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/\ WARNUNG

Bitte Lesen Sie die Anleitung vor Inbetriebnahme oder Wartung
der Antriebe. Werden die Hinweise nicht befolgt, kann dies zu
Fehlern am Antrieb, zu Verletzungen, Tod oder Beschadigungen
fahren.




1.0 Allgemeine Informationen

1.0 Allgemeine Informationen

1.1 Informationen in dieser
Betriebsanleitung

Diese Anleitung ermdglicht den sicheren und effizienten
Umgang mit dem Gerat.

Die Anleitung ist Bestandteil des Gerats und muss in unmit-
telbarer N&he des Geréts flr das Personal jederzeit
zugénglich aufbewahrt werden. Das Personal muss diese
Anleitung vor Beginn aller Arbeiten sorgfaltig durchgelesen
und verstanden haben. Grundvoraussetzung fiir sicheres
Arbeiten ist die Einhaltung aller angegebenen
Sicherheitshinweise und Handlungsanweisungen in dieser
Anleitung. Darlber hinaus gelten die ortlichen
Unfallverhitungsvorschriften und allgemeinen
Sicherheitsbestimmungen fiir den Einsatzbereich des
Gerats.Abbildungen in dieser Anleitung dienen dem gr-
undsétzlichen Verstéandnis und kdnnen von der tatsachlichen
Ausflhrung des Gerats abweichen.

1.2 Erklarung von
Symbolen

Sicherheitshinweise Sicherheitshinweise

Sicherheitshinweise Sicherheitshinweise sind in dieser
Anleitung durch Symbole gekennzeichnet. Die
Sicherheitshinweise werden durch Signalworte eingeleitet,
die das Ausmass der Gefahrdung zum Ausdruck bringen.
Um Unfalle, Personen- und Sachschéden zu vermeiden,
Sicherheitshinweise unbedingt einhalten und umsichtig
handeln.

Diese Betriebsanleitung beschreibt das Setup und den
Betrieb des LIFTKITS, einer vertikalen Achse fir kollobora-
tive Roboter.

Warnung

Diese Box enthalt gefahrliche Spannung, vor 6ffnen vom
Strom trennen.

DONOT TOUEH |
ANY WIRING
INSIDE

Lnnswmw.:-_—. s -

Die interne Verdrahtung darf weder berlihrt noch geédndert
werden, auBer es wird in dieser Anleitung explizit erwéhnt.

/\ GEFAHR

Weist auf eine gefahrliche Situation hin,
die zu schweren Verletzungen oder zum
Tod fuhrt, sofern die vorbeugenden
Massnahmen nicht getroffen werden.

/\ WARNUNG

Weist auf eine gefahrliche Situation hin,
die zu schweren Verletzungen oder zum
Tod fuhren kann, sofern die vorbeugenden
Massnahmen nicht getroffen werden.

Weist auf eine gefahrliche Situation
hin, die zu geringfligigen oder leichten
Verletzungen oder zu Beschadigungen
fihren kann, sofern die vorbeugenden
Massnahmen nicht getroffen werden.

‘% HINWEIS

Tipps und Empfehlungen! Dieses Symbol
hebt nitzliche Tipps und Empfehlungen
sowie Informationen fir einen effizienten
und stérungsfreien Betrieb hervor.
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1.3 LIFTKIT Bezeichung

Das LIFTKIT besteht aus einer Teleskophubsaule sowie
weiterem Zubehor, um den reibungslosen Betrieb mit einem
Cobot zu erméglichen.

Je nachdem welcher LIFTKIT Typ gewahlt wurde, gelten
verschiedene Konfigurationen.

1.4 Mitgeltende Dokumente

Diese Betriebsanleitung ersetzt nicht, sondern erganzt die
Betriebsanleitungen der bestehenden Produkte (Hubsaule/
Steuerung) durch relevante Zusatzinformationen des
LIFTKITS in Zusammenhang mit dem Betrieb von Cobots.

Fur allgemeine Informationen und Sicherheitshinweisen
beachten Sie bitte die Betriebsanleitungen auf
www.ewellix.com/de/de.

+ TC-08023-DE-THG-TLG-TLT Betriebsanleitung

+ TC-08005-DE-SCU_Betriebs und Wartungsanleitung

1.5 Anwenderinformationen

Die Betriebsanleitung ist fir technisch qualifiziertes
Personal, welches das LIFTKIT in eigene Anwendungen
integriert.

Die zugehdrigen Betriebsanleitungen sollten jederzeit als
Referenz zugénglich sein.

Qualifiziertes Personal kann die beschriebenen Tatigkeiten
ausflhren und mdgliche Gefahren eigenverantwortlich erk-
ennen und durch berufliche Ausbildung, Erfahrung sowie
durch Kenntnis der geltenden Vorschriften verhindern.

Bestellschliissel
[CoiFTKiT-[[]-[([[]-[TTolo)-[[T]
L1 [ L1
Roboter
™ Techman
Hub
Stroke Retracted length Extended length
500 500 mm 525 mm 1025 mm
600 600 mm 575 mm 1175 mm
700 700 mm 625 mm 1325 mm
800 800 mm 675 mm 1475 mm
900 900 mm 725 mm 1625 mm
AQ00 1000 mm 775 mm 1775 mm
BOO 1100 mm 825 mm 1925 mm
Coo 1200 mm 875 mm 2 075 mm
D00 1 300 mm 925 mm 2225 mm
EOO 1400 mm 975 mm 2375 mm
Elektrische Optionen
11 120 V AC / US Kabel
22 230V AC/ EU Kabel
23 230V AC/ CN Kabel
24 230V AC / UK Kabel
25 230V AC / CH Kabel
Saulentyp
601 TLT


http://www.ewellix.com.

2.0 Sicherheit

2.0 Sicherheit

Dieser Abschnitt enthalt Sicherheitsinformationen als
Ergénzung zu den Sicherheitsaspekten, die in den entspre-
chenden Betriebsanleitungen der mitgelieferten Geréate bes-
chrieben sind.

Nichteinhaltung der Richtlinien und die in diesem Handbuch
enthaltenen Sicherheitshinweise kdnnen zu ernsthaften
Gefahren fihren, die moglicherweise schwerwiegende
Verletzung oder Tod bzw Beschadigung des Gerats zur
Folge haben.

Die aufgeflihrten Sicherheitsaspekte missen Uberprift und
in der abschlieBenden Risikobewertung der Anlage vor der
Verwendung des LIFTKIT berticksichtigt werden.

2.1 Einsatzzweck

Das LIFTKIT wurde entwickelt und gebaut fir einen Einsatz
wie im Betriebshandbuch der Hubsaule beschrieben. Der
zusatzliche Verwendungszweck wird definiert als

+ Anheben eines Roboters zur Erweiterung seines Aktions-
radius.

Jede Verwendung, die liber den bestimmungsgemaBen

Gebrauch hinausgeht oder eine andere Verwendung als die

oben beschriebene, gilt als Missbrauch.

Jede Art von Anspriichen aus Schaden, die durch
Missbrauch entstehen sind ausgeschlossen..

2.2 Sicherheitselemente

Der LIFTKIT hat eine Reihe von eingebauten
Sicherheitselementen, die die Integration in eine
Roboteranwendung ermdglicht , einschlieBlich
Sicherheitsrelais zertifiziert nach 1ISO 13849-1, das STO bis
zu PLe Kat. 4

2.3 Anwendungshinweise

+ Die Integration eines Not-Aus-Schalter ist erforderlich.

* Installieren Sie Not-Aus-Funktionen fur die Saule und inte-
grieren Siediese vor Inbetriebnahme in die Sicherheit-
skette des Gesamtsystems.

» Die Not-Aus-Funktion muss so installiert werden, dass
eine Unterbrechung oder Aktivierung der Stromver-
sorgung( nach einer Stromunterbrechung) keine gefahrli-
chen Situationen fur Personen und Gegensténde verursa-
chen kann.

+ Die Not-Aus-Systeme mlssen immer frei zuganglich sein.

2.4 Potentielle Risiken

Folgende Risiken sind beim LIFTKIT-Betrieb in einer an-
wendungsspezifischen Risikobewertung zu beachten:

+ Die Saule erkennt einen StoB nicht automatisch und stoppt
die Bewegung beim Aufprall nicht. Dies kann zu folgendem
fihren:

- Zerquetschen einer Person oder eines Gegenstandes im
Hubbereich der Sdule, die schwere Verletzungen oder
Tod oder Sachschaden verursachen.

- Dynastischer StoB an eine Person oder einen
Gegenstand, der schwere Verletzungen , Tod oder
Sachschaden verursachen kann

+ Es ist mdglich, dass die Saulen nicht an der gewlnschte
Position stoppt und die UR-Steuerungssoftware die nicht
erkennt.

- Die Bewegung des Roboters kann an einer anderen
Position erfolgen als beabsichtigt, was zu erheblichen
schweren Verletzungen, zum Tod oder Sachschéaden
fuhren kann.

2.5 Einrichtung und
Verhalten des
Notausschalters

Das LIFTKIT verfugt tber zwei Not-Halt-Mechanismen. Eine
ist integriert in die SBOX, die andere direkt in die SCU. Der
SCU Mechanismus ist softwaregesteuert und wesentlich
schneller, aber aber nur der SBOX-Mechanismus garantiert
einen STO bis zu PLe, Kat.4. Es wird empfohlen, beide
Mechanismen in das Sicherheitssystem zu integrieren. Siehe
die folgende Tabelle zum Vergleich:

E-Stop Performance level Weg Zeit
Mechanismus  1SO 13489-1
SCU nicht eingestuft 18 mm 200 ms

SBOX Bis to PLe, Cat. 4 28 mm 750 ms
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3.0 LIFTKIT Komponenten

3.1 Lieferumfang

» 1 Teleskopséule TLT

+ 1 Steuereinheit SCU16/56/96

+ 1 SBOX-Netzkabel EU/US/CH/CN

+ 1 RS232-Schnittstellenkabel M/0133976
+ 1 Controller-E/A-Kabel M/0133975

+ 1 EHASA Handschalter

+ 1 Techman-Befestigungsplatte

+ 1 untere Montageplatte

Steuerung SCU16/56/96

SBOX- SBOX- SBOX-

Schlissel E/A-Kabel Netz-Kabel

+ 8 Schrauben M10x40 flir Montageplatten
+ 4 Schrauben M6x20 fiir Techman Roboter

« 2 Stifte @ 6x20 mm zum Ausrichten des Techman
Roboter

+ Schnellstart-Anleitung

+ 1 SBOX

+ 1 SBOX-Schlussel

+ 1 SBOX-E/A-Kabel

+ Stromkabel von der SBOX zum Controller
+ 1 Ethernet-Kabel

+ SBOX-Befestigungselemente

Techman- :
Befestigungsplatte

untere Montageplatte

bl

Schraubenfir
Montageplatten
H Handschalter
EHA3A
Teleskopséule TLT
Netzkabel von der Steuerung RS 232 Ethernet

SBOX zur Steuerung*  E/A Kabel Interface Kabel Kabel

*Das Kabel dient nur der Verbindung der EWELLIX SBOX mit der Ewellix Steuerung

6



4.0 Mechanische Installation

4.0 Mechanische Installation

4.1 Werkzeuge

* Inbus Schlissel 5 und 6
» Schraubendreher 2 mm

4.2 Cobot Installation auf
der Hubsaule

Beachten Sie die Nummern in 3.1 Lieferumfang und in der

Abbildung unten
1. Nehmen Sie die Teleskopsaule aus dem Karton

2. Losen und entfernen Sie 4 Transportschrauben an der
Unterseite (1)

3. Befestigen Sie die untere Montageplatte (2) mit 4 M10x40
Schrauben (Schraube 10) auf dem auBeren Flihrungsrohr

a. Achten Sie bei diesen Schrauben auf ein
Anzugsmoment von 40 Nm
4. Befestigen Sie die Bodenplatte sicher auf dem Boden
oder einem Rahmen Verwendung von mindestens vier
Befestigungsldchern auf der Platte (3)

a. Alternativ kbnnen Sie bei der Montage an einem

SLIDEKIT die Bodenplatte mit 8x M6 Schrauben auf

die LIFTKIT Platte montieren

5. Losen und entfernen Sie 4 Transportschrauben oben (1)

6. Befestigen Sie die obere Techman-Befestigungsplatte (4)
mit 4 M10x40 Schrauben (Schraube 10) auf dem inneren

Fihrungsrohr.

a. Achten Sie bei diesen Schrauben auf ein
Anzugsmoment von 40 Nm

7. Falls erforderlich, setzen Sie die 2 Ausrichtungsstifte auf

der oberen Platte ein und driicken Sie diese (oder ver-
wenden Sie einen Kunststoffhammer) in die Bohrungen

. Richten Sie den Roboter mit den Ausrichtungsstiften aus

und fixieren Sie den Roboter Sockel mit den vier mit-
gelieferten Schrauben (M6x20, Schraube 11)

1. Transport-Schrauben
2. Untere Montageplatte

3. Bohrungen fir
Bodenbefestigungen

4. Obere Montageplatte
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5.0 Hardware-Anschluss SBOX

5.1 Hardware-Anschluss SBOX

1. Ein/Aus-Schalter 8. K1.A1 A1 14 24 32

2. Sicherung 9. K2.Af IJI:I\I )I

3. Stromeingang 10.K1.A2 A2 13 23 31

4. Stromausgang 11. K2.A2 23|24

5. E/A-Konnektor 12.K1.31 13014

6. RS232-Anschluss 13.K1.32

7. Ethernet-Anschluss 14.K2.31 A1]A]
15.K2.32 s1is2

5.2 Sicherheitsanschluss

Die SBOX-L-01 verfligt Uber zwei integrierte Sicherheitsrelais mit zwangsgefihrten Kontakten. Deren Spule und
Ruckfuhrkontakte sind direkt mit dem E/A-Anschluss verdrahtet.



5.0 Hardware-Anschluss SBOX

5.3 Schema SBOX

SBOX-L-01

- ™

Power Out

Power In Safety Relay 1 S/are'tyk—elays

T

]

COBOT Controller

RJ45 R5232 Connector

SCuU

Ethemet
cable .

5.4 Verbindung mit LIFTKIT

SBOX SBOX-E/A-Kabel

SBOX-Netz-Kabel

1: OUT1 -24v

FPrass 2:0UT2-24v
3:0UT1-0V
4; 0UT2 -0V
5:IN1-24V
6:IN1-0V
7:IN2 - 24V
8:IN2 -0V

Netzkabel von der
RS 232 Kabel Handschalter

SBOX zur Steuerung*

RS232
Interface

Robot Controller

Safety Outputs
Safety Inputs

9

OV -weiB
€00 -rot
oV -gelb
CO1 - braun/griin

1

Teleskopséule TLT
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6.0 Intitialisierung des LIFTKIT vor
der Installation am Cobot Controller

Das LIFTKIT muss vor der ersten Inbetriebnahme initialisiert

werden. Fihren Sie dazu die folgenden Schritte aus:

1. SchlieBen Sie das LIFTKIT wie in der folgenden
Abbildung dargestellt an.

Abb. 2
SBOX-Netz-Kabel
Steuerung SCU
Handschalter
Teleskopsaule
Steuerung E/A Kabel
Netzkabel von der SBOX zur Steuerung
2 - Initialisierung
|-
2. Uberbriickung der Not-Aus-Verbindung. SchlieBen Sie
die drei Drahte mit der mitgelieferten Klemme wie inder 3. Driicken Sie beide Handschaltertasten gleichzeitig fiir
Abbildung 3 kurz. etwa 5 Sekunden, bis die SCU piepst. Jetzt lauft die
Fig. 3 Saule mit 50% Geschwindigkeit und Kraft.
gelb 4. Bewegen Sie die Saule nach unten, bis sie die
weiB Endposition erreicht hat. Der SCU-Controller gibt einen
Piepton ab.

braun/grin
5. Bewegen Sie die S&ule in die oberste Position, bis die

Endposition erreicht ist. Der SCU-Controller gibt einen

Ib/wei
gelbiwel Piepton ab..

6. Jetzt sind die Endpositionen virtuell gesetzt, um die
Séaule immer mit weichen Rampen zu verfahren.

7. Die Saule sollte sich mit voller Geschwindigkeit bewe-
gen ohne zu piepen. Wenn sie ihren vollen Hub nicht
erreicht oder weiter piept, wiederholen Sie die
Initialisierungsprozedur.

10



7.0 Softwareanleitung fir die Ewellix LIFTKIT fur TMflow

7.0 Softwareanleitung fur die Ewellix
LIFTKIT-Komponente fur TMflow

7.1 Einfuhrung

Die Ewellix LIFTKIT-Komponente ermdglicht dem Kunden
die Integration der LIFTKIT-Hubs&ule in TMflow-
Anwendungen. Derzeit gibt es nur eine Komponente fir die
fur die LIFTKIT Integration: "Befehl".

7.2 Installation

Laden Sie die gezippte Komponentendatei von der Ewellix-
Website herunter: ewellix.com -> Teleskopséulen -> liftkit
-> liftkit-tm -> Software-Aktualisierung

1. Nehmen Sie die gezippte Komponentendatei und
speichern Sie sie auf einem TMROBOT-formatierten
USB-Laufwerk oder einem Netzlaufwerk, das mit dem
Netzwerkdienst des Roboters verbunden ist.

1.1. Damit der USB-Stick im TMROBOT-Format ist, muss
er im NTFS-Dateisystemn unter dem Namen
TMROBOT (in GroBbuchstaben) gespeichert sein wie
unten gezeigt.

Capacity:
29.8G8 B

File syshem

Format opSons:
[ Quack Format

Start Oeze

1.2. Die Funktion Netzwerkdienst sieht wie folgt aus:

Network Service

1
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2. Legen Sie die gezippte Komponentendatei auf einem
Laufwerk Ihrer Wahl in ein Verzeichnis, das z.B. wie folgt
aussieht: D:\TM_Export\RobotName\ComponentObject/
Saule_Ewellix_LIFTKIT_v01_Befehl.zip

3. Offnen Sie das Menii "Import/Export" in TMflow und
schlieBen Sie dann das USB-Laufwerk an die
Robotersteuerung an oder wahlen Sie das Netzlaufwerk,
wie hier gezeigt:

0 B B
1 \\ade-srI\ADEATM
Device 0 \USB\TMROBOT v

4. Wahlen Sie "Importieren" und dann die richtige
Roboter-ID aus. In diesem Beispiel ist die Roboter-ID
einfach "Robotername", basierend auf dem dem obigen
Verzeichnis.

Robot List

PathRobaot

RobotlD

TMOD01152_BC182801
TMO001155_BC182804
TM001471 BC184017

TM001542_BC1915030

5. Wahlen Sie "Komponente", klicken Sie dann auf die
Ewellix- Komponente und klicken Sie dann auf

"Importieren".
“fm i Select files RobotName Selected files
: B +  Pillar_Ewellix_LIFTKIT v01 Cemmand.zi
[ i [ P N ety

[&) Ter
@ Command i
@} component

25 Paint Base

., Operation
- Space

Global Variable

U Path

‘% Motion Record

R 8

'S Modbus

:

. Device o \USB\TMROBOT | Free Space: 24386 MB

=

2



7.0 Softwareanleitung fir die Ewellix LIFTKIT fur TMflow

6. Gehen Sie auf der Seite mit den Robotereinstellungen
zum MenlU Komponente und aktivieren Sie die Ewellix-
Komponente. Klicken Sie anschlieBend auf Speichern.

Component List

Enable

Component Name

Beep_Beep Im_a Jeep.Component
Non_Thread_ECO_Test_V1.Component
AB_C_D_EComponent

Q_A_Z W_S.Component

1.2.3 4 5.Component

Gripper OR_DIRGx 100_GRIP.Component
perception_pickit_pickit_V01_buildBackground Component
perception.pickit_pickit VO1_configure.Component
perception. pickit_pickit V01 findCalibrationPlate Component
perception._pickit_pickit V01 findObjects.Component
perception_pickit_pickit V01 getResult.Component
perception_pickit_pickit_VO1_init Component
perception.pickit_pickit V01 nextObject Component
perception.pickit_pickit_V01_saveSnapshot Component
Vacuume.Piab_PiCobot V001 SuctionOn Component
Component 1 82 34 00.Component
Component_Compatibility_Test_For_OF).Component
Pillar_Ewellix_LIFTKIT v01_Command.Component

59 9 9 4 4 4 B4 B9 B9 B B B

7. Jetzt ist die Komponente bereit flir die Drag-and-Drop-
Verwendung in TMflow-Projekten!

Warp

[

Command

Log
2

New Base

e

Smart Insert

oy

Force Contral

oy

Collision Check

CVPaoint

|

L3
Command

r

&
F-Point

)

Compliance

ey
Touch Stop
7 "_-i'

Listen

e

o]

M-Decision
e
armm

CVNewObj

CVCircle

m

Diagnosis

LIFTKIT w1
Command]l

®
V[ Success ¥

Point Manager

Error

—

13



LIFTKIT-TM

7.5 Kommandokomponente

Die Kommandokomponente hat vier Hauptfunktionen, die
jeweils in der aufgefiihrten Reihenfolge ausgefihrt werden:

1. Festlegen der IP-Adresse der Spalte (keine
Neukonfiguration der IP der Spalte)

2. Abrufen von Sauleninformationen (z. B. aktueller Status,
aktuelle virtuelle Grenzen und aktuelle Position)

®

Set Column Info (z.B. Spaltentyp und virtuelle Grenzen)

»

Verschieben der Spalte an eine absolute Position

Befehlskomponente & Symbol
Hubséule Ewellix LIFTKIT VO1 TestProjekt

Start

/)

LIFTKIT_vO1_

Command1 ;
V v
l Success | Frror

User Input Menu

Pillar_Ewellix_
LIFTKIT vO1_Command @ X

Provider :Omron

Node Name LIFTKIT_v01_Commandl

>
>

Move Absolute

Advanced Settings >




7.0 Softwareanleitung fir die Ewellix LIFTKIT fur TMflow

Set_IP
Set_IP Settings

Set IP
_ Network X

Get Inf
e Pillar_Ewellix_LIFTKIT v01_Comma

nAl Cat TD

Node Name

Set Info

Choose Device Pillar_Ewellix LIFTKIT v01 Co... »
Move_Absolute

. Add Device Edit Device

Klicken Sie in diesem Men( auf "Gerat bearbeiten", um die
IP-Adresse und Anschlusseinstellungen des LIFTKIT zu
definieren.

‘% HINWEIS

Wahlen Sie NICHT "Hinzufiigen" oder "Anderes Gerat wahlen",
da dies zu da dies zum Ausfall der Komponente fiihren kann

% HINWEIS

Die Standard-IP-Adresse der Komponente entspricht der
Standard-IP Adresse, die das LIFTKIT standardméaBig verwendet.
Dieses Menii wird nur benétigt, wenn die LIFTKIT-IP-Adresse
vom Benutzer neu konfiguriert wurde.

Get_Info
Get_Info Settings

Set IP
Pillar_Ewellix
_LIFTKIT_v01  _
Get_Info bool i true
_var_GetInfo

Set Info

Move_Absolute

Advanced_Settings

var_GetlInfo:

Funktion: Legt fest, ob die Komponente Informationen
aus der Spalte mit Hilfe der "Get"-Befehle verlangt

wie z.B. get_position und get_type.

» Typ: Boolean Variable
» Voreinstellung: true

‘% HINWEIS

Wenn diese Option auf "true" gesetzt ist, ist dies der erste
Schritt, den die Komponente

durchfihrt. Das bedeutet, dass die in diesem Schritt
gesammelten Informationen in einem Snapshot festgehalten
werden, bevor irgendwelche "Set"-Befehle oder Bewegungs-
Befehle ausgegeben werden.
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Set_Info
Set_Info Settings
Pillar_Ewellix
Set IP _LIFTKIT_v01
bool _Commandl = false
Get Info _var_SetVirtu
alLimits
Set Info Pillar_Ewellix
_LIFTKIT_v01
float _Commandl = 0
Move Absolute _var_Lowerli
mit
Advanced_Settings Pillar_Ewellix
_LIFTKIT_vO1

float _Commandl = 700
_var_UpperlLi

mit

Pillar_Ewellix

bool

_LIFTKIT_v01

= false

_Commandl
_var_SetType
Pillar_Ewellix

string

_LIFTKIT_v01
_Command1

= "LIFTKIT-601"

var Tvoe

var_SetVirtualLimits:

« Funktion: Legt fest, ob die Komponente die die aktuellen
Einstellungen der virtuellen Endlagen mittels Werten der
Spalte mit dem set_virtualLimits Befehl modifiziert

» Type: Boolean variable
» Default: false

var_LowerLimit:

« Funktion: Legt die untere virtuelle Grenze fest, die in dem
Befehl set_virtualLimits-Befehl verwendet wird.

» Type: Float variable

+ Default: 0

var_UpperLimit:

« Funktion: Legt die obere virtuelle Grenze fest, die in dem
Befehl set_virtualLimits-Befehl verwendet wird.

» Type: Float variable

» Default: 700

var_SetType:

=y

6

» Funktion: Legt fest, ob die Komponente den aktuellen Typ
der Spalte mit dem Befehl set_type andert. Wenn sie auf
true gesetzt ist, miissen sowohl die Spalte, als auch die
Kommunikationsbox mit Strom versorgt werden, damit die
Anderungen wirksam werden.Die Komponente wird sofort
beendet, nachdem der Typ gesetzt ist.

» Type: Boolean variable
+ Default: false

var_Type:

» Funktion: Setzt den Wert des Spaltentyps, der gesetzt
wird, sobald der Befehl set_type ausgefihrt wird. Ver-
wenden Sie den Befehl get_type-sAvailable in der Funktion
Get Info der Komponente, um eine Liste der zuldssigen
Spaltentypen zu erhalten.

» Type: String variable
* Default: “LIFTKIT-601"
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Move_Absolute

Move_Absolute Settings

bool
Get Info

Set Info
float
Move_Absolute

Advanced Settings

int

« Funktion: Bestimmt, ob die Komponente den Befehl
moveTo_absolutePosition an die Spalte ausgibt.

» Type: Boolean variable
+ Default: false

var_AbsolutePosition:

Pillar_Ewellix
_LIFTKIT_vO01
_Commandl =
_var_MoveA
bsolute
Pillar_Ewellix
_LIFTKIT_v01
_Commandl =
_var_Absolut
ePosition
Pillar_Ewellix
_LIFTKIT_vO01
_Commandl =
_var_MoveTi

« Function: Legt die absolute Position fest, zu der die Spalte
bewegt wird, wenn der Befehl moveTo_absolutePosition

erteilt wird.
» Type: Float variable
» Default: 0

var_MoveTimeout_ms:

« Funktion: Legt die Zeit in ms fest, die die Saule bendtigt,
um die befohlene Position zu erreicht, bevor die Zeit abge-

laufen ist.
+ Type: Integer variable
+ Default: 10000

Advanced_Settings

Advanced Settings

Set IP
Get Info
Set Info

int
Move Absolute

Advanced_Settings

int

var_Position_Tolerance:

Pillar_Ewellix
_LIFTKIT_v01

float _Commandl

_var_Position
Tolerance
Pillar_Ewellix
_LIFTKIT_vO1
_Commandl
_var_WaitTi
me_ms
Pillar_Ewellix
_LIFTKIT_vO01
_Commandl
_var_MaxRec

* Funktion: Legt die maximal zulassige Differenz zwischen
der gesetzten Position der Saule und ihrer tatsdchlichen

Position nach Abschluss der Bewegung fest.
» Type: Float variable
+ Default: 20 (units are in mm)

false

10000

= 20

= 50

= 50
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var_WaitTime_ms:

« Funktion: Legt die Wartezeit in Millisekunden fest. Die
Wartezeit ist die Verzégerungszeit, die zwischen jedem se-
riellen Befehl, der von TMflow an die Saule gesendet wird,
bendtigt wird. In neueren Versionen von TMflow wird dies
als "Extra Idle Time" bezeichnet.

+ Type: Integer variable

» Default: 50 ms

var_MaxReceiveTime_ms:

+ Funktion: Legt die maximale Empfangszeit in Millise-
kunden fest. Die maximale Empfangszeit ist die Zeit-
spanne, die TMflow auf den Empfang von Daten im Lese-
puffer wartet, bevor die Zeit abgelaufen ist.

+ Type: Integer variable
» Default: 50 ms

Imported Variables
Imported Variables

|
T

Variables

Create Variable

55 Batch Delete

Pillar_Ewellix
_LIFTKIT_v01

string(] _Command1l
_var_GetStat
us
Pillar_Ewellix
_LIFTKIT_v01

string[] _Commandl
_var_GetPosi
tion

Create Array

IIX

o

wi &1 24

{empty,empty,empty}

{empty,empty,empty}

var_GetStatus:

* Funktion: Meldet den aktuellen Status des LIFTKIT, wird
verwendet in allen drei Funktionen von Get_Info, Set_Info
und Move_Absolute. Wenn mehrere Funktionen in einer
Komponenteninstanz verwendet werden, wird der Wert
von GetStatus mehrfach Gberschrieben.

« Type: String Array

18

var_GetPosition:

» Funktion: Gibt die aktuelle absolute Position des LIFTKIT
wieder

» Type: String Array

» Default: empty

var_GetStroke:

» Funktion: Gibt den maximalen Hub des LIFTKIT an.
» Type: String Array
+ Default: empty

var_GetVirtualLimits:

» Funktion: Gibt die aktuellen virtuellen Endlagen des
LIFTKIT an.

» Type: String Array

+ Default: empty

var_GetType:

» Funktion: Meldet den aktuell konfigurierten LIFTKIT-Typ.
Wenn der gemeldete LIFTKIT-Typ von der tatsachlichen
LIFTKIT-Einheit abweicht, kann diese mit dem Befehl Set_
Type innerhalb der Funktion Set_Info neu konfiguriert
werden.

» Type: String Array
+ Default: empty

var_GetTypesAvailable:

» Funktion: Meldet die verfligbaren Typen des LIFTKIT, die
mit dem mit dem Befehl Set_Type verwendet werden kann.
Wenn der Typ der erworbenen LIFTKIT-Einheit nicht in
dieser Liste enthalten ist, wenden Sie sich bitte an Ewellix.

» Type: String Array
+ Default: empty

var_ErrorCode:

» Funktion: Der Fehlercode, der bei Auftreten eines Fehlers
ausgegeben wird (Siehe Anhang A fiir eine Liste von
LIFKIT-Komponenten-Fehlercodes)

» Type: Integer variable, ranges from 4000-4005 (or O if
there is no error)

* Default: 0

var_PreviousPosition:

* Funktion: Wenn die Funktion Move_Absolute verwendet
wird, speichert die aktuelle absolute Position des LIFT-
KITs, bevor die befohlene Position angefahren wird.

» Type: Float variable
« Default: 0
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Typische Verwendung

Erstinstallation und Test

Nach der Installation der Saule mit dem TM-Roboter sollte
die Befehlskomponente in einem leeren Projekt allein ver-
wendet werden, um eventuelle Verbindungsprobleme zu be-
heben und zu testen, ob die Befehle funktionieren.

Gehen Sie wie folgt vor, um die S&ule in Betrieb zu nehmen:

5. Erstellen Sie ein neues Projekt und ziehen Sie die
Komponente per Drag-and-Drop in den Ablauf.

6. Wenn die IP-Adresse der Saule gegenliber dem
Standard geandert wurde, geben Sie die neue IP-
Adresse in der Komponente an.

7. Fuhren Sie das Projekt aus, wobei die Funktion Get_Info
auf true und die anderen Funktionen auf false gesetzt
sind (dies ist die Standardkonfiguration der
Komponente).

a. Wenn ein Fehlercode angezeigt wird, befolgen Sie die
Tipps zur Fehlerbehebung und wiederholen Sie
Schritt 3, bis die Spalte eine Antwort gibt. In Anhang
A finden Sie eine Liste der Fehlercodes der
LIFTKIT-Komponenten.

b. Wenn die Saule nicht mit "READY" antwortet, wurde
die Verbindung zur S&ule erfolgreich hergestellt, aber
es sind weitere MaBnahmen erforderlich, je nach der
gegebenen Antwort. Je nach dem aktuellen Zustand
der Spalte kann es moglich sein, die Befehle set_type
und set_virtualLimits mit der Komponente
auszuflhren. Weitere Einzelheiten zu den verfligbaren
LIFTKIT-Befehlen, den zuldssigen Zustanden und
Antworten finden Sie im Ewellix LIFTKIT-Handbuch.
Wiederholen Sie nach jedem Schritt der Fehlersuche
Schritt 3.

c. Wenn die Antwort der Saule "BEREIT" lautet, ist es
nun maéglich, ihr Fahrbefehle zu senden.

8. Falls erforderlich, verwenden Sie den Befehl Set
VirtualLimits, um die die entsprechenden virtuellen
Grenzen der S&ule festzulegen.

9. Testen Sie die Bewegung der Saule, indem Sie mit der
Funktion Move_Absolute die Saule in verschiedene
Positionen innerhalb des Bereichs der virtuellen Grenzen
bewegen.

Regelmafiger Betrieb

Die Komponente kann in einem TMflow-Projekt mehrfach
verwendet werden, um den aktuellen Status Uber die
Funktion Get_Info abzurufen oder um die Bewegungsbefehle
mit der Funktion Move_Absolute zu senden. Die entsprech-
enden importierten Variablen werden aktualisiert, wenn sich
der Flow durch die Komponente bewegt.

% HINWEIS

Wenn die Komponente mehr als einmal in einem Projekt fir ein
LIFTKIT Gerat verwendet wird, dann muss die Option
"Bestehende Komponente verwenden"

ausgewahlt werden, indem Sie jede Komponente nach der
ersten in den Flow ziehen. Der Grund dafir ist, dass der LIFTKIT
nicht mehrere Verbindungen zum selben Socket akzeptieren
kann.

% HINWEIS

Es wird nicht empfohlen, die Funktion Set_Info wahrend des
reguldren Betriebs zu verwenden, es sei denn, die virtuellen
Grenzen mussen fur eine Anwendung regelméBig neu
konfiguriert werden.
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7.4 Fehlercodes

Error Code Name Beschreibung Troubleshooting
4000 Connection Error Es konnte keine Verbindung Uberpriifen Sie die folgenden Punkte:
hergestellt werden. 1. Die Saule ist eingeschaltet.
2. Die Saule ist direkt oder Uber einen Ethernet-Hub mit
dem Ethernet-Anschluss der TM-Steuerungsbox
verbunden.
3. In den Set_IP-Einstellungen der Komponente wurden
die richtige IP-Adresse und Portnummer ausgewahlt.
4001 Connection Timeout Verbindungstimeout. Die Verbindung wurde hergestellt, als der Flow auf die
Komponente traf, aber die Saule hat nicht innerhalb der
Timeout-Periode auf die Komponentenbefehle
geantwortet.
Uberpriifen Sie Folgendes:
1. Wahrend des Betriebs wurden keine Strom- oder
Kommunikationskabel von der Saule entfernt.
2. Die Set_IP-Einstellungen sind fiir die Saule und nicht fir
ein anderes Gerat im Netzwerk eingestellt.
3. Die Werte der Variablen MaxReceiveTime_ms und
WaitTime_ ms sind groB genug, damit die Saule die
Verarbeitung beenden und die Ergebnisse an das TM
senden kann.
4002 Invalid State Hubsaule ist in einem falschen Siehe Ewellix Betriebsanleitung.
Zustand fir das Kommando.
4003 Error Response Hubsaule gibt Fehler fir dieses Siehe Ewellix Betriebsanleitung.
Received Kommando.
4004 Motion Timeout Die ZeitUberschreitung fir die Uberpriifen Sie die folgenden Punkte:
Bewegung wurde erreicht, bevor die 1. Der Wert MoveTimeout_ms ist groB genug, damit die
Séaule die Antwort "READY" ausgeben Saule ihre Bewegung beenden kann.
konnte, um die abgeschlossene 2. Die Saule fihrt die befohlene Bewegung in der
Bewegung anzuzeigen. erwarteten Weise aus und der Status der Saule ist
"MOVING" wéhrend der Bewegung..
B ) Uberprifen Sie die folgenden Punkte:
- Bloesi%gf:zer?g égrlst;grse;r;ﬁl?éhbee:ohlenen 1.. Der Wert fir Position_ToIe;rance is't groB genug, damit
4005 Position Tolerance Rt & crEEe els 6 die Saule wahrend des Betriebs realistisch gehandhabt
groBer als der

Exceeded

angegebene Wert flr Position_
Tolerance.

werden kann, ohne die Anwendung zu beeintréachtigen.
2. Die Séule fuhrt die befohlene Bewegung auf die
erwartete Weise aus.
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7.5 Software update
SBOX

Software-Updates konnen durch Flashen eines neuen
Images auf die SD-Karte des Controllers durchgefiihrt
werden.

1. Entfernen Sie alle an der SBOX befestigten Kabel

R i A

Gk d bl
IJART

2. Ziehen Sie den USB- und den Ethernet-Stecker vom
Controller:

3. Ziehen Sie den USB- und den Ethernet-Stecker vom
Controller:

4. SD Karte entfernen

§

5. Laden Sie eines der folgenden Tools herunter und instal-
lieren Sie es:

- Raspberry imager, von https://www.raspberrypi.org/
Downloads/

- balenaEtcher, von https://www.balena.io/etcher/

6. Kopieren Sie das Image auf die SD-Karte:

6.3.Legen Sie die SD-Karte in lhren Laptop ein

6.4. SD-Karte nicht formatieren

6.5. Starten Sie Raspberry imager oder balenaEtcher
6.6. Image auswéhlen

6.7. SD-Karte auswahlen

6.8.Schreibvorgang starten
7. Setzen Sie die SD-Karte wieder in den Controller ein und
fihren Sie die Schritte 1 - 4 in umgekehrter Reihenfolge.
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7.6 IP-Adresse

Die SBOX-L-01 verwendet eine statische IP-Adresse. Die
Standardadresse lautet 192.168.1.100.

Andern der IP-Adresse

1. Erstellen Sie auf lhrem PC eine Datei namens
"ip_changer.conf".

2. Fugen Sie den folgenden Inhalt ein:
static ip_address=192.168.1.100/24
statische Router=192.168.1.1
static domain_name_servers=192.168.1.1

3. Andern Sie die IP-Adressen entsprechend lhren
Anforderungen. Stellen Sie sicher, dass das "/24" hinter
der statischen IP-Adresse bleibt.

Speichern Sie die Datei auf einem USB-Stick.
Entfernen Sie alle Kabel von der SBOX-L-01.
Offnen Sie die Box

Stecken Sie den USB-Stick in den Controller

N o o P

8. SchlieBen Sie die Box

9. SchlieBen Sie das Netzkabel an die SBOX-L-01 an.
10. Schalten Sie die SBOX-L-01 ein.

11. 15 Minuten warten

12. Schalten Sie die SBOX-L-01 aus

13. Entfernen Sie alle Kabel von der SBOX-L-01

14. 10ffnen Sie die Box

15. USB-Stick entfernen

16. Box schlieBen

17. Alle Kabel wieder anschlieBen

18. Wenn alles funktioniert hat, befindet sich auf dem USB-
Stick die folgende leere Datei auf dem Stick:

update_ip_address_successfull_from_"Name des
USB-Stick"
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8.0 Datenblatt

Erweiterung des
Arbeitsbereichs
» Vertikales Anheben des Roboters um

bis zu 1 400 mm bei kompakter
eingefahrener Lange

» Robustes Saulendesign fir den
industriellen Einsatz, vibrationsfreie
Bewegung und nahezu wartungsfrei

Technische Daten

Plug-and-play solution

» Hardware-Schnittstelle
kompatibelmit TM5, TM12, TM14 und
TM20 Robotern

« Techman zertifiziertes Produkt

« integrierte Softwaresteuerung tber
TMflow flir einfache Programmierung

Kosteneinsparungen und
hohere Produktivitat

Roboter in Kombination mit Ewellix
LIFTKIT bieten eine kostenglinstige
Ldsung zur Modernisierung einer
bestehenden Montagelinie, die von
einer manuell gesteuerten zu einer
vollautomatischen Anlage umgestellt

wird.

ROBOT

Einheit LIFTKIT-OM-601
Saulentyp - TLT
Leistungsdaten
Nennkraft - Druck N 1500
Nennkraft - Zug N 0
max. dyn. Biegemoment Nm 210
Max. stat. Biegemoment Nm 3000
Hubgeschwindigkeit mm/s 80
Einschaltdauer - 10% (20% at 500N)
Mechanische Daten
Spindeltyp - Trapezgewindetrieb
Hibe mm 500 - 1 400
eingefahrene Lange (virtuell begrenzt) mm Hub/2 + 275
Gewicht @ 0 mm Hub kg 21
A Gewicht pro 100 mm Hub kg 1,7
kompatible Roboter - TM5, TM12, TM14, TM20
Kabelmanagement - Gewinde an Saule und Adapterplatte

= zum Anbringen von Kabeln
Elektrische Daten

120VAC/6,5A

Spannung/Strom - 230 VAC /3.3 A
Eingangsfrequenz Hz 50-60
Eingangssicherung A 10
I/0 Spannung - 24 \VDC
I/O Stromstarke - max. 10 A nicht geschitzt
Nothalt - STO bis PLe, Cat. 4
Kommunikation
Steuerungsschnittstelle - kompatibel mit TMFlow auf TM HW 3.2 oder hoher
Positionierung mm +1
Erreichbare Positionen - beliebig
Ruckmeldung - Position & Status
Soft start and stop - implementiert fir hohe Laufruhe
Software = TMflow software
Umgebung
Schutzklasse - 1P40
Umgebungstemperatur °C +10 to +40
max. Luftfeuchtigke % 85
Vibration - Stationédre Industrieumgebung
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MafBzeichnung

TLT Teleskopsaulen

Roboter Befestigungsplatte

TLT Séule

Hub +

Eingefahrene

Lange +4

ohne Befestigungs-

platten)

untere Befestigungsplatte

00101+0,2

~— @205 —=

3xM5
12 mm tief

4xM10
30 mm tief

Lange
2 300 mm

Steuereinheit

365
f
87
' 1
360 W
13,5
[ 8 SES
& )
1414§ —'—ME@* S bt o
l s Hg@@'@ }
T50,5
340 52

Lécher auch auf
der anderen Seite

40
1 [T 8xwm5
20 - /11 mm tief
i i i — = —))
e ‘ 27,6
TOTL o IO |
0 i 0 | 0 i 0 |
| — ! ¢ T
I \ T4o
| |
‘ ‘ T40
| |
\ \
\ \
| |
| |
SBOX
46,2 - l27,3
~ *'—“}E( 30,9
} + f
260 300 [e]
4-085
(Steuerungs- 7 +
befestigungsbohrung) / .10 J 150 — k—200—-
Digital 10 RS232
(SCU)

Netztschalter '
Sicherung

Netzteingang

Netzausgang (SCU)
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