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Schnellstartanleitung
FUr weitere Details zu jedem Schritt bitte die komplette Anleitung lesen

1. Liftkit (ohne Sockel) oder UR Cobot LIFTKIT UR10/16 UR5
mit Sockel) auf das Slidekit \q_ /
( : ) -+ .~~~ UR3
montieren & & ° & @ °
S il
o.‘ * e ‘.l
g Y s B
2. Kabel anschlieBen ) Sicherheit Sicherheits 1/0 Setup
o Cabot Interface o
Switch #2 (+Limits) PR )
Digital-I/O Pin No. Name Farbe
— T ] 1 SR1 +24V Rot \ \
. 3 g 2 SR1GND Weiss 13 23
3 SR2 + 24V Schwarz
10 2 3 o4
4 SR2 GND  Grin 23(24
[B\] 5 NG. NG. T
O ° Q
CANopen Interface Motor Stromversorgung A1|A2
31|32

3. Software installieren

Die Slidekit2.0 Steuerung hat zwei integrierte
Sicherheitsrelais 7S.23 v Fabrikat Finder mit

zwangsgefuhrten Kontakten.

2 14 a7 a1

Resotagm

2 14 a8 17

Deren Spulen- und Riickmeldekontakte sind direkt mit
dem E/A-Anschluss verbunden.

L ?FU

DO NOT REMOVE

000

3.1 Mend in der oberen rechten
Ecke wéhlen

3.2 Einstellungen anwahlen
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4. Software installation 4.1 Sytem Ls UR Caps wéhlen

udn "+" drlicken.

4.2 Stecken Sie den mitgelieferten
SLIDEKIT USB Stick in den
USB-Anschluss des Teach
Pendandein, wahlen Sie die
URCaps-Datei vom SLIDEKIT-
USB-Laufwerk und drlicken Sie
dann auf Neustart.

O : 000

5. Installations Menl 5.1 Wahlen Sie Installation -> UR

SLIDEKIT

I o mirurication Caps->Slidekit.

5.2 Einrichten der drei Punkte des
SLIDEKIT-Betriebs:
5.2.1 Kommunikation
- 5.2.2 SLIDEKIT-Einrichtung
o 5.2.3 Position einrichten.

5.3 Homing
5.3.1 Auswahl der seriellen
Schnittstelle
5.3.2 Auswahl des
SLIDEKIT-Typs
5.3.3 Ausflhrung der
Referenzfahrt.

6. Symbolleiste Slidekit manuell bewegen Gber MOVE -

und MOVE +
Oder

Bewegen Sie Slidekit an eine gewlin-
schte Position, indem Sie die gewiin-

EoR schte Position eingeben und die
MOVE-Taste verwenden.

RER+ QH

7. InstallationsmenU 7.1 Sicherheits-E/A-Installation

Um das SLIDEKIT zu aktivieren,
mussen die Sicherheits-E/A in
der UR-Umgebung korrekt
konfiguriert werden. Setzen Sie
im Abschnitt "Sicherheit" der

‘ Registerkarte "Installation" den
) IG T entsprechenden
Sicherheitsausgang auf
"System Emergency Stopped".
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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.
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1. Allgemeine Informationen

Diese Installationsanleitung beschreibt die Einrichtung
und den Betrieb des SLIDEKIT, einer horizontalen Achse
fUr kollaborative Roboter.

1.1 Informationen in dieser
Betriebsanleitung

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

Die Anleitung ist Bestandteil des Gerats und muss in unmit-
telbarer N&he des Geréts fir das Personal jederzeit
zuganglich aufbewahrt werden. Das Personal muss diese
Anleitung vor Beginn aller Arbeiten sorgféltig durchgelesen
und verstanden haben. Grundvoraussetzung flr sicheres
Arbeiten ist die Einhaltung aller angegebenen
Sicherheitshinweise und Handlungsanweisungen in dieser
Anleitung. DarUber hinaus gelten die értlichen
Unfallverhitungsvorschriften und allgemeinen
Sicherheitsbestimmungen fiir den Einsatzbereich des
Geréts.Abbildungen in dieser Anleitung dienen dem
grundsétzlichen Verstandnis und kénnen von der tatséchlichen
Ausfliihrung des Geréts abweichen.

1.2 Erklarung von Symbolen

Sicherheitshinweise

Sicherheitshinweise sind in dieser Anleitung durch Symbole
gekennzeichnet. Die Sicherheitshinweise werden durch
Signalworte eingeleitet, die das Ausmass der Gefédhrdung
zum Ausdruck bringen.

Um Unfélle, Personen- und Sachschéden zu vermeiden,
Sicherheitshinweise unbedingt einhalten und umsichtig
handeln.

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die zu
schweren Verletzungen oder zum Tod flhrt, sofern die
vorbeugendenMassnahmen nicht getroffen werden.

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die zu schweren

Verletzungen oder zum Tod fiihren 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.

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die bei Nichteinhaltung
von VorsichtsmaBnahmen zu kleineren oder mittleren
Sachschéaden fihren kann.

Tipps und Empfehlungen! Dieses Symbol hebt nitzliche Tipps
und Empfehlungen sowie Informationen fir einen effizienten und
storungsfreien Betrieb hervor.
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1.3 SLIDEKIT Bezeichnungen

SLIDEKIT enthélt ein Linearmodul, eine Steuerung und
weiteres Zubehdr, das eine einfache Integration mit einem
kollaborativen Roboter ermdglicht. Es sind verschiedene
Produktkonfigurationen verfugbar, die dem
Produktbestellschlissel entsprechen.

Bestellschlussel
[sLip ek T[-[uR[-[ [EJ-[ [ [ [ |-[ | |-[s[F[m]-[s]o]o]
I_|l I [ [
Robot
00 herstellerunabhangig (keine Software)
UR Universal Robot
Optionen Lineareinheit
Antrieb
B Kugelgewindetrieb (Steigung 20))
P Riemenbreite 40 mm
E Aluminiumabdeckung und auBen liegender Motor
Hub
100 ... 3000
1000 Vorzugsreihe Kugelgewindetrieb
1800 Vorzugsreihe Kugelgewindetrieb
2500 Vorzugsreihe Riemen
3000 Vorzugsreihe Riemen
Elektrische Optionens
1 120 VAC / US Kabel
22 230 VAC / EU Kabel
23 230 VAC / CN Kabel
24 230 VAC / UK Kabel
25 230 VAC / CH Kabel
Zubehor Optionen
S Endschalter
Kabelftihrung
F Hochflexibles Kabel "
M Befestigung mit Standard Bohrbild
Sonderoptionen
S Option 1 - Sicherheitsrelais
Roboter-Kompatibilitat
00 fur URS3, UR 5, UR10 und UR16
20 far UR 20/UR30 nur mit Zahnriemenantrieb

 Biegeradius nach Cobot-Hersteller Anforderungen vergroBert

1.4 Mitgeltende Dokumente

Diese Betriebsanleitung ersetzt nicht, sondern ergéanzt die
Betriebsanleitungen der bestehenden Produkte (Hubs&ule/
Steuerung) durch relevante Zusatzinformationen des
SLIDEKIT in Zusammenhang mit dem Betrieb von Cobots.

Fir allgemeine Informationen und Sicherheitshinweisen
beachten Sie bitte die Betriebsanleitungen auf
www.ewellix.com

* CLSM Linear module

 Linear modules - CLSM Installation, operation and mainte-
nance manual.

1.5 Anwenderinformationen

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

Die zugehdrigen Betriebsanleitungen sollten jederzeit als
Referenz zugénglich sein.

Qualifiziertes Personal kann die beschriebenen Téatigkeiten
ausfihren und mdégliche Gefahren eigenverantwortlich erk-
ennen und durch berufliche Ausbildung, Erfahrung sowie
durch Kenntnis der geltenden Vorschriften verhindern.


https://www.ewellix.com/en/support/media-library
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2. Sicherheit

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

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

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

2.1 Einsatzzweck

SLIDEKIT wurde fir den in der Betriebsanleitung des
Linearmoduls beschriebenen Verwendungszweck konzipiert
und gebaut, wobei als zusatzlicher Verwendungszweck das
Verschieben eines Roboters zur Erweiterung seines
Arbeitsbereichs in einer industriellen Umgebung definiert ist.

Jede Verwendung, die Gber den bestimmungsgemaBen
Gebrauch hinausgeht oder eine andere Verwendung als die
oben beschriebene, gilt als Missbrauch.

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

2.2 Sicherheitselemente

Das SLIDEKIT-System ist kein funktionales
Sicherheitssystem gemaB EN ISO 13489-1 oder |IEC 62061.
Um das SLIDEKIT in eine funktionale Sicherheitskette zu
integrieren, missen dem Gesamtsystem externe
Sicherheitsgerate hinzugefligt werden.

2.3 Potentielle Risiken

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

» Das Einklemmrisiko zwischen dem Schlitten und dem
Endblock des SLIDEKIT wird minimiert.

* Die SLIDEKIT-Steuerung muss zum Betrieb mit dem
Universal Robot (UR)-Sicherheits-IO angeschlossen sein,
um zu funktionieren. Die Aktivierung des UR-Notaus I6st
einen Stopp der Steuerung Uber 2 Sicherheitsrelais aus,
die nach ISO 13849-1 zertifiziert sind. Wenn das UR-System
ausgeschaltet, kann SLIDEKIT nicht betrieben werden.

.

Die SLIDEKIT-Steuerung Uberprift die CANopen-Verbindung
zur UR-Steuerung. Wenn diese Verbindung unterbrochen
wird, wird die Bewegung des Linearmoduls automatisch
gestoppt.

.

Das Anhalten oder der Ausfall der UR-Software sendet ein
Stoppsignal an die SLIDEKIT-Steuerung.

2.4 Anwendungshinweise

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

Installieren Sie Not-Aus-Funktionen fir die Linearmodule
und integrieren Siediese vor Inbetriebnahme in die Sicher-
heitskette des Gesamtsystems.

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

Die Not-Aus-Systeme mussen immer frei zugénglich sein.

Zur Integration von SLIDEKIT in ein funktionales Sicher-
heitssystem mit STO (Safe Torque Off) z, muss ein
externes Sicherheitsrelais an die Spannungsversorgung
der SLIDEKIT-Steuerung angeschlossen werden, das
durch eine funktionale Sicherheitsfunktion, wie z. B. das
UR-Sicherheits-10, ausgeldst wird.

2.5 Potentielle Risiken

Folgende Risiken sind beim SLIDEKIT-Betrieb in einer
anwendungsspezifischen Risikobewertung zu beachten:

» SLIDEKIT erkennt einen StoB nicht automatisch und stoppt
die Bewegung beim Aufprall nicht. Dies kann zu folgendem
fUhren:

- Zerquetschen einer Person oder eines Gegenstandes im
Hubbereich der S&ule, die schwere Verletzungen oder
Tod oder Sachschéden verursachen.

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

+ Die Bewegung des SLIDEKIT halt nicht an der gewiinschten
Position an und die UR-Steuerungssoftware
erkennt dies nicht:

- Die Bewegung des Roboters kann an einer anderen
Position als vorgesehen erfolgen, was zu erheblichen
Schéaden fuhren kann.
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3. SLIDEKIT Komponenten

3.1 Lieferumfang

Linearmodul (mit Motor)

1 Anbauplatte fir UR3/UR5/UR10/UR16 & LIFTKIT
1 SLIDEKIT Steuerbox

1 Hauptstromkabel (1,5 m)

1 Motorstromkabel (3 m)

1 CANopen-Schnittstellenkabel (3 m) "

1 Promixity-Schalter #1, #2 Kabel (3 m)

1 Sicherheits-1/0-Kabel (3 m) "

1 Cobot-Schnittstellenkabel (3 m) "

10. 1 Digital - I/0 Schnittstellenkabel (3 m) ?

11. 1 USB-Stick mit URCaps-Software

12. Schleppkette

13. 2 Endschalter mit Steckdosen

14. 8 Schrauben M6 fir UR3 Roboter / LIFTKIT (M6 x 20L)

© NG AN

SLIDEKIT 2.0 Lieferumfang

*Bedieneinheit (nicht inbegriffen)

3

UR Software Plugin
(nicht inbegriffen
in SLIDEKIT-00)

CLSM Lineareinheit

15. 4 Schrauben M8 fiir UR5/UR10/UR16-Roboter (M8 x 25L)

16. 2 Stifte @ 5 mm zum Ausrichten des Roboters UR3
(@5x10L)

17. 2 Stifte @ 8 mm fir die Ausrichtung des Roboters UR5/
UR10/UR16 (9 8 x 16L)

18. 2 Stifte @ 6 mm fur die Ausrichtung des LIFTKIT
(@6 x12L)

 Andere Kabellangen sind auf Anfrage erhaltlich.
2 Optionen

3.2 Systemvoraussetzungen

» Roboter-Kompatibilitat: UR3, UR5, UR10, UR16, UR3e,
UR5e, UR10e, UR16e und CB-Serie

» UR-Steuerung: fir URCaps ist mindestens CB 3.1
erforderlich Plugin

» Polyscope: Polyscope 3.6 oder héher

» Stromeingangsleistung (bei Nennlast) : 120 bis 230 V AC,
0,9 KVA

Roboter Befestigungsplatte

(Die Gewindebohrer werden
standardméBig nur far Universal
Robots Cobots bereitgestellt)

-

Steuereinheit

Q00O Q0

CAN D-SUB 9Pin

Digital 10

Motor

Stromversorgung Endlagenschalter
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4. Mechanische Installation

4.1 Werkzeuge

* Inbus Schliissel 5 und 6

4.2 Einbau des Roboters
auf dem Linearmodul
1. Nehmen Sie SLIDEKIT aus dem Karton.

2. Zur Montage am SLIDEKIT befestigen Sie die
Bodenplatte mit M6-Schrauben (nicht im Lieferumfang
enthalten) an der SLIDEKIT-Grundplatte. Das SLIDEKIT
muss Uber seine gesamte Lénge abgestiitzt und mindes-
tens alle 300 mm mit einer Klemmvorrichtung oder einem
Bolzen befestigt werden.

3. Setzen Sie die 2 Ausrichtungsstifte an der oberen Platte
ein (@ 6 mm fir UR3, @ 8 mm fir UR5/10/16, @ 6 mm flr
LIFTKIT).

4. Den Roboter oder SLIDEKIT an den Stiften ausrichten
und befestigen Sie die Roboterbasis mit den vier mit-
gelieferten Schrauben oder die SLIDEKIT-Basis mit den
acht mitgelieferten Schrauben.

4.3 Schmierintervalle

Unter normalen Betriebsbedingungen, v< 1 m/s, Verfahrweg
unter Fm < 0,3 c. 4,08 cm2 Schmierfett einspritzen, je nach
Zustand, wie in der nachstehenden Grafik dargestellt.

Schmierintervalle [km]
7 000

6 000
5000

4 000 \
3 000 \

2 000

1000

0 1240 1860 2480 3100 3720

Abbildung 1

Belastung [N]

Die Schmierung kann tber den Schmiernippel erfolgen
(siehe Abbildung 1).

%@ﬂ !
81 T

13,5
MT6x1

M6x0,75
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4.4 Maf3zeichnung

Kugelgewindetrieb

far LIFTKI

beliebig Robot

4x2 - M6
3 & ‘t [ Durchgangsloch 170
( L ——
e3¢ o ‘ o
320 + Hub 11‘” Lm 4‘ ﬂﬁ :
10/ 300 + Hub |10 °
far LIFTKIT fur UR Robot
und UR Robot
170 UR10, 16 170 UR10, 16
§ URS5 URS
1.‘: T :; UR3. @l‘ " UR3
o .
W, LA
Llee™y oy & ' o
i5 [~ 15
Ts‘ L?OJ% fgg
170
200 160
172
®) 160 @) 9
] o o e s
\» Y _\O {g [ rY 7\ - X o
e ] 150 I ) 150
! x c itliche T-Nut tiiche T-Nut
M6 Tiefe 12 mm il — : (200) B 415?2 (St?elzit‘jie geiteﬂ) . szz(sbeelk‘jce Zeite:)
N “ M / \’ 7.9 \’ 7.9
= - M
\—g‘ R 17
6 H7 Stiftioch LR L H
Tiefe 10 mm °o| oo *
D I E
Hub A B (] D E
mm
1 100 200 1 75 200 175
2 200 400 2 25 125
& 300 400 2 75 400 175
4 400 600 3 25 125
5 500 600 & 75 600 175
6 600 800 4 25 125
7 700 800 4 75 800 175
8 800 1000 5 25 125
9 900 1000 5 75 1000 175
10 1000 1200 6 25 125
11 1100 1200 6 75 1200 175
12 1200 1400 7 25 125
13 1 300 1400 7 75 1400 175
14 1400 1600 8 25 125
15 1500 1600 8 75 1600 175
16 1600 1800 9 25 125
17 1700 1800 9 75 1800 175
18 1800 2000 10 25 125

- Vorzugsreihe

10
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Riemenantrieb

m@ 330 + Hub
8| 10 310 + Hub 10
¢ 35.5 170 Hub 104.5
2
! R
8 =
80
M6 Tiefe =
12mm
¥
. j o
E D E
6 H7 Stiftloch
Tiefe 10 mm
Hub A B C D E
mm
10 1000 1200 6 65 1000 165
11 1100 1200 6 115 1000 215
12 1200 1400 7 65 1200 165
13 1300 1400 7 115 1200 215
14 1400 1600 8 65 1400 165
15 1500 1600 8 115 1400 215
16 1600 1800 9 65 1600 165
17 1700 1800 9 115 1600 215
18 1800 2000 10 65 1800 165
19 1900 2000 10 115 1800 215
20 2000 2200 11 65 2000 165
21 2100 2200 11 115 2000 215
22 2200 2400 12 65 2200 165
23 2300 2400 12 115 2200 215
24 2400 2600 13 65 2400 165
25 2500 2600 13 115 2400 215
26 2600 2800 14 65 2600 165
27 2700 2800 14 115 2600 215
28 2800 3000 15 65 2800 165
29 2900 3000 15 115 2800 215
30 3000 3200 16 65 3000 165

- Vorzugsreihe

fur LIFTKIT

r%m“ 4x2 - M6

180

Durchgangsloch

Q
- —-— 12
N

fur LIFTKIT
und UR Robot

170

180
\
|
|
|
00

T i3

"& 4‘. -‘!

15

0
°
80
95

seitliche T-Nut
- « l (beide Seiten)

= N
~| -
79| |5

beliebig Robot

170

fur UR Robot

UR10, 16
URS
UR3

170

SN

5

o

1 _ — N~
|

& M

200

172

170
160

(-]
[s]s]
155
15
250

°
°
80

seitliche T-Nut
- l (beide Seiten)

11
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5. Elektrische Verbindung

12

. SchlieBen Sie das Hauptstromkabel (Kabel 7) an die

SLIDEKIT Steuerung mit dem Anschluss MAIN POWER
(@)

. Verbinden Sie die beiden Stecker des Motorstrom-

(Kabel 6) und der CANopen-Schnittstelle (Kabel 5) in die
Anschlisse (6), (5) des SLIDEKIT-Steuergerats.

Das Digital-1/0-Kabel (Kabel 4) ist ein fiir die externe
E/A-Steuerung erforderliches Kabel, das an den Stecker
(4) angeschlossen wird.(nur fir die Version SLIDEKIT-00
verwenden).

SchlieBen Sie die Cobot-Schnittstelle (Kabel 3) an den
Anschluss (3) an.

SchlieBen Sie das Sicherheits-1/0-Kabel (Kabel 2) an
den Anschluss (2) an.

SchlieBen Sie das Promiity-Switch-Kabel (Kabel 1) in
Anschluss (1).

SchlieBen Sie das Cobot-Schnittstellenkabel (Kabel 3)
an den UR-Controller USB-Anschluss (8).

Verbinden Sie das Sicherheits-1/0-Kabel (Kabel 2) mit
einem Sicherheits-DO am UR-Controller an.

NOTE

Der Sicherheits- I/0 muss im Sicherheitsmeni konfiguriert
werden, siehe Kapitel 7.1.1.

—

® N o s N

Promixity Switch #1, #2 Kabel
Sicherheits-1/0-Kabel
Cobot-Schnittstellenkabel
Digital-1/0-Kabel
CANOpen-Schnittstellenkabel
Motorstromkabel
Hauptstromkabel

USB-Anschluss des UR-Controllers
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6. Software Installation

Die gezeigten Software-Screencaps verwenden das Design 3. Gehen Sie zu System — URCaps und driicken Sie +.
der e-Serie. Die Funktionalitat auf der CB-Serie ist &hnlich,
hat aber mdglicherweise eine anderes Aussehen.

RE24QH

Um die URCaps des SLIDEKIT zu installieren, folgen Sie den
beschriebenen Schritten: B
A symem 5|

1. Gehen Sie zum Installationsbildschirm, in die obere e
rechte Ecke zum Men. URCaps

@E 2+ 08

<unnamed>

) ) =
0 = 000

Robot Age

4, Stecken Sie das USB-Laufwerk des LIFTKITS in den
’ USB-Port am teach pendant, wahlen Sie die URCaps
Paa Datei aus dem LIFTKITS USB-Laufwerk, dann 'Neustart'
01 Sosf Weypshis driicken.

s e
—_—

2. Einstellungen anwéhlen.

Update

URCaps

Remote
‘Control

@ > + 0

<unnamed>

Restart | |

000

2 14 46 17

O Show Waypoints

®) = 000
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7. Software

Die URCaps von LIFTKIT ermdglichen die direkte Bewegung 7.1.2 Kommunikation
vom LIFTKIT in der UR Polyscope Umgebung. Die
Einrichtung des LIFTKITs kann einfach im Programmier-
modus des Polyscope in der Registerkarte Installation auf-
gerufen werden. Die Bewegung vom LIFTKIT kann dann
direkt in der Registerkarte Programm aufgerufen werden.

- Serielle Schnittstelle: Wahlen Sie die serielle Schnittstelle
am UR-Controller die die Verbindung ermdglicht. Falls
andere Geréate angeschlossen sind, wahlen Sie einen
freien seriellen Anschluss.

Daemon-Port: Wahlen Sie einen Daemon-Port, der nicht

. von einem anderen URCaps benutzt wird. Wenn derselbe

7.1 SLI D E KIT Insta"at|on Port fur verschiedene URCaps verwendet werden, kénnen
Kommunikationsprobleme auftreten und das LIFTKIT kann

Um die Registerkarte Installation aufzurufen, gehen Sie zu . L
nicht normal funktionieren.

Installation = URCaps — SLIDEKIT.

Auf dem Installationsbildschirm vom SLIDEKIT kénnen Sie  7.1.3 SLIDEKIT Setup

folgende Einstellungen vornehmen: - SLIDEKIT-Typ: Wahlen Sie das richtige SLIDEKIT aus dem

1. Sicheres E/A-Setup auf UR Drop-Down-Meni Sie kdnnen wéhlen zwischen 'SK 20x20

2. Kommunikation BG65S' (Standard) fur die Variante mit Kugelumlaufspindel
(B20 im Produkttypenschlissel) oder 'SK BELT 40 BG65S'

3. SLIDEKIT-Einrichtung fir den Riemenantrieb (P40 im Produkttypenschlissel) und

4. Position einrichten fur das SLIDEKIT UR20-30 -> SLIDEKIT PE S20, wéhlen
Sie bitte SK BELT 40 BG65S-C.

5. Symbolleiste

Durch die Auswahl einer falschen Konfiguration kann ein
normaler Betrieb von SLIDEKIT nicht gewahrleistet

_ werden. Wenn das Linearmodul korrekt initialisiert wurde,

Die Installation muss nach gespeichert werden, damit die Werte

) wird darunter der maximal erreichbare Hub angezeigt.
nach Start ibernommen sind.

Prufen Sie, ob dieser Wert mit dem mit dem angeschloss-
enen Produkt tGbereinstimmt.

.

Mit der Taste HOMING kann eine neue Referenzfahrt

7.1.1 Sicherheits I/0 Setup am UR

gestartet werden. Wahrend der Referenzfahrt sind alle
Controller anderen Funktionen blockiert. Der Schlitten fahrt automa-
Um das LIFTKIT zu aktivieren, muss die Sicherheits-E/A kor- tisch zuerst auf den Endschalter in der Nahe des Motors
rekt in der UR-Umgebung konfiguriert sein. Im Abschnitt und dann auf den Endschalter auf der anderen Seite.

Sicherheit der Anlage setzen Sie die entsprechende
Ausgabe auf 'System Notfall gestoppt".

.

Um die Bewegung des SLIDEKIT zu begrenzen, kénnen
virtuelle Endschalter gesetzt werden. Sie kdnnen nach
folgender Regel eingestellt werden: 0 mm < Virtual MIN <

RERZ+QHE & H o Virtual Max < verfiigbarer Hub.
Input Signal Function Assignment
Robot Limits . . :

Joint Limits config_in{O}, cor

Output Signal Function Assignment

config_out(0). config_out(1)

14
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7.1.4 Position einrichten

+ Mit den Tasten MOVE - und MOVE + kénnen Sie den
SLIDEKIT bei gedriickter Taste manuell bewegen.

» Geben Sie die Standard-Bewegungsprofilparameter
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung ein.
Diese Werte werden bei jedem Schritt des Programms
eingestellt.

» Der Wert fur die Geschwindigkeit kann auf bis zu 1 000
mm/s eingestellt werden. Die maximalen Geschwindigkeiten
fur die verschiedenen SLIDEKIT-Langen sind jedoch wie
folgt:

Leistungsdiagramm

Lineargeschwindigkeit [mm/s]
1200

1000

800 \

600 \\
400 \

200

0

200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 20002200 2400 2600 2800 3000
Hub [mm]

- Kugelgewindetrieb: 20 mm —— Riemenantrieb 40 mm

7.1.5 Einstellung der Bremse

Die Installationsseite enthélt eine Schaltflache zum ein-
fachen Aktivieren und Deaktivieren der Bremse des Motors.
Sie ist mit der gleichnamigen Schaltflache in der
Symbolleiste synchronisiert. Die Pause wird automatisch
nach einer Zeitspanne von 15 Minuten deaktiviert, um eine
Uberhitzung des Motors zu verhindern.

7.1.6 Werkzeugleiste

+ Um die Symbolleiste zu 6ffnen, klicken Sie auf das UR+
Symbol in der rechten oberen Ecke. Sie bietet lhnen die
Méglichkeit, das SLIDEKIT manuell zu bewegen, indem Sie
die Schaltflichen MOVE - und MOVE + verwenden, oder
das SLIDEKIT an eine gewtinschte Position zu bewegen,
indem Sie diese Position eingeben und die Schaltflache
MOVE verwenden.

» Die Bremseneinstellung ist auch Uber die Symbolleiste und
den Installationsmodus verfiigbar, wo die Bremse des
SLIDEKIT aktiviert (ein) und deaktiviert (aus) werden kann.

CE@+ o

» Features Communication

SLIDEKIT TOOLBAR

Currert pasition: 2037.9 mm

> Fisldbus. Serial I DISCONNECT | MOVE - I MOVE + |
Disemon pert: oK
W URCaps
Dssrea postan; 09 MoV

SLIDEKIT SLIDEKIT Setup
Sideldt type:
Avslanie stroke
Current postion:  2037.9 mm
on OFF
Virtual Ming 0 mm ke, O ®©
Virtual MAX: 37,8 mm

Valocky: 167 mmis
Acceler ation: 167 mimis?
Deceieration: 167 mroys2

5K 20%20 BG5S v inkisized
2037.9mm HOMING

Position Setup
[(hove [ Move +

Vekcy. 167 mews

Acceler stion 167 maw's?
Decaigcation: 167 maws?

Brake Setup
Oon
@ o
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7.2 Programmhinweis
7.2.1 Einfugen eines URCap-Befehls

+ Um einen neuen Befehl einzufligen, gehen Sie zu
Programm — URCaps — SLIDEKIT.

=prw—

o o

SLIDEKIT
=Hoeio :
Pasition Setup
SLIDEKIT [ wove- [ moves SET

t85 xEBND
O 000

Verwendung der MOVE-Tasten

Sie kdnnen das SLIDEKIT manuell mit den Tasten MOVE -
und MOVE + bewegen oder den SLIDEKIT an eine gewin-
schte Position bewegen, indem Sie die gewlinschte Position
eingeben und die Taste MOVE verwenden.

+ Parameter des Bewegungsprofils dndern
Fir jeden Schritt, der eingefligt wird, werden die Stand-
ard-BewegungsprofilParameter verwendet, die auf der
Registerkarte Installation eingestellt sind. Die Parameter
kénnen jedoch fir jeden Schritt gedndert werden.

+ In einem separaten Thread ausfiihren
Wenn Sie diese Option anklicken, wird die Bewegung
parallel zum Rest des Programms ausgefthrt. Es kénnen
jedoch nicht zwei Bewegungen gleichzeitig ausgefiihrt
werden. Das Programm blockiert beim ndchsten Bewe-
gungsbefehl, bis die vorherige Bewegung beendet ist.

Beachten Sie, dass die Aktivierung dieser Option zu
unbeabsichtigten Bewegungen fihren kann.

Aktivieren Sie diese Option nicht, wenn Sie SLIDEKIT
ausfiihren méchten. Erweitert = Thread.

SLIDEKIT
Position Setup

SLIDEKIT [Cwoe- ][ moves sET
Current posi 4636 mm
A\ Cresnatis option cod ead o une
% Please, be avare of mechanical
IMPORTANT: DONT CHECK this un SLICEKIT under Agvanced->Thv ead Program node
(=]
Run in & separete thresd =]
+85 XBBREZ

7.2.2 Skriptaufrufe (nur fiir
fortgeschrittene Benutzer)

» Neben der Verwendung des URCap-Befehls gibt es auch
die Mdglichkeit Skript-Befehle zu verwenden.

get_slidekit_check_connection()

- gibt True zuriick, wenn der SLIDEKIT-Verbindungsstatus
hergestellt wurde, sonst False.

get_slidekit_is_moving()

- gibt True zuriick, wenn SLIDEKIT in Bewegung ist, sonst
False.

get_slidekit_reached_position()

- gibt True zurtick, wenn SLIDEKIT seine Position erreicht
hat, sonst False.

get_slidekit_position()

- liefert die aktuelle SLIDEKIT-Position als
FlieBkommawert mit einer Dezimalstelle.

get_slidekit_actual_current()

- gibt den aktuellen Strom des SLIDEKIT in Milliampere
zurlick.

move_slidekit(position, velocity, acceleration, deceleration)

- bewegt das SLIDEKIT an die gewtinschte Position unter
Verwendung von Bewegungsprofil-Parameter.

- Dieser Befehl ist blockierend, bis SLIDEKIT seine.

- This command is blocking until SLIDEKIT reaches its
position.
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8. Appendix

8.1 Steuerung

- . H & @

o
=
p
&

(2]

[

R

=

(@] a 30 | 260

8

z

=

2

o

2

o2}

[e]

X

= : [l @ ?fi
0 S O I I
200 150 160

Sicherheit 4-08,5

Switch #1 (Home)
Switch #2 (+Limits)

Cobot Interface Befestigungsloch
Digital-/O
= ] Wandbefestigung
T I RS stock no.:842-8471
oo ? Schraube: 4EA
OWE
R .
° o 9 Klammer: 4EA Mutter: 4EA
CANopen Interface Motor Stromversorgung

8.2 Endschalter

- EE-SX674P-WR 1M

PNP Output
Model jopet Timing charts s Output circuit
Incicient
\rnnrupn!a—-—
Light indicaios 0N Shg’;;':'m‘-"md
Light-oN | '™ o mragie
Output oN @ terminal and
iranaisioe oo:r—-— positive (O terminal
Load Operates dsw
EE-SX67_ P (rlay} Hn‘u;m—-— 24 VOC
EE-SX670P-WR Incident
e — I
oM Open b 1
Dark-ON lﬁ‘ e UFF_-_ ® terminal and *The terminal arrangement depends on the model.
Outp ON positive O terminal | Check e dmenscnal dagrams.
r:ns:;nt QFF._. 12
Opesates
iyl Puioases BB I
Terminal Arrangement
m| o Vec
@) L L

(3) | out OUTPUT

| e GND (0V)

° Pin 2 is not used for the EE-S5X474.

17



SLIDEKIT 2.0

9. SLIDEKIT 2.0 Fehlerbehebung

9.1 Einleitung

Dieser Leitfaden zur Fehlerbehebung soll den Endbenutzern
von SLIDEKIT 2.0 bei der Erkennung und Behebung von
Programmierproblemen innerhalb des Polyscope-
Roboterprogramms helfen.

9.1.1 Voraussetzungen

Die SLIDEKIT 2.0-Endbenutzer miissen mit den folgenden
Punkten vertraut sein:

+ Polyscope-Software.
+ SLIDEKIT 2.0 als Erweiterung von Polyscope.

» Programmierung von Roboterprogrammen in der Poly-
scope-Anwendung,mit dem Aspekt auf dem SLIDEKIT.

+ SLIDEKIT 2.0 Hardware-Beschrénkung.
+ SLIDEKIT 2.0 Funktionswissen.

18

9.2 Programmfehler

9.2.1 Verbindung mit SLIDEKIT wird
nicht hergestellt

SLIDEKIT IS NOT CON

SLIDEKIT IS NOT CONNECTED

Please checlk:

- SLIDEKIT controller is powered on and
hardware is connected

- serial interface selection in installation node

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

| || Continue

Problem: Programm kann nicht ausgefiuihrt werden, da
keine Verbindung mit SLIDEKIT besteht.

Maogliche Ursachen:

+ Es gibt keine Hardware-Verbindung, oder sie ist unterbro-
chen.

» SLIDEKIT ist abgeschaltet oder ausgeschaltet.

Lésung(en):
 Prifen Sie, ob die Hardware-Verbindung mit SLIDEKIT
unterbrochen ist.

» Vergewissern Sie sich, dass SLIDEKIT mit Strom versorgt
wird und eingeschaltet ist.

» Gehen Sie zum Installationsknoten und Uberprifen Sie, ob
Sie die serielle Schnittstelle ausgewahlt haben und die
Verbindung mit dem SLIDEKIT hergestellt ist (Verbunden).
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9.2.2 SLIDEKIT ist nicht initialisiert

SLIDEKIT IS NOT INITIALIZED

SLIDEKIT IS NOT INITIALIZED

Please go to installation node and select a
SLIDEKIT type.

Mare information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

| || Continue

Problem: Programm kann nicht ausgefiihrt werden, da
SLIDEKIT nicht initialisiert ist.

Maogliche Ursachen:
 Die SLIDEKIT-Konfiguration ist nicht ausgewahlt.

+ Die SLIDEKIT-Konfiguration wurde ausgewahlt, aber sie
fehlt nachdem das SLIDEKIT mit der neuen Version aktual-
isiert wurde.

Ldsung(en):

« Uberpriifen Sie, ob Sie die gewiinschte SLIDEKIT Konfigu-
ration im Knoten Installation ausgewé&hlt haben.

9.2.3 Referenzfahrt wird nicht
beendet

HOMING IS NOT CALCULATED

HOMING IS NOT CALCULATED

Please checl:

- homing was performed

- SLIDEKIT type was changed

- URcap/robot wersion was changed

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

| ” Continue

Problem: Programm kann nicht ausgefuihrt werden, da
SLIDEKIT nicht kalibriert ist.

Maogliche Ursachen:

.

Die Referenzfahrt wurde NICHT DURCHGEFUHRT (z.B.
gestartet, aber nicht beendet, vom Benutzer abgebrochen
oder es gab Verbindungsprobleme wéhrend der Homing-
Prozedur, so dass sie nicht ordnungsgemaB und fehlerfrei
beendet wurde).

.

Nach einem Neustart von Polyscope enthéalt die geladene
Installationsdatei keine Informationen Uber eine glltige
Referenzfahrt (z.B. "Erstmalige" Referenzfahrt), oder die
aktuelle Position des SLIDEKIT liegt auBerhalb des verfug-
baren Hubbereichs (0 - max. Hub).

» Nach einem Neustart von Polyscope fehlt die gewahlte
SLIDEKIT-Konfiguration (die zuvor gewahlte Konfiguration
ist nicht mehr in der neu geladenen *. URCap-Datei).

- Losung(en):

« Gehen Sie zu IN und flihren Sie die Referenzfahrt erneut
durch. Die Installation muss gespeichert werden, nachdem
die Referenzfahrt abgeschlossen ist.

9.2.4 Ungiiltige virtuelle Grenzen

VIRTUAL LIMITS ARE INVALID

VIRTUAL LIMITS ARE INVALID

0 Please set valid virtual limits in installation node.

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

| || Continue

Problem: Das Programm kann nicht ausgefiihrt werden, da
die eingestellten virtuellen Grenzen nicht glltig sind.

Maogliche Ursachen:

* Virtuelles Minimum und virtuelles Maximum wurden falsch
definiert.

Ldsung(en):

» Gehen Sie zu IN und stellen Sie virtuelles min und virtu-
elles max richtig ein: 0 < virtual min < virtual max < max
verflgbarer Hub.

9.2.5 Position auf3erhalb des Bereichs

POSITION IS OUT OF RANGE

POSITION IS OUT OF RANGE

0 Please set position within the virtual limits.

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

| || Continue

Problem: Das Programm kann nicht ausgefiihrt werden, die
gewlinschte Position liegt auBerhalb des Bereichs.

Maogliche Ursachen:

» Gewlnschte Position liegt auBerhalb des virtuellen Min-
und Max-Bereichs.

Ldsung(en):

» S1: PN aufrufen und gewiinschte Position auf virtuell min
<= gewlnschte Position < virtual max.

» S2 (wenn mdglich): gehe zu IN und andere virtuelles min/
virtuelles max so dass sie die Bedingung von S1 erfillen.
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9.2.6 Ungultige Programmdaten

SLIDEKIT ENTERED A FAULT STATE

SLIDEKIT ENTERED A FAULT STATE

Please checl that wvelocity, acceleration and
deceleration values are within hardware limits.

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

| || continue

Problem: Programm kann nicht ausgefihrt werden,
eingegebene Programmdaten sind ungiiltig.

Maogliche Ursachen:

.

Der eingegebene Programmwert fir die Geschwindigkeit
liegt auBerhalb des Bereichs fir die Mindestgeschwindig-
keit - Geschwindigkeitsbereich der gewahlten.

Der eingegebene Programmwert fur die Beschleunigung
liegt auBerhalb des Bereichs fir die minimale und maxi-
male Beschleunigung des gewéhlten SLIDEKIT Konfigura-
tion.

Der eingegebene Programmwert fir die Abbremsung liegt
auBerhalb des Bereichs von min. Bereich der gewahlten
SLIDEKIT-Konfiguration.

Ldsung(en):

.

Gehen Sie zu PN und &ndern Sie den Programmwert fur
Geschwindigkeit, Beschleunigung. Beschleunigung oder
Verzégerung so, dass sie im entsprechenden Bereich der
gewahlten SLIDEKIT-Konfiguration liegen.

Erwagen Sie eine Anderung der SLIDEKIT-Konfiguration
und flhren Sie die Referenzfahrt erneut durch, wenn der
gewdhlte Bereich nicht lhren Anforderungen entspricht.

9.2.7 Nicht mit SLIDEKIT verbunden

SLIDEKIT IS NOT CONNECTED

SLIDEKIT IS NOT CONNECTED

Please check:

- SLIDEKIT controller is powered on and
hardware is connected

- serial interface selection in installation node

Maore information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

| || Continue

Problem: Wie bei 9.2 Verbindung mit SLIDEKIT wird nicht
hergestelit.

Maogliche Ursachen:

.

Wie 9.2 Die Verbindung mit dem SLIDEKIT ist nicht herg-
estellt.
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Lésung(en):

» Wie 9.2 Die Verbindung mit dem SLIDEKIT ist nicht herg-
estellt.

9.2.8 Nicht mit Polyscope RTDE
verbunden

RTDE IS NOT CONNECTED

RTDE 1S NOT CONNECTED

RTDE is mandatory service for SLIDEKIT
operation. It is highly recommended to restart
the robot controller,

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

| || Ccontinue

Problem: Programm kann nicht ausgefiihrt werden, keine
Verbindung mit dem Polyscope-Dienst RTDE.

Maogliche Ursachen:
» Der RTDE-Dienst kann nicht gestartet werden.

» Es wurde eine neue Polyscope-Version installiert und der
Polyscope RTDE Dienst verwendet jetzt einen anderen
Port.

» Schlechtes SLIDEKIT-Ein-/Ausgangssetting flr die
Synchronisation mit RTDE.

» Nicht genug Ressourcen.

Ldsung(en):

« Starten Sie die Polyscope-Anwendung neu. Wenn Sie
immer noch Probleme haben, kontaktieren Sie Ewellix.
https://www.ewellix.com/en/page-contacts.
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9.2.9 SLIDEKIT hat Ziel -Position
nicht erreicht

POSITION IS NOT REACHED

POSITION IS NOT REACHED

Please checl by which means (human, software,
remote) the robot program (play, stop, pause) is
triggered.

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

| ” Continue

Problem: SLIDEKIT hat die Zielposition nicht innerhalb der
erwarteten Zeitspanne erreicht.

Maogliche Ursachen:

+ Die Toleranz in der gewahlten SLIDEKIT-Konfiguration ist
zu kurz.

» SLIDEKIT hat nicht im gewlinschten Zeitraum reagiert.

Ldsung(en):

+ Kontaktieren Sie Ewellix
https://www.ewellix.com/en/global/page-contacts.

9.2.10 Unterbrechung der Verbindung
bei laufendem Programm lauft

UNEXPECTED CONNECTION LOSS

UMEXPECTED CONNMNECTION LOSS

Please check:
- SLIDEKIT controller power supplhy
- SLIDEKIT communication connection

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

| ” Continue

Problem: Keine Reaktion bei der Kommunikation mit
SLIDEKIT.

Maogliche Ursachen:
+ Die Hardware-Verbindung ist unterbrochen.

+ SLIDEKIT ist abgeschaltet oder ausgeschaltet.

Ldsung(en):

* Prifen Sie, ob die Hardware-Verbindung mit SLIDEKIT
nicht unterbrochen ist.

* Prufen Sie, ob das SLIDEKIT eingeschaltet ist und funktioniert.

9.2.11 SLIDEKIT ist in den Fehlerzu-
stand gegangen

SLIDEKIT ENTERED A FAULT STATE

SLIDEKIT ENTERED A FAULT STATE

Please check that welocity, acceleration and
deceleration values are within hardware limits.

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

| ” Continue

Problem: SLIDEKIT ist in den Fehlerzustand eingetreten.
Maogliche Ursachen:

» Der gewtinschte Wert fur die Geschwindigkeit liegt innerh-
alb des SLIDEKIT-Konfigurationsbereichs (konfigurierte
Mindestgeschwindigkeit - konfigurierte Héchstgeschwind-
igkeit), aber auBerhalb der SLIDEKIT-Hardwarebegrenzung
(SLIDEKIT-Mindestgeschwindigkeit - SLIDEKIT-Hdchst-
geschwindigkeit). Folglich stimmt der Min-Max-Geschwin-
digkeitsbereich der gewéahlten Konfiguration nicht mit dem
Min-Max-Geschwindigkeitsbereich der SLIDEKIT-Spezi-
fikation Uberein.

.

Der gewlinschte Wert fiir die Beschleunigung liegt innerh-
alb des SLIDEKIT-Konfigurationsbereichs (konfigurierte
Beschleunigung min - konfigurierte Beschleunigung max),
aber auBerhalb der SLIDEKIT-Hardwarebegrenzung (die
SLIDEKIT-Min-Beschleunigung - die
SLIDEKIT-Max-Beschleunigung). Folglich stimmt der
ausgewahlte Konfigurationsbereich min- max Beschleuni-
gungsbereich nicht mit der SLIDEKIT Spezifikation
min-max Beschleunigungsbereich tberein.

.

Der gewtinschte Wert fiir die Verzdgerung liegt innerhalb
des SLIDEKIT-Konfigurationsbereichs (konfigurierte Mind-
estverzdgerung - konfigurierte Hochstverzogerung), aber
auBerhalb der SLIDEKIT-Hardwarebegrenzung
(SLIDEKIT-Mindestverzdgerung - SLIDEKIT-Maximalver-
zbgerung). Folglich stimmt der gewéahlte Konfigurations-
bereich fur die minimale und max. Verzégerungsbereich
nicht mit der SLIDEKIT-Spezifikation Gberein.

Unbekannter Fehler, der das SLIDEKIT in den Fehlerzu-
stand versetzen kann.

Ldsung(en):

» Verwenden Sie die richtige Konfiguration, die lhrer
SLIDEKIT Hardware-Konfiguration entspricht.

» Wenn die Konfiguration mit der SLIDEKIT-Hardware Ubere-
instimmt, dann haben Sie wahrscheinlich einen Fehler in
Ihrer Konfiguration. Bitte Uberprifen Sie, ob die gewahlte
SLIDEKIT-Konfiguration die richtigen Werte enthalt (die
Konfiguration sollte der Hardware-Spezifikationsgrenzen
entsprechen).
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9.2.12 Allgemeine Programmfehler

NOT READY FOR EMENT

NOT READY FOR MOVEMENT

Please check:

- SLIDEKIT controller power supply

- SLIDEKIT serial interface connection
- SLIDEKIT homing was performed

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

| || Continue

Problem: Allgemeiner Kommunikationsfehler.

Maogliche Ursachen:

+ Die Verbindung mit SLIDEKIT ist nicht stabil, wahrscheinlich
gibt es kurze Verbindungsabbrtiche/Wiederanschlisse.

Lésung(en):

+ Systemressourcen Uberprifen, System neu starten.

» Wenn das Problem erneut auftritt, Ewellix kontaktieren.

9.3 Homing-Fehler

9.3.1 Referenzfahrtfehler: unterbro-
chen oder nicht gestartet

Message

Homing: ERROR: interrupted or not started.

OK

Issue: Das Homing-Verfahren wird unterbrochen oder nicht
gestartet.

Lésung(en):

+ Bestatigen Sie die Meldung und versuchen Sie erneut, die
Referenzfahrt durchzuflihren. Wenn das Problem weiterhin
auftritt, wenden Sie sich an Ewellix.
https://www.ewellix.com/en/page-contacts.
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9.3.2 Homing-Fehler: Erreicht, aber
Ziel nicht erreicht

Message

Homing: ERROR: attainted but target not reached.

oK

Problem: Die Referenzfahrt wird gestartet, aber das Ziel
wird nicht erreicht.

Mogliche Ursachen:

» Unerwartetes Problem mit SLIDEKIT.

Ldsung(en):

+ Bestatigen Sie die Meldung und versuchen Sie erneut, die
Referenzfahrt durchzuflihren.
https://www.ewellix.com/en/global/page-contacts

9.3.3 Fehler bei der Referenzfahrt:
Geschwindigkeit ist nicht Null

Message

Homing: ERROR.: velocity is not zero.

oK

Problem: Das Homing-Verfahren wird automatisch
gestoppt.

Mogliche Ursachen:

+ Die in der SLIDEKIT-Konfiguration definierten Parameter
fur die Referenzfahrt sind nicht korrekt.

Ldsung(en):

+ Bestatigen Sie die Meldung Prifen Sie die in der
SLIDEKIT-Konfiguration definierten Parameter fur die
SLIDEKIT-Konfiguration Referenzfahrtparameter.


https://www.ewellix.com/en/page-contacts
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9.3.4 Referenzfahrtfehler:
Geschwindigkeit ist Null

Message

Homing: ERROR: velocity is zero.

oK

Problem: Das Homing-Verfahren wird automatisch
gestoppt.

Madgliche Ursachen:

* Die in der SLIDEKIT-Konfiguration definierten Parameter
fur die Referenzfahrt sind nicht korrekt.

Ldsung(en):

* Die in der SLIDEKIT-Konfiguration definierten Parameter
fur die Referenzfahrt sind nicht korrekt.

9.3.5 Referenzfahrt-Fehler:
Referenzfahrt im Progress

Message

Horming: ERRCR: homing still in progress??7?

oK

Problem: Der Homing-Vorgang ist abgeschlossen, aber die
Meldung bedeutet, dass er noch im Gange ist.

Madgliche Ursachen:

+ Implementierungsproblem.

Ldsung(en):

+ Kontaktieren Sie Ewellix
https://www.ewellix.com/en/page-contacts.

9.3.6 Referenzfahrtfehler: keine
Reaktion des Motors

Message

Homing: ERROR: no response from the Slidelkit

OK

Problem: Keine Antwort vom SLIDEKIT wahrend der
Referenzfahrt.

Mogliche Ursachen:

 Es besteht keine Hardware-Verbindung, oder sie ist unter-
brochen.

» SLIDEKIT ist ausgeschaltet oder nicht betriebsbereit.

» Kommunikationsprobleme mit SLIDEKIT.

Ldsung(en):

« Prifen Sie, ob die Hardware-Verbindung mit SLIDEKIT
unterbrochen ist.

 Prifen Sie, ob das SLIDEKIT eingeschaltet ist und funk-
tioniert.

» Wenn die beiden vorgenannten Punkte erflllt sind, ver-
suchen Sie, die Referenzfahrt erneut durchzufihren.

9.3.7 Referenzfahrtfehler:
unbekannter Fehler

Message

Homing: ERROR: unlknown error,

oK

Problem: Referenzfahrt ist nicht beendet, unbekannter
Fehler aufgetreten.

Mogliche Ursachen:

* Unbehandelte Ausnahme.

Ldsung(en):

» Kontaktieren Sie den Support
https://www.ewellix.com/en/page-contacts.
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