [ENT]. Positionsdatenbearbeitung)
einstellen.
13 | Stellen Sie den Berthren Sie [Menu] (Men),

um zum
SEP-Menibildschirm
zuriickzukehren.
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Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen
14 |Berthren Sie [ON] (EIN). Berlihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zuriickzukehren.
(]

15

Berthren Sie [Menu] (Meni).

Berlihren Sie [Menu] (Menu),
um zum
SEP-Meniibildschirm
zurlickzukehren.

16

Stellen Sie den
Energiesparmodus fir die
vordere Endposition ein.

Beruhren Sie [Forward
Position] (Vordere Position).

Beriihren Sie [Menu] (Menu),
um zum
SEP-Menubildschirm
zurtickzukehren.

17

Der Bildschirm fir das vordere
Ende wird aufgerufen.

Aktivieren Sie den
Energiesparmodus fur die
vordere Endposition.

Beriihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zurlickzukehren.

18

Berthren Sie [ON] (EIN).

Berlihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zurlickzukehren.

19

Berthren Sie [Menu] (Meni).

Berlihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zurtickzukehren.

20

Beriihren Sie [Menu] (Menu),
um zum
SEP-Meniibildschirm
zurlickzukehren.
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4.11 1/O-Einstellung (Einstellung der Betriebsparameter usw.)

Mit dieser Option kénnen Sie ein Betriebsschema auswéhlen (PIO-Schema) (0 bis 5), einen
Betriebsmodus einstellen (Ein-Magnetventil, Zwei-Magnetventil) usw.

Berthren Sie im SEP-Meniibildschirm [Initial setting]
(Anfangseinstellungen).

170

[ ] Beriihren Sie [I/O setting] (I//O-Einstellung).

Beruhren Sie [Menu] (Menii), um zum
SEP-Meniibildschirm zuriickzukehren.

Wenn das Systemkennwort nicht 0000 ist, erscheint der Kennworteingabebildschirm.

Geben Sie das Systemkennwort ein und bertihren dann
[ENT].

Das Standard-Systemkennwort ist 5119.
Anweisungen zum Andern des Systemkennworts
finden Sie in Abschnitt 4.12, Parameter [Andern des
Systemkennworts].

Wenn das korrekte Kennwort eingegeben wurde, 6ffnet sich ein Bildschirm zur Einstellung des
Betriebsschemas.

Wahlen und beriihren Sie eines der Betriebsschemas [0]
bis [5] und beriihren dann [OK].

(Anmerkung) Bei Anschluss an eine MSEP-Steuerung in
Feldbusausfiuhrung wird [6]
(Positioniermodus) angezeigt.

Bei Auswabhl von [6] missen keine

Anfangseinstellungen vorgenommen werden.
Der Bedienvorgang ist abgeschlossen.
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Der dem ausgewahlten Betriebsschema entsprechende Bildschirm erscheint.

Betriebsschema 0 (Standardbewegung zwischen 2 Positionen), Betriebsschema 1
(Verfahrgeschwindigkeit &ndern), Betriebsschema 2 (Positionsdaten andern)

—

Weiter

Input signal meth. [Cont. energ. type Edge

) C_J

Betriebsschema 3 (Bewegung zwischen 3 Punkten Uiber 2 Eingéange), Betriebsschema 4
(Bewegung zwischen 3 Punkten tber 3 Eingange)

Input signal meth. [Cont. energ. type Edge

Weiter

) C_J

Betriebsschema 5 (Kontinuierlicher Wechselbetrieb)

—

Weiter

) C_J

Die einstellbaren Elemente hangen vom jeweiligen Betriebsmodus ab.

Berihren Sie [Back] (Zurlick), um zum Betriebsschemabildschirm zurtickzukehren.
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Einstellelement

Zwischen- | Zwei- Pause Servo- Refe-
Betriebs- position Magnet- . ouT2, renz- .
) Signal Steuerung OouT3 DO-Signal
modus | Bewegungs- | ventil- “STP SON OuUT3 punkt-
methode Typ fahrt
Betriebs- Ein- End-
schema Magnet- ) ) . schalter
ventil | Beide AUS/ | Pegey | NN | Nioht | HENDAUM aLw | maNur| LS/
MZwe|- Beide EIN | Flanke Verwendet | Verwendet HEND,SV SV | AUTO P_osmo-
agnet- nierung
ventil PE
PIO-Schema Zwei- Ein-
0 Magnet- Magnet-
Standard- o ventil- ventil- o o o o
bewegung Typ Typ
zwischen gewahlt gewahlt
2 Punkten O O
P10-Schema Zwei- Ein-
1 Magnet- | Magnet-
Verfahr- ventil- ventil-
geschwindig- © Typ Typ © © © ©
keit gewahlt gewahlt
andern ©) O
Zwei- Ein-
PIO-S;:hema Magnet- | Magnet-
Positions- o ventil- | ventil- o o o o
daten- Typ Typ
N ewahlt gewahlt
anderung 9 o o
PIO-Schema
3
Bewegung
zwischen ©) O O O O
3 Punkten
Uber 2
Eingénge
PIO-Schema
4
Bewegung
zwischen ©) O O O O
3 Punkten
Uber 3
Eingénge
PIO-Schema
5
Kontinu- o o o o o
ierlicher
Wechsel-
betrieb

Details zu Einstellungen der verschiedenen Optionen finden Sie im Betriebshandbuch lhrer
ASEP/PSEP/DSEP- oder MSEP-Steuerung.
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Betriebsschemas

Zum Vergleich werden aquivalente Pneumatikschaltungen gezeigt.

Betriebsschema

Beschreibung

Anschlussmethode
Elektrozylinder

Pneumatikschaltung
(zum Vergleich)

umschalten* (SPDC)

PIO-Schema 0 Die Achse kann mit den
Ein-Magnetventil-Typ | gleichen Steuerungssignalen Elektrozylinder
(Standardbewegung | wie bei Pneumatikzylindern
. . . L. matikzylinder
zwischen 2 Punkten) | zwischen zwei Positionen Preumetiayinde
verfahren werden. s
H : P Spezialkabel SPS
Die Zlelposmon (vorderes Signal Hintere Posiion nser, pesalabel
Ende, hinteres Ende) kann erkannr (50) PSER, o (150 | oen
’ DSEP,
e|n eSte“t Werden Signa\,‘yurderePusiUun MSEP " R
Di gV rfah hwindiakeit erkannt (LS1) Peon aname sy MO Feder
e vVerta rgesg windaigkel Verfahrsignal (ST0) Verfahrsignal (STO)
und Beschleunigung/
Verzo 0
_ gerung kénnen oy
eingestellt werden.
Der Schubbetrieb ist méglich.
PIO-Schema 0
Zwei-Magnetventil-
Typ Elektrozylinder
(Standardbewegung Pneumatikzylinder
zwischen 2 Punkten)
SPS SPS
Spezialkabel Signal Hintere Position
S{\gg:lmH(wL\lseor)e Position SSEE erkannt* (LS0)
Signal ,Vordere 3?2; gfsr::‘lunv;r::r:; (Lsyy ~ Magnet Magnet
Position erkannt* (LS1) Signal ,Nach vorne
Slgna\' ;I:lam: Vé)rne fahren* (ST1)
e (ST1) Signal ,Nach hinten
Swgnalf;r:“aecr:{‘ Ts"?a") fahren* (STO) (Lufty
P1O-Schema 1 Die Achse kann mit den
Ein-Magnetventil-Typ | gleichen Steuerungssignalen Elektrozylinder
(Bewegung zwischen |wie bei Pneumatikzylindern
2 Positionen) zwischen zwei Positionen Pneumaikzylinder
(Verfahrgeschwindig- | verfahren werden. SPs Specialkabel s
keit &ndern) Die Geschwindigkeit kann Signal Hintere Postion ASEP, T
wihrend des Verfahrens rkannt (0 pseR Pation encanmt (LS0)
= Signal ,Vordere Position MSEP
geandert werden. erkannt” (LS1) Signal .Vordere Magnet Feder
. . oy i i Positi ki it (LS1)
Die Zielposition (vorderes veraireigna "’"5;"1??5(‘5;?3).’
E_nde, hinteres Ende) kann Stgnal vertar. Signal verahr
eingestellt werden. umschalien” (SPDC) umschatten (SPDC) (L
Die Verfahrgeschwindigkeit
und Beschleunigung/
Verzdgerung kdnnen
PIO-Schema 1 eingestellt werden.
Zwei-Magnetventil- Der Schubbetrieb ist méglich. Elektrozyinder
Typ . Pneumatikzylinder
(Bewegung zwischen
2 Positionen) SPS - SPS
. . Spezi
(Verfahrgeschwindig- Signal Hintere Posiion e Signal intere
ol erkannt* (LS0) y Position erkannt* (LS0)
keit &ndern)
erkannt (LS1) MSEP Positon stkannt (LS1) Magnet Magnet
Signal Nach vorne Signal Nach vorne
fahren® (ST1)
I ,Nach hi
O e (510 e e 5101 why
Signal ,Verfahr- Signal ,Verfahr-
geschwindigkeit geschwindigkeit

umschalten* (SPDC)

(Anmerkung) Die Pneumatikschaltsymbole entsprechen ASEP/PSEP/DSEP/MSEP-Steuerungen.
Einzelheiten zu den Schaltsymbolen finden Sie im Betriebshandbuch der
ASEP/PSEP/DSEP oder MSEP-Steuerung.
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Betriebsschema
Zum Vergleich werden aquivalente Pneumatikschaltungen gezeigt.

Anschlussmethode

Pneumatikschaltung

Ein-Magnetventil-Typ
(Bewegung zwischen
3 Punkten uber

gleichen Steuerungssignalen
wie bei Pneumatikzylindern
zwischen drei Positionen

Elektrozylinder
SPS

Signal ,Hintere
Position erkannt* (LS0)

Betriebsschema Beschreibun ) :
9 Elektrozylinder (zum Vergleich)
P10-Schema 2 Die Achse kann mit den Elektrozylinder
Ein-Magnetventil- gleichen Steuerungssignalen
. . . . ikzylind
Typ wie bei Pneumatikzylindern Preumaticyinder
(Bewegung zwischen | zwischen zwei Positionen SPs Ps
2 Punkten) verfahren werden. Signal Hintere Posion Spezialkabel
" w . E,Eam;. (LS0) ASEP, Signal ,Hintere Position  p (L yfy)
(Positionsdaten- Waéhrend des Betriebs kann PSE, erkannt (LS0)
anderung) zwischen Positionier- und e (LS vsER Signal Vordere Posiion
Schubbetrieb umgeschaltet Veravsigna s
werden. Signal Zielposition (sT0)
. . . umschalten* (CN1)
Die Zielposition (vorderes e oo ot
Ende, hinteres Ende) kann
eingestellt werden.
P10-Schema 2 DiegVerfahr eschwindigkeit Elelarozylnd
Zwei-Magnetventil- gesc 9
Typ und Beschleunigung/
’ Verzégerung kénnen Pneumatikzylinder
(Bewegung zwischen | . 9 9 sps
eingestellt werden.
2 Punkten) Der Schubbetrieb ist méglich Signal Hintere psep, e SPS
(Positionsdaten- ’ Postton erkannt (L50) PSER, Signal intere P (Lt
anderung) Signal Vordere ’\Délél; Position erkannt* (LSO)
Positi kannt* (LS1)
"s‘s‘i‘;"n;; ,‘§!2n e Pion aamt (151
fahren* " n
Signal ,Nach hinten Slgna‘résraecnr“‘ iy
fahren* (STO) Signal ,Nach hinten
Signal Zielposition fahren* (STO) P (Luft)
umschalten® (CN1) Signal ,Zielposition
umschalten* (CN1)
PIO-Schema 3 Die Achse kann mit den

Sps  Pneumaticzylinder

Signal Hintere
Position erkannt* (LS0)

hin und her.

Die Zielposition (vorderes
Ende, hinteres Ende) kann
eingestellt werden.

Die Verfahrgeschwindigkeit
und Beschleunigung/
Verzdgerung kdnnen
eingestellt werden.

Der Schubbetrieb ist méglich.

2 Eingange) verfahren werden. e (L51) Spezialkabel Signal Vordere
. . e ASEP, Position erkannt* (LS1)
Die Zielposition (vorderes Signal Zwischen- PSEP, Signal Zwischen-
Ende, hinteres Ende) kann position erkannt" (LS2) e position erkannt* (LS2) P (Luft
eingestellt werden. Verlarsignal Verahrigna 1
Die Verfahrgeschwindigkeit — e1
. rfahrsignal 2 Verfahrsignal 2 P (Lufy
(ST1)
und Beschleunigung/ sTD) P (Luty
Verzdgerung kdnnen
eingestellt werden.
Der Schubbetrieb ist méglich.
PlIO-Schema 4 Die Achse kann mit den
Zwei-Magnetventil- gleichen Steuerungssignalen Elektrozyfinder
Typ wie bei Pneumatikzylindern SPS SPs  Preumatiayinder
(Bewegung zwischen | zwischen drei Positionen Signal Hintere Signal Hintere Position
3 Punkten uber verfahren werden Position erkannt* (LS0) erkannt* (LS0)
L K . L . Signal,Vordere Spezialkabel Signal ,Vordere
3 Elngange) Dle Zlelposmon (vorderes Pf:s\lmn erkannt* (LS1) ASEP, Position erkannt* (LS1)
T Signal ,Zwischen- PSEP, Signal ,Zwischen-
Ende, hinteres Ende) kann posiiion erkannt* (L52) pSER position erkannt* (LS2) P (Luf)
eingestellt werden. R e (473
Die Verfahrgeschwindigkeit Sgna e o) Sonal Nach vorne b
H fahren* (ST1)
und I?eschleunlgung/ Sinal Nach iten Sanal e e oLty
Verzdgerung kénnen ren" (ST0) cart (<701
eingestellt werden.
Der Schubbetrieb ist méglich.
P1O-Schema 5 Die Achse bewegt sich
(Kontinuierlicher zwischen den zwei Positionen
Wechselbetrieb) (vorderes und hinteres Ende)

(Anmerkung) Die Pneumatikschaltsymbole entsprechen ASEP/PSEP/DSEP/MSEP-Steuerungen.
Einzelheiten zu den Schaltsymbolen finden Sie im Betriebshandbuch der
ASEP/PSEP/DSEP oder MSEP-Steuerung.
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[1] Typen von I/O-Einstellungen (Einstellung von Betriebsparametern usw.)

[Betriebsmodus]

Wabhlen Sie entweder den Ein-Magnetventil- oder Zwei-Magnetventil-Modus aus.

[Methode fur Bewegung zu Zwischenposition]
Wabhlen Sie bei Einstellung des Betriebsschemas 3, ob die Signale STO und ST1 entweder
beide aktiviert oder beide deaktiviert sein missen, damit die Achse zur Zwischenposition fahrt.

[Zwei-Magnetventil-Typ]

Wabhlen Sie entweder Pegel oder Flanke als Bedingung zum Einschalten der zwei
Magnetventile, wenn der Zwei-Magnetventil-Betriebsmodus und Betriebsschema 4 eingestellt

sind.

[Pausensignal *STP]

Verwendung des Pausensignals *STP (Ubermittlung an IN2) aktivieren oder deaktivieren,
wenn Ein-Magnetventil-Modus und Betriebsschema 5 gewahlt werden.

[Servosteuerung SON]

Verwendung der Servosteuerung aktivieren oder deaktivieren (IN3-Eingangssignal SON

(Servo-EIN/AUS-Steuerung)).

[Ausgangssignalauswabhl, Betriebsschema 0, 1, 2, 5]
Wenn Betriebsschema 0, 1, 2 oder 5 eingestellt ist, stellen Sie die Ausgangssignale OUT2
und OUT3 ein, falls Sie die Verwendung der Servosteuerung gewahlt haben.

Wabhlen Sie aus den drei in der Tabelle gezeigten Schemas.

Auswahl 1

Auswahl 2

Auswahl 3

HEND

OUT2 |(Signal ,Referenzpunktfahrt

SV
(Servo-EIN-

HEND
(Signal ,Referenzpunktfahrt

(Alarm-Ausgangssignal)

beendet") Ausgangssignal) beendet")
SV
* *
OuUT3 ALM ALM (Servo-EIN-

(Alarm-Ausgangssignal)

Ausgangssignal)

[Ausgangssignalauswahl, Betriebsschema 3, 4]
Wenn Betriebsschema 3 oder 4 eingestellt ist, stellen Sie die Ausgangssignale OUT3 und
OUTS3 ein, falls Sie die Verwendung der Servosteuerung gewahlt haben.

* Wabhlen Sie ALM (Alarm-Statussignal) oder SV (Servo-EIN-Status-Signal).

[Home return operation] (Referenzpunktfahrt)
Wabhlen Sie eine Methode fir die Referenzpunktfahrt.

e AUTO: Die Referenzpunktfahrt startet nach dem Einschalten der Spannung.
e MANU: Die Referenzpunktfahrt startet, wenn nach dem Einschalten der Spannung das
erste STO-Signal eingegeben wird.

[Ausgangssignal]

Wabhlen Sie das Ausgangssignal, das eingeschaltet werden soll, wenn die Achse verfahren
wird und die Positionierung beendet ist.
Die Optionen sind Endschaltersignal (LS) und ,Positionieren beendet” (PE).
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[2] Grundlegende Bedienung
Die Einstellmethode wird anhand eines Beispiels von Betriebsschema 0 erlautert.

O

Berthren Sie [0] und dann [OK].

Beruhren Sie [Menu] (Meni), um zum Anfangs-
einstellungsbildschirm zuriickzukehren.

Wahlen und beriihren Sie entweder [Single] (Ein
Magnetventil) oder [Double] (Zwei Magnetventile).

Beruhren Sie [Menu] (Meni), um zum Anfangs-
Input signal meth. [Cont. enere. type Edge . . . .
oo | einstellungsbildschirm zuriickzukehren.

Stellen Sie daraufhin nacheinander die in der Tabelle der Einstellelemente in Abschnitt 4.11
mit O gekennzeichneten Elemente ein.

Wenn Sie alle Elemente auf diesem Bildschirm eingestellt haben, beriihren Sie [Next]
(Weiter).
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Restart the controller?

Nach Abschluss der Einstellung beriihren Sie [Complete]
(Fertig).

Dricken Sie [Back] (Zuriick), um zum vorherigen
Bildschirm zurtickzukehren.

Wenn Sie [Menu] (MenU) beriihren, gelangen Sie zum
Anfangseinstellungsbildschirm zurtick. Alle Einstellungen,
die Sie unter dem ausgewdahlten Betriebsschema
vorgenommen haben, werden unguiltig.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Wenn Sie [No] (Nein) berthren, gelangen Sie zum
Betriebsschema-Auswahlbildschirm zurtick. Alle
Einstellungen, die Sie unter dem ausgewahlten
Betriebsschema vorgenommen haben, werden ungultig.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Die Steuerung wird neu gestartet.

Die Steuerung arbeitet daraufhin mit den von lhnen
festgelegten Betriebsschema-Einstellungen.

Das Display wechselt zum SEP-Menubildschirm.

Wenn Sie [No] (Nein) berthren, werden die
Betriebsschema-Einstellungen erst wirksam, nachdem Sie
die Steuerung neu gestartet haben.
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(3]

Beispiele fiir I/0-Einstelloperationen
Die Vorgehensweise wird im Folgenden anhand konkreter Beispiele erlautert.

Beispiel fiir Betriebsmodus 0 (Standardbewegung zwischen 2 Positionen) Nehmen Sie die
folgenden Einstellungen vor:

Betriebsmodus

Ein-Magnetventil

Verwendung des Pausensignals (*STP) | Nicht verwendet

Servosteuerung

Aktivieren

OUT2-, OUT3-Ausgangssignale

OUT2 HEND, OUT3 *ALM

AUTO (Referenzpunktfahrt nach

Referenzpunkifahrt Einschalten der Spannung starten)
DO-Sianal LSO (Hintere Position erkannt),
9 LS1 (Vordere Position erkannt)
Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen
1 |Im SEP-Menubildschirm:
Beruhren Sie [Initial setting]
(Anfangseinstellungen). [:]

2 |Berilhren Sie [I/O setting] Berthren Sie [Menu]

(I/O-Einstellung). (Men), um zum
:] SEP-Menubildschirm
zuriickzukehren.

3 |Wenn das Systemkennwort Das
nicht 0000 ist, erscheint der Standard-Systemkennwort
Kennworteingabebildschirm. ist 5119.

Geben Sie das Anweisungen zum Andern

Systemkennwort ein und des Systemkennworts

berthren [ENT]. finden Sie in Abschnitt 4.12,
Parameter [Andern des
Systemkennworts].

4 |Berihren Sie [0] und dann Wenn Sie [Menu] (Men)
[OK]. bertihren, gelangen Sie zum
Betriebsschema 0 wird O Anfangseinstellungs-
ausgewabhilt. bildschirm zurtick.

)

5 |Beriihren Sie [Single] Berthren Sie [Menu]
(Ein-Magnetventil). — (Men), um zum Anfangs-
Der Ein-Magnetventil- einstellungsbildschirm
Betriebsmodus wird zurtickzukehren.
ausgewahlt Input signal meth. [Cont. enere. tvpe &
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Input signal meth. [Cent. energ. type Edge

Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen

6 |Beruhren Sie [Yes] (Ja). Berthren Sie [Menu]
Servosteuerung wird (Mend), um zum Anfangs-
ausgewahlt. (| |einstellungsbildschirm

zuriickzukehren.

(Fertig).

7 |Beriihren Sie [Not used] (Nicht Berthren Sie [Menu]
verwendet). (Mend), um zum Anfangs-
Es wird festgelegt, dass das einstellungsbildschirm
Pausensignal (*STP) nicht ] zuriickzukehren.
VerWGndet erd. Input signal meth. [Cont. enere. type $

8 |Beruhren Sie [Next] (Weiter).

Input signal meth. [Cent. energ. type Edge

9 |Berilhren Sie [AUTO]. Beruhren Sie [Menu]

Die automatische O (Mend), um zum Anfangs-
Referenzpunktfahrt wird einstellungsbildschirm
ausgewabhilt. zuriickzukehren.

10 |Berihren Sie [Limit switch] Berthren Sie [Menu]
(Endschalter). (Mend), um zum Anfangs-
LSO (Hintere Position erkannt) _— einstellungsbildschirm
und LS1 (Vordere Position zuriickzukehren.
erkannt) werden als
Ausgangssignale ausgewahilt.

11 |Bertuhren Sie [HEND*ALM]. Berthren Sie [Menu]
HEND und *ALM werden als (Mend), um zum Anfangs-
OUT2- und OUT3-Ausgange einstellungsbildschirm
ausgewabhilt. C] zuriickzukehren.

12 |Berihren Sie [Complete] Drucken Sie [Back]

(Zurtick), um zum
vorherigen Bildschirm
zurtickzukehren.

Berthren Sie [Menu]
(Mend), um zum Anfangs-
einstellungsbildschirm
zuriickzukehren.
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Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Beruhren Sie [No] (Nein),
um zum Betriebsschema-
Auswahlbildschirm
zurtickzukehren.

Alle Einstellungen, die Sie
unter dem ausgewahlten
Betriebsschema
vorgenommen haben,
werden ungultig.

14

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Die Betriebsschema-
Einstellungen werden erst
dann wirksam, wenn Sie die
Steuerung neu gestartet
haben.

15

Restart the controller?

16

Nachdem die Steuerung
neu gestartet wurde,
wechselt das Display zum
SEP-Mentbildschirm.
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4.12 Parameter (Parameter bearbeiten, Achsennummer einstellen,
Parameter auf Werkseinstellungen zuriicksetzen, Systemkennwort)

Mit dieser Option kénnen die Parameter und Achsennummer eingestellt werden. Sie kdnnen
aulBerdem das Systemkennwort &ndern oder die Parameter auf ihre Werkseinstellungen

zurlicksetzen.

Berthren Sie im SEP-Meniibildschirm [Initialial setting]
(Anfangseinstellungen).

Beruhren Sie [Parameter].

Wenn das Systemkennwort nicht 0000 ist, erscheint der Kennworteingabebildschirm.

Geben Sie das Systemkennwort ein und beriihren dann
[ENT].

Das Standard-Systemkennwort ist 5119.
Anweisungen zum Andern des Systemkennworts

finden Sie in Abschnitt 4.12, Parameter [Andern des
Systemkennworts].

Wahlen und berihren Sie [Parameter data editing]
(Parameterdatenbearbeitung), [Ax. No. set.]
(Achsennummereinstellung), [Parameter initial.]

(Parameterinitialisierung) oder [System password]
(Systemkennwort).
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Der dem gewahlten Menielement entsprechende Bildschirm erscheint.

e Parameter data editing (Parameterdatenbearbeitung): Es kénnen 36 verschiedene
Parameter eingestellt werden.

e Ax. No. set. (Achsennummereinstellung): Mit dieser Option wird die Achsennummer
eingestellt.

e Parameter initial. (Parameterinitialisierung): Mit dieser Option kénnen Sie die Parameter
auf ihre Werkseinstellungen zuriicksetzen (die Parameter initialisieren).

e System password (Systemkennwort): Mit dieser Option kénnen Sie das Kennwort fir
I/O-Einstellungen und die Parameterbearbeitung andern.
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[1] Bearbeitbare Parameter
Details zu den einzelnen Parametern finden Sie im Betriebshandbuch lhrer
ASEP/PSEP/DSEP- oder MSEP-Steuerung.

Nr. 1 (Standard-Positionierbereich)
Einstellung des Positionierbereichs.

Nr. 2 (Jog-Geschwindigkeit)
Einstellung der Geschwindigkeit im Jog-Betrieb.

Nr. 3 (Servoverstarkungsnummer)
Einstellung der Servoverstarkungsnummer, die bei der Servosteuerung die
Ansprechempfindlichkeit der Positionsregelkreise bestimmit.

Nr. 4 (Drehmomentfilter-Konstante)
Einstellung der Drehmomentfilter-Zeitkonstante, von der die Filterzeitkonstante fir
Drehmomentbefehle bei der Servosteuerung abhéngt.

Nr. 5 (Geschwindigkeitskreis-Proportionalverstarkung)
Einstellung der Geschwindigkeitskreis-Proportionalverstarkung, die bei der Servosteuerung
die Ansprechempfindlichkeit der Geschwindigkeitsregelkreise bestimmt.

Nr. 6 (Geschwindigkeitskreis-Integralverstarkung)
Einstellung der Geschwindigkeitskreis-Integralverstarkung, von der die
Ansprechempfindlichkeit der Geschwindigkeitsregelkreise bei der Servosteuerung abhangt.

Nr. 7 (Schubgeschwindigkeit)
Einstellung der Geschwindigkeit im Schubbetrieb.

Nr. 8 (Schuberkennungszeit)
Einstellung der Schuberkennungszeit zur Beurteilung des Abschlusses des Vorgangs,
nachdem das Werkstlck im Schubbetrieb kontaktiert wurde.

Nr. 9 (Schubverfehlungsstrom)
Einstellung, ob der Schubstrom oder Haltestrom als Stromgrenzwert verwendet werden soll,
wenn das Werkstiick im Schubbetrieb verfehlt wurde.
Wenn bei Steuerungen der Typen ASEP/DSEP/MSEP (Modelle mit Servomotor) bei
Verfehlung des Werkstlicks im Schubbetrieb der Haltestrom gewahlt wird, wird der
Drehmomentgrenzwert beim Stromgrenzwert wahrend des Verfahrens eingestellt.

Nr. 10 (Verzdgerungszeit fir die automatische Servo-Abschaltung)
Einstellung der Zeit, nach welcher der Servo bei Aktivierung des Energiesparmodus
automatisch abgeschaltet wird.
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Nr. 11 (Stoppmodus) Angezeigt bei Steuerungen der Typen PSEP/MSEP
(Modelle mit Schrittmotor)
Einstellung, ob die Achse mit reduziertem Haltestrom oder vollstandig gestoppt wird (ohne
Servosteuerung).

(Anmerkung) Wenn dieser Parameter geandert wird, wird die neue Einstellung nicht wirksam,
bis die Positionsdaten erneut in die Steuerung geschrieben wurden.

Nr. 12 (Stromgrenzwert bei Stopp nach Positionierung) Angezeigt bei Steuerungen der Typen
PSEP/MSEP (Modelle mit Schrittmotor)
Einstellung des Stromgrenzwerts, der verwendet werden soll, wenn die Achse nach der
Positionierung anhalt.

Nr. 13 (Stromgrenzwert wahrend Referenzpunktfahrt)
Einstellung des Stromgrenzwerts, der wahrend der Referenzpunktfahrt verwendet werden soll.

Nr. 14 (Positionierungs-Wartezeit bei kontinuierlichem Betrieb)
Einstellung der Haltezeit nach Abschluss der aktuellen Bewegung bis zum Start der nachsten
Bewegung bei Einstellung von Betriebsschema 5 (kontinuierlicher Betrieb)

Nr. 15 (Software-Endschalter)
Einstellung des positiven Software-Endschalters.

Nr. 16 (Referenzpunkt-Offset)
Einstellung des Offsets fur die Referenzpunktfahrt.

Nr. 17 (Referenzpunktrichtung)
Einstellung, ob die Referenzpunktfahrt in Motor- oder entgegengesetzter Richtung
durchgefiihrt werden soll.
Die Richtung der Referenzpunktfahrt kann bei bestimmten Achsen, z. B. Stangenachsen, nicht
geandert werden.

Nr. 18 (Einfache Absolutkarte) Angezeigt fur Steuerungen in Absolutausfiihrung
Einstellung bei Steuerungen in Absolutausfiihrung, ob diese Funktion aktiviert oder deaktiviert
werden soll.

Nr. 19 (Batteriewartung) Angezeiqt fir Steuerungen in Absolutausfithrung
Einstellung bei Steuerungen in Absolutausfiihrung, wie lange die Daten durch die
Pufferbatterie gesichert werden sollen.

Nr. 20 (Positionsdaten-Bearbeitungskennwort)
Einstellung des Kennworts fir die Bearbeitung von Positionsdaten.
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Nr. 21 (Zonengrenze 1 +)
Einstellung der positiven Seite des Bereichs, innerhalb dessen das Zonensignal (ZONE 1)
eingeschaltet wird.

Nr. 22 (Zonengrenze 1 -)
Einstellung der negativen Seite des Bereichs, innerhalb dessen das Zonensignal (ZONE 1)
eingeschaltet wird.

Nr. 23 (Zonengrenze 2 +)
Einstellung der positiven Seite des Bereichs, innerhalb dessen das Zonensignal (ZONE 2)
eingeschaltet wird.

Nr. 24 (Zonengrenze 2 -)
Einstellung der negativen Seite des Bereichs, innerhalb dessen das Zonensignal (ZONE 2)
eingeschaltet wird.

Nr. 25 (PIO-Schrittweite)
Einstellung einer Schrittweite fir Inch-Eingabebefehle von der SPS.

Nr. 26 (Grenzwert fiir die Gesamtzahl der Bewegungen)
Wenn die Gesamtzahl der Bewegungen die Einstellung in diesem Parameter tiberschreitet,
wird ein Alarm ausgegeben.

Nr. 27 (Grenzwert fur Gesamtverfahrstrecke)
Wenn die Gesamtverfahrstrecke die Einstellung in diesem Parameter Giberschreitet, wird ein
Alarm ausgegeben.

Nr. 28 (Hochleistungseinstellung)
Einstellung, ob die Hochleistungsfunktion verwendet wird. Hierfiir muss jedoch eine fir
Hochleistung geeignete -1 Achse angeschlossen sein.
(Anmerkung 1) Fir Hochleistung geeignete Achsen: Serien RCP4 und RCP5
(auBer Hochlastausfuhrungen)

Nr. 29 (BU Geschwindigkeitskreis-Proportionalverstarkung)
Wenn der Parameter fir die Hochleistungseinstellung aktiviert wurde, wird dieser Parameter
fur die Geschwindigkeitskreis-Proportionalverstarkung verwendet.

Nr. 30 (BU Geschwindigkeitskreis-Integralverstarkung)
Wenn der Parameter fir die Hochleistungseinstellung aktiviert wurde, wird dieser Parameter
fur die Geschwindigkeitskreis-Integralverstarkung verwendet.

Nr. 31 (Uberlastniveauverhaltnis) )
Wenn das eingestellte Nennstromverhéltnis Uberschritten wird, wird der Uberlastalarm
(Nachrichtenebene) eingeschaltet.
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Nr. 32 (Auswahl fiir Alarm wegen geringfligiger Fehler)
Bei Einstellung von 0 wird ALM ausgegeben, wenn das Nennstromverhaltnis den im
Parameter fiir das Uberlastniveauverhaltnis eingestellten Wert (iberschreitet.
Bei Einstellung von 1 wird ALM sowohl bei einer Uberschreitung des
Uberlastniveauverhéltnisses als auch bei Fehlern auf Nachrichtenebene wie z. B.
Wartungsdatenfehlern ausgegeben.

Nr. 33 (Achsenauswahl aktivieren/deaktivieren)
Wenn Sie weniger Achsen betreiben wollen, als Sie erworben haben, kdnnen Sie Achsen mit
diesem Parameter deaktivieren, sodass kein Alarm ausgegeben wird.
Sie haben die Mdglichkeit, beim Starten der Steuerung nur bestimmte Achsen zu verbinden
und in Betrieb zu nehmen oder sie fiir kiinftige Erweiterungen einzustellen.

Nr. 34 (Anfangsbewegungsrichtung bei Erregungsphasen-Signalerkennung)
Wenn der Servo nach dem Einschalten der Spannung zum ersten Mal eingeschaltet wird, wird
die Erregungsphasenerkennung durchgefihrt @nm-1) “Mit diesem Parameter kann die
Erkennungsrichtung hierfir festgelegt werden.
In der Regel muss dieser Parameter nicht geandert werden. Wenn die Achse jedoch beim
Starten gegen den mechanischen Anschlag oder ein Hindernis st6R3t, stellen Sie eine Richtung
ein, in der sich der Motor problemlos drehen kann.
(Anmerkung 1) Bei der einfachen Absolutausfiihrung wird die Erregungsphasenerkennung am

Ende der Referenzpunktfahrt ausgefihrt.

Nr. 35 (Erregungsphasensignal-Erkennungszeit)

Wenn der Servo nach dem Einschalten der Spannung zum ersten Mal eingeschaltet wird, wird

die Erregungsphasenerkennung durchgefihrt nm-2) “Mit diesem Parameter kann die

Erkennungszeit hierfir festgelegt werden.

In der Regel muss dieser Parameter nicht geandert werden. Eine Anpassung des Parameters

kann jedoch nitzlich sein, wenn Erregungsphasen-Erkennungsfehler oder Betriebsstérungen

auftreten.

Nehmen Sie Kontakt mit 1Al auf, bevor Sie diesen Parameter andern.

(Anmerkung 2) Bei der einfachen Absolutausfiihrung wird die Erregungsphasenerkennung am
Ende der Referenzpunktfahrt ausgefihrt.

Nr. 36 (Erregungsphasen-Erkennungstyp)

186

Wenn der Servo nach dem Einschalten der Spannung zum ersten Mal eingeschaltet wird, wird

die Erregungsphasenerkennung durchgefihrt nm-3) Bei der neuen Methode lauft dieser

Vorgang flussiger und ruhiger ab (verglichen mit anderen 1Al-Produkten).

(Anmerkung 3) Bei der einfachen Absolutausfiihrung wird die Erregungsphasenerkennung am
Ende der Referenzpunktfahrt ausgefihrt.
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[2] Grundlegende Bedienung
Einstellen von Parametern.

[Parameter]

Driicken Sie die Taste [1], um zum vorherigen Bildschirm zuriickzukehren.

Driicken Sie die Taste [{], um zum n&chsten Bildschirm zu wechseln.

Es sind insgesamt drei Bildschirme verfugbar, darunter einer, der den
Standard-Positionierbereich zeigt, und andere fur die Bearbeitung von Positionsdaten und
Kennwort.

Wenn Sie [Menu] (MenUl) beriihren, gelangen Sie zum Parametermenu zurtick.

Im Folgenden wird ein Beispiel der Einstellung eines Software-Endschalters erlautert.
Beriihren Sie auf dem gezeigten Bildschirm [1] und [{], bis der Bildschirm zur Einstellung der
Software-Endschalter erscheint.

Berlhren Sie den aktuellen Wert.
Wenn das Ziffernfeld erscheint, geben Sie den
gewlinschten Wert ein und bertihren dann [ENT].

Andern Sie die Parameter und beriihren dann [Menu]
(Mend), um zum Bildschirm fur den Steuerungs-Neustart
zuriickzukehren.
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Restart the controller?

188

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Die Steuerung wird neu gestartet.

Die Steuerung arbeitet daraufhin mit den von lhnen
festgelegten Betriebsschema-Einstellungen.

Das Display wechselt zum Anfangseinstellungsbildschirm.

Wenn Sie [No] (Nein) beriihren, werden die eingestellten
Betriebsschema-Parameter erst wirksam, nachdem Sie die
Steuerung neu gestartet haben.
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[Ax. No. set.] (Achsennummereinstellung)
Die Achsennummer wird eingestellt.

O

]

Wenn das Ziffernfeld erscheint, geben Sie den
gewtunschten Wert ein und beriihren dann [ENT].
Sie kénnen einen Wert zwischen 0 und 15 einstellen.

Berthren Sie [Execute] (Ausfihren).
In diesem Beispiel wird 15 eingestellt.

[Parameter initial.] (Parameterinitialisierung)
Die Parameter werden auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt.

Restart the controller?

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Berthren Sie [No] (Nein), um zum Parametermenu
zuruckzukehren, ohne die Parameter auf die
Werkseinstellungen zurlickzusetzen.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Die Steuerung wird neu gestartet.

Die Steuerung arbeitet daraufhin mit den
Parameter-Werkseinstellungen.

Das Display wechselt zum Anfangseinstellungsbildschirm.

Wenn Sie [No] (Nein) bertuhren, werden die

Parameter-Werkseinstellungen erst wirksam, nachdem Sie
die Steuerung neu gestartet haben.
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[System password] (Systemkennwort)
Mit dieser Option kénnen Sie das Systemkennwort andern.

Geben Sie das neue Systemkennwort ein.
Um kein Systemkennwort einzustellen, geben Sie 0000
ein.

Beruhren Sie [ENT].

Beriihren Sie [Change] (Andern).

Das Systemkennwort wird geéndert.

Berthren Sie [OK], um zum Parametermenu
zurlickzukehren.
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4.13 Test (I/O-Tests, Betriebstests fur die Achsenbewegung)

Mit dieser Option kénnen Sie 1/0-Tests und Betriebstests fur die Achsenbewegung

durchfihren.
Berthren Sie im SEP-Meniibildschirm [Initial setting]
[ ] (Anfangseinstellungen).
Beruhren Sie [Test].
[ ] Beruhren Sie [Menu] (Menii), um zum
SEP-Menubildschirm zurtickzukehren.

Wahlen und berihren Sie entweder [I/O test] oder [Test
oper.] (Betriebstest).

e I/Otest: Ermoglicht die Uberwachung von PIO-Eingangssignalen.
Weiterhin kbnnen Ausgangssignale zwangsweise ein- oder ausgeschaltet
werden, indem Sie OUTO, OUT1, OUT2 und OUT3 berihren.
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e Test oper.: Ermoglicht die Ausfuhrung von Betriebstests fur die Achsenbewegung.
Der dem ausgewahlten Betriebsschema entsprechende Bildschirm erscheint.

Betriebsschema 0 Betriebsschema 1
(Standardbewegung zwischen 2 Punkten) (Verfahrgeschwindigkeit &ndern)

Betriebsschema 2 Betriebsschema 3
(Positionsdaten andern) (Bewegung zwischen 3 Punkten

Uber 2 Eingénge)

Betriebsschema 4 Betriebsschema 5
(Bewegung zwischen 3 Punkten (Kontinuierlicher Wechselbetrieb)
Uber 3 Eingénge)

Betriebsschema 6
(Positionierbetrieb)
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[1] Grundlegende Bedienung
[I/O test]

Ermoglicht die Uberwachung des EIN/AUS-Zustands von
Eingangssignalen.

Die Ausgangssignale OUTO bis OUT3 kdnnen
zwangsweise ausgegeben werden, indem das jeweilige
Signal berihrt wird.

Berthren Sie [Menu] (Menii), um zum Testmenii
zurtickzukehren.

[Test oper.]
Die Vorgehensweise wird anhand eines Beispiels von Betriebsschema 0 erlautert.

<4— Zeigt die aktuelle Achsenposition an.
<4— Zeigt die Achsengeschwindigkeit an.

< Zeigt das Nennstromverhaltnis (%)/
den Stromwert (mA) der Achse an.

Berthren Sie [Menu] (Menii), um zum Testmeni
zurtickzukehren.

e Cur. ratio/Cur. : Bei jeder Bertihrung von [Cur. ratio/Cur.]
(Nennstromverhaltnis/Stromwert) wechselt die Anzeige zwischen
dem Nennstromverhaltnis (%) und dem Stromwert (mA).

e Velocity override : Bei jeder Beriihrung von [Velocity override]
(Geschwindigkeits-Override) wechselt die Geschwindigkeit der
Achse zwischen 10 %, 50 % und 100 % der in den Positionsdaten
eingestellten Geschwindigkeit.

e Backward : Bei Beriihrung von [Backward] (Rickwarts) bewegt sich die Achse
rickwarts.

e Forward : Bei Berihrung von [Forward] (Vorwarts) bewegt sich die Achse vorwarts.

e Stop : Durch Berlihren von [Stop] (Stopp) wird die Achse angehalten.
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Die Einstellungen fur Betriebsschema 5 (Kontinuierlicher Wechselbetrieb) unterscheiden sich
teilweise von den anderen Betriebsschemas.

l«——— Zeigt die aktuelle Achsenposition an.
. «—— Zeigt die Achsengeschwindigkeit an.

«¢—— Zeigt das Nennstromverhaltnis (%)/
den Stromwert (mA) der Achse an.

— Zeigt die Anzahl der Wechselbewegungen der Achse an.

e Cur. ratio/Cur. . Bei jeder Beriihrung von [Cur. ratio/Cur.]
(Nennstromverhaltnis/Stromwert) wechselt die Anzeige zwischen
dem Nennstromverhaltnis (%) und dem Stromwert (mA).

¢ VVelocity override : Bei jeder Beriihrung von [Velocity override]
(Geschwindigkeits-Override) wechselt die Geschwindigkeit der
Achse zwischen 10 %, 50 % und 100 % der in den Positionsdaten
eingestellten Geschwindigkeit.

e Start : Der kontinuierliche Betrieb wird gestoppt, wenn der
Betriebstest-Bildschirm erscheint.
: Wenn Sie [Start] berihren, bewegt sich die Achse mit der im
Override-Parameter eingestellten Geschwindigkeit kontinuierlich hin und

her.

e Stop : Durch Berlihren von [Stop] (Stopp) wird die Achse angehalten.

e Reset : Bei Berihrung von [Reset] wird der Wechselbewegungszahler auf 0
zuriickgesetzt.

Der kontinuierliche Betrieb wird fortgesetzt, wenn der Betriebstest-Bildschirm geschlossen
wird.
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4.14 Umgebungseinstellungen

Mit dieser Option kénnen Sie die Sprache, den Touch-Ton, die automatische
Uberwachungsfunktion, die Zeit bis zur automatischen Abschaltung, die
Dateneingabewarnung, das Display und die Uhrzeit einstellen.

Berthren Sie im SEP-Meniibildschirm [Initial setting]
[ ] (Anfangseinstellungen).

Berthren Sie [Env. set.] (Umgebungseinstellungen).

Berthren Sie [Menu] (Menii), um zum
SEP-Menibildschirm zuriickzukehren.

Der Bildschirm mit den Umgebungseinstellungen erscheint.
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[1] Grundlegende Bedienung

e Language setting: Wahlen Sie eine Anzeigesprache aus.
Als Anzeigesprachen stehen Japanisch/Englisch/Chinesisch zur Verfligung.

Beruhren Sie die gewtinschte Sprache (z. B. Englisch).
Beruhren Sie [Write] (Schreiben).

(Anmerkung) Wenn die Daten nicht gespeichert werden,
wird beim Wechsel zu einem anderen
Bildschirm die urspringliche Einstellung
wiederhergestellt.

e Touch tone: Sie kdnnen festlegen, ob ein Touch-Ton ausgegeben werden soll.

Beruhren Sie [OFF] (AUS). Kein Touch-Ton wird
ausgegeben.

Beruhren Sie [MAX], [MID] oder [MIN]. Es wird ein
Touch-Ton ausgegeben.

Beruhren Sie [Write] (Schreiben).

(Anmerkung) Wenn die Daten nicht gespeichert werden,
wird beim Wechsel zu einem anderen
Bildschirm die urspringliche Einstellung
wiederhergestellt.

e Auto monitor function: Sie kénnen nach der Verbindung des
Touchpanel-Handprogrammiergerats als Erstes den
Uberwachungsbildschirm anzeigen lassen.

—)
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Beruhren Sie [ON] (EIN), um die automatische
Uberwachungsfunktion zu aktivieren.

Beriihren Sie [OFF] (AUS), um die automatische
Uberwachungsfunktion zu deaktivieren.

Wabhlen Sie entweder [ON] (EIN) oder [OFF] (AUS) und
bertihren dann [Write] (Schreiben).

(Anmerkung) Wenn die Daten nicht gespeichert werden,
wird beim Wechsel zu einem anderen
Bildschirm die urspriingliche Einstellung
wiederhergestellt.
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e DimDispTime: Stellen Sie die Zeit fur die automatische Abschaltung des Displays bei
Nichtbetatigung ein.
Bei Einstellung von 0 Sekunden bleibt das Display dauerhaft eingeschaltet.

Berthren Sie [DimDispTime (“0”: Never Dim) 30 sec].

{ )| Geben Sie dann die Zeit fiir die automatische Abschaltung
ein.
Es kann ein Wert zwischen 0 und 255 festgelegt werden.

Beruhren Sie [Write] (Schreiben).

(Anmerkung) Wenn die Daten nicht gespeichert werden,
wird beim Wechsel zu einem anderen
Bildschirm die urspringliche Einstellung
wiederhergestellt.

e Data input alarm: Der Alarm kann ausgegeben werden, wenn ein Wert unterhalb der
Minimalgeschwindigkeit oder ein Wert oberhalb der
Nenn-Beschleunigung/Verzégerung in die Positionsdaten eingegeben
wird. Beachten Sie, dass der Wert auch bei Ausgabe des Alarms
eingegeben wird. Betreiben Sie die Achse stets innerhalb der
Spezifikation.

Berthren Sie [Enable] (Aktivieren), um die Warnung
auszugeben.
Beruhren Sie [Disable] (Deaktivieren), wenn keine

: Warnung ausgegeben werden soll.

Wabhlen Sie entweder [Enable] (Aktivieren) oder [Disable]
(Deaktivieren) und berihren dann [Write] (Schreiben).

(Anmerkung) Wenn die Daten nicht gespeichert werden,
wird beim Wechsel zu einem anderen
Bildschirm die urspriingliche Einstellung
wiederhergestellt.

[Anzeigeeinstellung]
Mit dieser Option kénnen Sie den Kontrast und die Helligkeit des Bildschirms einstellen, die
Touchpanel-Position kalibrieren und eine LCD-Priifung durchfihren.

Beruhren Sie [Display setting].
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Das Display-Einstellfenster wird angezeigt.

Display setting

Contrast/Brightness |

Touch panel
position calibration

LCD check |

Menu

e Andern von Kontrast/Helligkeit

Menu zur Auswahl der Displayeinstellungen.

Wenn Sie [Menu] (Menl) beriihren, gelangen Sie zum
Bildschirm mit den Umgebungseinstellungen zurtick.

Sie kdnnen den Kontrast und die Helligkeit des LC-Displays einstellen.

Display setting

[ Contrast/Brightness l

Touch panel
position calibration

LCD check |

Menu

Display setting

+Contrast
- /.. |

*Brightness

-/ ]

Menu |

e Touchpanel-Positionskalibrierung

Berthren Sie [Contrast/Brightness] (Kontrast/Helligkeit).

Kontrasteinstellung
Berthren Sie unter [Contrast] (Kontrast) [-] oder [+], um
den Kontrast des Bildschirms anzupassen.

Helligkeitseinstellung
Beruhren Sie unter [Brightness] (Helligkeit) [-] oder [+], um
die Helligkeit des Bildschirms anzupassen.

Beruhren Sie [Menu] (Men), um die Einstellungen zu
speichern und wieder zum Display-Menu zurtickzukehren.

Mit dieser Option kann eine Kalibrierung fiir die Positionserkennung des Touchpanels

durchgefiihrt werden.

Display setting

Contrast/Brightness

Touch panel
position calibration

LCD check

Menu

] |

Touch the target from 1 to 4 in order.

| I

[ ES
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Beruhren Sie [Touch panel position calibration]
(Touchpanel-Positionskalibrierung).

Berlhren Sie das Viereck [m] in der Reihenfolge
1,23, 4.

Es erscheint wieder das Display-Mendi.
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e L CD-Prufung
Bei der Prifung des LCD-Displays werden nacheinander das Farbschema, die
Weil3-Darstellung und die Schwarz-Darstellung gepriift.

Display setting

Berthren Sie [LCD check] (LCD-Priifung).

Contrast/Brightness ‘

Touch panel ‘
position calibration

LCD check ‘

Menu |

Das Farbschema wird angezeigt.

Beruhren Sie einen beliebigen Punkt auf dem Bildschirm.

Ein weil3er Bildschirm wird angezeigt.

Berthren Sie einen beliebigen Punkt auf dem Bildschirm.

Ein schwarzer Bildschirm wird angezeigt.

Beruhren Sie einen beliebigen Punkt auf dem Bildschirm.
Es erscheint wieder das Display-Mendi.
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[Zeiteinstellung]
Fur das TB-02 oder eine Steuerung mit Kalenderfunktion kann die Zeit eingestellt werden.

1) Zeiteinstellung fir das TB-02

Berthren Sie [Time] (Zeit).

Die Zeit des Handprogrammiergerats TB-02 wird
angezeigt.

WL e Beruhren Sie [Time edit] (Zeit bearbeiten).

)

Berthren Sie das Jahr, den Monat, den Tag, die Stunden,
Minuten oder Sekunden, um den entsprechenden Wert zu
andern.

Das Ziffernfeld wird angezeigt.
Geben Sie einen Wert ein und beriihren dann [ENT].

Beruhren Sie [Set] (Einstellen).
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2) Zeiteinstellung bei Steuerungen

e / 01 / o 00

[ )

: 00

: 00

Die Zeit des Handprogrammiergerats TB-02 wird geéndert.
Wenn Sie [Back] (Zurtick) beriihren, gelangen Sie zum
Einstellbildschirm fir die Steuerungszeit zurtick.

Durch Bertihren von [Inquiry] (Anfrage) wird der
Anfragebildschirm aufgerufen.

mit Kalenderfunktion

Berthren Sie [Time] (Zeit).

Die Zeit des Handprogrammiergerats wird angezeigt.
Berthren Sie [Time edit] (Zeit bearbeiten).

Falls Sie die Zeit des Handprogrammiergeréats in der
Steuerung einstellen wollen, brauchen Sie die Zeit nicht zu
andern.

Beruhren Sie zum Andern der Zeit die Werte fur
Jahr/Monat/Tag/Stunden/Minuten/Sekunden.

Das Ziffernfeld wird angezeigt.
Geben Sie einen Wert ein und beriihren dann [ENT].
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Beruhren Sie [Set as controller clock] (Als Steuerungsuhr
einstellen).

Die Zeit der Steuerung wird geéndert.

Beruhren Sie [Back] (Zurlick), um zum Bildschirm fir die
Einstellung der Zeit des Handprogrammiergerats
zurtickzukehren.

Durch Bertihren von [Inquiry] (Anfrage) wird der
Anfragebildschirm aufgerufen.
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4.15 Datensicherung

Mit dieser Funktion kdnnen Daten zwischen der SD-Speicherkarte im
Touchpanel-Handprogrammiergerat und der Steuerung Ubertragen werden.

(Anmerkung)

(Anmerkung)

(Anmerkung)

(Anmerkung)

Typen gespeicherter Daten

Zu diesen gehoren Positionsdaten, Parameter und Alarmlistendaten.

In der RC PC-Software gespeicherte Daten kénnen auf diese Weise nicht
gesichert werden.

Dateierweiterungen der gespeicherten Daten

« Die Dateierweiterungen der auf der SD-Speicherkarte gespeicherten Daten
stimmen mit denen der RC PC-Software tberein und sind kompatibel.
Beispielsweise haben Positionsdaten bei ASEP-Steuerungen die
Dateierweiterung ptas und Parameter die Dateierweiterung pras. Bei
PSEP-Steuerungen haben Positionsdaten die Dateierweiterung ptps und
Parameter die Dateierweiterung prps.
[Details zu den Dateierweiterungen finden Sie im Handbuch der RC
PC-Software.]

* Die Alarmliste kann lediglich gesichert werden. Eine Wiederherstellung ist
nicht moglich. Die Daten werden in einer CSV-Datei gespeichert.

Ordner der gespeicherten Daten

Unten finden Sie die Ordner, in denen die Sicherungsdaten von der Steuerung
gespeichert und aus denen die Daten bei der Wiederherstellung in der
Steuerung gelesen werden. Die Speicherordner kénnen nicht gedndert werden.
Dateien in anderen Ordnern als den angegebenen kdénnen bei der
Dateiauswahl wahrend der Ersteinstellung oder Wiederherstellung nicht
aufgelistet werden.

Wenn der Ordner nicht existiert, wird er automatisch erstellt.

* Positionsdaten : ¥TB_CON¥Position¥Dateiname

e Parameter : ¥TB_CON¥Parameter¥Dateiname

 Alarmliste : ¥TB_CON¥Alarmlist¥Dateiname

Dateien mit chinesischen Namen werden nicht unterstitzt.
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4.15.1 Sicherung der Daten der Steuerung

Mit dieser Funktion kdnnen die Daten in der Steuerung zur Sicherung auf die
SD-Speicherkarte Gbertragen werden.

Berthren Sie im SEP-Meniibildschirm [Data backup]
(Datensicherung).

Ein Bildschirm fur die Datenlbertragung erscheint.

[::]
—)
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Berthren Sie [Backup] (Sicherung).

Wabhlen Sie den zu sichernden Datentyp, z. B. [Position
data] (Positionsdaten), und bertihren diesen.

Beriihren Sie [Transfer] (Ubertragen).

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Durch Bertiihren von [No] (Nein) gelangen Sie zum
Datensicherungsbildschirm zurtick.

Das Tastenfeld erscheint. Geben Sie einen Dateinamen
ein.

Fir den Dateinamen kdnnen maximal 32 Zeichen
(Buchstaben und Zahlen) eingegeben werden.
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100%

Transfer mode : Controller = SD memory card
Transfer data : Postion data

Beruhren Sie [Save] (Speichern).

Wenn noch keine Datei dieses Namens vorhanden ist,
erscheint der folgende Bildschirm.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Wird [No] (Nein) berihrt, wechselt der Bildschirm zum
vorherigen Fenster zuriick, in dem der Name der
Sicherungsdatei Uber das Tastenfeld eingegeben werden
kann.

Ist bereits eine Datei dieses Namens vorhanden, erscheint
der folgende Bildschirm.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Wird [No] (Nein) berihrt, wechselt der Bildschirm zum
vorherigen Fenster zuriick, in dem der Name der

Sicherungsdatei Uber das Tastenfeld eingegeben werden
kann.

Daraufhin 6ffnet sich ein Datenibertragungsfenster.

Es erscheint eine Mitteilung, dass die Dateniibertragung
abgeschlossen wurde. Der Sicherungsvorgang ist damit
beendet.

Wenn Sie [Back] (Zuriick) berlihren, gelangen Sie zum
Datensicherungsbildschirm zurtick.
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4.15.2 Wiederherstellung in der Steuerung

Die Daten auf der SD-Speicherkarte werden zur Steuerung tUbertragen.

Berthren Sie im SEP-Meniibildschirm [Data backup]
(Datensicherung).

Ein Fenster fur die Datenlbertragung erscheint.

D Beruhren Sie [Restore] (Wiederherstellen).

D Wabhlen Sie den zur Steuerung zu Ubertragenden Datentyp,
z. B. [Position data] (Positionsdaten), und bertihren diesen.

E Beriihren Sie [Transfer] (Ubertragen).

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Durch Bertiihren von [No] (Nein) gelangen Sie zum

E Datensicherungsbildschirm zurtick.

Wahlen Sie durch Beriihren von [A] oder [¥] die zur
Steuerung zu Ubertragende Datei aus der Liste der
Sicherungsdateinamen aus.

D Beriihren Sie [Transfer] (Ubertragen).
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Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Durch Bertihren von [No] (Nein) gelangen Sie zum
vorherigen Bildschirm zur Auswahl der
E Wiederherstellungsdatei zurtick.

Daraufhin 6ffnet sich ein Dateniibertragungsfenster.

100%

Transfer mode : SD memory card = Controller
Transfer data : Postion data

Es erscheint eine Mitteilung, dass die Datenibertragung
zur Steuerung abgeschlossen wurde.

E Wenn Sie [Back] (Zuriick) berlihren, gelangen Sie zum

Datensicherungsbildschirm zurtick.
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5. Betrieb von MEC-Steuerungen

MEC-Steuerungen: PMEC, AMEC und ERC3 (MEC-Modus)

5.1

Wechsel der Betriebszustande

Die Sprache kann mit den unten angegebenen Schritten geédndert werden.

Zur Bedienung nach der Anderung der Sprache lesen Sie bitte im in der jeweiligen Sprache
verfassten Betriebshandbuch nach.

[ wec nenu

Umstellung der Anzeigesprache von Englisch auf Japanisch

Axis o, 00 |

Setup steps

Initial setting
(0) s
ﬂ Position setting
3
&
Test run

Beriihren Sie im
MEC-Meni &

Berlihren Sie [Env. set.]

Lo

(Umgebungseinstellungen).

(-

Berihren Sie

[Japanese] (Japanisch).

3

Beriihren Sie [& & A #]
(Schreiben).

[mecx=a2—

Umstellung der Anzeigesprache von Japanisch auf Englisch

o o |

REFIR

o #JJR%:EE
& tulsE
&/ &t;ﬁ

Beriihren Sie im MEC

# =2 (MEC-Meni) & .

Beriihren Sie FB1%:%E]

4

(Umgebungseinstellungen).

—

Beriihren Sie [#E]
(Englisch).

]

Beriihren Sie [Write]
(Schreiben).

[ e meru

Umstellung der Anzeigesprache von Englisch auf Chinesisch

Axis No. 00 |

Setup steps

Initial setting
(0) s
M Position setting
M 3
Test run
Beruihren Sie im
MEC-Menu &

Berlhren Sie [Env. set.]

C__Jo

(Umgebungseinstellungen).

Beriihren Sie [Chinese]
(Chinesisch).

3

Berlhren Sie [EA\]
(Schreiben).

Umstellung der Anzeigesprache von Chinesisch auf Englisch

Beriihren Sie im MEC
s (MEC-Menii) &Y .

Beriihren Sie [R5 i E]
(Umgebungseinstellungen).

DE§>

—

Berlihren Sie [J55#]

(Englisch).

]

Berlihren Sie [Write]
(Schreiben).

208




=

5.2

ROBO
C€Ce CYLINDER

Bedienmeni

Es wird das Bedienment bei Anschluss des Touchpanel-Handprogrammiergeréats TB-02 an
eine MEC-Steuerung gezeigt.

L p Version
information
Production

| -

B information

Vorgang Menii Untermeni Untermeni Bedienfenster
Betriebsschema
Kennworteingabe (Zwei Schemas, 2-Punkt- und
Betriebsschema 5119 (Werkseinst.) 3-Punkt-Stopp))
(2-Punkt-Stopp, K i -
3-Punkt-Stopp) Initial setting N e_””Wg - p| Betriebsschema-
einstellen ————— eingabe Bildschirm
Anzeige der
Positionsdatenliste Positionsdaten-
(Anzeige anzeige fur
Kennwort- entsprechend hinteres Ende,
eingabe Betriebsschema)  vorderes Ende usw.
b g Positionsdaten-
Bearbeiten der — Positions- anzeige fiir
Posit_ionsdaten- Posmon ly Ke_nnwlc))rt— lp| einstellungs- || hinteres Ende,
anzeige setting €ingabe Bildschirm vorderes Ende
usw.
Wenn Kennwort A
eingestellt wurde
Jog/Inch-Betrieb
Position lesen v
Bildschirm fir manuellen
Betrieb (Jog/Inch)
(Anmerkung 1) Kennworteingabe
Ein Kennwort muss eingegeben
werden, wenn |/O- und
Parametereinstellungen vorgenommen
werden. Wenn das Kennwort nicht
geandert wurde, geben Sie 5119
(Werkseinstellung) ein.
Betriebstest der Betriebstest der Achsenbewegung
Achsen- Test run |>| Betriebstest-Bildschirm |
bewegung
Informationsment Anzeige von Einstelldetails fur Betriebsschema
Informations- (Zwei Schemas, 2-Punkt-Stopp und 3-Punkt-Stopp)
anzeigen far | Setting Einstellungsbestatigungs-
Betriebs- @ ) : > ; ;
confirmation Bildschirm
schemas, _
Version usw. Informationsanzeige fur Version usw.

Versionsinformations-

>

Bildschirm

Anzeige von Herstellerinforationen wie z.B. Serien-Nr.
N Produktionsinformations-

T

Bildschirm

Anzeige von Kontaktinformationen

Kontaktinformationen-
Bildschirm
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Alarminhalten

Daten-
Ubertragung
zwischen
Speicher

und Steuerung

Einstellung von
Sprache,
Touch-Ton usw.

Anzeige der
Zustande der
Ein- und
Ausgénge (I/0),
Geschwindigkeit
usw.

Vorgang Menu Untermeni Untermenii Bedienfenster
@——H Parameter
Kennwort-
eingabe
5119 Parametereinstell- | Parameterlistenanzeige
(Werkseinst.) meni (Anzeige von 8 Parametern gleichzeitig)
Parameter Kennwort- Parameter Y Parameterbearbeitungs-
anzeigen eingabe data editing Bildschirm
und bearbeiten
Parameterinitialisierung
Parameter auf den Werkszustand zuriicksetzen
Parameter- Parameter _>| Parameterinitialisierungs-Bildschirm |
initialisierung initial.
Andern des Systemkennworts
Systemkennwort System —>| Systemkennwortanderungs-Bildschirm |
andern password
Anzeige von Anzeige von PIO-Signaleingédngen und -ausgéngen und
PIO-Signalein- Zwangsausgabe von Ausgangssignalen
;nd -ausgangen —|->| I/0 test I I/O-Test-Bildschirm
Zwangsausgabe
von Ausgangs-
signalen
Detaillierte Alarmanzeige
Detaillierte (Anzeige von 8 Alarmen gleichzeitig)
Anzeige von |

—|->| Alarm list

Data

| Alarmliste-Bildschirm |

Datenubertragung zwischen Speicher und Steuerung
[

backup

i Datensicherungs-Bildschirm |

Spracheinstellung, Touch-Ton,

—0" Env. set.

Ruhezeit, automatische Anzeigeeinstellungen

Uberwachungsfunktion, (Kontrast und Helligkeit

Dateneingabewarnung anpassen)
Umgebungs- | Anzeigeeinstellungs-
einstellungs- > Bildschirm
Biuldschirm

Anzeige der Zustande der Ein- und Ausgénge (I/O),
Geschwindigkeit usw.

Haupt-

&

| Uberwachungs-
Bildschirm
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5.3 Startbildschirm

Nach dem Einschalten der Spannung wird auf dem Bedienbildschirm des
Touchpanel-Handprogrammiergerats fir etwa 1 Sekunde das IAl-Logo eingeblendet.
AnschlieRend werden die Versionsinformationen angezeigt.

1A1

Quality and Innovation

ROBO
CYLINDER

ROBO
CVYLINDER

Der Menubildschirm erscheint. |

MEC menu Axis No. 88
Setup steps

Initial setting

(0] T
&J Position setting
&I 3

Test run

[Siehe Abschnitt 5.6,
MEC-Menuauswahl.]

Bei Handprogrammiergeréaten
des Typs TB-02D wird dieser
Bildschirm angezeigt, wenn
der Aktivierungsfunktions-
parameter der Steuerung auf
,Deaktivieren“ eingestellt ist.

Bei Handprogrammiergeraten
des Typs TB-02 wird dieser
Bildschirm angezeigt, wenn
der Aktivierungsfunktions-
parameter der Steuerung auf
JAktivieren“ eingestellt ist.

ble function parameter
"Enable”.

nab|

Controller’ ble function parameter
has 0 "Enable”

Change to Disable?

[Siehe Abschnitt 5.16,
Uberwachung.]

* Die gleichen Elemente kénnen auf

dem Bildschirm fur die Einstellung
der automatischen Uberwachung
eingestellt werden, der Gber die
Umgebungseinstellungen der
Steuerung erreichbar ist.
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5.4 Anfangseinstellungen

Wenn die Spannung nach der Lieferung der Steuerung zum ersten Mal eingeschaltet wird,
erscheint der Anfangseinstellungsbildschirm.

e Wenn Sie [Yes] (Ja) wahlen, wird der Anfangseinstellungsbildschirm gedffnet, wo Sie das
Betriebsschema einstellen kdnnen.

¢ Wenn Sie [No] (Nein) wahlen, bleibt das ab Werk eingestellte Betriebsschema, d. h. der
2-Punkt-Stopp-Betriebsmodus, wirksam.

Das Display wechselt zum Positionseinstellbildschirm.

[Siehe Abschnitt 5.7,

[Siehe Abschnitt 5.8,
Anfangseinstellungen.]

Positionseinstellung.]

Werkseinstellungen
e Betriebsschema: 2-Punkt-Stopp
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5.5 Andern der Betriebsachse

Wenn mehrere Steuerungseinheiten mit der Kommunikationsleitung verbunden sind, wird das

Achsenauswabhlfenster getffnet. Es kann aul3erdem durch Beriihren von [Change ax.] (Achse
andern) im Menubildschirm aufgerufen werden.

Ist nur eine Steuerungseinheit angeschlossen, braucht keine Achse ausgewahlt zu werden.

Axis select

Waéhlen Sie die Achse aus, mit der das

Touchpanel-Handprogrammiergeréat verbunden werden
soll, und bertihren diese.

Backup for all controllers

Reconnection Save to SD memory card

Transfer from SD memory card

gtv)ll?l(l)\lDER D@e Verbindung mit der ausgewahlten Achsensteuerung
. wird hergestellt.

Touch Panel Teaching

MEC menu Axis No. 00

Setup steps

- ; Nachdem die Verbindung mit der Steuerung hergestellt
6] wl wurde, wird der MEC-Mendibildschirm geoffnet.

&l Position setting

M 3

Test run
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5.6

MEC-Menuauswabhl

MEC-Meni

MEC menu Axis No. 00

214

Setup steps

Initial setting

o) v
N TR
& ¥

Test run

Das MEC-Menu verfugt Giber sechs Optionen. Zur Auswahl die gewtinschte Option berthren.
Daraufhin wird der entsprechende Bildschirm aufgerufen.

Menuoptionen

e Initial setting Einstellung des Betriebsschemas (2-Punkt-Stopp oder 3-Punkt-Stopp).
[Siehe 5.7, Anfangseinstellungen.]

e Position setting Einstellen der Position, Schubkraft, des Schubbereichs usw.
AufRerdem kann die Achse manuell verfahren werden.
[Siehe 5.8, Positionseinstellung.]

e Test run Betriebstests der Achsenbewegung ausfiihren. [Siehe 5.9, Testlauf.]

e Information @ Anzeigen des Betriebsschemas, der Version und anderer
Informationen. [Siehe 5.10, Information.]

e Maintenance @ Wenn Sie berthren, wird der Wartungsbildschirm aufgerufen.
Dies ist der nachste Auswahlbildschirm.

Der Wartungsbildschirm verfiigt iber sechs Schaltflachen. Wahlen und berihren Sie die
gewtunschte Schaltflache.

Daraufhin wird der entsprechende Bildschirm aufgerufen.

Beriihren Sie [Menu] (Menu), um zum vorherigen MEC-Menubildschirm zurtickzukehren.

Optionen des Wartungsmenus

e Parameter Einstellung von Parametern wie z. B. dem Standard-Positionierbereich.
[Siehe 5.11, Wartung — Parameter.]

e |/O test Durchfuihren von I/O-Tests. [Siehe 5.12, Wartung — 1/O-Tests.]

e Alarm list Anzeige detaillierter interner Informationen zu Alarmen. [Siehe 5.13,
Wartung — Alarmliste.]

e Data backup Ubertragen von Daten zwischen dem

Touchpanel-Handprogrammiergerat und der Steuerung. [Siehe 5.14,
Wartung — Datensicherung.]

e Env. set. Einstellung des Touch-Tons und anderer Umgebungsparameter.
[Siehe 5.15, Wartung — Umgebungseinstellungen.]
e Change ax. Auswahl der Steuerung, deren Achse mit dem

Touchpanel-Handprogrammiergerat betrieben werden soll. [Siehe 5.5,
Andern der Betriebsachse.]
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5.7 Anfangseinstellungen

Wabhlen Sie, ob an 2 oder 3 Punkten gehalten werden soll (Betriebsschema 2-Punkt-Stopp

oder 3-Punkt-Stopp).

MEC menu Axis No. 00

Setup steps
[ Initial setting ﬂ

©; v
T |
&/ ¥

Test run

Berthren Sie im MEC-Mendbildschirm [Initial setting]
(Anfangseinstellungen).

Wenn das Systemkennwort nicht 0000 ist, erscheint der Kennworteingabebildschirm.

Geben Sie das Kennwort ein und bertihren dann [ENT].

Das Standard-Systemkennwort ist 5119.
Anweisungen zum Andern des Systemkennworts
finden Sie in Abschnitt 5.11, Wartung — Parameter
[Andern des Systemkennworts].

Wurde das richtige Kennwort eingegeben, wechselt das Display zum

Anfangseinstellungsbildschirm.

2-Punkt-Stopp

3-Punkt-Stopp

Wahlen und beriihren Sie entweder [2-point stop]
(2-Punkt-Stopp) oder [3-point stop] (3-Punkt-Stopp). Zur
Durchfiihrung des Positionierbetriebs wahlen und bertihren
Sie [Without pushing] (Ohne Schubbetrieb). Zur
Durchfiihrung des Schubbetriebs wahlen und beriihren Sie
[With pushing] (Mit Schubbetrieb).

Fur den 3-Punkt-Stopp wéhlen Sie als

Positionsangabemethode entweder [Both OFF] (Beide

AUS) oder [Both ON] (Beide EIN).

(Anmerkung) Beachten Sie, dass kein Beendigungssignal
ausgegeben wird, wenn der Schubbetrieb
bei Auswahl von [Pushing None] (Kein
Schubbetrieb) ausgefuhrt wird.

* Wenn [Without pushing] (Ohne Schubbetrieb) gewahit
wird, werden LSO und LS1 (LS2) als Ausgangssignale
verwendet. Bei Auswahl von [With pushing] (Mit
Schubbetrieb) werden dagegen PEO und PE1 (PE2) als
Ausgangssignale verwendet.
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Restart the controller?

Beruhren Sie [OK].

Wenn Sie [Menu] (MenU) beriihren, gelangen Sie zum
MEC-Mentbildschirm zurick.

Alle von Ihnen vorgenommenen Anfangseinstellungen
werden verworfen.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Die Steuerung wird neu gestartet.

Nach dem Neustart arbeitet die Steuerung mit den von
Ihnen festgelegten Anfangseinstellungen.

Kehren Sie zum MEC-Menubildschirm zurick.

Wenn Sie [No] (Nein) bertuhren, werden die
Anfangseinstellungen erst wirksam, nachdem die
Steuerung neu gestartet wurde.
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Betriebsschemas

Steuerungen der Typen PMEC, AMEC und ERC3 (MEC-Modus) bieten zwei
Betriebsschemas.
Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick iiber die Betriebsspezifikation der verschiedenen
Schemas. [Informationen zur Einstellung finden Sie in den Abschnitten tber die

Anfangseinstellungen und die Einstellung der Haltepositionen.]

Betriebsschema

Beschreibung

Pneumatikschaltung
(zum Vergleich)

Anschlussmethode

Elektrozylinder

2-Punkt-
Stopp
(2-Punkt-
Positio-
nierung)

Bewegung zwischen 2 Punkten
Uber 1 Eingang
[Ein-Magnetventil-Modus]

Die Achse kann mit den gleichen
Steuerungssignalen wie bei
Pneumatikzylindern zwischen

2 Punkten verfahren werden.

Sie kénnen die Positionen des End-
und Startpunkts einstellen.

Die Verfahrgeschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzégerung
koénnen festgelegt werden. Weiterhin
lasst sich der Schubbetrieb
konfigurieren. Die Achse bewegt
sich zum Endpunkt, wenn das
Signal STO eingeschaltet wird, und
kehrt zum Startpunkt zuriick, wenn
dieses Signal ausgeschaltet wird.

Elektrozylinder

Erkennung Startpunkt
(Ls0)

Erkennung Endpunkt
(Ls1)

lAn Endpunkt bewegen
(STO)

Erkennung Startpunkt
(LSO0)

Erkennung Endpunkt
(Ls1)

An Endpunkt bewegen
(STO)

Bewegung zwischen 2 Punkten
Uber 2 Eingange
[Zwei-Magnetventil-Modus]

3-Punkt-
Stopp
(3-Punkt-
Positio-

nierung)

Uber 2 Eingange

Bewegung zwischen 3 Punkten
[3-Punkt-Positionierung]

Die Achse kann mit den gleichen
Steuerungssignalen wie bei
Pneumatikzylindern zwischen zwei
Punkten verfahren werden.

Sie kénnen die Positionen des End-
und Startpunkts einstellen.

Es kann die Position eines
Zwischenpunkts eingestellt und die
Positionierung an diesem
Zwischenpunkt durchgefihrt
werden.

Die Verfahrgeschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzégerung
koénnen festgelegt werden. Weiterhin
lasst sich der Schubbetrieb
konfigurieren. Die Achse bewegt
sich zum Endpunkt, wenn das
Signal ST1 eingeschaltet wird, und
zum Startpunkt, wenn das Signal
STO eingeschaltet wird.

[Zwischenpunkt-Verfahrmethode,
beide EIN]

Wenn sowohl STO als auch ST1
eingeschaltet werden, bewegt sich
die Achse zum Zwischenpunkt und
halt dort an.

Wenn STO und ST1 ausgeschaltet
werden, unterbricht die Achse die
Bewegung und halt an.

[Zwischenpunkt-Verfahrmethode,
beide AUS]

Wenn sowohl STO als auch ST1
ausgeschaltet werden, bewegt sich
die Achse zum Zwischenpunkt und
hélt dort an.

Wenn STO und ST1 eingeschaltet
werden, unterbricht die Achse die
Bewegung und halt an.

-Erkennung Startpunkt

(LS0)
_Erkennung Endpunkt

(Ls1)
An Endpunkt
bewegen 2 (ST1) -

An Startpunkt
bewegen 1 (STO)

Elektr

Startpunkt

(Ls0)

Endpunkt

SPS

1
Erkennung 1
Startpunkt (LS0) | 1

1
1
1

Erkennung
Endpunkt (LS1)
An Endpunkt>
bewegen 1 (ST1)
An Startpunkt

bewegen 2 (STO) T

(Ls1)
An Endpunkt
bewegen 1 (ST1)

An Startpunkt
bewegen 2 (STO)

rozylinder

Spezialkabel

SPS

-~ Startpunkt (LSO)

- Erkennung
~ Endpunkt (LS1)

- Erkennung
Zwischenpunkt (LS2)

Verfahrsignal 1~
(STO) -~

Verfahrsignal 2

(sT1) P (Luft)

El

Erkennung

‘J:Slanpunkl (LS0)
Erkennung
~Endpunkt (LS1)

Erkennung

Zwischenpunkt (LS2) eC

PMEC

Verfahrsignal 1
(sT0)

Verfahrsignal 2 j
(ST1)-

lektrozylinder

Spezial-
Kabel

(Anmerkung) Die Pneumatikschaltsymbole entsprechen PMEC-, AMEC- und ERC3-Steuerungen
(MEC-Modus). Einzelheiten zu den Signalen finden Sie im Betriebshandbuch der
PMEC-, AMEC- oder ERC3-Steuerung (MEC-Modus).
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Beispiele fiir Anfangseinstellungen
Die Vorgehensweise wird im Folgenden anhand konkreter Beispiele erlautert.

Beispiel fir den 2-Punkt-Stopp Nehmen Sie die folgenden Einstellungen vor.

Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

Berlihren Sie im
MEC-Menibildschirm

WEC menu

Setup steps

Initial setting I

[Initial Set] ®
(Anfangseinstellungen). & Position sotting
& =

2 |Wenn das Systemkennwort Das
nicht 0000 ist, erscheint der Standard-Systemkennwort ist
Kennworteingabebildschirm. 5119.

Geben Sie das Systemkennwort Anweisungen zum Andern des

ein und berthren dann [ENT]. Systemkennworts finden Sie
in Abschnitt 5.11, Wartung —
Parameter [Andern des
Systemkennworts].

3 |e Berlhren Sie je nach der 2-Punkt-Stopp Beruihren Sie [Menu] (Mend),
gewtunschten Anzahl der um zum ersten
Positionierungspunkte entweder MEC-Menubildschirm
[2-point stop] (2-Punkt-Stopp) zurtickzukehren.
oder [3-point stop]
(3-Punkt-Stopp). (Information)
e Zur Durchfiihrung des Werkseinstellung
Positionierbetriebs wahlen Sie Haltepositionen: 2
[Without pushing] (Ohne 3-Punkt-Stopp Schubfunktion: Nein
Schubbetrieb). Zur Eingabemethode fur
Durchfiihrung des Zwischenpunkt: Beide EIN.
Schubbetriebs wahlen Sie [With
pushing] (Mit Schubbetrieb).
¢ Im Fall der Positionierung an
der Zwischenposition im
3-Punkt-Stopp-Schema waren
Sie fur die Eingangssignale STO
und ST1 [Both OFF] (Beide
AUS) oder [Both ON] (Beide
EIN) und berthren dann [OK].

4 |Berlhren Sie [Yes] (Ja). Damit die Einstellungen

wirksam werden, mussen Sie
die Steuerung neu starten.
Die von lhnen
vorgenommenen
Einstellungen wirken sich
nicht aus, bevor die Steuerung
neu gestartet wurde.

Wenn Sie zum vorherigen
Bildschirm zurtickkehren
mdochten, beriihren Sie [No]
(Nein).
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Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen

Restart the controller?

6 i ——1 |Nachdem die Steuerung neu
Setup steps i
getalaten gestartet wurde, erscheint der

Ql wl MEC-Meniibildschirm.
Position setting
N L]

Test run
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5.8 Positionseinstellung (Positionsdateneinstellung und manueller
Achsenbetrieb (Joggen, Inchen))

Mit dieser Option kénnen die Position, Schubkraft, der Schubbereich und andere
Positionsdaten eingestellt werden. Auf3erdem kdénnen Sie die Achse durch Joggen oder
Inchen verfahren.

MEC menu Axis No. 00

Setup steps Berthren Sie im MEC-Mendubildschirm [Position setting]
Initial setting (Positionseinstellung).

Position setting
[ 2
Test run

RO

Wenn das Positionsdaten-Bearbeitungskennwort nicht 0000 ist, erscheint der
Kennworteingabebildschirm.

Geben Sie das Kennwort ein und bertihren dann [ENT].

Sie kdnnen das Positionsdaten-Bearbeitungskennwort
im Parameterbearbeitungsbildschirm unter ,Password
for position data editing” (Kennwort fur
Positionsdatenbearbeitung) einstellen.

Wurde das richtige Kennwort eingegeben, wechselt das Display zum
Positionsdaten-Einstellbildschirm. Die angezeigten Elemente hangen vom Betriebsschema ab.

Der Bildschirm links ist ein Beispiel fir den 2-Punkt-Stopp.
Es werden die Einstellwerte fur die verschiedenen
Positionen angezeigt.

Beruhren Sie die Position, die eingestellt werden soll.
Wenn Sie [Menu] (Menu) beriihren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zuriick.

Anzahl der einzustellenden Positionen

. Anzahl der einzustellenden
Betriebsschema Bewegung .

Positionen
2-Punkt-Stopp Zwischen 2 Positionen 2
3-Punkt-Stopp Zwischen 3 Positionen 3
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Berlihren Sie die Position, die eingestellt werden soll. Daraufhin erscheint ein Bildschirm zur
Einstellung von Zielposition/Geschwindigkeit usw. der bertihrten Position.
Stellen Sie Position, Geschwindigkeit, Schubkraft, Schubbereich, Beschleunigung und
Verzbgerung ein.

Sie kdnnen Uber diesen Einstellbildschirm den Jog-Betrieb wahlen.

[1] Positionsdaten
Konfigurieren Sie die zur Bewegung der Achse verwendeten Positionsdaten.

Wenn Sie [Menu] (Menu) beriihren, gelangen Sie zum
MEC-Mentbildschirm zurick.

Annaherung
Ruckkehr
Endpunkt  Zwischen-  Startpunkt * In der Abbildung befindet sich der
I punkt : Referenzpunkt auf der Motorseite.
: o — 1A
rlr : 7 | Motor
1 Ll M |
Achse
Positionsdaten
[1] [2] 3] [4] [5] [6] [7]
S . . . Push force | Push band Energy
Positions Position |, Velocity | Acceleration | Deceleration (Schub- (Schub- saving
daten (Geschw.) | (Beschl.) (Verz.) -
[mm] [mmis] [G] [G] kraft) bereich) | (Stromspar-
[%0] [mm] modus)
[1] Endpunkt 200,00 50,00 0,1 0,1 70 1,00 Giiltig
[0] Startpunkt 0,00 50,00 0,1 0,1 0 0 Giiltig
[2] Zwischen- 100,00 50,00 0,1 0,1 0 0 Gultig
punkt

1) Position [mm]

Die Positionen mussen die folgende Bedingung erfillen:

Startpunkt < Zwischen

unkt < Endpunkt

Einstellung der Position, an die die Achse verfahren werden soll.

Einzustellende Positionen

Betriebsschema Bewegung Endpunkt Startpunkt Zwischenpunkt
2-Punkt-Stopp Zwischen 2 Positionen O O
3-Punkt-Stopp Zwischen 3 Positionen O O O

2) Velocity [mm/s]

3) Acceleration [G]

-------- Einstellung der Achsengeschwindigkeit.

----- Einstellung der Achsenbeschleunigung.

Der Eingabebereich lasst Werte oberhalb des im Katalog angegeben
Werts zu. Siehe Katalog oder Betriebshandbuch der Achse.
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4) Deceleration [G]
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----- Einstellung der Verzdgerung [G] zum Anhalten der Achse.

(Information) Erlauterung am Beispiel der Beschleunigung — fir die Verzégerung gilt Analoges.

1 G = 9800 mm/s*: Beschleunigung, bei der die Achse ihre Geschwindigkeit um

9800 mm/s pro Sekunde erhoht.

0,3 G: Beschleunigung, bei der die Achse ihre Geschwindigkeit um 9800 mm/s x 0,3 =
2940 mm/s pro Sekunde erhoht.

Geschw.

Zeit

& Vorsicht: Einstellung der Beschleunigung/Verzégerung

(1) stellen Sie Beschleunigungs-/Verzégerungswerte ein, die die im Katalog oder im
Betriebshandbuch der Achse angegebene Nenn-Beschleunigung/Verzdgerung nicht
Uberschreiten. Wird eine Beschleunigung/Verzdgerung tber der
Nenn-Beschleunigung/Verzégerung eingestellt, kann es zu einer erheblichen
Reduzierung der Lebensdauer der Achse kommen.

(2) Wenn die Achse oder das Werkstlick Sté3e oder Vibrationen erfahrt, reduzieren Sie
die Beschleunigung/Verzdgerung. Der anhaltende Betrieb der Achse unter solchen
Bedingungen wirde zu einer erheblichen Verringerung der Lebensdauer fiihren.

(3) Wenn die Transportlast deutlich geringer ist als die Nennlast, kann eine
Beschleunigung/Verzoégerung eingestellt werden, die den Nennwert Uiberschreitet.
Auf diese Weise kann die Taktzeit reduziert werden. Falls Sie sich fur diese
Mdglichkeit interessieren, wenden Sie sich bitte an IAl. Teilen Sie uns das Gewicht,
die Form und die Befestigungsweise des Werksticks sowie die Montagebedingungen
der Achse (horizontal/vertikal) mit.
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5) Push force [%] -

6) Push band [mm]

----Stellen Sie das Schubmoment (Stromgrenzwert), das im Schubbetrieb

verwendet werden soll, als Prozentwert ein.

Ein hoherer Stromgrenzwert bewirkt eine héhere Schubkraft.

Bei Einstellung von 0 erfolgt der normale Positionierbetrieb.

Zum Zusammenhang von Schubkraft und Stromgrenzwert lesen Sie
im Katalog oder Betriebshandbuch nach.

---:Einstellung der Strecke fiir den Schubbetrieb (Schubbereich).

Wenn der Schubbetrieb ausgefuhrt wird, bewegt sich die Achse mit
der Geschwindigkeit und dem Nenndrehmoment entsprechend den
Positionsdaten, bis die verbleibende Verfahrstrecke in den hier
eingestellten Bereich fallt. Wenn die verbleibende Verfahrstrecke in
diesen Bereich fallt, bewegt sich die Achse zu der in [1] eingestellten
Position, wahrend die Last geschoben wird.

Die Geschwindigkeit fir den Schubbetrieb wird in Parameter Nr. 7
eingestellt. Verwenden Sie keine Einstellung, die zu einer
Uberschreitung dieser Geschwindigkeit fiihren wiirde.

Wenn die Einstellung in [2] geringer als die Schubgeschwindigkeit ist,
schiebt die Achse das Werkstlick mit der eingestellten
Geschwindigkeit.

Im Folgenden wird gezeigt, wie sich die Achse bewegt, wenn sie das
Werkstlick zum Endpunkt, Startpunkt und Zwischenpunkt schiebt.
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[Schubvorgang zum Endpunkt oder Zwischenpunkt]

Annéherung

Geschw.

Schub beendet
(Signalausgabe
,Pos. beendet")

. Zeit
Schubbereich

Startpunkt Beginn des Endpunkt
Schubvorgangs  (Zwischenpunkt)

[Schubvorgang zum Startpunkt oder Zwischenpunkt = Zugvorgang]

Rickkehr

Geschw.

Schub beendet
(Signalausgabe
,Pos. beendet”)

Zeit
Schubbereich

Startpunkt Beginn des Endpunkt
(Zwischenpunkt)  schubvorga

7) Energy saving-----«-- Bei Aktivierung des Energiesparmodus kann die Motorspannung
(Servo) nach Verstreichen einer vorgegebenen Zeit ausgeschaltet
werden, um nach Abschluss der Positionierung Energie zu sparen.
Der entsprechende Zeitraum wird im Voraus mit einem Parameter

eingestellt.
Parameter Anfangs- | Einstell-
Parametername .
Nr. wert bereich
Verzdgerungszeit fir automatische _
10 Abschaltung des Antriebs [s] 1 0-9999
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[Automatische Abschaltung der Motorspannung (Servo)]

Die Motorspannung (Servo) wird nach Verstreichen einer festgelegten Zeit nach Abschluss
der Positionierung automatisch abgeschaltet. Wenn der nachste Positionierbefehl ausgegeben
wird, wird die Motorspannung (Servo) automatisch wieder eingeschaltet und die
Positionierung durchgefiihrt. Da bei abgeschaltetem Motor kein Haltestrom flief3t, wird der
Stromverbrauch entsprechend reduziert.

Verfahrsignal 1 (STO) | |
Verfahrsignal 2 (ST1)

Achsenbewegung — Y /

Automatische
Servo-Abschaltung

Servo-Status

——-

T T: In Parameter eingestellte Zeit

|
|
!
!
|
|
!
!
!
!
|
!
!
1
|

I
|
|
|
|
|
|
|
|
L
|
|
I
|
|
|
|
|
|
4
|

|
|
|
!
|
!
|
|
!
|
|
|
|
1
T
|
|
t
|
|
|
|
|
|
1
1

Schubfunktion Erkennung Startpunkt (LSO)

nicht Erkennung Endpunkt (LS1) Q I—

verwenden Erkennung Zwischenpunkt (LS2)

e e h e

Positionieren an I-l—l

Schubfunktion Startpunkt beendet (PEOQ) I

verwenden Positionieren an
Endpunkt beendet (PE1)
Positionieren an

Zwischenpunkt beendet (PE2)

[Status der Positionserkennungs-Ausgangssignale, wenn die Schubfunktion nicht verwendet
wird]

Auch wenn die Motorspannung (Servo) ausgeschaltet wird, wird das
Startpunkt-Erkennungssignal (LS0), das Endpunkt-Erkennungssignal (LS1) oder das
Zwischenpunkt-Erkennungssignal (LS2) entsprechend der jeweiligen Position eingeschaltet,
solange sich die Achse innerhalb des Positionierbereichs (Parameter Nr. 1) befindet — genau
wie bei Verwendung eines Sensors. Dementsprechend bleibt das eingeschaltete
Positionserkennungssignal nach Beendigung der Positionierung eingeschaltet, wenn sich die
Achse nicht bewegt.

[Status der Positionierungsbeendigungssignale bei Verwendung der Schubfunktion]

Im Schubbetrieb wird die Motorspannung (Servo) nicht automatisch abgeschaltet, wahrend die
Achse das Werkstuck schiebt.

Wenn die Achse das Werkstiick verfehlt hat, wird die Motorspannung (Servo) automatisch
abgeschaltet.

Wenn die Motorspannung (Servo) abgeschaltet wird, geht der Status ,Positionieren beendet”
verloren. Folglich werden die Schubbeendigungssignale 0 (PEO), 1 (PE1) und 2 (PE2)
unabhéngig von der Halteposition ausgeschaltet.

&Vorsicht: Wenn der Servo automatisch abgeschaltet wurde, steht kein Haltemoment zur
Verfligung. Da sich die Achse in diesem Zustand bewegen wurde, falls eine externe
Kraft auf sie wirkt, ist bei der Einstellung einer Bewegung, die zu einer
automatischen Abschaltung der Motorspannung (Servo) fuhrt, Vorsicht geboten, um
eine Kontaktierung der Achse zu vermeiden und die Sicherheit zu gewahrleisten.
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Grundlegende Bedienung

Beruhren Sie das Werteinstellfeld des jeweiligen Elements,
z. B. Position.

Wenn das Ziffernfeld erscheint, geben Sie den
gewunschten Wert ein und bertihren dann [ENT].

Beruhren Sie entweder [Start point] (Startpunkt), [End
point] (Endpunkt) oder [Inter. p.] (Zwischenpunkt).
Daraufhin wird das entsprechende Einstellfenster
angezeigt.

(Anmerkung) Die Positionen missen die folgende Bedingung erfillen:
Referenzpunkt < Startposition <Zwischenposition < Endposition

Durch Bertihren von [Jog] wechseln Sie zum Jog-Betrieb.

[Manueller Achsenbetrieb (Joggen/Inchen)]
Mit Hilfe des manuellen Achsenbetriebs (Joggen/Inchen) kdnnen Positionsdaten erfasst

werden.

Bedienelemente des Bildschirms fir den manuellen Achsenbetrieb (Joggen/Inchen)

|| W | D> | P

High speed [ Widdle speed| Low speed | Low speed [ Middle speed| High speed

ol dl Al (Al (ID|ID|I>

1. Omm 0.1nm | 0.01mm | 0.01mm | 0. 1mm 1. Omm

¢ [Servo ON] (Servo EIN)

¢ [Homing]

: [Servo ON] (Servo EIN)Wéahrend diese Tasten berthrt

werden, wird die Achse in Richtung des Pfeils gejoggt. Bei
langsamer Geschwindigkeit (,Low speed”) bewegt sich die
Achse mit 1 mm/s, bei mittlerer (,Middle speed”) mit

10 mm/s und bei hoher (,High speed”) mit 50 mm/s.
Wabhlen Sie die gewiinschte Geschwindigkeit.

: Wenn eine dieser Tasten berihrt wird, wird die Achse in

Richtung des Pfeils schrittweise verfahren. Wahlen Sie als
Schrittweite 0,01 mm, 0,1 mm oder 1,0 mm.

: Wenn [Servo ON] (Servo EIN) bei ausgeschalteter

Motorspannung (Servo) berihrt wird, wird die
Motorspannung (Servo) eingeschaltet und die zugehdrige
Lampe O leuchtet auf. Wird entsprechend [Servo OFF]
(Servo AUS) bei eingeschalteter Motorspannung (Servo)
berthrt, wird die Motorspannung (Servo) ausgeschaltet
und die Lampe O geht aus.

: Wenn [Homing] beruhrt wird, wéhrend die

Referenzpunktfahrt noch nicht abgeschlossen wurde, fuhrt
die Achse eine Referenzpunktfahrt aus und die zugehdorige
Lampe O leuchtet auf.
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Erfassen von Positionen
Berlihren Sie [Teach]. Ein Bestatigungsbildschirm erscheint.

Sie kénnen die Positionsnummer durch Beriihren von [1] oder [{] &ndern.
Wenn Sie [Yes] (Ja) berthren, wird die aktuelle Position erfasst.
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Beispiele fiir die Positionseinstellung
Die Vorgehensweise wird im Folgenden anhand konkreter Beispiele erlautert.

1) Einstellung von Position, Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung

Es wird ein Beispiel fir den 2-Punkt-Stopp erlautert.

Es werden Positionen eingestellt, um die Achse zwischen 10,0 mm und 100,0 mm hin- und

herzubewegen.

| Endposition: 100,0 mm, Startposition: 10,0 mm |

Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

Berlhren Sie im
MEC-Mentibildschirm [Position
setting] (Positionseinstellung).

WEC menu

Setup steps
Initial setting

3

Ziffernfeld erscheint, beriihren
Sie [5], [0] und dann [ENT].

@
& —

2 |Wenn das Positionsdaten- Sie kénnen das
Bearbeitungskennwort nicht Positionsdaten-

0000 ist, erscheint der Bearbeitungskennwort im

Kennworteingabebildschirm. Parameterbearbeitungs-
bildschirm unter ,Password for

Geben Sie das Positionsdaten- position data

Bearbeitungskennwort ein und editing” (Kennwort fur

berthren [ENT]. Positionsdatenbearbeitung)
einstellen.

3 | Stellen Sie die Position des Wenn Sie [Menu] (Men()
Startpunkts, die Beschleunigung berthren, gelangen Sie zum
und Verzdgerung ein. MEC-Menubildschirm zurick.
Beruhren Sie [Start point]

(Startpunkt).

4 |Beruhren Sie das Berlihren Sie [Menu] (Menu),
Werteinstellfeld fur die Position. um zum Positionseinstell-
Wenn das Ziffernfeld erscheint, — bildschirm zuriickzukehren.
bertihren Sie [1], [0] und dann
[ENT].

5 |Neben ,Position“ erscheint der Berlihren Sie [Menu] (Menu),
Wert 10,00. um zum Positionseinstell-

bildschirm zuriickzukehren.

6 |Beriuhren Sie das Beriihren Sie [Menu] (Menu),
Werteinstellfeld fur die um zum Positionseinstell-
Geschwindigkeit. Wenn das c— bildschirm zurtickzukehren.
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Endpunkts, die Beschleunigung
und Verzdgerung ein.

Berthren Sie [End point]
(Endpunkt).

Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen
7 |Im Geschwindigkeitsfeld wird Beriihren Sie [Menu] (Menu),
50,00 angezeigt. um zum Positionseinstell-
bildschirm zurtickzukehren.
8 |Beruhren Sie das Beriihren Sie [Menu] (Menu),
Werteinstellfeld fur die um zum Positionseinstell-
Beschleunigung. bildschirm zurtickzukehren.
Wenn das Ziffernfeld erscheint,
bertihren Sie [0], [], [3] und —)
dann [ENT].
9 |Im Beschleunigungsfeld wird Beriihren Sie [Menu] (Menu),
0,30 angezeigt. um zum Positionseinstell-
bildschirm zurtickzukehren.
10 |Beriihren Sie das Berlihren Sie [Menu] (Menu),
Werteinstellfeld fur die um zum Positionseinstell-
Verzégerung. bildschirm zurtickzukehren.
Wenn das Ziffernfeld erscheint,
berthren Sie [0], [.], [3] und c—
dann [ENT].
11 |Im Verzodgerungsfeld wird 0,30 Berlihren Sie [Menu] (Menu),
angezeigt. um zum Positionseinstell-
bildschirm zuriickzukehren.
12 |Berihren Sie [Menu] (Meni).
13 | Stellen Sie die Position des Wenn Sie [Menu] (Men()

berthren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zurtick.
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berthren Sie [0], [.], [3] und
dann [ENT].

Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen

14 | Der Bildschirm fur den Beriihren Sie [Menu] (Menu),
Endpunkt wird aufgerufen. um zum Positionseinstell-

bildschirm zurtickzukehren.
Stellen Sie die Position des  —
Endpunkts, die Beschleunigung
und Verzdgerung ein.

15 |Berihren Sie das Beriihren Sie [Menu] (Menu),
Werteinstellfeld fur die Position. um zum Positionseinstell-
Wenn das Ziffernfeld erscheint, — bildschirm zuriickzukehren.
berthren Sie [1], [O], [0] und
dann [ENT].

16 |Im Positionsfeld wird 100,00 Beriihren Sie [Menu] (Menu),
angezeigt. um zum Positionseinstell-

bildschirm zurtickzukehren.

17 |Beriihren Sie das Berlihren Sie [Menu] (Menu),
Werteinstellfeld fur die um zum Positionseinstell-
Geschwindigkeit. Wenn das — bildschirm zurtickzukehren.
Ziffernfeld erscheint, beriihren
Sie [5], [0] und dann [ENT].

18 |Im Geschwindigkeitsfeld wird Berlihren Sie [Menu] (Menu),
50,00 angezeigt. um zum Positionseinstell-

bildschirm zuriickzukehren.

19 |Beriihren Sie das Beriihren Sie [Menu] (Menu),
Werteinstellfeld fur die um zum Positionseinstell-
Beschleunigung. bildschirm zurtickzukehren.
Wenn das Ziffernfeld erscheint,

I

20

Im Beschleunigungsfeld wird
0,30 angezeigt.

Berlihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zurtickzukehren.
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Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

21

Berlihren Sie das
Werteinstellfeld fur die
Verzogerung.

Wenn das Ziffernfeld erscheint,
berthren Sie [0], [.], [3] und
dann [ENT].

Beriihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zurlickzukehren.

22

Im Verzoégerungsfeld wird 0,30
angezeigt.

Beriihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zurlickzukehren.

23

Berthren Sie [Menu] (Menu).

Beriihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zurlickzukehren.

24

Wenn Sie [Menu] (Men()
berthren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zurtck.
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2) Manueller Achsenbetrieb (Joggen/Inchen)
(Die Achse mit| 41| S 4L M [ 1% | ), [ #.¥

M« [ [ » ™ ] zur Zielposition
joggen/inchen und dann die erreichte Position (aktuelle Position) als Endpunkt oder
Startpunkt erfassen)

Es wird ein Beispiel fir den 2-Punkt-Stopp erlautert.

Die Erfassung der aktuellen Position von 80,0 m als Startpunkt wird beschrieben.

Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen

1 |Berihren Sie im — S—

MEC-Mentibildschirm [Position Setup steps

setting] (Positionseinstellung). @ [nitfal settine
S
gl Tesi‘run

2 |Wenn das Positionsdaten- Sie kénnen das
Bearbeitungskennwort nicht Positionsdaten-

0000 ist, erscheint der Bearbeitungskennwort im

Kennworteingabebildschirm. Parameterbearbeitungs-
bildschirm unter ,,Password for

Geben Sie das Positionsdaten- position data editing"

Bearbeitungskennwort ein und (Kennwort fur

berthren [ENT]. Positionsdatenbearbeitung)
einstellen.

3 | Stellen Sie die Position des Wenn Sie [Menu] (Men)
Startpunkts, die Beschleunigung berthren, gelangen Sie zum
und Verzdgerung ein. MEC-Menubildschirm zurtck.
Beruhren Sie [Start point]

(Startpunkt).

4 |Berlhren Sie [Manual operat.] Berlihren Sie [Menu] (Menu),
(Manueller Betrieb). um zum Positionseinstell-

bildschirm zuriickzukehren.

* Wurde die
Referenzpunktfahrt noch
nicht ausgefihrt, holen Sie
dies zunéchst nach.

5 |Wenn die Motorspannung
(Servo) momentan
ausgeschaltet ist, bertihren Sie
[Servo ON] (Servo EIN), um sie
einzuschalten.
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Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

6

»

Hiddle speec|

<>

Low speed | Low speed

verwenden, um den Schlitten

» |

| High speed | Hiddle speed| High speed

bzw. die Stange zur Zielposition

von 80,0 mm zu bewegen.

e Joggen
Wenn Sie eine der Tasten

Achse in Bewegung und
fahrt weiter.

¢ Inchen
Wenn Sie eine der Tasten

A (4dl | djim|m i
1. Omn 0.1 0. Inn 1. 0mn

m_| 0.01m | 0.0lmn

bertihren, bewegt sich die
Achse um die der jeweiligen
Taste entsprechende
Strecke.

7 |Beruhren Sie [Teach].

8 |Beruhren Sie [Yes] (Ja).

c—

9 |Berlhren Sie [Menu] (Men).

10 |Im Positionsfeld wird 80,00 Berlihren Sie [Menu] (Menu),
angezeigt. um zum Positionseinstell-
Damit ist bestatigt, dass die bildschirm zurtickzukehren.
Positionsdaten erfasst wurden.

11 |Beruhren Sie [Menu] (Menu). Beriihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zuriickzukehren.

12 Wenn Sie [Menu] (Men)

berthren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zurtck.
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3) Direktes Teachen (Den Schlitten von Hand zur Zielposition bewegen und dann die
erreichte Position [aktuelle Position] als Endpunkt oder Startpunkt erfassen)

Es wird ein Beispiel fiir den 2-Punkt-Stopp erlautert.

Die Erfassung der aktuellen Position von 50,00 m als Startpunkt wird beschrieben.

Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

Berthren Sie im
MEC-Mentibildschirm [Position

WEC menu

Setup steps

Initial setting

die Stange von Hand zur
Zielposition von 50,00 mm.

Berthren Sie [Teach].

setting] (Positionseinstellung). ®
8
gl Test run

2 |Wenn das Positionsdaten- Sie kénnen das
Bearbeitungskennwort nicht Positionsdaten-

0000 ist, erscheint der Bearbeitungskennwort im

Kennworteingabebildschirm. Parameterbearbeitungs-
bildschirm unter ,,Password for

Geben Sie das Positionsdaten- position data editing"

Bearbeitungskennwort ein und (Kennwort fr

berthren [ENT]. Positionsdatenbearbeitung)
einstellen.

3 | Stellen Sie die Position des Wenn Sie [Menu] (Menl)
Startpunkts, die Beschleunigung berthren, gelangen Sie zum
und Verzdgerung ein. MEC-Menubildschirm zurtck.
Beruhren Sie [Start point]

(Startpunkt).
4 |Berlhren Sie [Manual operat.] Berlihren Sie [Menu] (Menu),
(Manueller Betrieb). um zum Positionseinstell-
bildschirm zuriickzukehren.
| |* Wurde die
Referenzpunktfahrt noch
nicht ausgefuhrt, holen Sie
dies zunéachst nach.

5 |Wenn die Motorspannung
(Servo) momentan
eingeschaltet ist, beriihren Sie
[Servo OFF] (Servo AUS), um —
sie auszuschalten.

6 |Bewegen Sie den Schlitten bzw.
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Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

7

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

8 |Beruhren Sie [Menu] (Men).

9 |Im Positionsfeld wird 50,00 Beriihren Sie [Menu] (Menu),
angezeigt. um zum Positionseinstell-
Damit ist bestatigt, dass die bildschirm zurtickzukehren.
Positionsdaten erfasst wurden.

10 |Beriihren Sie [Menu] (Mend). Berlihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zurtickzukehren.

11 Wenn Sie [Menu] (Men)

berthren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zurtick.
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4) Einstellungen fir den Schubbetrieb (Schubkraft, Schubbereich)

Es wird ein Beispiel fir den 2-Punkt-Stopp erlautert.

In diesem Beispiel wird die Schubbewegung am Startpunkt ausgefihrt.

ISchubkraft: 50 %, Schubbereich: 5,0 mm |

Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

Berthren Sie im
MEC-Mentibildschirm [Position
setting] (Positionseinstellung).

WEC menu

4=

Setup steps

Initial setting

Position setting

Test run

bertihren Sie [5] und dann
[ENT].

2 |Wenn das Positionsdaten- Sie kénnen das
Bearbeitungskennwort nicht Positionsdaten-

0000 ist, erscheint der Bearbeitungskennwort im

Kennworteingabebildschirm. Parameterbearbeitungs-
bildschirm unter ,Password for

Geben Sie das Positionsdaten- position data editing"

Bearbeitungskennwort ein und (Kennwort fur

berthren [ENT]. Positionsdatenbearbeitung)
einstellen.

3 | Stellen Sie die Position des Wenn Sie [Menu] (Men()
Startpunkts, die Beschleunigung berthren, gelangen Sie zum
und Verzdgerung ein. ] MEC-Menubildschirm zurick.
Beruhren Sie [Start point]

(Startpunkt).

4 |Beruhren Sie das Berlihren Sie [Menu] (Menu),
Werteinstellfeld fir [Push force] um zum Positionseinstell-
(Schubkraft). bildschirm zurtickzukehren.
Wenn das Ziffernfeld erscheint, —
bertihren Sie [5], [0] und dann
[ENT].

5 |Im Schubkraftfeld wird 50,00 Beriihren Sie [Menu] (Menu),
angezeigt. um zum Positionseinstell-

bildschirm zurtickzukehren.

6 |Berlhren Sie das Beriihren Sie [Menu] (Mend),
Werteinstellfeld fir [Push band] um zum Positionseinstell-
(Schubbereich). bildschirm zurtickzukehren.
Wenn das Ziffernfeld erscheint, I

235



PR rOBO

C€Ce CYLINDER

Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen
7 |Im Schubbereichsfeld wird 5,00 Beriihren Sie [Menu] (Menu),
angezeigt. um zum Positionseinstell-

bildschirm zurlickzukehren.

8 |Beruhren Sie [Menu] (Men). Beriihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zurtickzukehren.

9 Wenn Sie [Menu] (Men)
berthren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zurtick.
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5) Einstellung des Energiesparmodus (automatische Abschaltung der Motorspannung

[Serva])

Es wird ein Beispiel fir den 2-Punkt-Stopp erlautert.

Es wird beschrieben, wie der Servo 5,0 Sekunden nach dem Anhalten automatisch

ausgeschaltet wird.

Nr.

Bedienvorgang

Screenshot

Anmerkungen

Beriihren Sie im
MEC—MenUbiIdschirm@ :

WEC nenu

g2k
L.

Setup steps

Initial setting

2

Position setting

Test run

Stellen Sie die
Verzdgerungszeit fir
automatische Abschaltung der
Motorspannung (Servo) ein.

Beruhren Sie [Parameter].

U

Wenn das Systemkennwort
nicht 0000 ist, erscheint der
Kennworteingabebildschirm.

Geben Sie das Systemkennwort
ein und berthren [ENT].

Das Standard-
Systemkennwort ist 5119.

Anweisungen zum Andern des
Systemkennworts finden Sie
in Abschnitt 5.11, Wartung —
Parameter [Andern des
Systemkennworts].

Berthren Sie [Parameter data
editing]
(Parameterdatenbearbeitung).

U

Navigieren Sie mit [T] und [{]
durch die Bildschirme, bis
derjenige fir die Einstellung der
Verzégerungszeit fur die
automatische Servo-
Abschaltung erscheint.

Beriihren Sie das
Werteinstellfeld fir die
Verzdgerungszeit fir die
automatische Servo-
Abschaltung.

Wenn das Ziffernfeld erscheint,
bertihren Sie [5] und dann

[ENT].

237



=

C€Ce CYLINDER

ROBO

Startpunkt einstellen.

Beruhren Sie [Start point]
(Startpunkt).

Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen
7 |5 wird angezeigt.
8 |Berlhren Sie [Menu] (Menu).
9 |Beruhren Sie [Yes] (Ja). Wenn Sie [No] (Nein)
berthren, werden die
Einstellungen erst wirksam,
nachdem die Steuerung neu
— gestartet wurde.
10
11 |Die Steuerung wird neu —
gestartet und der S ErD
MEC-Menibildschirm erscheint. | | )| [nitie! settine
Berlhren Sie [Positi tting] %J
erthren Sie [Position setting & o
(Positionseinstellung). _ e |
12 |Wenn das Positionsdaten- Sie kénnen das
Bearbeitungskennwort nicht Positionsdaten-
0000 ist, erscheint der Bearbeitungskennwort im
Kennworteingabebildschirm. Parameterbearbeitungs-
bildschirm unter ,,Password for
Geben Sie das Positionsdaten- position data editing"
Bearbeitungskennwort ein und (Kennwort fur
berthren [ENT]. Positionsdatenbearbeitung)
einstellen.
13 | Den Energiesparmodus am Wenn Sie [Menu] (Men)

berthren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zuriick.
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Nr. Bedienvorgang Screenshot Anmerkungen
14 |Berihren Sie [Valid] (Gultig). Beriihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zurtickzukehren.
 —

15

Beruhren Sie [Menu] (Men).

Wenn Sie [Menu] (Men)
berthren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zurtick.

16

Den Energiesparmodus am
Endpunkt einstellen.

Beruhren Sie [End point]
(Endpunkt).

Wenn Sie [Menu] (Men()
berthren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zurtick.

17

Der Bildschirm fur den
Endpunkt wird aufgerufen.
Stellen Sie den
Energiesparmodus fir den
Endpunkt ein.

Berlihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zurlickzukehren.

18

Beruhren Sie [Valid] (Gultig).

Beriihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zurlickzukehren.

19

Beruhren Sie [Menu] (Men).

Beriihren Sie [Menu] (Menu),
um zum Positionseinstell-
bildschirm zurtickzukehren.

20

Wenn Sie [Menu] (Men()
berthren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zurtick.
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5.9 Testlauf

Mit dieser Option kénnen Sie 1/0-Tests und Betriebstests fur die Achsenbewegung
durchfuhren.

MEC menu

Axis No. 00

REAO

Setup steps

Initial setting

2

Position setting

I Test run I

Berthren Sie im MEC-Menbildschirm [Test run]
(Betriebstest).

e Betriebstest: Sie kdnnen Betriebstests der Achsenbewegung durchfihren.

Es wird ein dem von Ihnen ausgewéahlten Betriebsschema entsprechender Bildschirm
geoffnet.
Die Anzeige kann zwischen dem normalen Modus und dem Modus mit umgekehrtem
Referenzpunkt umgeschaltet werden.

Falls Ihre Achse mit umgekehrtem Referenzpunkt ausgefiihrt ist, kénnen Sie in den
entsprechenden Modus umschalten, damit die Anzeige mit der tatsachlichen Achse
Ubereinstimmt.

2-Punkt-Stopp

2-Punkt-Stopp (umgek. Ref.-Pkt.)

Umgek.
Ref.-Pkt.

—>

Normal

G

3-Punkt-Stopp

3-Punkt-Stopp (umgek. Ref.-Pkt.)

Umgek.
Ref.-Pkt.

—>

Normal

O
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Die Arbeitsrichtung wird anhand eines Beispiels fiir den 2-Punkt-Stopp erlautert.

<+— Zeigt die aktuelle Position der Achse an.
<4+— Zeigt die Achsengeschwindigkeit an.

e Command vel. : Wéhlen Sie [10 %], [50 %] oder [100 %] als Geschwindigkeit flir den
Testlauf. Wenn die im Positionseinstellbildschirm eingestellte
Geschwindigkeit beispielsweise 600 mm/s betragt, resultiert bei
Auswahl von [100%] eine Testlaufgeschwindigkeit von 600 mm/s,
bei Auswahl von [50%] von 300 mm/s und bei Auswahl von [10%]

von 60 mm/s.

e Forward . Durch Beriihren von [Forward] (Vorwarts) wird die Achse zum
Endpunkt verfahren.

e Backward . Durch Beriihren von [Backward] (Rickwarts) wird die Achse zum
Startpunkt verfahren.

e Cont. move . Bei Berlihrung von [Cont. move] (Kontinuierliche Bewegung) wird die

Achse kontinuierlich verfahren, bis [Stop] berthrt wird.
Ist der 2-Punkt-Stopp eingestellt, bewegt sich die Achse wiederholt
zwischen dem Start- und Endpunkt.
Ist der 3-Punkt-Stopp eingestellt, bewegt sich die Achse wiederholt
in der Reihenfolge Zwischenpunkt — Endpunkt — Startpunkt.

e Stop : Durch Beriihren von [Stop] wird die Achse angehalten.

e Home opp., Normal : Durch Beriihren von [Home opp.] (Entgegengesetzter
Referenzpunkt) oder [Normal] wird die Anzeige zwischen normalem
und umgekehrtem Referenzpunkt umgeschaltet.
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5.10
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Information

Das Betriebsschema, die Version und andere Informationen werden angezeigt.

MEC menu

Axis No. 00

6]
&

&

Setup steps

Initial setting

3

Position setting

2

Test run

Beriihren Sie im MEC—MenUbiIdschirm@ .

Der Informations-Auswahlbildschi

rm erscheint.

Beruhren Sie die gewiinschte Option.
Wenn Sie [Menu] (Menu) beriihren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zuriick.

[Setting confirmation] (Einstellungsbestatigung)
Mit dieser Option kénnen das Betriebsschema, der Betriebsmodus und andere aktuelle
Einstellungen Uberprift werden.

(2-Punkt-Stopp)

(3-Punkt-Stopp)
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[Version information] (Versioninformation)
Mit dieser Option kénnen die Versionsinformationen usw. angezeigt werden.

ROBO

[Production information] (Produktionsinformation)
Mit dieser Option kénnen die Seriennummer und andere Herstellerinformationen angezeigt

werden.

[Inquiry] (Anfrage)

Zeigt Kontaktinformationen von IAl an.

Inquiry

IAI customer support center
“EIGHT”

0800-888-0088

24-hour-suppor t!
(Weekends and holidays: 8:00AM to 5:00PM)

http://www. iai-robot. co. jp/
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5.11 Wartung — Parameter

Mit dieser Option kénnen die Parameter und Achsennummer eingestellt werden. Sie kdnnen
aulBerdem das Systemkennwort &ndern oder die Parameter auf ihre Werkseinstellungen
zuruicksetzen.

MEC menu Axis No. 00

Setup steps Beruhren Sie im MEC—MenUbiIdschirm@ .

Initial setting

@) £
Position setting
M ¥

Test run

Berthren Sie [Parameter].
] Wenn Sie [Menu] (Menu) beriihren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zuriick.

Wenn das Systemkennwort nicht 0000 ist, erscheint der Kennworteingabebildschirm.

Geben Sie das Kennwort ein und bertihren dann [ENT].

Das Standard-Systemkennwort ist 5119.

Anweisungen zum Andern des Systemkennworts finden
Sie in Abschnitt 5.11, Wartung — Parameter [Andern des
Systemkennworts].

Das Kennwort kann mit Hilfe des Parameters ,System
password” (Systemkennwort), auf den Uber das
Wartungsmeni zugegriffen werden kann, eingestellt
werden.

Wahlen und beriihren Sie [Parameter data editing]
(Parameterdatenbearbeitung), [Parameter initial.]
(Parameterinitialisierung) oder [System password]
(Systemkennwort).
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Der der gewahlten Option entsprechende Bildschirm 6ffnet sich.

e Parameter data editing (Parameterdatenbearbeitung): Es kdnnen 24 verschiedene
Parameter eingestellt werden.

e Parameter initial. (Parameterinitialisierung): Sie kénnen alle Parameter auf ihre
Werkseinstellungen zuriicksetzen (die Parameter initialisieren).

e System password (Systemkennwort): Mit dieser Option kénnen Sie das
Parameterbearbeitungskennwort usw. andern.
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[1] Bearbeitbare Parameter
Details zu den einzelnen Parametern finden Sie im Betriebshandbuch Ihrer PMEC/AMEC-
oder ERC3-Steuerung (MEC-Modus).

Nr. 1 (Positionierbereich)
Einstellung des Positionierbereichs.

Nr. 2 (Jog-Geschwindigkeit)
Einstellung der Geschwindigkeit im Jog-Betrieb.

Nr. 3 (Servoverstarkungsnummer)
Einstellung der Servoverstarkungsnummer, die bei der Servosteuerung die
Ansprechempfindlichkeit der Positionsregelkreise bestimmit.

Nr. 4 (Drehmomentfilter-Konstante)
Einstellung der Drehmomentfilter-Zeitkonstante, von der die Filterzeitkonstante fir
Drehmomentbefehle bei der Servosteuerung abhéngt.

Nr. 5 (Geschwindigkeitskreis-Proportionalverstarkung)
Einstellung der Geschwindigkeitskreis-Proportionalverstarkung, die bei der Servosteuerung
die Ansprechempfindlichkeit der Geschwindigkeitsregelkreise bestimmt.

Nr. 6 (Geschwindigkeitskreis-Integralverstarkung)
Einstellung der Geschwindigkeitskreis-Integralverstarkung, von der die
Ansprechempfindlichkeit der Geschwindigkeitsregelkreise bei der Servosteuerung abhangt.

Nr. 7 (Schubgeschwindigkeit)
Einstellung der Geschwindigkeit im Schubbetrieb.

Nr. 8 (Schuberkennungszeit)
Einstellung der Schuberkennungszeit zur Beurteilung des Abschlusses des Vorgangs,
nachdem das Werkstlck im Schubbetrieb kontaktiert wurde.

Nr. 9 (Schubverfehlungsstrom)
Einstellung, ob der Schubstrom oder Haltestrom als Stromgrenzwert verwendet werden soll,
wenn das Werkstiick im Schubbetrieb verfehlt wurde.
Wenn bei Steuerungen des Typs AMEC bei Verfehlung des Werkstiicks im Schubbetrieb der
Haltestrom gewahlt wird, wird der Drehmomentgrenzwert beim Stromgrenzwert wahrend des
Verfahrens eingestellt.

Nr. 10 (Verzdgerungszeit fir die automatische Servo-Abschaltung)
Einstellung der Zeit, nach welcher die Motorspannung (Servo) bei Aktivierung des
Energiesparmodus automatisch abgeschaltet wird.
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Nr. 11 (Stoppmodus) Angezeigt bei Steuerungen der Typen PMEC/ERC3 (Modelle mit
MEC-Modus)

Einstellung, ob die Achse mit reduziertem Haltestrom oder vollstandig gestoppt wird (ohne
Servosteuerung).

(Anmerkung) Wenn dieser Parameter geandert wird, wird die neue Einstellung nicht wirksam,
bis die Positionsdaten erneut in die Steuerung geschrieben wurden.

Nr. 12 (Stromgrenzwert bei Stopp nach Positionierung) Angezeigt bei Steuerungen der Typen
PMEC/ERC3 (Modelle mit MEC-Modus)
Einstellung des Stromgrenzwerts, der verwendet werden soll, wenn die Achse nach der
Positionierung anhalt.

Nr. 13 (Stromgrenzwert wahrend Referenzpunktfahrt)
Einstellung des Stromgrenzwerts, der wahrend der Referenzpunktfahrt verwendet werden soll.

Nr. 14 (Positionierungs-Wartezeit bei kontinuierlichem Betrieb)
Dieser Parameter wird bei Steuerungen der Typen PMEC, AMEC und ERC3 (MEC-Modus)
nicht verwendet.

Nr. 15 (Software-Endschalter)
Einstellung des positiven Software-Endschalters.

Nr. 16 (Referenzpunkt-Offset)
Einstellung des Offsets fur die Referenzpunktfahrt.

Nr. 17 (Referenzpunktrichtung)
Einstellung, ob die Referenzpunktfahrt in Motor- oder entgegengesetzter Richtung
durchgefiihrt werden soll.
Die Richtung der Referenzpunktfahrt kann bei bestimmten Achsen, z. B. Stangenachsen, nicht
geandert werden.

Nr. 20 (Positionsdaten-Bearbeitungskennwort)
Einstellung des Kennworts fir die Bearbeitung von Positionsdaten.

Nr. 46 (P1O-Schrittweite) Angezeigt bei ERC3-Steuerungen
Stellen Sie die Schrittweite fir den Inch-Betrieb mit dem Quick Teach ein.

Nr. 147 (Grenzwert fur die Gesamtzahl der Bewegungen) Angezeigt fir ERC3-Steuerungen
Stellen Sie den Grenzwert fir die Gesamtzahl der Bewegungen ein.
Die Gesamtzahl der Achsenverfahrvorgénge wird von der Wartungsfunktion der
ERC3-Steuerung gezahlt.
Wenn die Gesamtzahl der Bewegungen den hier eingestellten Wert Giberschreitet, wird ein
Alarm erzeugt.

247



PR rOBO

C€Ce CYLINDER

Nr. 148 (Grenzwert fir Gesamtverfahrstrecke) Angezeigt flir ERC3-Steuerungen
Stellen Sie den Grenzwert fir die Gesamtstrecke ein.
Die Gesamtverfahrstrecke wird von der Wartungsfunktion der ERC3-Steuerung erfasst.
Wenn die Gesamtverfahrstrecke den hier eingestellten Grenzwert iberschreitet, wird ein
Alarm erzeugt.

Nr. 152 (Hochleistungseinstellung) Angezeigt fir ERC3-Steuerungen
Einstellung, ob die Hochleistungsfunktion verwendet wird. Aktiviert: Hochleistungsfunktion
wird verwendet.

Nr. 153 (BU Geschwindigkeitskreis-Proportionalverstarkung) Angezeigt fir ERC3-Steuerungen
Wenn die Hochleistungseinstellung aktiviert wurde, wird diese Parametereinstellung fir die
Geschwindigkeitskreis-Proportionalverstarkung verwendet.

Nr. 154 (BU Geschwindigkeitskreis-Integralverstarkung) Angezeigt fiir ERC3-Steuerungen
Wenn die Hochleistungseinstellung aktiviert wurde, wird diese Parametereinstellung fir die
Geschwindigkeitskreis-Integralverstarkung verwendet.

[2] Grundlegende Bedienung
Einstellen von Parametern.

[Parameter]

Driicken Sie die Taste [1], um zum vorherigen Bildschirm zuriickzukehren.

Driicken Sie die Taste [{], um zum n&chsten Bildschirm zu wechseln.

Es sind insgesamt drei Bildschirme verfugbar, darunter einer, der den
Standard-Positionierbereich zeigt, und andere fur die Bearbeitung von Positionsdaten und

Kennwort.
Wenn Sie [Menu] (Menu) beriihren, gelangen Sie zum Parametermeni zuriick.
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Im Folgenden wird ein Beispiel der Einstellung eines Software-Endschalters erlautert.
Berilhren Sie auf dem gezeigten Bildschirm [T] und [{], bis der Bildschirm zur Einstellung der

Software-Endschalter erscheint.

Restart the controller?

Beruhren Sie den aktuellen Wert.
Wenn das Ziffernfeld erscheint, geben Sie den
gewtunschten Wert ein und beriihren dann [ENT].

Andern Sie die Parameter und beriihren dann [Menu]
(Men), um zum Bildschirm fiir den Steuerungs-Neustart
zurtickzukehren.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Die Steuerung wird neu gestartet.

Die Steuerung arbeitet daraufhin mit den von lhnen
festgelegten Betriebsschema-Einstellungen.

Das Display wechselt zum Anfangseinstellungsbildschirm.

Wenn Sie [No] (Nein) beriihren, werden die eingestellten

Betriebsschema-Parameter erst wirksam, nachdem Sie die
Steuerung neu gestartet haben.
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[Parameter initial.] (Parameterinitialisierung)
Die Parameter werden auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt.

)

Restart the controller?

250

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Berthren Sie [No] (Nein), um zum Parametermenu
zuruckzukehren, ohne die Parameter auf die
Werkseinstellungen zurlickzusetzen.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Die Steuerung wird neu gestartet.

Die Steuerung arbeitet daraufhin mit den
Parameter-Werkseinstellungen.

Das Display wechselt zum Anfangseinstellungsbildschirm.

Wenn Sie [No] (Nein) bertuhren, werden die
Parameter-Werkseinstellungen erst wirksam, nachdem Sie
die Steuerung neu gestartet haben.
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[Change System Password] (Systemkennwort &ndern)
Mit dieser Option kénnen Sie das Systemkennwort andern.

Geben Sie das neue Systemkennwort ein.
Um kein Systemkennwort einzustellen, geben Sie 0000
ein.

Beruhren Sie [ENT].

Beriihren Sie [Change] (Andern).

Das Systemkennwort wird geéndert.

Berthren Sie [OK], um zum Parametermenu
zurlickzukehren.
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5.12 Wartung — I/O-Tests

Mit dieser Option kénnen P10-Eingangssignale Giberwacht werden.
Weiterhin kdnnen Ausgangssignale zwangsweise ein- oder ausgeschaltet werden.

MEC menu Axis No. 00

Setup steps Beriihren Sie im MEC—MenUbiIdschirm@ .

Initial setting

@ 3
Position setting
M L 2

Test run

Beruhren Sie [I/O test].
Wenn Sie [Menu] (Menu) beriihren, gelangen Sie zum
[ ] MEC-Menubildschirm zuriick.

Sie kdnnen die EIN/AUS-Zustande der Eingangssignale
Uberwachen.

Die Ausgangssignale OUTO bis OUT3 kénnen
zwangsweise ausgegeben werden, indem das jeweilige
Signal berihrt wird.

Berthren Sie [Menu] (Menii), um zum Wartungsmend
zurtickzukehren.
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5.13 Wartung — Alarmliste

Eine Liste der Alarme, die nach dem Einschalten der Steuerungsspannung erzeugt wurden,
wird angezeigt. [Einzelheiten zu den Alarmen finden Sie in Abschnitt 7, Fehleranzeige.]

MEC menu Axis No. 00

Setup steps Berlihren Sie im MEC—MenUbiIdschirm@ .

Initial setting

@) £
Position setting
77 3

Test run

Berthren Sie [Alarm list] (Alarmliste).

Wenn Sie [Menu] (Menu) beriihren, gelangen Sie zum
] MEC-Menubildschirm zuriick.

Die Alarmliste der Steuerung wird angezeigt.

Steuerung ohne Kalenderfunktion

Bei Beriihrung von [{] wird die n4chste Seite der Liste
angezeigt.

Bei Beriihrung von [T] wird die vorherige Seite der Liste
angezeigt.

Wenn Sie [Clear] (L6schen) beriihren, werden die Details
aller Alarme geldscht.

(Anmerkung) PowerUP No Error weist darauf hin, dass die Steuerungsspannung
eingeschaltet wurde.
Hierbei handelt es sich nicht um einen Fehler.
Die angegebene Zeit des Auftretens der Alarme ist jeweils die seit PowerUP No

Error vergangene Zeit.
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Steuerung mit Kalenderfunktion

Bei Beriihrung von [T] wird die vorherige Seite der Liste
angezeigt.

Bei Beriihrung von [{] wird die nichste Seite der Liste
angezeigt.

Wenn Sie [Clear] (Loschen) bertihren, werden alle Alarme
geldscht.
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(Anmerkung) ,PowerUP No Error* weist darauf hin, dass die Steuerungsspannung
eingeschaltet wurde.
Die angegebene Zeit des Auftretens entspricht der tatséchlichen Zeit, zu der
der jeweilige Alarm aufgetreten ist.
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5.14 Wartung, Datensicherung

Mit dieser Funktion kdnnen Daten zwischen der SD-Speicherkarte im
Touchpanel-Handprogrammiergerat und der Steuerung Ubertragen werden.

(Anmerkung)

(Anmerkung)

(Anmerkung)

(Anmerkung)

Typen gespeicherter Daten

Zu diesen gehoren Positionsdaten, Parameter und Alarmlistendaten.

In der MEC PC-Software gespeicherte Daten kdnnen auf diese Weise nicht
gesichert werden.

Bitte beachten Sie, dass die MEC PC-Software keine einzelnen Positionsdaten
und Parameter verarbeiten kann.

Dateierweiterungen der gespeicherten Daten

» Bei AMEC-Steuerungen haben auf der SD-Speicherkarte gespeicherte
Dateien die Erweiterung ptam im Fall von Positionsdaten und die Erweiterung
pram im Fall von Parametern. Bei PMEC-Steuerungen haben Positionsdaten
die Erweiterung ptpm und Parameter die Erweiterung prpm.

* Die Alarmliste kann lediglich gesichert werden. Eine Wiederherstellung ist
nicht moglich. Die Daten werden in einer CSV-Datei gespeichert.

Ordner der gespeicherten Daten

Unten finden Sie die Ordner, in denen die Sicherungsdaten von der Steuerung
gespeichert und aus denen die Daten bei der Wiederherstellung in der
Steuerung gelesen werden. Die Speicherordner kénnen nicht gedndert werden.
Dateien in anderen Ordnern als den angegebenen kdénnen bei der
Dateiauswahl wahrend der Ersteinstellung oder Wiederherstellung nicht
aufgelistet werden.

Wenn der Ordner nicht existiert, wird er automatisch erstellt.

* Positionsdaten : ¥TB_CON¥Position¥Dateiname

e Parameter : ¥TB_CON¥Parameter¥Dateiname
 Alarmliste : ¥TB_CON¥Alarmlist¥Dateiname
Dateien mit chinesischen Namen werden nicht unterstitzt.
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5.14.1 Sicherung der Daten der Steuerung

Mit dieser Funktion kdnnen die Daten in der Steuerung zur Sicherung auf die
SD-Speicherkarte Gbertragen werden.

MEC menu Axis No. 00

Setup steps
Initial setting Beruhren Sie im MEC—MenUbiIdschirm@ .
0 ¥
Position setting
J 3

6o
Test run

Beruhren Sie [Data backup] (Datensicherung).

Wenn Sie [Menu] (Menu) beriihren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zuriick.

Ein Bildschirm fur die Datenlbertragung erscheint.

Beruhren Sie [Backup] (Sicherung).

D Wabhlen Sie den zu sichernden Datentyp, z. B. [Position

data] (Positionsdaten), und bertihren diesen.

D Beriihren Sie [Transfer] (Ubertragen).

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Durch Bertihren von [No] (Nein) gelangen Sie zum
Datensicherungsbildschirm zurtick.

Das Tastenfeld erscheint. Geben Sie einen Dateinamen
ein.

Fir den Dateinamen kénnen maximal 32 Zeichen
(Buchstaben und Zahlen) eingegeben werden.

256



PR rOBO

C€Ce CYLINDER

ring Data.
it aminute.

Transfer mode : Controller = SD memory card
Transfer data : Postion data

Beruhren Sie [Save] (Speichern).

Wenn noch keine Datei dieses Namens vorhanden ist,
erscheint der folgende Bildschirm.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Wird [No] (Nein) berihrt, wechselt der Bildschirm zum
vorherigen Fenster zuriick, in dem der Name der
Sicherungsdatei Uber das Tastenfeld eingegeben werden
kann.

Ist bereits eine Datei dieses Namens vorhanden, erscheint
der folgende Bildschirm.

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Wird [No] (Nein) berihrt, wechselt der Bildschirm zum
vorherigen Fenster zuriick, in dem der Name der

Sicherungsdatei Uber das Tastenfeld eingegeben werden
kann.

Daraufhin 6ffnet sich ein Datenibertragungsfenster.

Es erscheint eine Mitteilung, dass die Dateniibertragung
abgeschlossen wurde. Der Sicherungsvorgang ist damit
beendet.

Wenn Sie [Back] (Zuriick) berlihren, gelangen Sie zum
Datensicherungsbildschirm zurtick.
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5.14.2 Wiederherstellung in der Steuerung

Die Daten auf der SD-Speicherkarte werden zur Steuerung tUbertragen.

MEC menu Axis No. 00

Setup steps

Initial setting

L 2
Position setting
M ¥
Test run

Beriihren Sie im MEC—MenUbiIdschirm@ .

Beruhren Sie [Data backup] (Datensicherung).

Wenn Sie [Menu] (Menu) beriihren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zuriick.

Ein Bildschirm fir die Datenlbertragung erscheint.

—J
]

—)
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Beruhren Sie [Restore] (Wiederherstellen).

Wabhlen Sie den zur Steuerung zu Ubertragenden Datentyp,
z. B. [Position data] (Positionsdaten), und bertihren diesen.

Beriihren Sie [Transfer] (Ubertragen).

Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Durch Bertihren von [No] (Nein) gelangen Sie zum
Datensicherungsbildschirm zurtick.

Wahlen Sie durch Beriihren von [A] oder [¥] die zur
Steuerung zu Ubertragende Datei aus der Liste der
Sicherungsdateinamen aus.

Beriihren Sie [Transfer] (Ubertragen).
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Transfer mode : SD memory card
Transfer data : Postion data

100%

= Controller

Beruhren Sie [Yes] (Ja).
Durch Bertihren von [No] (Nein) gelangen Sie zum

vorherigen Bildschirm zur Auswahl der
Wiederherstellungsdatei zurtick.

Daraufhin 6ffnet sich ein Dateniibertragungsfenster.

Es erscheint eine Mitteilung, dass die Datenibertragung
zur Steuerung abgeschlossen wurde.

Wenn Sie [Back] (Zuriick) berlihren, gelangen Sie zum
Datensicherungsbildschirm zurtick.
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5.15 Wartung — Umgebungseinstellungen

Mit dieser Option kénnen Sie die Sprache, den Touch-Ton, die automatische
Uberwachungsfunktion, die Zeit bis zur automatischen Abschaltung des Displays, die
Dateneingabewarnung, das Display und die Uhrzeit einstellen.

MEC menu

Axis No. 00

Setup steps

Initial setting

f 2
Position setting
M 2
Test run

Beriihren Sie im MEC—MenUbiIdschirm@ .

Beruhren Sie [Env. set.] (Umgebungseinstellungen).

Wenn Sie [Menu] (Menu) beriihren, gelangen Sie zum
MEC-Menubildschirm zuriick.

Der Bildschirm mit den Umgebungseinstellungen erscheint.
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[1] Grundlegende Bedienung

e Language setting: Wahlen Sie eine Anzeigesprache aus.
Als Anzeigesprachen stehen Japanisch/Englisch/Chinesisch zur Verfigung.

Berthren Sie die gewiinschte Sprache (z. B. Englisch).
Beruhren Sie [Write] (Schreiben).

(Anmerkung) Wenn die Daten nicht gespeichert werden,
wird beim Wechsel zu einem anderen
Bildschirm die urspringliche Einstellung
wiederhergestellt.

e Touch tone: Sie kdnnen festlegen, ob ein Touch-Ton ausgegeben werden soll.

Beruhren Sie [OFF] (AUS). Kein Touch-Ton wird
ausgegeben.

Beruhren Sie [MAX], [MID] oder [MIN]. Es wird ein
Touch-Ton ausgegeben.

Beruhren Sie [Write] (Schreiben).

(Anmerkung) Wenn die Daten nicht gespeichert werden,
wird beim Wechsel zu einem anderen
Bildschirm die urspringliche Einstellung
wiederhergestellt.

e Auto monitor function: Sie kdnnen nach der Verbindung des
Touchpanel-Handprogrammiergerats als Erstes den
Uberwachungsbildschirm anzeigen lassen.

—)

Beruhren Sie [ON] (EIN), um die automatische
Uberwachungsfunktion zu aktivieren.

Beruhren Sie [OFF] (AUS), um die automatische
Uberwachungsfunktion zu deaktivieren.

Wabhlen Sie entweder [ON] (EIN) oder [OFF] (AUS) und
bertihren dann [Write] (Schreiben).

(Anmerkung) Wenn die Daten nicht gespeichert werden,
wird beim Wechsel zu einem anderen
Bildschirm die urspriingliche Einstellung
wiederhergestellt.
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e DimDispTime:Stellen Sie die Zeit fur die automatische Abschaltung des Displays bei
Nichtbetatigung ein.
Bei Einstellung von 0 Sekunden bleibt das Display dauerhaft eingeschaltet.

Berthren Sie [Dim DispTime ("0": Never Dim) 30 sec].

{ )| Geben Sie dann die Zeit fiir die automatische Abschaltung
ein.
Es kann ein Wert zwischen 0 und 255 festgelegt werden.

Beruhren Sie [Write] (Schreiben).

(Anmerkung) Wenn die Daten nicht gespeichert werden,
wird beim Wechsel zu einem anderen
Bildschirm die urspringliche Einstellung
wiederhergestellt.

e Data input alarm: Der Alarm kann ausgegeben werden, wenn ein Wert unterhalb der
Minimalgeschwindigkeit ein Wert oder oberhalb der
Nenn-Beschleunigung/Verzégerung in die Positionsdaten eingegeben
wird. Beachten Sie, dass der Wert auch bei Ausgabe des Alarms
eingegeben wird. Betreiben Sie die Achse stets innerhalb der
Spezifikation.

Berthren Sie [Enable] (Aktivieren), um die Warnung
auszugeben.
Beruhren Sie [Disable] (Deaktivieren), wenn keine

: Warnung ausgegeben werden soll.

Wabhlen Sie entweder [Enable] (Aktivieren) oder [Disable]
(Deaktivieren) und berihren dann [Write] (Schreiben).

(Anmerkung) Wenn die Daten nicht gespeichert werden,
wird beim Wechsel zu einem anderen
Bildschirm die urspriingliche Einstellung
wiederhergestellt.

[Anzeigeeinstellung]
Mit dieser Option kénnen Sie den Kontrast und die Helligkeit des Bildschirms einstellen, die
Touchpanel-Position kalibrieren und eine LCD-Priifung durchfihren.

Beruhren Sie [Display setting].

262



ROBO

=

C€Ce CYLINDER

Das Display-Einstellfenster wird angezeigt.

Display setting

Contrast/Brightness |

Touch panel
position calibration

LCD check |

Menu

e Andern von Kontrast/Helligkeit

Menu zur Auswahl der Displayeinstellungen.

Wenn Sie [Menu] (Menu) beriihren, gelangen Sie zum
Bildschirm mit den Umgebungseinstellungen zurtick.

Sie kdnnen den Kontrast und die Helligkeit des LC-Displays einstellen.

Display setting

[ Contrast/Brightness l

Touch panel
position calibration

LCD check |

Menu

Display setting

+Contrast
- /.. |

*Brightness

-/ ]

Menu |

e Touchpanel-Positionskalibrierung

Berthren Sie [Contrast/Brightness] (Kontrast/Helligkeit).

Kontrasteinstellung
Berthren Sie unter [Contrast] (Kontrast) [-] oder [+], um
den Kontrast des Bildschirms anzupassen.

Helligkeitseinstellung
Beruhren Sie unter [Brightness] (Helligkeit) [-] oder [+], um
die Helligkeit des Bildschirms anzupassen.

Beruhren Sie [Menu] (Men), um die Einstellungen zu
speichern und wieder zum Display-Menu zurtickzukehren.

Mit dieser Option kann eine Kalibrierung fiir die Positionserkennung des Touchpanels

durchgefiihrt werden.

Display setting

Contrast/Brightness

Touch panel
position calibration

LCD check

Menu

] |

Touch the target from 1 to 4 in order.

| I

[ ES

Beruhren Sie [Touch panel position calibration]
(Touchpanel-Positionskalibrierung).

Berlhren Sie das Viereck [m] in der Reihenfolge
1,23, 4.

Es erscheint wieder das Display-Mendi.
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e LCD-Prifung
Bei der Prifung des LCD-Displays werden nacheinander das Farbschema, die
Weil3-Darstellung und die Schwarz-Darstellung gepriift.

Display setting

Berthren Sie [LCD check] (LCD-Prifung).

Contrast/Brightness ‘

Touch panel ‘
position calibration

[ LCD check ‘]

Menu |

Das Farbschema wird angezeigt.

Berthren Sie einen beliebigen Punkt auf dem Bildschirm.

Ein weil3er Bildschirm wird angezeigt.

Berthren Sie einen beliebigen Punkt auf dem Bildschirm.

Ein schwarzer Bildschirm wird angezeigt.

Berthren Sie einen beliebigen Punkt auf dem Bildschirm.
Es erscheint wieder das Display-Men.
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[Zeiteinstellung]
Mit dieser Option kann die Zeit des TB-02 eingestellt werden.

Berthren Sie [Time] (Zeit).

Berthren Sie [Time edit] (Zeit bearbeiten).

e / 01 / o 00 : 00 : 00

)

Berthren Sie das Jahr, den Monat, den Tag, die Stunden,
Minuten oder Sekunden, um den entsprechenden Wert zu
andern.

Das Ziffernfeld wird angezeigt.
Geben Sie einen Wert ein und beriihren dann [ENT].

Beruhren Sie [Set] (Einstellen).
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Die Zeit des Handprogrammiergerats TB-02 wird geéndert.
Wenn Sie [Back] (Zuriick) berlihren, gelangen Sie zum
Einstellbildschirm fir die Steuerungszeit zurtick.

Durch Bertihren von [Inquiry] (Anfrage) wird der
Anfragebildschirm aufgerufen.
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5.16 Uberwachung

Es werden die aktuelle Position, Geschwindigkeit, der elektrische Strom, der Systemstatus
und die 1/0-Zustande der Steuerung angezeigt.

MEC menu Axis No. 00

Setup steps Beriihren Sie im MEC—MenUbiIdschirmM .

Initial setting

0] 3
:l s Position setting
6o

2

Test run

|¢—— Zeigt den Servo-Status an.
|¢——— Zeigt den Status der
Referenzpunktfahrt an.

gﬁigt das Betriebsschema >

Zeigt die /0-Zustande der N Zeigt die Achsenposition an.

Achse an < Zeigt die Achsengeschwindigkeit an.
Die Anzeige unterscheidet “ Zeigt das Nennstromverhéltnis/den
sich je nach h @ Stromwert einer Achse an. Bei jeder
Betriebsschema. Beriihrung von [Cur. ratio / Cur.]

(Nennstromverhéaltnis/Stromwert)
wechselt die Anzeige zwischen dem
Nennstromverhaltnis (%) und dem
Stromwert (mA).

Berthren Sie [Menu] (Meni), um zum MEC-Menibildschirm zuriickzukehren.
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6. Gateway-Parametereinstellwerkzeug

Die Gateway-Parameter kénnen eingestellt werden, wenn das
Touchpanel-Handprogrammiergerat TB-02 an ein unterstitztes Modell angeschlossen wird.
Informationen zu den unterstitzten Modellen finden Sie in diesem Betriebshandbuch unter
.Mit dem Gateway-Parametereinstellwerkzeug kompatible Modelle“.

6.1 Starten des Gateway-Parametereinstellwerkzeugs

Der Start des Gateway-Parametereinstellwerkzeugs sollte wie folgt ablaufen.

1A1

Quality and Innovation

UL MPSEP {25 MPSEP [k 12

UNE MPSEP [5) 09 13

PAMPSEP {5 10 14

URFMPSEP [/ " 15
T e 0.5 sy s |

|| Gatenay setting/Moni tor ‘l Transfer fron SD menory card

There are 2 Gateway controllers in the network.
Select the Gateway controller to be connected.
Then touch [Next].

@NSEP 0 CMSEP 1
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Beim Einschalten der Spannung wird fir etwa 1 Sekunde
das IAl-Logo eingeblendet.

Die Versionsinformationen werden angezeigt.

Wenn mehrere Einheiten angeschlossen sind, wird das
Achsenauswabhlfenster getffnet.

Bei unterstitzten Modellen wird rechts unten im Bildschirm
die Taste [Gateway setting/Monitor]
(Gateway-Einstellung/Uberwachung) angezeigt.

Beruhren Sie [Gateway setting/Monitor]
(Gateway-Einstellung/Uberwachung).

Wenn sich zwei oder mehr Gateway-Steuerungen im
gleichen Netzwerk befinden, erscheint das
Gateway-Auswabhlfenster.

Wabhlen Sie die Steuerung, die verbunden werden soll, und
berthren dann [Next] (Weiter).
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T Gateway menu m

| Das Gateway-Meniifenster wird angezeigt.

I Set

| oo |

I SD memory card l

6 firmare ver.:  FFO0
Module ver: 1.07 Time setting| |Axis select
TPver. : 1.00

(Anmerkung) Die Anzeigesprache kann im Gateway-Parametereinstellwerkzeug nicht
geandert werden.
Stellen Sie die Anzeigesprache bei Bedarf in den Umgebungseinstellungen der
CON/SEP/MEC-Steuerung um. Starten Sie dann das
Gateway-Parametereinstellwerkzeug.
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6.2 Gateway-Mentauswabhl
Gateway-Menufenster

Set

| - Die folgenden Versionsinformationen werden angezeigt.

| e Gateway-Firmware-Version

e Modulversion

| Moni tor

SDW

| ¢ Version des Handprogrammiergeréts

G firmware ver.:  FFOD

Wodule ver : 1.07 Time setting| |Axis select
TPver. : 1.00

Das Gateway-Menii

verfugt Uber finf Optionen. Zur Auswahl die gewlinschte Option beriihren.

Daraufhin wird der entsprechende Bildschirm aufgerufen.

e Set

e Monitor

e SD memory card :

e Time setting

e Axis select

: Netzwerkeinstellungen vornehmen [siehe 6.3, Netzwerkeinstellungen].

: Es werden Uberwachungsdaten, Diagnoseinformationen und die

Alarmliste angezeigt.
[Siehe Abschnitt 6.4, Uberwachungsmeni.]

Sichern/Wiederherstellen der Gateway-Einstelldaten.
[Siehe Abschnitt 6.5, SD-Speicherkarte.]

. Einstellen der Uhrzeit der Steuerung.

[Siehe Abschnitt 6.6, Zeiteinstellung.]

: Auswahl der Achse, die mit dem Touchpanel-Handprogrammiergerat

angesteuert werden soll
[Siehe Abschnitt 3.4, Andern der Betriebsachse.] (Fiir CON-Steuerungen)
[Siehe Abschnitt 4.5, Andern der Betriebsachse.] (Fiir SEP-Steuerungen)

Achsenauswabhlbildschirm

Axis select

UL MPSEP /28 MPSEP (/)]

Uk MPSEP {43

02 [N 06

(~ Backup for all controllers -

[ Reconnection | Save to SD memory card

| Gateway setting/Monitor ‘ Transfer from SD memory card

@
@

& T Netwwork setting Special parameters (M
Field network type EtherNet/IP
Zurlick-Taste : Zum vorherigen Bildschirm zuriickkehren.
@ Gateway-Taste : Zum Gateway-Meni zurtickkehren.

©) Sonderparametertaste : Sonderparameter einstellen

@
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[Siehe 6.3.2, Einstellung von Sonderparametern.]

@ Uberwachungstaste  : Den Uberwachungsbildschirm 6ffnen.

[Siehe 6.4, Uberwachungsmenii.]
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Netzwerkeinstellungen

Beriihren Sie im Gateway-Menu [Set] (Einstellen), um den Netzwerkeinstellungsbildschirm
anzuzeigen.

6.3.1 Netzwerkeinstellungen

Mit dieser Option kénnen Netzwerkeinstellungen vorgenommen werden. Einzelheiten zu den
Einstellungen finden Sie im Betriebshandbuch der jeweiligen Steuerung.

Netzwerkeinstellungsbildschirm

& @ Netwwork setting Special paraneters

Field network type EtherNet/IP

[ Address

3]

Baudrate

[Furo-| I
I [

IP address
Subnet mask
Default gateway

I Next l

&

@ Each axis setting

Special parameters.

Stellen Sie die Adresse ™ Y| |pP-Adresse "™ 2,
die Subnetzmaske “"™ ? und das Standard-Gateway
ein.

(Anm. 2)

Beruhren Sie [Next] (Weiter).

(Anmerkung 1) Einstellung aul3er fir Ethernet/IP und P1O
(Anmerkung 2) Einstellung fur Ethernet/IP

Achseneinstellbildschirm fir MSEP-C/MCON-C/CG
Stellen Sie den Betriebsmodus und die Anzahl der Achsen
ein.

Wenn Sie [Setting example] (Einstellbeispiel) berihren,
wird ein Beispiel fur die Einstellung der Achsen angezeigt.
Verwenden Sie dieses als Referenz fur die Einstellung.

Setting

Achseneinstellfenster fir RCP6S

\/ Einstellbeispiel \

|

|

Zum Zurtickkehren

driicken Sie die Taste [—]. /

Berthren Sie [Transfer to Gateway] (An Gateway
Ubertragen), wenn Sie mit den Einstellungen fertig sind.

Wenn Sonderparameter einzustellen sind, beriihren Sie
die Taste [Special parameters] (Sonderparameter). [Siehe
Abschnitt 6.3.2, Einstellung von Sonderparametern.]
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Transfer the setting

Are you sure to continue?

The current mode is AUTO mode.

After switching to MANU mode,
transfer to the Gateway.

Transferred the setting

& M Conf m

I Yes I No |

@ Corresponding PI0 pattern

Before starting operation, PIO pattern for each axis in the
parameter must be set to correct operating mode.

If the conbination is not found in the following table, unexpeted
motions may occur.
P10 pattern for different operation node
[ [  seP1/0 | Other modes |
[ NSEP lo 123 45| 6

ok ]
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Beruhren Sie [Yes] (Ja).

Wenn Sie die Taste [No] (Nein) berthren, gelangen Sie
zum Achseneinstellfenster zurlick.

Ein Bestéatigungsfenster wird angezeigt, wenn der
Betriebsmodusschalter der Steuerung auf AUTO gestellt
ist.

Beruhren Sie [OK], um zum Achseneinstellfenster
zurtickzukehren.

Wenn die Ubertragung erfolgreich war, erscheint eine
entsprechende Mitteilung.

Beruhren Sie die Taste [OK].

Starten Sie die Steuerung nach Abschluss der
Ubertragung neu, damit die Einstellungen wirksam werden.

Berthren Sie die Taste [OK].

Wenn Sie die Taste [No] (Nein) berihren, wird kein
Neustart durchgeftihrt. In diesem Fall werden die
Ubertragenen Einstellungen nicht wirksam.

Bei Steuerungen der Typen MSEP-C und MCON-C/CG
wird das Fenster fur die jeweiligen PIO-Schemas
angezeigt.

Stellen Sie das PIO-Schema der Steuerung gemaf dem
angezeigten Inhalt ein. Bei Steuerungen des Typs RCP6S
muss das PIO-Schema nicht eingestellt werden.

Berthren Sie die Taste [OK], um zum Gateway-Menii
zurtickzukehren.
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6.3.2 Einstellung von Sonderparametern

Stellen Sie bei Bedarf die Sonderparameter ein.
Einzelheiten zu den Einstellungen finden Sie im Betriebshandbuch der jeweiligen Steuerung.

(1) Sonderparameter fur Steuerungen der Typen MSEP-C und MCON-C/CG

GW-Parameter

|
— [Einstellelemente]

GW parameter ~ GW mode selection Unit select ‘ .
T e T —— e Zustandssperre nach Ausschalten des Servo bei
SERVO-OFF in ERR_C ®Vailt Clnvalid Auftreten eines ERR T
‘zs*‘l’slgrugﬁect indication mode) @ 1. 0nn/s 0. nn/s . . .

Internal communication retry count  [2 e Servo-Aus bei Auftreten eines ERR C
Fulltime fan run (CVailt @ Invalid . . . . . -
Fan moni tor Glailt  Clnvalid ¢ Geschwindigkeitseinheit
e cm (= | (nurim direkten numerischen Modus)
ok o Einstellung der Kommunikations-Wiederholversuche

¢ Dauerbetriebszeit des Lufters

¢ Drehzahliberwachung des Lufters

e Uberwachung der Ladespannung der Pufferbatterie
¢ Kalenderfunktion

GW-Modusauswahl

.
[Einstellelemente]

GW parameter |GW mode selection  Unit select ° Akt|V|eren gultlg
Enable valid (CVailt @ Invalid ° BWe_Swap
Byte swap CVailt  @Invalid Zwei-B Dat t-S
Word swap in D-byte data (Vailt @ lInvalid ° Wel_ yte- a _en_wor -owap
Enable valid in AUTO mode CVailt @ lInvalid o Aktivieren gU'tIg in AUTO
Ty Yo Direct indication moce) < CN o SEP mde e Schubsystem im direkten numerischen Modus

0K

Einheitsauswahl

& @ Special parameters m

[Einstellelemente]
GWN parameter ~ GW mode selection Unit select .
e Multidrop zulassen
i C Accey (® Not ac . .

Mufll drop enable Accept Not accep . Elnheltsnummer

Unit No. 0 @] )

St axis 1o, 0~15) - e Top-Achsennummer (0 bis 15)

0K
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GW parameter  GH mode selsclianl
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(2) Sonderparameter fiir Steuerungen des Typs RCP6S

GW-Parame

ter

Latch after SERVO-OFF in

SERVO-OFF in ERR_C
Velocity unit

(Only for Direct indicat
Internal communication r.

Fulltime fan run

Fan moni tor

BATT charge volt monitor
Calendar function

ERR_T CVailt
(e Vailt

ion mode) <

etry count
(Vailt
(e Vailt
(S ON
CVailt

@lInvalid |4

Clnvalid
-~

@ Invalid
Invalid
COFF

@lnvalid [v]

0K

& @ Special parameters m

GW parameter  GN mode selection‘

Enable operation
MON Signal

("SV-OFF  (® Shutdown

@ Vailt

CInvalid

0K

& T Special parameters m
Gl mode selection

GW-Modusauswahl

GW parameter

Enable valid

Byte swap

Word swap in D-byte data
Enable valid in AUTO modk

(Vailt
(Vailt
(Vailt
e (" Vailt

@ Invalid
@ Invalid
@ Invalid

@ Invalid

0K
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[Einstellelemente]

e Zustandssperre nach Ausschalten des Servo bei
Auftreten eines ERR_T

e Servo-Aus bei Auftreten eines ERR_C

e Geschwindigkeitseinheit
(nur im direkten numerischen Modus)

e Einstellung der Kommunikations-Wiederholversuche

¢ Dauerbetriebszeit des Lufters

e Drehzahliberwachung des Lifters

¢ Uberwachung der Ladespannung der Pufferbatterie

o Kalenderfunktion

o Aktivieren gultig

¢ MON-Signal

Mit den Tasten [A] und [¥] kénnen Sie zwischen den Seiten
wechseln.

[Einstellelemente]

o Aktivieren gultig

¢ Byte-Swap

o Zwei-Byte-Datenwort-Swap
o Aktivieren giiltig in AUTO
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6.4 Uberwachungsmenii

Beriihren Sie im Gateway-Menii die Taste [Monitor] (Uberwachung), um den
Uberwachungsbildschirm anzuzeigen.

Uberwachungsbildschirm

| Data monitor

| Diagnostic information

| Alarm list

Der Uberwachungsbildschirm verfiigt iiber drei Optionen. Zur Auswahl die gewiinschte Option
berthren. Daraufhin wird der entsprechende Bildschirm aufgerufen.

e Data monitor

(Dateniiberwachung)

¢ Diagnostic Information

(Diagnoseinfo)

e Alarm list
(Alarmliste)

. Es werden die empfangenen und gesendeten Daten angezeigt.

[Siehe Abschnitt 6.4.1, Dateniiberwachung.]

. Es werden die Anzahl der aufgetretenen Kommunikationsfehler

und die Anzahl der erkannten Not-Aus-Auslésungen angezeigt.
[Siehe Abschnitt 6.4.2, Diagnoseinformationen.]

: Es wird die Alarmliste angezeigt.

6.4.1 Datenuberwachung

[Siehe Abschnitt 6.4.3, Alarmliste.]

Beriihren Sie im Gateway-Menii die Taste [Monitor] (Uberwachung) — [Data monitor]
(Datenliberwachung), um den Datenuberwachungsbildschirm anzuzeigen.

Dateniiberwachungsbildschirm

laster Gatonay Gatenay = Master Es werden die Daten angezeigt, die die Gateway-Einheit
e e vom Host (Master) empfangen und an diesen
+ 0000 +01 0000 ..
; oo T —TT zuriickgesendet hat.
+ 0000 + 0000
+f 0000 + 0000
H 0000 + 0000 . .
. -~ B L1 Die Daten werden als Hexadezimalzahlen dargestellt,
CSyneh, seroll wenn die Taste [HEX] aktiviert ist.
Change screen BIN HEX
e L Satorey > Ma“e;l Wenn Sie die Taste [BIN] berthren, werden binédre Daten
Address 5 a7 0 Address 5 a7 0

6660 6000|0000 0000|

1001 1000|1001 0008

6660_0000[0000 0000)

6660 0000[0000 0000)

0660 0000[0000 0000)

6060 0000[0000 0000|

0060_0000[0000 0000|
0000 0000|0000 0000|

0000 0000(0000 0000|
0000 0000|0000 0000|

0000 0000|0000 0000|

0000_0000| 0000 0000|

0000 0000|0000 0000 ¥}

0000 0000|0000 0000 ¥}

CSynch. scrol |

Change scre

BIN

HEX

angezeigt.
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& @ Data monitor m

N N .. T .
Naster 3 _ Gatenay Gatonay 2 Master Beruihren Sie die Scroll-Tasten E und E um die
Address |22 Al e Al . "
+ 0000 0000 0000 0000| + 0000 0000|0000 0000| angezelgte Ad resse Zu andern
+ 0000 0000 0000 0000| + 0000 0000|0000 0000|
+ 0000 0000 0000 0000| + 0000 0000 0000 0000|
+ 0000 0000 0000 0000| +44 | 0000 0000|0000 0000
+ 0000 0000 0000 0000| + 0000 0000|0000 0009
|__+09 |0000 0000|0000 000 + 0000 0000|0000 000K
[+ea_| o000 0000|0000 ma :' [+a7_| o000 0000|0000 00a
CSynch. scrol |
Change scre BN ][ Hex

& @ Data monitor m

llaster + _Gatovay Gatenay = Naster Wenn das Kontrollkastchen [Synch. scroll] (synchronisiert
sl o "37 mﬁ el "37 WZA] scrollen) aktiviert wird, werden die gesendeten und
o siojoo ot <o Tovi sioloon ot empfangenen Daten synchronisiert gescrolit.

+ 0000 0000|0000 0000 + 0000 0000|0000 0000
[+35 o000 0000|0000 m:‘ [+35 o000 0000|0000 eeﬂ

+; 0000 0000|0000 0000 +; 0000 0000|0000 0000

+ 0000 0000|0000 aaaah’ + 0000 0000|0000 aaeahl

nch. scrol |
Change scre BIN HEX

6.4.2 Diagnoseinformationen
Beriihren Sie im Gateway-Men( die Taste [Monitor] (Uberwachung) — [Diagnosis information]
(Diagnoseinformationen), um den Diagnoseinformationsbildschirm anzuzeigen.

Diagnoseinformationsbildschirm

& @ Diagnostic information m

Scan time[msec]

Es werden Informationen zur Abtastzeit, der Anzahl der
aufgetretenen Kommunikationsfehler (ERR_T und ERR_C)
Clear und der Anzahl der erkannten Not-Aus-Ausldsungen

Clear EMG) angezeigt.
Clear ( ) g Z Ig

ERR_T counter
ERR_C counter

ENG counter

Durch Bertihren von [OK] kehren Sie zum
_x | Uberwachungsbildschirm zuriick.

& @ Diagnostic information m

Scan time[msec]

Wenn Sie die Taste [Clear] (Loschen) eines Zahlers
berthren, wird der Wert auf O zurtickgesetzt.

ERR_T counter
ERR_C counter n
EMG counter Ij |

0
0

0K

276



o —

6.4.3 Alarmliste

Berlihren Sie im Gateway-Men( die Taste [Monitor] (Uberwachung) — [Alarm list] (Alarmliste),
um die Alarmliste anzuzeigen.

Alarmliste

& @ Alarn list m

Anzeige der Alarmliste des Gateways.

0 890 [Driver Board Mount Error 0003 16/02/18 23:04:26

1 FFF__ [PowerUP No Error — 16/02/18 22:59:51 H H H H . .
o o Gona e B wwwwnan | VWeNn Sie die Taste [Update] (Aktualisieren) beriihren, wird

3 FFF__[PowerUP No Error el Mt 16/02/09 19:44:16 . .

4| 89 river Board ount Evrar o3 | 16/02/00 19:a3:4 die Alarmliste erneut ausge]esen

5 890 [Driver Board Mount Error - | 0003 16/02/09 19:43:09 '

6 890 [Driver Board Mount Error ---- | 0003 16/02/09 19:32:55

7 890 [Driver Board Mount Error ---- | 0003 16/02/09 19:25:58

1Pr pg I Update I All clear I Nx pg

Durch Bertihren der Taste [Nx pg] (Nachste Seite)

T o e e — o wempurl | wechseln Sie zur ndchsten Seite der Liste.

2 890 [Driver Board Mount Error e 0003 16/02/09 19:44:16
. N e ) _ _
B — mwewese | Durch Berlhren der Taste [Pr pg] (Vorherige Seite)
|7 | 890 |Driver Board Mount Error --—- | 0003 16/02/09 19:25:58 WeChseln Sle Zur Vorherlgen Selte der LISte.

I 1Pr pg l [ sate | [ Al clear |' lepg'

& @ Alarn list m

)

Wenn Sie die Taste [All clear] (Alles I6schen) beruhren,
wannns | €rscheint ein Bestatigungsfenster zum Ldschen der
= wwnae| | KOmpletten Alarmliste.

0003 | 16/02/09 19:24:03
16/02/09 19:24:03

8 | FFF_|PonerUP No Error

890 priver Board Hount Error

10| 860 [lave Axes ication Error (ERR-T)
1| 89 |oriver Board Nount Error

12| FFF_|PonerUP No Error

13 | 8% [oriver Board Nount Error —— [ o3 | to/oa/oy 19:22:52

14 FFF__[PowerUP No Error — 16/02/09 19:22:52

15 890 [Driver Board Mount Error ---- | 0003 16/01/08 20:16:19

l 1Pr pg ‘ | Update ‘ || All clear I ‘ {Nx pg ‘
N—

Wenn Sie die Alarmliste I6schen méchten, beriihren Sie
Clear all controller alarm lists? d'e Taste [YES] (Ja)

Um den Ldschvorgang abzubrechen, beriihren Sie die
Yes | No | Taste [No] (Nein).

& @ Alarn list m

No. o - . " . .
. Sy Die Alarmliste wird erneut angezeigt.
: —
3 /1
4 /1
5 /Il
6 /!
7 /!
l 1Pr pg ‘ | Update ‘ | All clear | ‘ I Nx pg ‘
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6.5 SD-Speicherkarte

Beriihren Sie im Gateway-Menu die Taste [SD memory card] (SD-Speicherkarte), um das
SD-Speicherkarten-Fenster anzuzeigen.

SD-Speicherkarten-Bildschirm

| Save data from Gateway to SD memory card |

| Transfer from SD memory card to Gateway |

Der SD-Speicherkarten-Bildschirm verfligt Gber zwei Optionen. Zur Auswahl die gewlinschte
Option beriihren. Daraufhin wird der entsprechende Bildschirm aufgerufen.

e Save from Gateway to Secure Digital Memory Card

(Daten von Gateway auf SD-Speicherkarte speichern) [Siehe 6.5.1]
o Transfer from Secure Digital Memory Card to Gateway

(Daten von SD-Speicherkarte zu Gateway Ubertragen) [Siehe 6.5.2]

6.5.1 Daten von Gateway auf SD-Speicherkarte speichern

SD-Speicherkarten-Bildschirm

| Save data from Gateway to SD memory card

I Transfer from SD memory card to Gateway l

278

Beruhren Sie die Taste [Save data from Gateway to SD
memory card] (Daten von Gateway auf SD-Speicherkarte
speichern).

Ein Dateiauswahlfenster 6ffnet sich.

Geben Sie einen Dateinamen ein und beriihren dann die
Taste [ENT].
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r— Beruhren Sie die Taste [Save] (Speichern).
[MSEPGW@1

File name Wenn auf der SD-Speicherkarte noch keine Datei dieses
MSEPGHO1. spgw Namens vorhanden ist, erscheint ein Bestatigungsfenster

zum Speichern.
File name above will be saved.
Are you sure to continue?

Berthren Sie [Yes] (Ja), um die Daten zu speichern.
Yes No

Falls Sie [No] (Nein) bertuhren, werden die Daten nicht
gespeichert und es erscheint wieder der
SD-Speicherkarten-Bildschirm.

Wenn auf der SD-Speicherkarte bereits eine Datei dieses
Namens vorhanden ist, erscheint ein Bestatigungsfenster
zum Uberschreiben.

Berthren Sie [Yes] (Ja), um die Daten zu tberschreiben.
Falls Sie [No] (Nein) bertuhren, werden die Daten nicht

Uberschrieben und es erscheint wieder der
SD-Speicherkarten-Bildschirm.

& T Conf m

Wenn Sie [Yes] (Ja) berthrt haben, erscheint eine
Mitteilung, dass der Speichervorgang (Uberschreiben)
abgeschlossen wurde.

Saved to SD memory card

Beruhren Sie [OK].

| - | Es erscheint wieder das Gateway-Meni.
e
I Moni tor I

I SD memory card l

6N firmare ver.:  FFO0
Nodule ver: 1.07 Time setting
TPver. : 1.00
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6.5.2 Daten von SD-Speicherkarte zu Gateway Ubertragen

& @ SD memory card m

Berthren Sie [Transfer from SD memory card to Gateway]
(Daten von SD-Speicherkarte zu Gateway Ubertragen).

| Save data from Gateway to SD memory card |

I Transfer from SD memory card to Gateway

Ein Dateiauswahlfenster 6ffnet sich.
Beriihren Sie die Taste [V, um die zu (ibertragende Datei
auszuwahlen.
Beruhren Sie [Transfer] (Ubertragen).
File name
[MSEPGH@Q1 [v]
& T File name confirmation m
R Bestatigen Sie den Dateinamen und beriihren dann die
MSEPGHOQ1. spgw Taste [Yes] (Ja)'
Data of file above will be transferred to
controller. Are you sure to continue? Falls Sie [No] (Nein) berthren, erscheint wieder der

ﬁ SD-Speicherkarten-Bildschirm.
Yes | No

D ® Cont > Wenn sich der Netzwerktyp der ausgewahlten Datei

unterscheidet, erscheint ein entsprechendes

It is different from the field network HanGleenSter.

type set in the Gateway.

Transfer is cancelled. Beriihren Sie die Taste [OK], um die Ubertragung
abzubrechen.
Nach dem Abbruch erscheint wieder das Gateway-Men.
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& M Conf

Wenn die Ubertragung ordnungsgeman durchgefiihrt
werden konnte, erscheint eine entsprechende Mitteilung.

Transferred to Gateway

Berlhren Sie die Taste [OK].

< @ Conf
Starten Sie die Steuerung nach Abschluss der

Ubertragung neu, damit die Einstellungen wirksam werden.

Restart the controller.

1]

Are you sure to continue?

Beruhren Sie die Taste [Yes] (Ja).

res | o | Falls Sie [No] (Nein) beriihren, wird die Steuerung nicht

neu gestartet. In diesem Fall werden die Gbertragenen
Anderungen nicht wirksam.

| | Es erscheint wieder das Gateway-Meni.

Set

| Moni tor |

| SD memory card |

e
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6.6 Zeiteinstellung

Mit dieser Option kénnen Sie Datum und Uhrzeit der Steuerung einstellen.

Dazu kdnnen entweder die Zeitdaten dieses Touchpanel-Handprogrammiergeréats tbertragen
oder die Zeit manuell eingestellt werden.

Berlihren Sie im Gateway-Meni die Taste [Time setting] (Zeiteinstellung), um den
Zeiteinstellungsbildschirm aufzurufen.

Zeiteinstellungsbildschirm

(1) Die Zeitdaten dieses Touchpanel-Handprogrammiergerats tbertragen

e} Wabhlen Sie die Optionsschaltflache [Teaching time]
(Handprogrammiergerétezeit).

Beruihren Sie die Taste [Transfer] (Ubertragen), um die
Zeitdaten zu ubertragen.

CJ

(2) Zeit manuell einstellen und Ubertragen

Wabhlen Sie die Optionsschaltflache [Manual] (Manuell).

Geben Sie die Zeit im Format JJ/MM/TT hh:mm:ss ein.
@) (Geben Sie fur jedes Element einen Wert ein. Bertihren
Sie zur Bestatigung die Taste [ENT].)

S Beriihren Sie die Taste [Transfer] (Ubertragen), um die
Zeitdaten zu Ubertragen.
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7. Fehleranzeige

7.1 Auftreten eines Alarms
Wenn ein Alarm auftritt, erscheint der Alarmbildschirm.

Steuerung mit SEP-System/
Steuerung mit CON-System mit MEC-System

7.1.1 Von der Steuerung erkannte Alarme

Die von der Steuerung erkannten Alarme haben die Codes 000 bis OFF.

Zu diesen gehdéren wichtige die Servosteuerung, das Stromversorgungssystem usw.
betreffende Alarme. Details zu diesen Alarmen finden Sie im Betriebshandbuch Ihrer
Steuerung.

Wenn ein Alarm auftritt, beseitigen Sie die Ursache aller Alarme und gehen dann wie folgt vor.

e Zum Zuriicksetzen von Alarmen auf Operationsaufhebungsebene bertihren Sie auf dem
Alarmbildschirm [Alarm reset] (Alarm-Reset).

e Zum Zuriicksetzen von Alarmen auf Kaltstartebene schalten Sie die Steuerspannung aus
und wieder ein.

7.1.2 Meldungen beim Betrieb des Touchpanel-Handprogrammiergerats

Bei den Codes von 100 bis 3FF handelt es sich um Meldungen beim Betrieb des

Touchpanel-Handprogrammiergerats.

¢ 100 bis 1FF: Nachrichtenebene (Eingabefehler, Hinweismeldungen)

¢ 200 bis 2FF: Operationsaufhebungsebene (Fehler, die den Betrieb beeintrachtigen)

¢ 300 bis 3FF: Kaltstartebene (erfordert Wiedereinschalten oder Aus- und Wiedereinschalten
der Spannung)

Die folgende Tabelle fuhrt die Meldungen zusammen mit AbhilfemafZnahmen auf.

Code Meldung Beschreibung, Ursachen und Abhilfemaflinahmen

Bei der Parametereinstellung wurde ein ungeeigneter
Wert eingegeben.

112 Fehlerhafte Dateneingabe | Geben Sie unter Bertcksichtigung der
Achsenspezifikation und der Parameterliste einen
geeigneten Wert ein.

Der eingegebene Wert ist kleiner als der
Einstellbereich.

113 Wert zu klein Geben Sie unter Berlcksichtigung der
Achsenspezifikation und der Parameterliste einen
geeigneten Wert ein.
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Code

Meldung

Beschreibung, Ursachen und Abhilfemalinahmen

114

Wert zu groR3

Der eingegebene Wert ist gréRer als der
Einstellbereich.

Geben Sie unter Beriicksichtigung der
Achsenspezifikation und der Parameterliste einen
geeigneten Wert ein.

115

Referenzpunktfahrt nicht
abgeschlossen

Es wurde versucht, die aktuelle Position im Teach-
(Anzeige-) Modus zu erfassen, bevor die
Referenzpunktfahrt abgeschlossen wurde.

Fuhren Sie zunéchst die Referenzpunktfahrt durch.

117

Keine Positionsdaten

Unter der ausgewahlten Positionsnummer ist keine
Zielposition eingestellt.
Geben Sie zunachst eine Zielposition ein.

11E

Datenpaar-
Fehlanpassung

Das GroRRenverhaltnis der eingegebenen Daten eines
Datenpaars ist ungeeignet.
Beispiel:
Software-Endschalter + und Software-Endschalter -
haben im Parameter den gleichen Wert.
Geben Sie zulassige Werte ein.

11F

Wert zu klein

Die Mindestverfahrstrecke in Richtung der Zielposition
wird durch die Gewindesteigung des Antriebssystems
und die Auflésung des Gebers festgelegt. Diese
Meldung zeigt an, dass der eingegebene Zielwert
kleiner als die Mindestverfahrstrecke ist.
Beispiel:
Bei einer Gewindesteigung von 20 mm bei einer
Achse der Serie RCP2 betragt die
Mindestverfahrstrecke 20 + 800 = 0,025 mm/Impuls,
da die Geberauflésung 800 Impulse betragt. In
diesem Fall wird die vorliegende Meldung
angezeigt, wenn als Zielposition 0,02 mm
eingegeben wird.

121

Suchwertfehler

Die endgultige Ankunftsposition Gberschreitet aufgrund
der Schuboperation den Software-Endschalter.

Geben Sie einen Wert innerhalb der
Software-Endschalter ein.

122

Mehrere Achsen bei
Zuweisung
angeschlossen

Eine Achsennummer wurde zugeordnet, als ware
Achsen angeschlossen waren.

Ordnen Sie die Achsennummer nur dann zu, wenn nur
eine Achse angeschlossen ist.

123

Kennwortfehler

Das eingegebene Systemkennwort,
Positionsbearbeitungskennwort oder
Positionsdaten-Bearbeitungskennwort stimmt nicht mit
dem Einstellwert uberein.

Das richtige Kennwort eingeben.

132

Nicht unterstitzte
Steuerung erkannt

Es wurde eine nicht unterstitzte Steuerung erkannt.
Beispiel:
Wenn eine ab Version 2.10 kompatible
ACON-CA-Steuerung in einer Umgebung von
Version 2.00 angeschlossen wird, benétigt das
Handprogrammiergerat ein Upgrade. Nehmen Sie
wegen des Versions-Upgrades Kontakt mit uns auf.
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Code

Meldung

Beschreibung, Ursachen und Abhilfemaflinahmen

133

Achsennummern-
anderung unzulassig

Es wurde versucht, die Achsennummer Uber das
Handprogrammiergerat zu andern, wahrend eine
Steuerung angeschlossen war, bei der die
Achsennummer Uber den Drehschalter an der
Frontplatte eingestellt wird.

Die Achsennummer kann Uber das
Handprogrammiergerat nicht geandert werden.

Andern Sie die Nummer mit Hilfe des Drehschalters an
der Frontplatte.

134

Funktion von Steuerung
nicht unterstitzt

Im Benutzereinstellmodus wurde eine
Funktionsnummer zugewiesen, die von der Steuerung
nicht unterstitzt wird.
Beispiel:
Die Einstellnummer 6 (Ausfuhrung
Kraftaufnehmer-Kalibrierung) wurde bei einem
Modell zugewiesen, das die Kraftaufnehmerfunktion
nicht unterstitzt.

160

Fehler beim Zugriff auf
die SD-Karte

Eine Datei kann nicht ge6ffnet werden.
Beispiel:
Es wurde versucht, eine Datensicherung
auszufthren, wahrend keine SD-Karte eingesteckt
war.

161

Fehler beim Schreiben
auf SD-Karte

Auf die SD-Karte kann nicht geschrieben werden.
Beispiel:

Es wurde versucht, unter einer der folgenden
Bedmgungen eine Datensicherung durchzufuhren.
- Der freie Speicherplatz auf der SD-Karte ist

unzureichend.

- Der Schreibschutzschalter der SD-Karte ist
eingeschaltet.

- Die Datei wurde in den Dateieigenschaften auf

,Uberschreiben unzulassig* gesetzt.

- Es wurde eine nicht unterstitzte SD-Karte
eingesteckt.

162

Fehler beim Lesen von
der SD-Karte

Von der SD-Karte kann nicht gelesen werden.
Beispiel:
Beim Versuch der Datenwiederherstellung war
keine SD-Karte eingesteckt oder die Dateien
kénnen nicht gelesen werden.

164

Dateiformatfehler
SD-Karte

Das Dateiformat ist nicht richtig.
Beispiel:
Der Inhalt einer Wiederherstellungsdatei hat ein
anderes Format als durch die Datentypen
vorgegeben.
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Code Meldung Beschreibung, Ursachen und Abhilfemalinahmen
Achsennummernanderun
180
g abgeschlossen
181 Initialisierung der
Steuerung abgeschlossen
Referenzpunkt geandert,
182 Alles geldscht
Meldungen zur Bestatigung eines Vorgangs
183 I/O-Funktion geéandert
Dateniibertragung (Kein Hinweis auf einen Bedienungsfehler oder eine
184 Betriebsstérung.)
abgeschlossen
Kalibrierung des
185 Kraftaufnehmers
abgeschlossen
186 Zeiteinstellung
abgeschlossen
Die Spannung der Batterie im Handprogrammiergerat
ist abgefallen.
(Anmerkung)
187 Spannungsabfall der Die Einstellungen fur Zeit, Sprache und Touch-Ton
RTC-Pufferbatterie werden zurlickgesetzt.
Diese Meldung wird nur in Japanisch angezeigt
(Standardsprache).
Wenden Sie sich zum Austausch der Batterie an uns.
In den Positionsdaten wurde fir die Geschwindigkeit
ein Wert angegeben, der unterhalb der
Minimalgeschwindigkeit liegt, die durch die
Gewindesteigung und Geberimpulse bestimmt wird.
: Die Daten kénnen trotz der Anzeige dieser Meldung
Eingabe unterhalb der :
188 Minimalgeschwindigkeit eingegeben werden.
Geben Sie unter Beriicksichtigung der Spezifikation
einen geeigneten Wert ein, da ein Verfahrvorgang mit
einer Geschwindigkeit unterhalb der
Minimalgeschwindigkeit zu unnormalen Geréauschen
und Vibrationen fuhren kann.
In den Positionsdaten wurde fir die
Beschleunigung/Verzégerung ein Wert oberhalb der
Nenn-Beschleunigung/Verzégerung der
Beschleunigung/ angeschlossenen Achse eingegeben.
189 Verzdgerung oberhalb Die Daten kénnen trotz der Anzeige dieser Meldung
des Nennwerts eingegeben werden.
eingegeben Geben Sie unter Beriicksichtigung der Spezifikation
einen geeigneten Wert ein, da ein Verfahrvorgang mit
einer lbermafigen Beschleunigung/Verzégerung zum
Ausfall der Achse fiihren kann.
Dieser Fehler tritt auf, wenn versucht wird, den
Kraftaufnehmer- )
o .| Kraftaufnehmer bei eingeschaltetem Servo zu
Deaktivierungsbefehl bei L
18A eingeschaltetem Servo deaktivieren.
Deaktivieren Sie den Kraftaufnehmer, nachdem Sie
gesendet d
en Servo ausgeschaltet haben.
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Code

Meldung

Beschreibung, Ursachen und Abhilfemalinahmen

203

Motorspannungsabfall

Bei einer Steuerung mit externem Abschaltrelais wird
die Spannung nicht ordnungsgemar tber die
MPI-Klemmen bereitgestellt.

(Anmerkung)

Wenn dieser Fehler auftritt, obwohl die richtige
Spannung an den MPI-Klemmen anliegt, ist
mdglicherweise die Steuerung defekt.

204

Niedrige
Pufferbatteriespannung

Beim Einschalten der Spannung wurde eine niedrige
Pufferbatteriespannung erkannt.
Ersetzen Sie die Pufferbatterie.

20A

Servo AUS wahrend
Bewegung

1) Bei ausgeschaltetem Servo wurde ein Verfahrbefehl
ausgefuhrt.

2) Da das Servo-EIN-Signal (SON) von der SPS
wahrend des Verfahrvorgangs ausgeschaltet wurde,
wurde der Servo ausgeschaltet und der
Verfahrvorgang liel3 sich nicht mehr ausfihren.
Schalten Sie den Servo vor dem Verfahrvorgang ein.

20C

Start EIN wahrend
Bewegung

Wahrend des Verfahrvorgangs wurde das Startsignal
(CSTR) von der SPS eingeschaltet, sodass der
Verfahrbefehl dupliziert wurde.

Uberprifen Sie die Ausgabe des Startsignals (CSTR)
von der SPS.

20D

STP AUS wéhrend
Bewegung

Wahrend des Verfahrvorgangs wurde das
Pausensignal (*STP) von der SPS ausgeschaltet,
sodass sich der Vorgang nicht mehr ausfiihren lief3.
Uberpriifen Sie die Ausgabe des Pausensignals
(*STP) von der SPS.

20E

Software-Endschalter
Uberschritten

Ein Software-Endschalter wurde erreicht.
Uberprifen Sie die Einstellung der
Software-Endschalter und halten die Grenzen ein.

210

HOME EIN wéhrend
Bewegung

Wahrend des Verfahrvorgangs wurde das
Referenzpunktfahrtsignal (HOME) von der SPS
eingeschaltet.

Uberpriifen Sie die Ausgabe des
Referenzpunktfahrtsignals (HOME) von der SPS.

211

JOG EIN wéhrend
Bewegung

Wahrend des Verfahrvorgangs wurde das Jog-Signal
(JOG) von der SPS eingeschaltet.

Uberprifen Sie die Ausgabe des Jog-Signals (JOG)
von der SPS.

220

Schreiben unzuléssig
(AUTO)

Es wurde versucht, im AUTO-Modus Positionsdaten
oder Parameter zu schreiben.

Schreiben Sie die Daten nach dem Wechsel in den
Teach-Modus.

221

Schreiben unzuléssig
(MON)

Es wurde versucht, im Uberwachungsmodus
Positionsdaten oder Parameter zu schreiben.
Schreiben Sie die Daten nach dem Wechsel in den
Teach-Modus.

222

Bewegung unzulassig
(AUTO)

Es wurde versucht, die Achse im AUTO-Modus zu
verfahren.

Verfahren Sie die Achse nach dem Wechsel in den
Teach-Modus.
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Code

Meldung

Beschreibung, Ursachen und Abhilfemalinahmen

223

Bewegung unzulassig
(MON)

Es wurde versucht, die Achse im
Uberwachungsmodus zu verfahren.

Verfahren Sie die Achse nach dem Wechsel in den
Teach-Modus.

301

Uberlauffehler

302

Framing-Fehler

303

Paritatsfehler

304

Fehler, Uberlauf SCI
Empfangswarteschlange

305

Fehler, Uberlauf SCI
Sendewarteschlange

306

Empfangspufferuberlauf

308

Zeitliberschreitung bei
Antwort

30A

Uberlauf Paket-
Empfangswarteschlange

30B

Uberlauf Paket-
Sendewarteschlange

Beim seriellen Datenaustausch mit der Steuerung ist
ein Fehler aufgetreten.

1) Mdglicherweise ist das
Steuerungsverbindungskabel abgetrennt.
Uberpriifen Sie das Verbindungskabel auf falsche
Verdrahtung und Drahtbruch.

2) Mdglicherweise ist das
Steuerungsverbindungskabel nicht richtig
angeschlossen. Stecken Sie den Steckverbinder
des Verbindungskabels ordnungsgemaln ein.

3) Méglicherweise haben Stoéreinstrahlungen zu
Datenfehlern geftihrt.

Uberprifen Sie die Kabelwege, Installation usw., um
Storeinstrahlungen zu vermeiden.

4) Bei der Steuerung mehrerer Einheiten tUber serielle
Kommunikation wurde mdglicherweise die
Slave-Stationsnummer doppelt vergeben.

Passen Sie die Nummer an, sodass die
Slave-Stationsnummer nicht doppelt vergeben ist.

Wenn die Probleme fortbestehen, kontaktieren Sie uns
bitte.

30C

Nicht verbunden

Die Achsennummer der Steuerung konnte nicht
erkannt werden.

1) Mdglicherweise arbeitet die Steuerung nicht
ordnungsgemaR.

Prufen Sie, ob die RDY-Lampe der Steuerung
leuchtet. Die Steuerung ist defekt, wenn die Lampe
nicht leuchtet.

2) Moglicherweise sind die Kommunikationsleitungen
(SGA/SGB) des verwendeten Kabels unterbrochen.
Tauschen Sie das Handprogrammiergerét aus, falls
Sie Uber ein Ersatzgerat verfiigen, schlieRen es an
den PC an und testen, ob das Problem dann
behoben ist.

3) Bei Verwendung eines SIO-Konverters: Das
Verbindungskabel ist méglicherweise nicht
angeschlossen, obwohl der Konverter mit 24 V
versorgt wird.

Schalten Sie die Spannung ein, nachdem Sie das
Verbindungskabel zwischen Konverter und
Steuerung angeschlossen haben.

4) Bei Anschluss mehrerer Steuerungen wurde
maoglicherweise mit den Adressschaltern
versehentlich mehrmals die gleiche Nummer
eingestellt.

Stellen Sie mit den Adressschaltern nicht mehrmals
die gleiche Nummer ein.

Wenn die Probleme fortbestehen, kontaktieren Sie uns
bitte.
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Code Meldung Beschreibung, Ursachen und Abhilfemalinahmen
Die Steuerung hat eine unnormale Antwort
zurlickgegeben.
(Hierbei kann es sich um eine voriibergehende
30D Unnormale Antwort Unregelmafigkeit aufgrund von Stéreinstrahlungen
empfangen usw. handeln.)
Wenn dieser Fehler haufig auftritt, Uberprifen Sie die
Kabel, die fir die Spannungsversorgung getroffenen
Entstérungsmalnahmen usw.
Es befinden sich CON- und SEP-Steuerungen an der
Sowohl CON als auch gle|chen_ Kgmmunlkatlonsle|tung.
320 SEP erkannt Beispiel:
Verbindung mit Achsennummer: 0: PCON-CA und
Achsennummer 1: PSEP
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8.

Anhang

8.1 Screenshots

Aufnahmen des angezeigten Bildschirms (Screenshots) kénnen auf der SD-Speicherkarte
gespeichert werden.

Halten Sie zum Aufnehmen eines Screenshots die rechte Taste des Bildschirms fur etwa zwei
Sekunden gedrickt, wahrend eine SD-Speicherkarte eingesteckt ist.

Nachdem ein Piepton ertdnt ist, wird der Screenshot gespeichert. (Der Ton wird nicht
ausgegeben, wenn der Touch-Ton deaktiviert wurde.) Nach Abschluss des Speichervorgangs
wird der Name der gespeicherten Datei drei Sekunden lang auf dem Bildschirm angezeigt.

Dateiname : IMG_JIJMMTThhmmss.bmp

Z. B.: Dateiname, wenn der Vorgang am 8. M&rz 2016 um
12:34:56 Uhr gestartet wurde.
IMG_160308123456.bmp

Stecken Sie eine

Q\ SD-Speicherkarte ein

Hier gedriickt halten

Datenspeicherordner (kann nicht geandert werden)

Die Screenshots werden im unten angegebenen Ordner auf der SD-Speicherkarte gespeichert.
¥TB_ CON¥ScreenShot¥Dateiname

[Vorsicht]
1. Der Speichervorgang kann bis zu 10 Sekunden dauern.

2. Wahrend des Speichervorgangs wird die Uberwachungsanzeige (z. B. der aktuellen
Position) auf dem Bildschirm nicht aktualisiert.

3. In manchen Fenstern kénnen keine Screenshots aufgenommen werden.

&Wamung Da die Tasten auf dem Bildschirm wahrend des Speichervorgangs deaktiviert sind,
kann lber die Tasten auch kein Not-Aus ausgeldst werden. Versuchen Sie daher

nicht, diese Funktion zu verwenden, wahrend eine Achse Uber das

Handprogrammiergerét betrieben wird (kontinuierliche Bewegung, einfaches
Programm usw.).
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8.2 Aktualisieren des Handprogrammiergeréats

Die Software dieses Touchpanel-Handprogrammiergeréats kann mit Hilfe einer
SD-Speicherkarte aktualisiert werden.
(Anmerkung) Mit dieser Aktualisierung werden nicht nur die Software fir den

angeschlossenen Steuerungstyp, sondern auch die Software fir alle
Steuerungstypen CON/SEP/MEC/SEL aktualisiert.
Die Aktualisierung dauert etwa 15 Minuten.

8.2.1 Vorbereitung

1.

Stellen Sie eine mit FAT32 formattierte SD- oder SDHC-Speicherkarte (nachfolgend als
SD-Speicherkarte bezeichnet) mit 1GB bis 32 GB bereit.

. Laden Sie die TB-02-Aktualisierungsdatei von der IAl-Homepage herunter.

http://www.iai-robot.co.jp/download/th-02/

. Kopieren Sie die heruntergeladene Aktualisierungsdatei in das Hauptverzeichnis einer

SD-Speicherkarte.
(Anmerkung) Befinden sich zwei oder mehr Aktualisierungsdateien im Hauptverzeichnis,
kann keine Aktualisierung durchgefiihrt werden.

Im spannungslosen Zustand von TB-02, stecken Sie die SD-Speicherkarte in das TB-02 ein.

. Legen Sie an die Steuerung, an die TB-02 angeschlossen ist, Spannung an, und starten

TB-02.

8.2.2 Vorgehensweise bei Steuerungen mit CON-System

[Schritt 1] Fuhren Sie 1 bis 5 im Abschnitt ,,8.2.1 Vorbereitung" durch.

[Schritt 2]

Berthren Sie in Meni 1 die Taste [Information].

)

[Schritt 3]

Berthren Sie die Taste [Connectable model information]
(Information der anschlie3baren Modelle).

& @ Connectable model M Axis No. 00
In current version, the controllers listed below can be connected. [SChrItt 4]
ACON-C/CY/SE/PO/PL XSEL-J/K/JX/KK/KT/KET
ACON-CA/CB/CYB/POB/PLB XSEL-P/Q/PX/QX/PCT/QCT
AL ST w0
DCON-CA/CB/CYB/POB/PLB TT-A/C, TTA-A/C U i i i
o el Beruhren Sie die Taste [Teaching update]
ROSDIET SSELG/CS (Handprogrammiergerat aktualisieren).
HCON-C, NSCON-C NSEL-PC/PG/PCK/PGX
ASEP-C, PSEP-C, DSEP-C
ANEC-C, PHEC-C
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& T Teaching update Axis No. 00

@Update

Please prepare an
from the folloming address, and then save it in the SD memory card.

http://mm. iai-robot. co. jp/download/ tb-02/

(@Data preparation
SD menory card will be required for updating,

SD memory card and download the update file

Please check if the update file is saved in the fol lowing
folder structure in SO memory card, and then touch the
“Start update” button.

(Root folder of SD memory card):¥TB02_$$3. pct

Current version: Ver. 1.30 Start update
#Please do not turn off the power furing the update.
Please be careful, data might not : :

of the power is turned off.

[Schritt 5]

starten).

Conf Axis No. 00

Update will be started

Are you sure to continue?

Yes No

[Schritt 6]
Das Aktualisierungsbestatigungsfenster erscheint.

Beruhren Sie die Taste [Yes] (Ja).

[Schritt 7]

Aktualisierung wird gestartet.

Meldungen angezeigt wurden:

.Program Update is All done !!“ (Die

Programmaktualisierung wurde abgeschlossen )
“Touch the screen and this will be rebooted
automatically.” (Beruhren Sie den Bildschirm, um
automatisch neu zu starten.)

TB-02 wird mit der neuen Version gestartet.

Berthren Sie die Taste [Start update] (Aktualisierung

Beruhren Sie den Bildschirm, nachdem die folgenden

&Vorsicht: Versuchen Sie nicht, TB-02 wahrend der Aktualisierung auszuschalten.

Es ist auch moglich, die Aktualisierung durch Beriihrung von [SD memory card]

(SD-Speicherkarte) in Menu 1 — [Teaching update] (Handprogrammiergerat aktualisieren)

durchzufiihren.

]

€ T SD nemory card Ris No. 00

Save from cantroller to S memory card

Transfer from SD memcry card to controller

Teaching update |

# In case you save or transfer for all controllers,

please conduct it from the axis select windon.

[Schritt 1] Fdhren Sie 1 bis 4 im Abschnitt ,8.2.1
Vorbereitung" durch.

[Schritt 2] Berlihren Sie die Taste [SD memory card]
(SD-Speicherkarte) in Men( 1.

[Schritt 3] Berlihren Sie die Taste [Teaching update]
(Handprogrammiergerét aktualisieren).

[Schritt 4] Fihren Sie den Schritt 5 und die weiteren Schritte

wie oben angezeigt durch.
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8.2.3 Vorgehensweise bei Steuerungen mit SEP-System

[Schritt 1] Fuhren Sie 1 bis 5 im Abschnitt ,,8.2.1 Vorbereitung" durch.

[Schritt 2]

] Beriihren Sie im SEP-Menubildschirm die Taste
[Information].

[Schritt 3]

E Beriihren Sie die Taste [Version information]
(Versioninformation).

[Schritt 4]

Beruhren Sie die Taste [Teaching update]
(Handprogrammiergerét aktualisieren).

[Schritt 5]
Das Aktualisierungsbestatigungsfenster erscheint.

Beruhren Sie die Taste [Yes] (Ja).

[Schritt 6]
Aktualisierung wird gestartet.

Beruhren Sie den Bildschirm, nachdem die folgenden
Meldungen angezeigt wurden:

.Program Update is All done !!* (Die
Programmaktualisierung wurde abgeschlossen 1)
“Touch the screen and this will be rebooted
automatically.” (Beruihren Sie den Bildschirm, um
automatisch neu zu starten.)

TB-02 wird mit der neuen Version gestartet.

&Vorsicht: Versuchen Sie nicht, TB-02 wahrend der Aktualisierung auszuschalten.
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8.2.4 \Vorgehensweise bei Steuerungen mit MEC-System

[Schritt 1] Fuhren Sie 1 bis 5 im Abschnitt ,,8.2.1 Vorbereitung" durch.

MEC menu

Axis No. 00

Setup steps

Initial setting

@ ¥
&

F 2
g‘ Test run

Position setting

)

[Schritt 2]

Beriihren Sie im MEC-Menibildschirm die Taste @l .

[Schritt 3]

Beruhren Sie die Taste [Version information]
(Versioninformation).

[Schritt 4]

Beruhren Sie die Taste [Teaching update]
(Handprogrammiergerét aktualisieren).

[Schritt 5]
Das Aktualisierungsbestatigungsfenster erscheint.

Beruhren Sie die Taste [Yes] (Ja).

[Schritt 6]
Aktualisierung wird gestartet.

Beruhren Sie den Bildschirm, nachdem die folgenden
Meldungen angezeigt wurden:

.Program Update is All done !!* (Die
Programmaktualisierung wurde abgeschlossen 1)
“Touch the screen and this will be rebooted
automatically.” (Beruihren Sie den Bildschirm, um
automatisch neu zu starten.)

TB-02 wird mit der neuen Version gestartet.

&Vorsicht: Versuchen Sie nicht, TB-02 wahrend der Aktualisierung auszuschalten.
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9.

9.1

9.2

9.3

9.4

Garantie

Garantiezeitraum

Die Garantie endet nach Ablauf der folgenden Fristen (maRgeblich ist der jeweils friihere
Zeitpunkt):

* 18 Monate nach der Auslieferung durch uns

* 12 Monate nach der Anlieferung an einem bestimmten Ort

Garantieumfang

Die Garantie fur unsere Produkte gilt, wenn alle der folgenden Bedingungen erfiillt sind.
Fehlerhafte Produkte, die von der Garantie abgedeckt werden, werden kostenlos ersetzt oder
repariert, wenn:

(1) der fragliche Defekt oder das Problem das Produkt betrifft, wie es von uns oder einem
unserer Vertragshandler geliefert wurde.

(2) der fragliche Defekt oder das Problem wéhrend des Garantiezeitraums aufgetreten ist.

(3) der fragliche Defekt oder das Problem aufgetreten ist, wahrend das Produkt fur einen
geeigneten Zweck unter den Bedingungen und in den Umgebungen, die im
Betriebshandbuch und Katalog beschrieben werden, verwendet wurde.

(4) der fragliche Defekt oder das Problem durch technische oder Qualitatsméangel unseres
Produkts verursacht wurde.

Defekte aus den folgenden Griinden sind von der Garantie ausgeschlossen:

[1] Alle Grinde auRer dem Produkt selbst

[2] Modifikationen oder Reparaturen, die nicht von uns durchgefuhrt wurden (aul3er eine
solche Modifikation oder Reparatur wurde von uns genehmigt)

[3] Probleme, die nach dem Stand der Wissenschaft oder Technik zum Zeitpunkt der
Auslieferung durch 1Al nur schwer vorhersehbar waren

[4] Naturkatastrophen, von Menschen verursachte Katastrophen und Ereignisse oder
Unfélle, fir die wir nicht verantwortlich sind

[5] Natirliches Verblassen der Farbe oder andere gewdhnliche Alterungserscheinungen

[6] Verschlei, Verbrauch oder andere zu erwartende Abnutzungserscheinungen

[7] Gerausche, Vibrationen oder andere subjektive Wahrnehmungen, die die Funktion oder
Instandhaltung der Anlage nicht beeintrachtigen

Die Garantie gilt ausschlieRlich fur das gelieferte Produkt. Mittelbare Schaden, die durch einen
Defekt unseres Produkts entstehen, sind von der Garantie ausgeschlossen.

Inanspruchnahme der Garantie

Um Reparaturleistungen unter der Garantie in Anspruch zu nehmen, muss das Produkt IAl
Ubergeben werden.

Haftungsbeschrankung

(1) Wir sind nicht verantwortlich fur spezielle, mittelbare oder passive Schaden, z. B.
Einnahmeausfalle durch oder in Verbindung mit unserem Produkt.

(2) Wir sind nicht verantwortlich fir Programme oder Steuerverfahren, die vom Kunden zum
Betrieb unserer Produkte erstellt wurden, oder fur die Resultate solcher Programme oder
Steuerverfahren.
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9.5 Konformitat mit relevanten Normen/Vorschriften usw.
und Eignung fir Anwendungen

(1) Falls unser Produkt mit einem anderen vom Kunden verwendeten Produkt, System, Gerat
usw. kombiniert wird, muss der Kunde zunéchst die relevanten Normen, Vorschriften
und/oder Regeln tberprifen. Der Kunde ist auBerdem dafir verantwortlich, sicherzustellen,
dass eine solche Kombination mit unserem Produkt den relevanten Normen usw. entspricht.
In einem solchen Fall sind wir nicht fur die Konformitat unseres Produkts mit den
relevanten Normen usw. verantwortlich.

(2) Unser Produkt ist fir den allgemeinen Einsatz in der Industrie bestimmt. Es ist nicht fur die
folgenden Anwendungen gedacht oder konstruiert, die ein hohes Mal3 an Sicherheit
erfordern. Daher kann das Produkt im Allgemeinen nicht fur solche Anwendungen
eingesetzt werden. Kontaktieren Sie uns, falls Sie das Produkt fiir eine der folgenden
Anwendungen einsetzen missen:

[1] Medizinische Geréte zur Erhaltung, Uberwachung oder anderweitigen Beeinflussung
des menschlichen Lebens oder der Gesundheit

[2] Mechanismen und Maschinen, die der Bewegung oder dem Transport von Personen
dienen (Fahrzeuge, Bahnanlagen, Flugnavigationseinrichtungen usw.)

[3] Wichtige Sicherheitskomponenten von Maschinen (Sicherheitsvorrichtungen usw.)

[4] Gerate zur Handhabung von Kulturgitern, Kunst oder anderen unersetzlichen
Objekten

(3) Kontaktieren Sie uns schnellstmdglich, wenn unser Produkt unter Bedingungen oder in
Umgebungen verwendet werden soll, die nicht im Katalog oder Betriebshandbuch
angegeben wurden.

9.6 Serviceumfang

Der Preis des gelieferten Produkts enthalt nicht die Kosten der Programmierung, Entsendung
von Technikern usw. Daher werden die folgenden Dienstleistungen auch wahrend des
Garantiezeitraums separat in Rechnung gestellt:

[1] Beratung zu Installation/Einstellung und Beobachtung eines Probebetriebs

[2] Wartung/Inspektion

[3] Technische Beratung und Schulung zu Bedienung, Verkabelung usw.

[4] Technische Beratung und Schulung zur Programmierung und andere Leistungen im
Zusammenhang mit Programmen
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Revisionsverlauf

Revisionsdatum

Beschreibung der Revision

Méarz 2016

Mai 2016

Juli 2016

Erste Auflage

Zweite Auflage

« Sprachwechselfunktion eingefiihrt

» 3.24 Offboard-Tuning hinzugefugt

« 3.25 Servouberwachung hinzugefligt

« Nutzungsbedingungen integriert, Korrektur vorgenommen

Auflage 2B

« Unterstitzte Modelle hinzugeflgt

« 1.8.1 Befestigen des Griffbands hinzugefiigt

« 6.5 Kompatibilitat mit SD-Speicherkarte im Gateway-Manifenster

» 8.2 detaillierte Vorgehensweise zur Aktualisierung des
Handprogrammiergerats hinzugefigt
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